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【57】申請專利範圍
1.　一種協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，包含：
一容量檢測平台，具有一步進馬達驅動數個離心管旋轉，及一影像單元擷取各該離心管

之一液面高度；

一搖床平台，以雙軸振盪搖晃一培養瓶；

一機械手臂模組，具有可拆換之一移液管及一夾爪，該機械手臂模組在該數個離心管與

該培養瓶之間移動，控制該移液管對各該離心管及該培養瓶吸液及滴液，及控制該夾爪

對各該離心管執行開啟、關閉及滅菌；及

一控制模組，耦合連接該容量檢測平台、該搖床平台及該機械手臂模組，該控制模組依

據該影像單元擷取之各該液面高度，判斷各該離心管的容量，該控制模組操作該機械手

臂模組調整吸液及滴液，並排程該搖床平台搖晃該培養瓶以進行混合。

2.　如請求項 1之協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，其中，該容量檢測平
台包括至少三個離心管，識別各種類液體之該液面高度。

3.　如請求項 1之協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，其中，該控制模組操
作該機械手臂模組對該培養瓶、該數個離心管及一廢液桶執行作業，並支援各種管徑及

液體特性。

4.　如請求項 1之協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，其中，該搖床平台由
一步進馬達驅動一滑動氣壓缸及一旋轉氣壓缸。

5.　如請求項 1之協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，其中，該控制模組調
整參數以控制該容量檢測平台、該搖床平台及該機械手臂模組的工作排程。

6.　如請求項 1之協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，其中，該機械手臂模
組具有二微型氣壓缸，該二微型氣壓缸操作該移液管抽吸及分配液體。

7.　如請求項 1之協作型機器人應用於細胞培養液分裝之自動化系統，其中，該機械手臂模
組具有一氣壓夾爪缸，該氣壓夾爪缸開啟容器蓋子及滅菌。

圖式簡單說明

［第 1圖］ 本創作較佳實施例的系統方塊圖。
［第 2圖］ 本創作較佳實施例的搖床平台水平狀態振盪運動情形圖。
［第 3圖］ 本創作較佳實施例的搖床平台水平轉向振盪運動情形圖。
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［第 4圖］ 本創作較佳實施例的搖床平台直立擺放培養瓶之動作情形圖。
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