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１．概要（Summary） 

本研究では、マイクロ流路内の対象物の速度を計測す

る高速ビジョンと流速を生成するシリンジポンプシステムを

組み合わせた実時間マイクロ流速制御システムを構築し、

マイクロ粒子のソーティング実験を通して、構築したシステ

ムの有効性を検証した。マイクロ粒子のソーティング実験

において使用した流路チップの作成を広島大学微細加

工プラットフォームの支援により行った。 

 

２．実験（Experimental） 

利用した装置：マスクレス露光装置、設計・T-CAD

用ワークステーション 

 Fig. 1 に示すような実時間マイクロ流速制御システム

を構築した。流量制御システムは、高速ビジョンプラットフ

ォーム IDP Express、顕微鏡(IX71、オリンパス)、シリン

ジポンプ、マイクロ流路チップ、制御 PC から成る。

IDP-Express は、512×512 画素画像を 2000 fps で取

得・録画ができるよう設計されており、カメラヘッドと FPGA

ボード(IDP Express board)から成っている。シリンジポ

ンプは、AC サーボモーター(RSF-5A-100、ハーモニック

ドライブ)、 ボールねじステージ(LX20、ミスミ)、シリンジ

(No. 81120、ハミルトン)によって構成されている。制御

PC は、ASUSTeK P5Q-E main board，Intel Core 

Quad Q9505 (2.80 GHz) CPU、3GB RAM の PC を使

用している。 

 本実験では、構築したシステムの検証実験として、マイ

クロ粒子のソーティングを行う。マイクロ流路チップは、流

路高さ100 µm、流路深さ50 µmの十字マイクロ流路を使

用し、50 µm のマイクロ粒子をソーティングのターゲットと

して用いる。本実験では、進入したマイクロ粒子の速度に

応じて流速を制御し、奇数番目に進入した粒子のみをソ

ーティングする。 

 

 

Fig. 1 Real-time micro flow rate control system 

 
Fig. 2 Snapshots of particle sorting experiment 

３．結果と考察（Results and Discussion） 

 Fig. 2 にソーティングされた奇数番目の粒子の入力画

像列を示す。この画像列から、構築したマイクロ流速制御

システムによって、対象物の選別が可能であることが確認

できる。 

４．その他・特記事項（Others） 
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