
JP 2016-45192 A 2016.4.4

10

(57)【要約】　　　（修正有）
【課題】加速度値および減速度値を上げるのを可能にす
るラボラトリ試料分配システムのための試料容器キャリ
アを提供する。
【解決手段】試料容器が試料容器キャリア１０内に含ま
れる場合、試料容器はその下側部分のところで慣性要素
５０の凹部５５によって保持され、その上側部分のとこ
ろでばね４５によって保持される。試料容器キャリア１
０が加速する場合、弾性部材６０によって発生する力に
逆らう慣性力により、慣性要素５０が、試料容器キャリ
ア１０の残りの部分を基準として加速方向の反対方向に
移動し、それにより試料容器を傾斜させる。したがって
、慣性要素５０および弾性部材６０は加速度補償手段と
みなされ得る。
【選択図】図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　ラボラトリ試料分配システム（１００）の移送面（１１０）の上を移動するように適合
された、前記ラボラトリ試料分配システム（１００）のための試料容器キャリア（１０）
であって、
　前記試料容器を保持するように適合された、試料容器（８０）のための保持手段
　を備え、
　前記保持手段が加速度補償手段（５０、６０）を備え、前記加速度補償手段（５０、６
０）が、試料容器キャリア（１０）の加速方向で、前記保持手段（５０）により保持され
る前記試料容器（８０）を傾斜させるように適合される、
試料容器キャリア（１０）。
【請求項２】
　前記加速度補償手段（５０、６０）が、試料容器キャリア（１０）の前記加速方向（９
０）で、前記保持手段によって保持される前記試料容器（８０）を傾斜させるように適合
され、その結果、前記試料容器（８０）の上側部分が前記加速方向（９０）に傾斜するこ
とを特徴とする、請求項１に記載の試料容器キャリア（１０）。
【請求項３】
　前記加速度補償手段（５０、６０）が慣性要素（５０）を備えることを特徴とする、請
求項１または２に記載の試料容器キャリア（１０）。
【請求項４】
　前記慣性要素（５０）が、試料容器キャリア（１０）の他の材料より高い密度を有する
材料で作られることを特徴とする、請求項３に記載の試料容器キャリア（１０）。
【請求項５】
　前記慣性要素（５０）が、前記試料容器（８０）を支持するように適合された凹部（５
５）を備えることを特徴とする、請求項３または４に記載の試料容器キャリア（１０）。
【請求項６】
　前記保持手段が、前記慣性要素（５０）を放射状に少なくとも部分的に囲むエラストマ
ー材料（６０）を備えることを特徴とする、請求項３から５のいずれか一項に記載の試料
容器キャリア（１０）。
【請求項７】
　前記エラストマー材料（６０）が、前記慣性要素（５０）を囲むエラストマーリングと
して形成されることを特徴とする、請求項６に記載の試料容器キャリア（１０）。
【請求項８】
　前記保持手段が、前記試料容器を支持するための凹部を有する支持要素を備え、
　前記支持要素が試料容器キャリア（１０）内に回転式に設置され、
　前記慣性要素が前記支持要素の下方に位置して前記支持要素に固定的に接続されること
を特徴とする、請求項３または４に記載の試料容器キャリア（１０）。
【請求項９】
　各試料容器キャリア（１０）が磁気的に活性なデバイス（２５）を備える、前記請求項
のいずれか一項に記載のいくつかの試料容器キャリア（１０）と、
　前記試料容器キャリア（１０）を支持するように適合された移送面（１１０）と、
　前記移送面（１１０）の下方に固定的に配置されるいくつかの電磁アクチュエータ（１
２０）であって、前記試料容器キャリア（１０）に電磁力を加えることにより前記移送面
（１１０）の上でそれぞれの試料容器キャリア（１０）を移動させるように適合される、
いくつかの電磁アクチュエータ（１２０）と、
　前記試料容器キャリア（１０）が対応する移送経路に沿って移動するように前記電磁ア
クチュエータ（１２０）を駆動することによって前記移送面（１１０）の上での前記試料
容器キャリア（１０）の移動を制御するように構成された制御デバイス（１５０）と
を備えるラボラトリ試料分配システム（１００）。
【請求項１０】
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　請求項１から８のいずれか一項に記載のいくつかの試料容器キャリア（１０）と、
　前記試料容器キャリア（１０）を支持するように適合された移送面（１１０）であって
、各試料容器キャリア（１０）が、移送面（１１０）上で移動させるように前記試料容器
キャリア（１０）を推進するように適合された駆動手段をさらに備える、移送面（１１０
）と、
　前記試料容器キャリア（１０）が対応する移送経路に沿って移動するように前記駆動手
段を制御することによって前記移送面（１１０）の上での前記試料容器キャリア（１０）
の移動を制御するように構成された制御デバイス（１５０）と
を備えるラボラトリ試料分配システム（１００）。
【請求項１１】
　好適には分析前ステーション、分析ステーションおよび／または分析後ステーションで
ある、いくつかのラボラトリステーション（６、７）と、
　前記ラボラトリステーション（６、７）の間で試料容器キャリア（１０）および／また
は試料容器（８０）を分配するように適合された請求項９または１０に記載のラボラトリ
試料分配システム（１００）と
を備えるラボラトリオートメーションシステム（５）。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明はラボラトリ試料分配システム（ｌａｂｏｒａｔｏｒｙ　ｓａｍｐｌｅ　ｄｉｓ
ｔｒｉｂｕｔｉｏｎ　ｓｙｓｔｅｍ）のための試料容器キャリアに関する。本発明はさら
に、そのような試料容器キャリアを包含するラボラトリ試料分配システムと、そのような
ラボラトリ試料分配システムを包含するラボラトリオートメーションシステムとに関する
。
【背景技術】
【０００２】
　ラボラトリ試料分配システムのための試料容器キャリアは、通常、ラボラトリ試料分配
システムの移送面上を移動するように適合される。これは、試料容器を支持するように適
合された試料容器のための保持手段を備える。
【０００３】
　試料容器は、通常、透明プラスチックまたはガラス材料で作られ、通常、頂部側に開口
部を有するチューブの形態を有する。このような試料容器は、血液試料などの医学的試料
を保持するのに使用され得る。
【０００４】
　このような試料容器キャリアを備えるラボラトリ試料分配システムは、ラボラトリステ
ーション（ｌａｂｏｒａｔｏｒｙ　ｓｔａｔｉｏｎ）の間で試料容器を移送するのに使用
され得る。このようなラボラトリステーションは試料容器中に包含される試料を分析する
のに使用され得、例えば、分析前（ｐｒｅ－ａｎａｌｙｔｉｃａｌ）ステーション、分析
ステーションおよび／または分析後（ｐｏｓｔ－ａｎａｌｙｔｉｃａｌ）ステーションと
して組み込まれ得る。ラボラトリ試料分配システムはこのようなラボラトリステーション
を備えるラボラトリオートメーションシステムを介する試料処理能力を大幅に向上させ、
ラボラトリオートメーションシステムの自律的な動作を安定させることができる。ラボラ
トリ試料分配システムの一例をＷＯ２０１１／１３８４４８Ａ１で見ることができる。
【０００５】
　このようなラボラトリ試料分配システムの処理能力は移送面上で達成され得る試料容器
キャリアの最大速度に関係し、また、動作速度に到達させることまたは減速することを目
的とする場合の試料容器キャリアの最大加速度および最大減速度に関係する。しかし、加
速度値が高いと、試料容器中に含有される試料が流出する可能性があるか、または、含有
される試料と共に試料容器全体が倒れる可能性がある。これにより、動作が大幅に遅れる
可能性があり、また、移送面が汚染される可能性があり、それにより、ラボラトリステー
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ションで実行される測定の信頼性が損なわれる可能性がある。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００６】
【特許文献１】ＷＯ２０１１／１３８４４８Ａ１
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００７】
　したがって、本発明の目的は、加速度値および減速度値を上げるのを可能にするラボラ
トリ試料分配システムのための試料容器キャリアを提供することである。本発明の別の目
的は、このような試料容器キャリアを備えるラボラトリ試料分配システムを提供すること
である。本発明の別の目的は、このようなラボラトリ試料分配システムを備えるラボラト
リオートメーションシステムを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　これは、請求項１に記載の試料容器キャリアと、請求項９に記載のラボラトリ試料分配
システムと、請求項１０に記載のラボラトリ試料分配システムと、請求項１１に記載のラ
ボラトリオートメーションシステムとによって解決される。
【０００９】
　本発明はラボラトリ試料分配システムのための試料容器キャリアに関連する。試料容器
キャリアがラボラトリ試料分配システムの移送面上で移動するように適合される。試料容
器キャリアが、試料容器を支持、保持および／または固定するように適合された試料容器
のための保持手段を備える。
【００１０】
　保持手段が加速度補償手段を備える。加速度補償手段が、試料容器キャリアの加速方向
で、保持手段内に含まれる試料容器を傾斜または回転させるように適合される。
　本発明の試料容器キャリアにより、包含される試料を流出させる可能性を低減するかま
たは防止することを目的として試料容器を傾斜または回転させることが可能となる。これ
は、試料容器キャリアの加速方向で保持手段内に含まれる試料容器を傾斜させることが、
試料容器中に含有される試料の加速時の通常の挙動に似ている、という事実に基づく。言
い換えると、試料容器は、試料をこぼれさせるのを低減するかまたは防止するように傾斜
される。
【００１１】
　減速度が負の加速度として扱われることに留意されたい。本明細書で開示される原理は
正の加速度および負の加速度に等しく適用さ
れ得る。
【００１２】
　さらに、「傾斜」という単語が試料容器の頂部分に関連するもとして理解すべきである
ことに留意されたい。例えば、試料容器キャリアが特定の方向において正に加速する場合
、例えば試料容器の開口部などの、試料容器の頂部分が、試料容器キャリアを基準として
その方向にさらに移動させられるように傾斜する。
【００１３】
　一実施形態によると、加速度補償手段が、試料容器キャリアの加速方向で、保持手段内
に含まれる試料容器を傾斜させるように適合され、その結果、試料容器の上側部分が加速
方向に傾斜する。これはすぐ上で説明した機能に相当する。
【００１４】
　一実施形態によると、加速度補償手段が慣性要素を備える。このような慣性要素は、例
えば、金属または比較的高い比重を有する別の物質から工作される巨大な要素として実装
され得る。慣性要素は、例えば、試料容器キャリアの残りの部分に対するその相対移動に
より加速度を感知することができる。これは試料容器キャリアの傾斜を制御するのに使用
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され得る。
【００１５】
　一実施形態によると、慣性要素が、試料容器キャリアの他の材料または残りの材料より
高い密度を有する材料で作られる。これにより、試料容器キャリアの加速度を効果的に感
知することが可能となる。
【００１６】
　一実施形態によると、慣性要素が、試料容器キャリアの残りの部分を基準として時間的
に遅れて加速するように適合される。慣性要素は、試料容器キャリアの加速方向で、保持
手段内に含まれる試料容器を傾斜させるように適合され得る。このような実施形態は、能
動的な構成要素または電子構成要素を必要とすることなく試料容器を効果的に傾斜させる
のを可能にする。
【００１７】
　一実施形態によると、慣性要素が、試料容器を支持するように適合された凹部を備える
。これにより、慣性要素により試料容器を直接に支持すること、および、いくつかの可動
部品のみを有する単純な実施形態にすることが可能となる。
【００１８】
　一実施形態によると、保持手段が、慣性要素を放射状に少なくとも部分的に囲むエラス
トマー材料を備える。これにより、慣性要素をその上で移動させるように適合させる平面
を例えば基準にするといったように、試料容器キャリアの残りの部分を基準として慣性要
素を減衰運動（ｄａｍｐｅｄ　ｍｏｖｅｍｅｎｔ）させることが可能となる。試料容器キ
ャリアが加速する場合、慣性要素がエラストマー材料を変形させてそれにより試料容器を
自動で傾斜させながら、試料容器キャリアの残りの部分を基準として移動する。
【００１９】
　試料容器を慣性要素内に直接に含むかまたは慣性要素によって支持する実施形態は、慣
性要素の上方にある側方支持手段によって試料容器を側方で支持するような形で具体化さ
れ得ることに留意されたい。このような側方支持手段は、例えば、試料容器の上側半分の
ある位置で試料容器を側方で支持するように実装され得る。説明した慣性要素および側方
保持手段が相互作用することにより、試料容器を意図されるように傾斜させることができ
る。
【００２０】
　一実施形態によると、保持手段が、試料容器を支持するための凹部を有する支持要素を
備える。支持要素が試料容器キャリア内に回転式に設置され（ｓｗｉｖｅｌ－ｍｏｕｎｔ
ｅｄ）得、慣性要素が支持要素の下方に位置して支持要素に固定的に接続される。この実
施形態は、試料容器を慣性要素によりその中に直接に保持する実施形態に対する代替形態
とみなされてよい。これも、試料容器を傾斜させる効果的な実施形態を可能にする。
【００２１】
　本発明はさらに、ラボラトリ試料分配システムに関連する。ラボラトリ試料分配システ
ムが、いくつかの本発明の試料容器キャリアを備える。各試料容器キャリアが、さらに、
例えば永久磁石の形態の、磁気的に活性なデバイスを備えることができる。
【００２２】
　ラボラトリ試料分配システムが、試料容器キャリアを支持するように適合された移送面
をさらに備える。また、ラボラトリ試料分配システムが、移送面の下方に固定的に配置さ
れるいくつかの電磁アクチュエータを備える。電磁アクチュエータが、試料容器キャリア
に磁力を加えることにより移送面の上でそれぞれの試料容器キャリアを移動させるように
適合される。
【００２３】
　ラボラトリ試料分配システムが制御デバイスをさらに備え、この制御デバイスは、試料
容器キャリアが対応する移送経路に沿って移動するように電磁アクチュエータを駆動させ
ることによって移送面の上での試料容器キャリアの移動を制御するように構成される。
【００２４】
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　本発明によるラボラトリ試料分配システムにより、試料容器キャリアに関連させて上で
考察した利点をラボラトリ試料分配システムに対して使用することができるようになる。
特には、本発明の試料容器キャリアを使用することにより、加速度値を上げることが可能
となることを理由として、ラボラトリ試料分配システムの動作を速くすることが可能とな
る。本発明の試料容器キャリアに関して、上で考察したすべての変形形態および実施形態
が適用され得る。
【００２５】
　本発明はさらに、いくつかの本発明の試料容器キャリアと、試料容器キャリアを支持す
るように適合された移送面とを備えるラボラトリ試料分配システムに関連する。この実施
形態によるラボラトリ試料分配システムは、移送面上で移動させるように試料容器キャリ
アを自己推進させるように適合された駆動手段を、最終的に移送面の下に備えられる駆動
手段とは独立して、各試料容器キャリアがさらに備えるように具体化され得る。ラボラト
リ試料分配システムが制御デバイスをさらに備え、この制御デバイスは、試料容器キャリ
アが対応する移送経路に沿って移動するように駆動手段に指示を出すことにより移送面の
上での試料容器キャリアの移動を制御するように構成される。
【００２６】
　この実施形態により、試料容器キャリアを自律的に駆動させるように実装するようなラ
ボラトリ試料分配システムに対して、本発明の試料容器キャリアが使用され得るようにな
る。
【００２７】
　本発明はさらにラボラトリオートメーションシステムに関連し、これが、いくつかの分
析前（ラボラトリ）ステーション、分析（ラボラトリ）ステーションおよび／または分析
後（ラボラトリ）ステーションと、ステーション間で試料容器キャリアおよび／または試
料容器を分配するように適合される、上で説明した実施形態のうちの１つの実施形態によ
るラボラトリ試料分配システムを備える。これらのステーションはラボラトリ試料分配シ
ステムに隣接して配置され得る。
【００２８】
　分析前ステーションが、試料、試料容器および／または試料容器キャリアの任意の種類
の前処理を実施するように適合され得る。
　分析ステーションが測定信号を発生させるために試料またはその試料の一部および試薬
を使用するように適合され得、この測定信号が分析物が存在するかどうかを識別し、存在
する場合にはその濃度を特定する。
【００２９】
　分析後ステーションが、試料、試料容器および／または試料容器キャリアの任意の種類
の後処理を実施するように適合され得る。
　分析前ステーション、分析ステーションおよび／または分析後ステーションは、デキャ
ッピングステーション、リキャッピングステーション、アリコートステーション、遠心分
離ステーション、アーカイビングステーション、ピペット操作ステーション、ソーティン
グステーション、チューブタイプ識別ステーション、試料品質決定ステーション、アドオ
ンバッファステーション（ａｄｄ－ｏｎ　ｂｕｆｆｅｒ　ｓｔａｔｉｏｎ）、液面レベル
検出ステーション、および、密閉／デシーリング（ｄｅｓｅａｌｉｎｇ）ステーションの
うちの少なくとも１つを含むことができる。
【００３０】
　本発明の実施形態を概略的に描く図面を参照しながら本発明を詳細に説明する。
【図面の簡単な説明】
【００３１】
【図１】第１の実施形態による試料容器キャリアを示す図である。
【図２】傾斜した試料容器を保持する別の実施形態による試料容器キャリアの一部分を示
す図である。
【図３】ラボラトリオートメーションシステムを示す図である。
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【発明を実施するための形態】
【００３２】
　図１が試料容器キャリア１０の実施形態を示す。試料容器キャリア１０が底部面２０を
備え、その部分で、試料容器キャリア１０がラボラトリ試料分配システムの移送面上を摺
動する。底部面２０の上方に、永久磁石２５の形態の磁気的に活性な要素が配置される。
【００３３】
　永久磁石２５の上方に、試料容器キャリア１０の中間要素３０が配置される。
　中間要素３０の上方に、頂部要素４０が配置される。頂部要素４０が３つのばね４５を
備え、ここでは、３つのばね４５のうちの２つのばねのみが図１に描かれる。ばね４５は
、試料容器キャリア１０内で保持されるがそれでも傾斜できるように試料容器に側方に係
合されるように適合される。
【００３４】
　頂部要素４０が円錐形凹部４７をさらに備える。円錐形凹部４７はばね４５の下方に配
置され、その下側部分のところにプレート形状の要素７０を備える。プレート形状の要素
７０が上側表面を有する。
【００３５】
　回転対称性を有する円錐形などであってよい凹部４７内に慣性要素５０が配置される。
慣性要素５０が試料容器を支持するように適合された凹部５５を備える。慣性要素５０は
エラストマー材料で作られる弾性部材６０の内部に配置される。慣性要素５０はプレート
形状の要素７０によって形成される表面上で支持され、この表面上で水平方向に移動する
ように適合される。
【００３６】
　ばね４５、慣性要素５０および弾性部材６０は保持手段の部材でありつまり保持手段を
形成し、この保持手段が対応する試料容器を保持するように適合される。
　試料容器が試料容器キャリア１０内に含まれる場合、試料容器はその下側部分のところ
で慣性要素５０の凹部５５によって保持され、その上側部分のところでばね４５によって
保持される。試料容器キャリア１０が加速する場合、弾性部材６０によって発生する力に
逆らう慣性力により、慣性要素５０が、試料容器キャリア１０の残りの部分を基準として
加速方向の反対方向に移動し、それにより試料容器を傾斜させる。したがって、慣性要素
５０および弾性部材６０は加速度補償手段とみなされ得る。この基本原理は、図２に関連
させて以下で説明する基本原理と同じである。
【００３７】
　図２が上側要素４０の代替的実施形態を示す。上側要素４０は試料容器キャリアの一部
分であり、以下で説明される部分を除いて試料容器キャリアの別の部分は示されない。
　上側要素４０が３つのばね４５を備え、それらのうちの２つのばねが図２に示される。
ばね４５は、試料容器キャリア内に包含される試料容器８０を側方で支持する。
【００３８】
　上側要素４０が円筒形状の凹部４７を備える。凹部４７内に、弾性部材６０によって囲
まれる凹部５５を有する慣性要素５０が配置される。慣性要素５０および弾性部材６０の
機能は図１に関連して説明した機能と同一である。
【００３９】
　チューブ形状の試料容器８０が図２に示される試料容器キャリア内に包含される。その
下側端部で、試料容器８０が慣性要素５０の凹部５５内に包含される。その上側部分で、
試料容器８０がばね４５によって側方で支持される。試料容器キャリアが矢印９０で示さ
れる方向に加速すると、慣性要素５０が、試料容器キャリアの残りの部分を基準として、
この方向９０の反対方向に移動する。これにより示されるように試料容器８０が傾斜する
。
【００４０】
　試料８５が試料容器８０内に包含される。試料８５は方向９０に沿う加速度を原因とす
る傾斜表面を有する。示されるように、試料８５と試料容器８０の上側端部との間の距離
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は、傾斜表面の頂部のところが、試料容器８０を傾斜させない場合よりも大きくなる。し
たがって、本発明の試料容器キャリアは試料８５が流出する可能性を低減し、加速度値を
上げるのを可能にする。
【００４１】
　図３がラボラトリオートメーションシステム５を示す。ラボラトリオートメーションシ
ステム５がラボラトリ試料分配システム１００を備える。ラボラトリオートメーションシ
ステム５が第１のラボラトリステーション６および第２のラボラトリステーション７をさ
らに備える。ラボラトリステーション６、７は試料容器（８０）中に包含される試料を分
析するのに使用される。
【００４２】
　ラボラトリ試料分配システム１００が移送面１１０を備え、その下に、磁気コイルの形
態のいくつかの電磁アクチュエータ１２０が配置される。各電磁アクチュエータ１２０が
強磁性体コア１２５を有する。いくつかのホールセンサ１３０が移送面１１０の上に分布
される。移送面１１０上で、図１による試料容器キャリア１０が配置される。試料容器キ
ャリア１０が試料容器８０を運ぶ。試料容器キャリア１０が単に一実施例として示される
こと、および、通常はラボラトリ試料分配システム１００が複数の試料容器キャリア１０
を備えることを理解されたい。
【００４３】
　ラボラトリ試料分配システム１００が電磁アクチュエータ１２０を制御するように適合
された制御ユニット１５０をさらに備え、その結果、試料容器キャリア１０が電磁力によ
り移送面１１０に上を移動するようになる。試料容器キャリア１０が上で説明した傾斜機
能を有することを理由として、制御ユニット１５０が、従来の試料容器キャリアの使用法
と比較してより高い加速度を試料容器キャリア１０に加えることができる。

【図１】 【図２】
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