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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　リモートクライアントに生物学的分析を提供する方法であって、
　該方法は、
　複数の別個のサンプルノードを備えるサンプルアーカイブを維持することと、
　リモートクライアントから生物学的分析のリクエストを受信することであって、該リク
エストは、該複数の別個のサンプルノードから選択されたサンプルノードの識別、および
選択されたアッセイの識別を含む、ことと、
　該受信することに応答して、該選択されたサンプルノードを該アーカイブから取り出し
、該選択されたアッセイを準備することと、
　該選択されたサンプルノードの該選択されたアッセイを実行することと
　を包含し、
　該サンプルアーカイブは、複数のサンプルキャリアを含み、該複数のサンプルキャリア
は、自動ハンドリングまたはグリッピングメカニズムによって及ぼされた力に耐えるのに
適切な材料から構成された構造素子を有し、
　各サンプルキャリアは、複数のサンプル構造を含み、該複数のサンプル構造は、該サン
プルキャリアと同一の材料から製造され、所定の空間的関係で維持されており、
　該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプル構造のうちの１つに取り外
し可能に取り付けられており、該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプ
ル構造の組成と異なるサンプルサポート媒体を含み、
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　該サンプルサポート媒体は、長期間にわたる格納のために、離散生物学的サンプルを吸
収し、該離散生物学的サンプルを乾燥形態で運ぶように動作する、方法。
【請求項２】
　前記実行することの結果および該実行することを表すデータを前記リモートクライアン
トに送信することをさらに包含する、請求項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記選択されたサンプルノードを前記リモートクライアントに送付することをさらに包
含する、請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記リクエストは、ネットワーク接続を介して受信される、請求項１に記載の方法。
【請求項５】
　前記アッセイは、遺伝子実験である、請求項１に記載の方法。
【請求項６】
　前記アッセイは、プロテオミクス実験である、請求項１に記載の方法。
【請求項７】
　前記選択されたサンプルノードを取り出すことは、データベースにインテロゲートする
ことを包含する、請求項１に記載の方法。
【請求項８】
　前記選択されたサンプルノードを取り出すことは、光センサを利用することを包含する
、請求項１に記載の方法。
【請求項９】
　前記選択されたサンプルノードを取り出すことは、サンプルノード除去デバイスを自動
的に動作させることを包含する、請求項１に記載の方法。
【請求項１０】
　前記サンプルノード除去デバイスは、レーザを備える、請求項９に記載の方法。
【請求項１１】
　前記サンプルノード除去デバイスは、メカニカルクリッピングツールを備える、請求項
９に記載の方法。
【請求項１２】
　前記実行することの前に、前記選択されたサンプルノードを洗浄することをさらに包含
する、請求項１に記載の方法。
【請求項１３】
　前記実行することの結果および該実行することを表すデータを送信することは、前記結
果および前記データを暗号化することを包含する、請求項２に記載の方法。
【請求項１４】
　リモートクライアントにサンプルを提供する方法であって、該方法は、
　複数の別個のサンプルノードを備えるサンプルアーカイブを維持することと、
　リモートクライアントからサンプルのリクエストを受信することと、
　該受信することに応答して、該アーカイブ内の該複数の別個のサンプルノードの選択さ
れた１つを識別することであって、該複数の別個のサンプルノードの該選択された１つは
該サンプルを保持する、ことと、
　該複数の別個のサンプルノードの該選択された１つを該アーカイブから取り出すことと
、
　該複数の別個のサンプルノードの該選択された１つを該リモートクライアントに送付す
ることと
　を包含し、
　該サンプルアーカイブは、複数のサンプルキャリアを含み、該複数のサンプルキャリア
は、自動ハンドリングまたはグリッピングメカニズムによって及ぼされた力に耐えるのに
適切な材料から構成された構造素子を有し、
　各サンプルキャリアは、複数のサンプル構造を含み、該複数のサンプル構造は、該サン
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プルキャリアと同一の材料から製造され、所定の空間的関係で維持されており、
　該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプル構造のうちの１つに取り外
し可能に取り付けられており、該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプ
ル構造の組成と異なるサンプルサポート媒体を含み、
　該サンプルサポート媒体は、長期間にわたる格納のために、離散生物学的サンプルを吸
収し、該離散生物学的サンプルを乾燥形態で運ぶように動作する、方法。
【請求項１５】
　前記送付することの前に、前記サンプルの分析を実行することをさらに包含する、請求
項１４に記載の方法。
【請求項１６】
　前記実行することの結果、および該実行することを表すデータを前記リモートクライア
ントに送信することをさらに包含する、請求項１５に記載の方法。
【請求項１７】
　前記送付することは、前記サンプルコンテナ内の前記複数の別個のサンプルノードの前
記選択された１つをパッケージングすることを包含する、請求項１４に記載の方法。
【請求項１８】
　前記送付することの前に、前記複数の別個のサンプルノードの前記選択された１つを洗
浄することをさらに包含する、請求項１４に記載の方法。
【請求項１９】
　前記リクエストは、ネットワーク接続を介して受信される、請求項１４に記載の方法。
【請求項２０】
　前記識別することは、データベースにインテロゲートすることを包含する、請求項１４
に記載の方法。
【請求項２１】
　前記取り出すことは、光センサを利用することを包含する、請求項１４に記載の方法。
【請求項２２】
　前記取り出すことは、サンプルノード除去デバイスを自動的に動作させることを包含す
る、請求項１４に記載の方法。
【請求項２３】
　前記サンプルノード除去デバイスは、レーザを備える、請求項２２に記載の方法。
【請求項２４】
　前記サンプルノード除去デバイスは、メカニカルクリッピングツールを備える、請求項
２２に記載の方法。
【請求項２５】
　前記分析は、遺伝子実験である、請求項１５に記載の方法。
【請求項２６】
　前記分析は、プロテオミクス実験である、請求項１５に記載の方法。
【請求項２７】
　複数のサンプルキャリアを備えるサンプルアーカイブであって、該複数のサンプルキャ
リアは、自動ハンドリングまたはグリッピングメカニズムによって及ぼされた力に耐える
のに適切な材料から構成された構造素子を有し、該複数のサンプルキャリアの各々は、複
数の別個のサンプルノードを支持するように構成される、サンプルアーカイブと、
　該複数の別個のサンプルノードのいくつかと関連付けられたデータ記録、および生物学
的分析と関連付けられたデータ記録を含むデータベースと、
　リモートクライアントからのリクエストを受信する手段であって、該リクエストは、該
複数の別個のサンプルノードの選択されたいくつかに関して選択された分析を実行するこ
とと関連した情報を含む、手段と、
　該受信する手段に応答し、該データ記録の選択されたいくつかを該データベースから取
り出すように動作可能である、プロセッサと、
　該プロセッサに応答し、該複数の別個のサンプルノードの該選択されたいくつかを取り
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出すように動作可能であるサンプル取り出し装置と、
　該プロセッサに応答し、該選択された分析にしたがってアッセイを準備するように動作
可能であるアッセイ準備装置と
　該複数の別個のサンプルノードの該選択されたいくつかに関して該選択された分析を行
い、該選択された分析の結果を該プロセッサに提供する手段と
　を備えたシステムであって、
　各サンプルキャリアは、複数のサンプル構造を含み、該複数のサンプル構造は、該サン
プルキャリアと同一の材料から製造され、所定の空間的関係で維持されており、
　該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプル構造のうちの１つに取り外
し可能に取り付けられており、該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプ
ル構造の組成と異なるサンプルサポート媒体を含み、
　該サンプルサポート媒体は、長期間にわたる格納のために、離散生物学的サンプルを吸
収し、該離散生物学的サンプルを乾燥形態で運ぶように動作する、システム。
【請求項２８】
　前記リモートクライアントに送付するために、前記複数の別個のサンプルノードの前記
選択されたいくつかをパッケージングする手段をさらに備える、請求項２７に記載のシス
テム。
【請求項２９】
　前記サンプル取り出し装置は、前記複数のサンプルノードの前記選択された１つを支持
する１つ以上のサンプルキャリアの位置を検出するように動作可能なサンプルキャリアロ
ケータを備える、請求項２７に記載のシステム。
【請求項３０】
　前記サンプルキャリアロケータは、光センサを備える、請求項２９に記載のシステム。
【請求項３１】
　前記サンプル取り出し装置は、前記複数の別個のサンプルノードの前記選択されたいく
つかを前記複数のサンプルキャリアから除去するように動作可能なサンプルノード除去デ
バイスを備える、請求項２７に記載のシステム。
【請求項３２】
　前記サンプル取り出し装置は、光センサをさらに備える、請求項３１に記載のシステム
。
【請求項３３】
　前記サンプルノード除去デバイスは、前記光センサから送信された信号に応答する、請
求項３２に記載のシステム。
【請求項３４】
　前記サンプルノード除去デバイスは、レーザを備える、請求項３１に記載のシステム。
【請求項３５】
　前記サンプルノード除去デバイスは、レーザと、前記信号に応答して、前記複数の別個
のサンプルノードの前記選択されたいくつかに対して該レーザを位置調整するように動作
可能な機械的位置調整システムとを備える、請求項３３に記載のシステム。
【請求項３６】
　前記サンプルノード除去デバイスは、メカニカルクリッピングツールを備える、請求項
３１に記載のシステム。
【請求項３７】
　前記サンプルノード除去デバイスは、メカニカルクリッピングツールと、前記信号に応
答して、前記複数の別個のサンプルノードの前記選択されたいくつかに対して該メカニカ
ルクリッピングツールを位置調整するように動作可能な機械的位置調整システムとを備え
る、請求項３３に記載のシステム。
【請求項３８】
　前記サンプルノード除去デバイスは、前記複数の別個のサンプルノードの各々に組み込
まれたそれぞれのトランシーバを備える、請求項３１に記載のシステム。
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【請求項３９】
　前記選択された分析は、遺伝子実験である、請求項２７に記載のシステム。
【請求項４０】
　前記選択された分析は、プロテオミクス実験である、請求項２７に記載のシステム。
【請求項４１】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がエンコードされたコンピュータ読み取り可能
媒体であって、該データおよび命令は、該命令を装置に実行させることによって、
　サンプルアーカイブ内のサンプルキャリア上に維持された選択されたサンプルノードの
選択された分析を実行することに関してリモートクライアントからリクエストを受信する
ことと、
　該選択されたサンプルノードおよび該選択された分析に関連付けられたデータ記録をデ
ータベースから取り出すことと、
　該選択されたサンプルノードを該サンプルキャリアから取り出すことと、
　該選択された分析にしたがってアッセイを準備することと、
　該選択されたサンプルノード上に保持された試料の該選択された分析を行うことと
　を行わせ、
　該サンプルキャリアは、自動ハンドリングまたはグリッピングメカニズムによって及ぼ
された力に耐えるのに適切な材料から構成された構造素子を有し、
　該サンプルキャリアは、サンプル構造を含み、該サンプル構造は、該サンプルキャリア
と同一の材料から製造されており、
　該選択されたサンプルノードは、該サンプル構造に取り外し可能に取り付けられており
、該選択されたサンプルノードは、該サンプル構造の組成と異なるサンプルサポート媒体
を含み、
　該サンプルサポート媒体は、長期間にわたる格納のために、離散生物学的サンプルを吸
収し、該離散生物学的サンプルを乾燥形態で運ぶように動作する、コンピュータ読み取り
可能媒体。
【請求項４２】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がさらにエンコードされ、さらに、装置に、前
記選択された分析の結果と該選択された分析に関連付けられたデータとを前記リモートク
ライアントに提供させる、請求項４１に記載のコンピュータ読み取り可能媒体。
【請求項４３】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がさらにエンコードされ、さらに、装置に、前
記サンプルキャリアをアーカイブ施設のサンプルキャリア容器から取り出すように動作可
能なサンプルキャリア取り出しデバイスに制御信号を送信させる、請求項４１に記載のコ
ンピュータ読み取り可能媒体。
【請求項４４】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がさらにエンコードされ、さらに、装置に、前
記サンプルキャリアを前記サンプルキャリア容器に配置するように動作可能なサンプルキ
ャリア格納デバイスに制御信号を送信させる、請求項４３に記載のコンピュータ読み取り
可能媒体。
【請求項４５】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がエンコードされ、さらに、装置に、前記選択
されたサンプルノードを前記サンプルキャリアから見つけ出し、除去するように動作可能
なサンプルノード除去デバイスに制御信号を送信させる、請求項４１に記載のコンピュー
タ読み取り可能媒体。
【請求項４６】
　サンプルアーカイブと、
　該アーカイブ内に格納されたサンプルと関連付けられたデータ記録を含むデータベース
と、
　リモートクライアントからのリクエストを受信する手段であって、該リクエストは、該
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サンプルの選択されたいくつかに関連付けられた情報を含む、手段と、
　受信する該手段に応答し、該データ記録の選択されたいくつかを該データベースから取
り出すように動作可能なプロセッサと、
　該プロセッサに応答し、該サンプルの該選択されたいくつかを取り出すように動作可能
なサンプル取り出し装置と、
　該プロセッサに応答し、分析するために該サンプルの該選択されたいくつかを準備する
ように動作可能なサンプル準備装置と、
　該リモートクライアントに送付するために該サンプルの該選択されたいくつかをパッケ
ージングする手段と
　を備えたシステムであって、
　該サンプル取り出し装置と、該サンプル準備装置と、該パッケージングする手段とは、
１日に１００を超えるサンプルを取り出し、準備し、パッケージングするために十分なレ
ートで動作可能であり、
　該サンプルアーカイブは、複数のサンプルキャリアを含み、該複数のサンプルキャリア
は、自動ハンドリングまたはグリッピングメカニズムによって及ぼされた力に耐えるのに
適切な材料から構成された構造素子を有し、
　各サンプルキャリアは、複数のサンプル構造を含み、該複数のサンプル構造は、該サン
プルキャリアと同一の材料から製造され、所定の空間的関係で維持されており、
　該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプル構造のうちの１つに取り外
し可能に取り付けられており、該複数の別個のサンプルノードの各々は、該複数のサンプ
ル構造の組成と異なるサンプルサポート媒体を含み、
　該サンプルサポート媒体は、長期間にわたる格納のために、離散生物学的サンプルを吸
収し、該離散生物学的サンプルを乾燥形態で運ぶように動作する、システム。
【請求項４７】
　前記サンプルの前記選択されたいくつかに関して選択された分析を行い、該選択された
分析の結果を前記プロセッサに提供する手段をさらに備える、請求項４６に記載のシステ
ム。
【請求項４８】
　前記サンプル取り出し装置は、光センサを備える、請求項４６に記載のシステム。
【請求項４９】
　前記サンプル取り出し装置は、レーザを備える、請求項４６に記載のシステム。
【請求項５０】
　前記選択された分析は、遺伝子実験である、請求項４７に記載のシステム。
【請求項５１】
　前記選択された分析は、プロテオミクス実験である、請求項４７に記載のシステム。
【請求項５２】
　前記サンプル取り出し装置と、前記サンプル準備装置と、前記パッケージングする手段
とは、１日に２００を超えるサンプルを取り出し、準備し、パッケージングするために十
分なレートで動作可能である、請求項４６に記載のシステム。
【請求項５３】
　前記サンプル取り出し装置と、前記サンプル準備装置と、前記パッケージングする手段
とは、１日に５００を超えるサンプルを取り出し、準備し、パッケージングするために十
分なレートで動作可能である、請求項４６に記載のシステム。
【請求項５４】
　各サンプルキャリアは、直線構成で維持されている複数のサンプル構造を含む、請求項
１に記載の方法。
【請求項５５】
　各サンプルキャリアは、マルチウェル構成で整列されている複数のサンプル構造を含む
、請求項１に記載の方法。
【請求項５６】
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　前記サンプルキャリアは、直線構成で維持されている複数のサンプル構造を含む、請求
項１４に記載の方法。
【請求項５７】
　各サンプルキャリアは、マルチウェル構成で整列されている複数のサンプル構造を含む
、請求項１４に記載の方法。
【請求項５８】
　前記複数のサンプルキャリアの各々は、直線構成で維持されている複数のサンプル構造
を含む、請求項２７に記載のシステム。
【請求項５９】
　前記複数のサンプルキャリアの各々は、マルチウェル構成で整列されている複数のサン
プル構造を含む、請求項２７に記載のシステム。
【請求項６０】
　前記サンプルキャリアは、直線構成で維持されている複数のサンプル構造を含む、請求
項４１に記載のコンピュータ読み取り可能媒体。
【請求項６１】
　前記サンプルキャリアは、マルチウェル構成で整列されている複数のサンプル構造を含
む、請求項４１に記載のコンピュータ読み取り可能媒体。
【請求項６２】
　各サンプルキャリアは、直線構成で維持されている複数のサンプル構造を含む、請求項
４６に記載のシステム。
【請求項６３】
　各サンプルキャリアは、マルチウェル構成で整列されている複数のサンプル構造を含む
、請求項４６に記載のシステム。
【発明の詳細な説明】
【背景技術】
【０００１】
　（資料および分析システムおよび方法）
　本発明は、「ＡＰＰＡＲＡＴＵＳ，ＳＹＳＴＥＭ，ＡＮＤ　ＭＥＴＨＯＤ　ＯＦ　ＡＲ
ＣＨＩＶＡＬ　ＡＮＤ　ＲＥＴＲＩＥＶＡＬ　ＯＦ　ＳＡＭＰＬＥＳ」と称される、非仮
特許出願シリアルナンバー第　／　，　号（２００１年１１月２日出願）、さらに「ＳＡ
ＭＰＬＥ　ＣＡＲＲＩＥＲ」と称される、非仮特許出願シリアルナンバー第　／　，　号
（２００１年１１月２日）に関し、これらの出願の開示は、参考のため、その全体が本明
細書中に援用される。
【０００２】
　（発明の分野）
　本発明の局面は、概して、サンプル材料の保管に関し、より具体的には、キャリア上の
複数のサンプルノードにて乾燥した形態で維持された生体または非生体サンプルを保管す
るシステムおよび方法に関する。
【０００３】
　（関連技術の記載）
　製薬および医学研究、法の執行、および軍部発行の身分証明書等の複数の用途において
は、例えば、種々の生体サンプルへのアクセスが所望されることが多い。従来のバイオ貯
蔵庫または他のサンプル格納施設は、サンプルを格納するために、液体または極低温シス
テムを利用するが、これらの液体および極低温システムは、構築および維持の両方の点で
高価である。さらに、現在の技術は、概して、システムオペレータに複雑で労働集約的維
持および管理責任を負わせる。
【０００４】
　特に、極低温システムの複雑さは、通常、血液全体から数千のデオキシリボ核酸（ＤＮ
Ａ）サンプルを取り出し、かつ調製するために、技術者、研究者、およびシステムオペレ
ータが数週間にわたって一斉労働に携わることを強い得る。従って、液体または乾燥状態
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のＤＮＡを保管する従来のアプローチは、大量処理およびサンプルスループットに対応す
るには実質的に不適切である。現在の研究趨勢は、１日に数千のサンプルを処理すること
ができ得る、生体および非生体サンプルを保管および取り出すシステムおよび方法と関連
した利益を認識している。しかしながら、現在の技術は、このレベルのスループットを達
成するためには不適切である。実際、現在のシステムおよび方法は、１日に１００を越え
るサンプルの処理量を達成する。
【０００５】
　特定の少量の液体状態のＤＮＡおよび血液保管技術は、従来、有用であったが、この方
法論は、研究および診断ツールとして益々一般的になっている進歩的遺伝子技術として必
要とされる格納および検索をサポートすることができない。従来の極低温ベースの保管フ
ォーマットを自動化することは困難かつ高価であり、既存の技術に基づいたシステムは、
通常、市場の高スループット要求に対して適用できない。
【０００６】
　最近、血液サンプルのドライ（ｄｒｙ）または乾燥（ｄｅｓｉｃｃａｔｅｄ）形態での
保管および取り出しを含む生体研究の実験室システムが提示された。このシステムは、概
して、ろ過紙等の適切な基板上にＤＮＡまたは他の有機サンプルを格納する公知の技術の
改変または変形に基づき、いくつかのシステムは、使用前に、基板または用紙を化学変性
剤および洗浄剤に浸漬することを要求するか、または、これから実質的に利益を得る。し
かしながら、任意のイベントにおいて、既存の乾燥させるサンプル保管システムは、手動
で操作されたか、または部分的に自動化されたにすぎず、従って、市場の大量処理の要求
を満たさない。さらに、これらのシステムは、使用前に、基板から除去するように動作可
能である機械的パンチまたは他のツールを用いる。さらに、これらのシステムは、基板材
料を打ち抜く（ｐｕｎｃｈ　ｔｈｒｏｕｇｈ）か、そうでない場合、これを物理的に嵌合
わせることによって、サンプルを基板から除去するように動作可能な機械パンチまたは他
のツールを用いる。従って、これらのツールは、通常の使用中、複数のサンプルと必ずし
も接触しない。
【０００７】
　この点に関して、当業者は、現在の基板ベースの保管システムが完全に自動化されたと
しても、著しい相互汚染問題が疑い無く残ることを理解する。サンプル除去パンチプロセ
スの間、外部ファイバがパンチングツールに付着するか、または、そうでない場合、基板
から解放され、ツールによって処理された後続のサンプルを汚染する。これらの汚染問題
は、従来技術の有用性および実用性の両方を制限する。しかしながら、保管施設の密度は
、最終的に、基板の固有の飽和、ならびに、システムの機械的およびロボティックコンポ
ーネントの精度によって制限される。
【０００８】
　特に、従来のろ過紙または基板カードフォーマットを用いるシステムにおける保管およ
び取り出しプロセスの全自動化は、体積が大きい格納空間または保管室内で、非常に正確
なロボティクス、および、他の識別、取り出し、および個々の格納カードを識別、取り出
し、および交換するために繰返し動作する他の機械を必然的に必要とする。正確な高解像
度のロボティクスシステムが現在利用可能であるが、最終的に調整された精度は、メカニ
ズムが小さい領域内で動作する場合にのみ達成される。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００９】
　従って、大型保管室全体内でろ過紙カードまたは他の基板ベースの保管システムのスト
レージおよび取り出しプロセスを自動化することは、現在の機械的限界およびロボティッ
クの限界を考えれば実際的な解決ではない。
【課題を解決するための手段】
【００１０】
　（要旨）
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　本発明の実施形態は、従来技術の種々の不利な点を克服して自動化された、乾燥した生
体または非生体サンプルの自動的な保管および取り出しシステムならびに方法を提供する
。本発明のある局面によると、例えば、全自動乾燥サンプル格納システムは、例えば、１
日に１００を越える、非常に高い格納率と取り出し率とを達成するように動作可能であり
得る。保管管理システムは、特に、患者の同意、アンケート用紙の転写、サンプルバーコ
ード化、アーカイブ格納、電気サンプルブラウジング、サンプルの取り出し、サンプルの
バーコード化および抽出、ならびにサンプルのパッケージングおよび送付のいくつか、ま
たはすべてを含むか、またはサポートし得る。インターネットまたは他の広域またはロー
カルネットワークと結合された全自動保管施設は、生体サンプルまたは他のサンプル、な
らびに付帯データおよび他の情報を効率的検索を受け入れ、適時、世界中に輸送し得る。
【００１１】
　詳細に後述されるように、上述のシステムおよび方法は、汚染のないサンプルに効率的
かつ適時にアクセスすることを容易にするように構成され、かつ動作可能な乾燥したサン
プルキャリアを用い得る。本発明のこの局面により、サンプルキャリアは、室温で非常に
高いサンプル密度を収容し得る。従って、保管密度は、高スループットの要求を満たし得
、極低温または液体サンプル格納施設と関連した経費および複雑性が低減されるか、また
は除去され得る。
【００１２】
　本発明のある局面によると、例えば、サンプルキャリアは、構造アレイおよび複数のサ
ンプルノードを含み、複数のサンプルノードの各々は、それぞれの取り付け点で構造アレ
イに除去可能に取り付けられ、かつ、個別のサンプルを維持するように動作可能である。
いくつかの実施形態において、複数のサンプルノードの各々は、タンパク質、ポリヌクレ
オチド、およびＤＮＡを含む生体サンプルを維持するように動作可能であり、複数のサン
プルノードの各々は、非生体サンプルを維持するように動作可能である。
【００１３】
　本発明の別の局面によると、サンプルキャリアは、表示を識別するステップをさらに備
え、これらのうちのいくつかは、光センサによって解読される。いくつかの実施形態にお
いて、複数のサンプルノードの各々は、一意的信号を送信するように動作可能な関連した
トランシーバを備え、さらに、関連したトランシーバは、リモートデバイスから制御信号
を受信するように動作可能であり得る。
【００１４】
　特に、サンプルのタイプ、および種々の方法のすべてのシステム要求に応じて、複数の
サンプルノードの各々は、固形または多孔質である。いくつかのキャリア実施形態が開示
され、ここで、複数のサンプルノードの各々は、サンプル支持媒体を備え、これは、セル
ロース、ポリスチレン等のポリマー、または他の材料を含み得る。いくつかの実施形態に
おいて、サンプル支持媒体は、誘導体化され、正に帯電するか、または負に帯電し得る。
【００１５】
　別の実施形態において、サンプルキャリアは、所定の空間関係で支持された複数の構造
アレイと複数のサンプルノードとを備え、複数のサンプルノードの各々は、それぞれの取
り付け点で、かつ別個のサンプルを保持するように動作可能に複数の構造アレイの１つに
除去可能に取り付けられる。これに代わる例は、複数の構造化アレイの各々が、マルチウ
ェルプレートのそれぞれのウェル等のそれぞれのサンプルコンテナに対して所定の空間関
係で支持される。
【００１６】
　複数の構造アレイを用いる上述の実施形態において、単一構造アレイの実施形態を参照
してすでに述べられた上述の代替案および特徴が援用される。
【００１７】
　本発明の別の局面によると、サンプルキャリアに試料を移送する方法は、複数のサンプ
ルノードを支持する構造アレイを備えるサンプルキャリアを提供するステップと、複数の
サンプルノードを試料に接触させるステップとを包含する。種々の代替策が開示されるが
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、試料は固体、気体、および液体の形態である。
【００１８】
　いくつかの実施形態において、この方法は、複数のサンプルノードに保存料を選択的に
付与するステップをさらに包含し、複数のサンプルノードで保持された試料を乾燥させる
ように動作可能であることが好ましくあり得る。
【００１９】
　この方法は、接触させるステップに続いて、複数のサンプルノードを洗浄するステップ
をさらに包含し得る。さらに、あるいは、または、上述のように、方法は、接触させるス
テップに続いて、保存料の支援を用いて、または用いずに複数のサンプルノードを乾燥さ
せることを可能にするステップをさらに包含し得る。
【００２０】
　本発明の別の局面によると、試料をサンプルキャリアに移送する方法は、複数の構造ア
レイを備えるサンプルキャリアを提供するステップを包含し、複数の構造アレイの各々は
、それぞれの試料コンテナに対する所定の空間的関係で支持され、複数のサンプルノード
を支持し、かつ、複数の構造アレイの選択されたいくつかによって支持された複数のサン
プルノードをそれぞれの試料と接触させる。いくつかの実施形態において、接触させるス
テップは、複数の構造アレイの各々によって支持された複数のサンプルノードをそれぞれ
の試料コンテナ内の試料と接触させるステップを包含する。
【００２１】
　複数の構造アレイを用いる上述の実施形態において、単一の構造アレイの実施形態を参
照してすでに述べられた代替案および特徴のすべてが援用される。
【００２２】
　いくつかの実施形態において、サンプルキャリアは、複数のサンプルノードを含む構造
アレイであって、複数のサンプルノードの各々が、それぞれの取り付け点で構造アレイと
取り外し可能に取り付けられ、かつ、個別のサンプル支持媒体を備える、構造アレイと、
複数のサンプルノードの１つ以上でサンプル支持媒体によって維持される試料とを備える
。
【００２３】
　いくつかの実施形態において、試料は、タンパク質、ポリヌクレオチド、およびＤＮＡ
を含む生体試料であり、これに代わるいくつかの実施形態において、試料は非生体試料で
ある。
【００２４】
　特に、サンプルのタイプ、および種々の実施形態の全システムの要件に応じて、サンプ
ル支持媒体は、固形または多孔質である。サンプルキャリアの実施形態が開示され、ここ
で、サンプル支持媒体は、セルロース、ポリスチレン等のポリマー、または、他の材料を
含む。いくつかの実施形態によると、サンプル支持媒体は、化合物で誘導体化（ｄｅｒｉ
ｖａｔｉｚｅｄ）または処理され、かつ、正または負に帯電し得る。
【００２５】
　本発明の別の局面によると、サンプル保管システムは、所定の空間的関係で複数のサン
プルノードを支持するように構成された複数のサンプルキャリアと、複数のサンプルキャ
リアをアーカイブに選択的に配置するサンプル格納手段と、複数のサンプルノードの選択
された、いくつかを見つけ出し、かつ除去するサンプルノード除去手段とを備える。これ
に代わる実施形態が開示され、ここで、サンプルノード除去手段は、レーザおよびメカニ
カルクリッピングツールを備える。
【００２６】
　いくつかの実施形態において、システムは、複数のサンプルノードの選択された、いく
つかの位置を検出するように動作可能な光学素子を備え、このようなシステムは、サンプ
ルノード除去手段が、光学素子によって送信された信号に応答する位置に対して動作可能
な位置調整コンポーネントをさらに備える。
【００２７】
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　いくつかの実施形態において、サンプル保管システムは、複数のサンプルキャリア容器
であって、複数のサンプルキャリア容器の各々は、複数のサンプルノードを支持する１つ
以上のサンプルキャリアを収容するように構成される、複数のサンプルキャリア容器と、
１つ以上のサンプルキャリアの選択されたいくつかを複数のサンプルキャリア容器の選択
されたいくつかに配置するように動作可能であるサンプルキャリア格納デバイスと、１つ
以上のサンプルキャリアの選択されたいくつかを見つけ出すように動作可能であるサンプ
ルキャリア位置特定デバイスと、複数のサンプルキャリア容器のいくつかから１つ以上の
サンプルキャリアの選択されたいくつかを取り出すように動作可能であるサンプルキャリ
ア取り出しデバイスと、複数のサンプルノードの選択されたいくつかを識別および除去す
るサンプルノード除去手段とを備える。
【００２８】
　いくつかの実施形態において、複数のサンプルキャリア容器の少なくとも一部分はラッ
クであるが、他の実施形態において、複数のサンプルキャリア容器の少なくとも一部分は
引き出しである。システムの実施形態が開示され、ここで、サンプルキャリア位置特定デ
バイスはバーコードリーダである。さらに、あるいは、または、あるシステムの実施形態
が開示され、ここで、サンプルノード除去手段は、レーザおよびメカニカルクリッピング
ツールを備える。
【００２９】
　あるシステムが開示され、ここで、サンプルノード除去手段は、複数のサンプルノード
の選択されたいくつかの位置を検出するように動作可能な光学素子をさらに備え、いくつ
かの実施形態において、サンプルノード除去手段は、光学素子によって送信された信号に
応答するレーザの位置に対して動作可能な位置調整コンポーネントをさらに備え得る。
【００３０】
　いくつかの実施形態において、システムは、複数のサンプルノードの選択されたいくつ
かによって支持されるサンプルを処理する手段、または、サンプルキャリア格納デバイス
およびサンプルキャリア取り出しデバイスの動作を制御するコントローラをさらに備える
ことが所望され得る。
【００３１】
　本発明のさらなる局面によると、サンプル保管システムは、複数のサンプルキャリア容
器を備えるアーカイブと、複数のサンプルノードを支持する１つ以上のサンプルキャリア
を収容するように構成された複数のサンプルキャリア容器の各々と、１つ以上のサンプル
キャリアの選択されたいくつかをアーカイブに格納およびここから取り出すように動作可
能なメカニズムを備えるロボッティクスシステムとを備える。上述のシステムは、ロボテ
ィクスシステムに接続され、かつ、１つ以上のサンプルキャリアの選択されたいくつかの
位置を検出するように動作可能なサンプルキャリアロケータを備え得る。
【００３２】
　システムのいくつかの実施形態において、サンプルキャリアロケータは、光センサを備
え、あるシステムがさらに開示され、ここで、ロボティクスシステムは、サンプルキャリ
アロケータからの信号に自動的に応答する。上述のように、あるシステムは、複数のサン
プルノードの選択されたいくつかを１つ以上のサンプルキャリアの選択されたいくつかか
ら識別および除去するように動作可能なサンプルノード除去デバイスを備える。サンプル
ノード除去デバイスに接続されたサンプルノードロケータは、複数のサンプルノードの選
択されたいくつかの位置を検出するように動作可能であり得る。ある実施形態が開示され
、ここで、サンプルノード除去デバイスは、サンプルノードロケータからの信号に自動的
に応答し、このサンプルノードロケータは、光センサ、または複数のサンプルノードの各
々に組み込まれたそれぞれのトランシーバを備え得る。このシステムは、バーコードリー
ダに埋め込まれたサンプルキャリアロケータを備え得る。
【００３３】
　いくつかのシステムにおいて、サンプルノード除去デバイスは、メカニカルクリッピン
グツールと、複数のサンプルノードの選択されたいくつかに対してメカニカルクリッピン
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グツールを位置調整する機械的位置調整システムとを備え、これに対して、他のシステム
において、サンプルノード除去デバイスは、レーザと、複数のサンプルノードの選択され
たいくつかに対してこのレーザを位置調整する機械的位置調整システムとを備える。実施
形態が開示され、ここで、機械的位置調整システムは、光センサによって送信された信号
に応答して、クリッピングツールまたはレーザを位置調整するように動作可能である。上
述のように、このようなシステムは、複数のサンプルノードの選択されたいくつかによっ
て支持されるサンプルを処理する手段をさらに備え得る。これに代わるいくつかの実施形
態において、このシステムは、ロボティクスシステムおよびサンプルノード除去デバイス
を制御するように動作可能なコンピュータをさらに備える。
【００３４】
　本発明のさらに別の局面によると、サンプルを保管する方法は、サンプルキャリアに取
り付けられた複数の別個のサンプルノードに試料を選択的に移送するステップと、サンプ
ルキャリアを保管施設に保管するステップと、保管施設内のサンプルキャリアの位置を記
録するステップとを包含する。上述の方法の実施形態が、選択的に移送するステップに続
いて、複数の別個のサンプルノードを洗浄するステップをさらに包含する一方で、他の実
施形態は、記録により、バーコード等の識別表示をサンプルキャリアに割り当てるステッ
プをさらに、または代替的に包含する。記録するステップは、複数の別個のサンプルと関
連付けられたデータ記録をコンピュータ読み取り可能データ格納媒体に書き込むステップ
を包含し得る。
【００３５】
　サンプルを保管する別の方法は、ソースから試料を取得するステップと、識別子をソー
スおよび試料に関連付けるステップと、ソースおよび試料と関連付けられた識別子および
情報をデータ構造に書き込むステップと、サンプルキャリアに取り付けられた複数の別個
のサンプルノードに試料を選択的に移送するステップと、サンプルキャリアを保管施設の
サンプルキャリア容器内に配置するステップとを包含する。上述の方法は、保管施設内の
サンプルキャリアの位置を記録するステップをさらに備え得、さらに、あるいは、または
、この方法は、試料を取得する許可を得るステップをさらに包含し得る。
【００３６】
　いくつかの実施形態において、この方法は、関連付けるステップおよび選択的に移送す
るステップにより、バーコード等の識別表示をサンプルキャリアに割り当てるステップを
包含する。上述のように、記録するステップは、複数の別個のサンプルノードと関連付け
られたデータ記録をコンピュータ読み取り可能データ格納媒体に書き込むステップを包含
し得る。
【００３７】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がエンコードされたコンピュータ読み取り可能
媒体が開示される。ここで、データおよび命令は、サンプルおよびサンプルのソースに関
する情報を受信することと、識別子をサンプル、ソース、および情報に割り当てることと
、識別子および情報をデータ構造内に記録することと、サンプルを支持する複数の別個の
サンプルノードの各々のサンプルキャリア内の位置を記録することとを求める命令を装置
に実行させる。
【００３８】
　コンピュータ読み取り可能媒体は、さらに、装置に、保管施設の除去デバイスに制御信
号を送信させ得る。さらに、あるいは、または、コンピュータ読み取り可能媒体のいくつ
かの実施形態は、さらに、装置に、複数の別個のサンプルノードの選択されたいくつかを
見つけ出させ、かつ、除去するように動作可能なサンプルノード除去デバイスに制御信号
を送信させ、あるいは、複数のサンプルキャリアの選択されたいくつかをアーカイブ内に
配置するように動作可能なサンプルキャリア格納デバイスに制御信号を送信させる。この
最後の実施形態において、コンピュータ読み取り可能媒体は、さらに、装置に、複数のサ
ンプルキャリアの選択されたいくつかをアーカイブから取り出すように動作可能なサンプ
ルキャリア取り出しデバイスに制御信号を送信させ得る。
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【００３９】
　本発明のある局面によると、分析するために保管サンプルを準備する方法は、分析され
るべきサンプルを識別するステップと、識別するステップに応答して、サンプルキャリア
によって支持される別個のサンプルノード上のサンプルの位置を突き止めるステップと、
突き止めるステップに応答して、別個のサンプルノードをサンプルキャリアから除去する
ステップと、分析するためにサンプルを準備するステップとを包含する。
【００４０】
　上述の方法の実施形態が開示され、ここで、識別するステップは、データベース等のデ
ータ構造をインテロゲートするステップを包含する。いくつかの実施形態において、突き
止めるステップは、光センサを利用するステップを包含し、この利用するステップは、バ
ーコードを読み出すステップを包含し得る。あるいは、突き止めるステップは、別個のサ
ンプルノードに取り付けられたトランシーバから送信された一意的信号を識別するステッ
プを包含し、この実施形態において、除去するステップは、制御信号をトランシーバに送
信するステップを包含し得る。
【００４１】
　上述の方法の実施形態が開示され、ここで、除去するステップは、レーザまたはメカニ
カルクリッピングツールを利用するステップを包含する。準備するステップは、別個のサ
ンプルノードをサンプルコンテナ内に配置するステップを包含し得、さらに、あるいは、
または、準備するステップは、別個のサンプルノードに取り付けられたサンプル材料を洗
浄するステップを包含し得る。
【００４２】
　上述の方法において、サンプルの組成（すなわち、非生体、生体等）は上述のとおりで
あり、従って、この方法は、さらに、ポリヌクレオチドを増幅するステップをさらに包含
し得る。
【００４３】
　いくつかの実施形態において、分析のために保管サンプルを準備する方法は、実験に関
するリクエストを受信するステップと、その実験に適したサンプルを識別するステップと
、受信するステップおよび識別するステップに応答して、別個のサンプルノード上でサン
プルを支持するサンプルキャリアを見つけ出すステップと、サンプルキャリア上の別個の
サンプルノードの位置を検出するステップと、別個のサンプルノードをサンプルキャリア
から除去するステップと、分析するためにサンプルを準備するステップとを包含する。上
述のように、見つけ出すステップは、サンプルキャリアに関連した記録を維持するデータ
ベースにインテロゲートするステップと、光センサを利用するステップと、バーコードを
読み出すステップとのいずれか、またはすべてを包含し得る。
【００４４】
　本発明のある局面において、検出するステップは、光センサから出力されたビデオ信号
を取得するステップを包含し、従って、除去するステップは、ビデオ信号を取得するステ
ップに応答して、サンプルノード除去デバイスを自動または手動で操作するステップをさ
らに包含し得る。さらに、あるいは、または、検出するステップは、別個のサンプルノー
ドに取り付けられたトランシーバから送信された一意的信号を識別するステップを包含し
、この実施形態において、除去するステップは、制御信号をトランシーバに送信するステ
ップを包含し得る。
【００４５】
　別の実施形態において、サンプルノード除去システムは、所定の空間的関係で複数のサ
ンプルノードを支持するように構成されたサンプルキャリアと、複数のサンプルノードの
選択されたいくつかを見つけ出し、かつ除去するノード除去手段とを備える。このノード
除去手段は、レーザまたはメカニカルクリッピングツール等のハードウェア、および上述
のコンピュータ化された素子に組み込まれ得る。光学素子は、複数のサンプルノードの選
択されたいくつかの位置を検出するように動作可能にされ得、いくつかの実施形態におい
て、光学素子から出力された信号は、光学素子によって送信された信号に応答して、ノー
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ド除去手段を位置調整するように動作可能な位置調整素子と共に用いられ得る。上述のよ
うに、このようなシステムは、信号を受信し、かつ、位置調整素子およびノード除去手段
を制御するように動作可能なコンピュータをさらに備え得る。
【００４６】
　別の実施形態において、分析のために保管サンプルを準備する方法は、分析されるべき
サンプルを識別するステップと、この識別するステップに応答して、サンプルを取得する
ステップと、分析するためにサンプルを準備するステップと、１日に１００サンプルを超
える分析のために準備するために十分なレートで識別、取得、および準備することを選択
的に繰り返すステップとを包含する。上述のように、識別するステップは、データベース
にインテロゲートするステップと、光センサを利用するステップと、あるいは、インテロ
ゲートおよび利用する両方のステップを包含し得る。取得するステップは、レーザまたは
メカニカルクリッピングツールであり得るサンプルノード除去デバイスを自動または手動
で操作するステップを包含し得る。
【００４７】
　すでに述べられた方法の局面は、上述の実施形態に援用され得る。さらに、選択的に繰
り返すステップは、１日に２００サンプルを超える分析のために準備するために十分なレ
ートで行われ得、ある方法が開示され、ここで、選択的に繰り返すステップは、１日に５
００サンプルを超える分析のために準備するために十分なレートで行われ得る。
【００４８】
　いくつか実施形態において、リモートクライアントに生物学的分析を提供する方法は、
複数のサンプルノードを備えるサンプルアーカイブを維持するステップと、リモートクラ
イアントから生物学的分析のリクエストを受信するステップであって、このリクエストは
、複数の別個のサンプルノードから選択されたサンプルノードを識別することと、選択さ
れた分析試験を識別することとを包含する、ステップと、この受信するステップに応答し
て、選択されたサンプルノードをアーカイブから取り出すステップと、選択された分析試
験を準備するステップと、選択されたサンプルノードの選択された分析試験を実行するス
テップとを包含する。
【００４９】
　生物学的分析を提供する方法は、実行するステップの結果、および実行するステップを
表すデータをリモートクライアントに送信するステップをさらに包含し、送信するステッ
プは、結果およびデータを暗号化するステップを包含し得る。いくつかの実施形態におい
て、方法は、選択されたサンプルノードをリモートクライアントに送付するステップをさ
らに包含し得る。リクエストは、ネットワーク接続を介して受信され得る。
【００５０】
　上述の方法の実施形態が開示され、分析試験は、例えば、遺伝子実験またはプロテオミ
クス実験であり、かつ、選択されたサンプルノードを取り出すステップは、データベース
にインテロゲートするステップと、光センサを利用するステップと、レーザまたはメカニ
カルクリッピングツールを備えるサンプルノード除去デバイスを自動または手動で操作す
るステップとのいずれかまたはすべてを包含する。
【００５１】
　本発明の別の局面によると、リモートクライアントにサンプルを提供する方法は、複数
の別個のサンプルノードを備えるサンプルアーカイブを維持するステップと、ネットワー
ク接続その他を介して、リモートクライアントからサンプルのリクエストを受信するステ
ップと、受信するステップに応答して、アーカイブ内の複数の別個のサンプルノードの選
択された１つを識別するステップであって、複数の別個のサンプルノードの選択された１
つは、サンプルを支持する、ステップと、複数のサンプルノードの選択された１つをアー
カイブから取り出すステップと、複数のサンプルノードの選択された１つをリモートクラ
イアントに送付するステップとを包含する。
【００５２】
　いくつかの実施形態において、この方法は、送付するステップの前に、サンプルの分析
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を実行するステップをさらに包含し得、かつ、実行するステップの結果および実行するス
テップを表すデータをリモートクライアントに送信するステップをさらに包含し得る。上
述の送付するステップは、複数のサンプルノードの選択された１つをサンプルコンテナに
パッケージングするステップを包含し得る。上述のように、送付するステップの前に、複
数のサンプルノードの選択された１つを洗浄するステップをさらに包含する方法が開示さ
れる。
【００５３】
　上述の識別するステップがデータベースにインテロゲートするステップを包含し得る一
方へ、上述の取り出すステップは、光センサを利用するステップと、サンプルノード除去
デバイスを自動または手動で操作するか、あるいは、これらの両方で操作するステップを
包含し得る。サンプルノード除去デバイスは、例えば、実施形態および全システム要件に
応じて、レーザまたはメカニカルクリッピングツールを備え得る。
【００５４】
　サンプルの分析を実行するステップを包含するいくつかの実施形態において、分析は遺
伝子実験であり、他の実施形態において、分析はプロテオミクス実験である。
【００５５】
　本発明のさらに別の局面において、システムは、複数のサンプルキャリアを備えるサン
プルアーカイブであって、この複数のサンプルキャリアの各々は、複数の別個のサンプル
ノードを支持するように構成される、サンプルアーカイブと、複数の別個のサンプルノー
ドのいくつかと関連付けられたデータ記録、および生物学的分析と関連したデータ記録を
含むデータベースと、リモートクライアントからリクエストを受信する手段であって、こ
のリクエストは、複数の別個のサンプルノードの選択されたいくつかを用いて選択された
分析を実行するステップに関する情報を含む、手段と、データ記録の選択されたいくつか
を受信する手段に応答し、かつ、データベースから取り出すように動作可能なプロセッサ
と、プロセッサに応答し、かつ、複数の別個のサンプルノードの選択されたいくつかを取
り出すように動作可能なサンプル取り出し装置と、選択された分析によりプロセッサに応
答し、かつ、分析試験を準備するように動作可能な分析試験準備装置と、複数の別個のサ
ンプルノードの選択されたいくつかを用いて選択された分析を行い、かつ、選択された分
析の結果をプロセッサに提供する手段とを備える。
【００５６】
　このようなシステムは、リモートクライアントに送付するために、複数の別個のサンプ
ルノードの選択されたいくつかをパッケージングするステップをさらに包含する。このシ
ステムの実施形態が開示され、ここで、サンプル取り出し装置は、１つ以上のサンプルキ
ャリアの選択されたいくつかの位置を検出するように動作可能なサンプルキャリアロケー
タを備える。上述のように、サンプルキャリアロケータは、光センサまたはバーコードリ
ーダを備え得る。システムの実施形態は、複数の別個のサンプルノードの選択されたいく
つかを複数のサンプルキャリアから除去するように動作可能なサンプルノード除去デバイ
スを備えるサンプル取り出し装置を備える。
【００５７】
　サンプル取り出し装置は、光センサをさらに備え得、本発明の他の局面を参照した上述
のように、上述のシステムの実施形態が開示され、ここで、サンプルノード除去デバイス
は、光センサから送信された信号に応答する。サンプルノード除去デバイスは、いくつか
の実施形態においてレーザを、および、他の実施形態においてメカニカルクリッピングツ
ールを備える。
【００５８】
　いくつかのシステムにおいて、サンプルノード除去デバイスは、レーザと、光センサか
ら送信された信号に応答して、複数の別個のサンプルノードの選択されたいくつかに対し
てレーザを位置調整するように動作可能な機械的位置調整システムとを備える。あるいは
、サンプルノード除去デバイスは、メカニカルクリッピングツールと、光センサから送信
された信号に応答して、複数の別個のサンプルノードの選択されたいくつかに対してメカ
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ニカルクリッピングツールを位置調整するように動作可能な機械的位置調整システムとを
備える。上述のように、サンプルノード除去デバイスは、複数の別個のサンプルノードの
各々に組み込まれたそれぞれのトランシーバを備え得る。いくつかの実施形態において、
システムによって実行される分析は、遺伝子実験であり、いくつかの他の実施形態におい
て、分析はプロテノミクス実験である。
【００５９】
　データおよびコンピュータ実行可能命令がエンコードされたコンピュータ読み取り媒体
が開示され、データおよび命令は、装置にサンプルアーカイブ内のサンプルキャリア上に
維持された選択されたサンプルノードの選択された分析を実行するリクエストをリモート
クライアントから受信し、選択されたサンプルノードおよび選択された分析と関連したデ
ータ記録をサンプルキャリアから取り出し、選択されたサンプルノードをサンプルキャリ
アから取り出し、選択された分析により分析試験を準備し、かつ、選択されたサンプルノ
ード上で実行された試料の選択された分析を行うことを求める命令を実行させる。
【００６０】
　コンピュータ読み取り可能媒体は、さらに、装置に選択された分析の結果と、選択され
た分析に関連したデータとをリモートクライアントに提供させ得る。コンピュータ読み取
り可能媒体は、さらに、装置に制御信号を、サンプルキャリアを保管施設のサンプルキャ
リア容器から取り出すように動作可能なサンプルキャリア取り出しデバイスに送信させ得
る。さらに、このコンピュータ読み取り可能媒体は、装置に、サンプルキャリアをサンプ
ルキャリア容器内に配置するように動作可能なサンプルキャリア格納デバイスに制御信号
をさらに送信させ得る。コンピュータ読み取り可能媒体の局面を参照した上述のように、
いくつかの実施形態において、コンピュータ読み取り可能媒体は、装置に、選択されたサ
ンプルノードをサンプルキャリアから見つけ出し、かつ除去するように動作可能なサンプ
ルノード除去デバイスに制御信号をさらに送信させ得る。
【００６１】
　本発明のさらに別の局面によると、システムは、サンプルアーカイブと、このアーカイ
ブ内に格納されたサンプルと関連したデータ記録を含むデータベースと、リモートクライ
アントからのリクエストを受信する手段であって、このリクエストは、サンプルの選択さ
れたいくつかに関連した情報を含む、手段と、データ記録の選択されたいくつかをデータ
ベースから受信する手段に応答し、かつ、これらを取り出すように動作可能なプロセッサ
と、このプロセッサに応答し、かつ、サンプルの選択されたいくつかを取り出すように動
作可能なサンプル取り出し装置と、プロセッサに応答し、かつ、分析するためのサンプル
の選択されたいくつかを準備するように動作可能なサンプル準備装置と、リモートクライ
アントに送付するためにサンプルの選択されたいくつかをパッケージングする手段とを備
え、サンプル取り出し装置と、サンプル準備装置と、パッケージングする手段とは、１日
に１００を超えるサンプルを取り出し、準備し、かつ、パッケージングするために十分な
レートで動作可能である。
【００６２】
　上述のシステムは、遺伝子実験またはプロテオミクス実験等の選択された分析を、例え
ば、サンプルの選択されたいくつかを用いて行い、かつ、選択された分析の結果をプロセ
ッサに提供する手段をさらに備え得る。
【００６３】
　上述のように、このシステムのいくつかの実施形態において、サンプル取り出し装置は
、光センサ、レーザ、メカニカルクリッピングツール、またはトランシーバのいくつかま
たはすべてを備える。
【００６４】
　いくつかの実施形態において、サンプル取り出し装置、サンプル準備装置、および、パ
ッケージングする手段は、１日に２００を超えるサンプルを取り出し、準備し、かつ、パ
ッケージングするために十分なレートで動作可能であり、さらに他の実施形態において、
このレートは、１日に５００を超えるサンプルを取り出し、準備し、かつパッケージング
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するために十分であり得る。
【００６５】
　本発明の種々の実施形態の上述および他の局面は、以下の詳細な説明を添付の図面と共
に精査することによって明らかである。
【発明を実施するための最良の形態】
【００６６】
　（詳細な説明）
　ここで図面を参照して、図１は、自動化されたサンプル保管および取り出しシステムの
ある実施形態を示す簡略化されたブロック図である。例示的な図１の実施形態において、
システム１００は、通常、通信ネットワーク１９９を介してサーバ１３０等の１つ以上の
サーバに接続されたネットワーククライアント１１０等の、１つ以上のリモートコンピュ
ータまたは端末を備える。システム１００は、参照符号１４１および１２０によってそれ
ぞれ表されたデータ格納媒体および周辺機器をさらに備え得る。
【００６７】
　明瞭にするために、ただ１つのサーバ１３０および１つのクライアント１１０が図１に
示される。当業者は、図１に示された構成が、例示の目的で提供されるにすぎず、かつ、
システム１００が任意の数のさらなるサーバ、クライアント、または他のコンポーネント
で実現され得ること、ネットワーク１９９に接続された各デバイスの数および変形例は、
システム要件により異なり得ることを理解する。いくつかの実施形態において、周辺デバ
イス１２０等の１つのデバイスの機能は、例えば、サーバ１３０等の別のデバイス上に常
駐するか、または、これによって実現され得る。
【００６８】
　動作の際に、クライアント１１０は、通信ネットワーク１９９を介して２方向にデータ
通信することができ得る。この点に関して、クライアント１１０は、ネットワーク１９９
、または、ネットワーク１９９に接続され得る１つ以上のさらなるネットワーク（図示せ
ず）を介してサーバ１３０、周辺デバイス１２０、およびデータ格納媒体１４１と通信し
得る。当業者は、クライアント１１０、サーバ１３０、および図１に示される他のコンポ
ーネントが、発明的要素なしに、任意の数のさらなるネットワークを介して接続され得る
ことを理解する。
【００６９】
　いくつかの実施形態において、クライアント１１０は、パーソナルコンピュータまたは
ワークステーション、パーソナルデジタルアシスタント（ＰＤＡ）、ワイヤレス電話、ま
たは他のネットワーク可用コンピューティングデバイス、電子装置、またはコンピュータ
化されたシステムであり得る。動作の際に、クライアント１１０は、ソフトウェアか、ま
たは、コンピュータ読み取り可能格納媒体上にエンコードされた他のプログラミング命令
を実行し得、さらに、サーバ１３０、データ格納媒体１４１、および、モニタおよびコン
トロールアプリケーション用の周辺デバイス１２０と通信し得る。例えば、クライアント
１１０は、サーバ１３０にインテロゲートし、サーバ１３０に接続されたか、またはサー
バによってアクセス可能なデータ格納媒体１４２にて維持されたデータの送信をリクエス
トし得る。さらに、あるいは、または、クライアント１１０は、デバイス１２０に特定の
アクションを起こさせるか、または、特定の機能またはプログラムルーティンを実行させ
得る制御信号またはリクエストを送信し得る。
【００７０】
　当業者は、本開示の本質から逸脱することなく、ネットワーク１９９にデバイス１２０
等の任意の数または多様な周辺機器がさらに接続され得ることを理解する。このような周
辺デバイスの例は、サーバ、コンピュータ、ワークステーション、端末、入力／出力デバ
イス、実験器具、プリンタ、プロッタ、ルータ、ブリッジ、カメラまたはビデオモニタ、
センサ、アクチュエータ、または当該分野にて公知の任意の他のネットワーク可用デバイ
スを含むがこれらに限定されない。周辺機器１２０は、図１に示されるように、ネットワ
ーク１９９に直接接続されてもよいし、または、例えば、サーバ１３０を介して間接的に
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接続されてもよく、これにより、デバイス１２０の機能または動作は、後述されるように
、サーバ１３０上に常駐するハードウェアまたはソフトウェアによって影響が及ぼされる
か、または制御され得る。
【００７１】
　当該分野にて周知のように、サーバ１３０は、例えば、単一の物理マシン、または、分
散しているが連動する複数の物理マシンに組み込まれるか、または実装され得る。動作の
際に、サーバ１３０は、ファイルサーバまたはアプリケーションサーバの機能のすべてを
組み込んでもよいし、さらに、データ格納媒体１４２およびサンプル保管施設１６０に接
続されてもよい。
【００７２】
　この点に関して、データ格納媒体１４２およびサンプル保管施設１６０に維持された情
報およびデータ記録は、ネットワーク１９９を介して、サーバ１３０との双方向データ通
信を通じてクライアント１１０にアクセス可能であり得る。
【００７３】
　ネットワーク１９９は、例えば、インターネット、ローカルエリアネットワーク（ＬＡ
Ｎ）、ワイドエリアネットワーク（ＷＡＮ）、バーチャルプライベートネットワーク（Ｖ
ＰＮ）、または、クライアント１１０とサーバ１３０と格納媒体１４１と周辺デバイス１
２０との間にデータ通信能力を提供する、当該分野にて公知の任意のシステム等を含む任
意の通信ネットワークであり得る。さらに、ネットワーク１９９は、星型、環状、バス、
または、これらの任意の組み合わせを含む、当該分野にて公知の任意の形態で構成され得
る。
【００７４】
　例えば、図１におけるコンポーネント間のデータ接続は、シリアルリンクまたはパラレ
ルリンクとして実現され得る。あるいは、データ接続は、コンピュータネットワークを横
断してデータを通信または送信する当該分野にて周知の任意のタイプであり得、これらの
ネットワーク接続およびプロトコルの例は、ＴＣＰ／ＩＰ（Ｔｒａｎｓｍｉｓｓｉｏｎ　
Ｃｏｎｔｒｏｌ　Ｐｒｏｔｏｃｏｌ／Ｉｎｔｅｒｎｅｔ　Ｐｒｏｔｏｃｏｌ、イーサネッ
ト（登録商標）、ＦＥＥＩ（Ｆｉｂｅｒ　Ｄｉｓｔｒｉｂｕｔｅｄ　Ｄａｔａ　Ｉｎｔｅ
ｒｆａｃｅ）、ＡＲＣＮＥＴ、トークンバス、またはトークンリングネットワーク、ＵＳ
Ｂ（Ｕｎｉｖｅｒｓａｌ　Ｓｅｒｉａｌ　Ｂｕｓ）接続、および米国電気電子学会（ＩＥ
ＥＥ）標準規格１３９４（通常、「ファイアワイヤ」と呼ばれる）接続を含むが、これら
に限定されない。
【００７５】
　他のタイプのデータネットワークインターフェースおよびプロトコルが本開示の範囲お
よび主旨の範囲に含まれる。特に、クライアント１１０は、例えば、赤外線（ＩＲ）また
はワイヤレス周波数（ＲＦ）信号等のワイヤレスデータ通信技術か、あるいは他の形態の
ワイヤレス通信を用いて他のネットワークコンポーネントにデータを送信し、これらから
データを受信するように構成され得る。従って、当業者は、ネットワーク１９９がＲＦ　
ＰＡＮ（Ｐｅｒｓｏｎａｌ　Ａｒｅａ　Ｎｅｔｗｏｒｋ）として実現され得ることを理解
する。
【００７６】
　格納媒体１４１、１４２は、磁気ディスクドライブ、光磁気ドライブ、光ディスク、フ
ロッピー（登録商標）ディスクドライブ、コンパクトディスク読み出し専用メモリ（ＣＤ
－ＲＯＭ）ドライブ、デジタル多用途読み出し専用メモリ（ＤＶＤ－ＲＯＭ）、デジタル
多用途ディスクランダムアクセスメモリ（ＤＶＤ－ＲＡＭ）、トランジスタベースメモリ
、または、データを格納および取り出す他のコンピュータ読み取り可能メモリデバイス等
の従来の読み出し／書き込みメモリであり得る。
【００７７】
　より詳細に後述されるように、サンプル保管施設１６０は、多数の生体または非生体サ
ンプルを乾燥した形態で維持するように配列および構成され得る。さらに、あるいは、ま
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たは、保管施設１６０は、サンプルを操作し、かつ、これを洗浄、精製、試験、パッケー
ジング、送付を容易にするように構成され、かつ動作可能な機械的およびロボティクスシ
ステムを備え得る。種々の試験デバイス、実験装置、および研究機器は、保管施設１６０
に維持されたサンプルにアクセスし得る。図１に示されるように、保管施設１６０の機械
的および他のコンポーネントに常駐するか、または、これと動作可能に接続されたコンピ
ュータハードウェアおよびソフトウェアは、サーバ１３０と通信し得る。図１における例
示的実施形態において、保管施設１６０は、上述のサンプル、機器、ロボティクス、デバ
イス、およびコンピュータハードウェアおよびソフトウェア、ならびに、保管施設１６０
におけるコンピュータコンポーネントとサーバ１３０との間の双方向データ通信を可能に
するネットワークインターフェースを表す。
【００７８】
　図２は、自動化されたサンプル保管および取り出しシステムのある実施形態の一般的動
作を示す簡略化されたブロック図である。図２に示されるように、クライアント２１０は
、概して、図１を参照して示され、かつ記載されたクライアント１１０に対応し得る。同
様に、サーバ２３０、格納媒体２４２、およびサンプル保管施設２６０は、サーバ１３０
、格納媒体１４２、および保管施設１６０にそれぞれ対応し得る。図２の構成におけるコ
ンポーネントは、上述のそれぞれの機能のすべてを組み込み得る。
【００７９】
　クライアント２１０からのリクエストまたは命令に応答して、例えば、サーバ２３０は
、データまたは情報を格納媒体２４２および保管施設２６０から取り出すように動作可能
であり得る。格納媒体２４２は、保管施設２６０に維持されたサンプルの数およびタイプ
、サンプルの出所またはソース、試験または研究手順またはプロトコル、保管施設２６０
に組み込まれた種々のコンポーネントの動作パラメータ、ならびに、アクセスの認可、パ
スワード、課金情報等のいくつか、またはこれらのすべてに関連したデータ記録および他
の情報を維持するように構成された、例えば、データベースか、または他のデータ構造を
備え得る。上述のリストは、例示のために提供されるにすぎず、包括的であることは意図
されない。
【００８０】
　図２に示されるように、格納媒体２４２および保管施設２６０は、２方向データ通信に
接続され、これにより、保管施設２６０のコンピュータハードウェアまたはシステムが、
格納媒体２４２からデータ記録を読み出し、かつこの格納媒体に書き込みし得るように構
成され得る。あるいは、図３を参照して示され、かつ、後述されるように、例えば、種々
のデータ格納媒体が保管施設２６０に組み込まれ得る。
【００８１】
　図３は、サンプル保管施設および自動化された保管管理システムのある実施形態のコン
ポーネントを示す簡略化されたブロック図である。例示的な図３のサンプル保管施設３６
０は、通常、図１および図２それぞれを参照してすでに記載された保管施設１６０および
２６０に対応し得、かつ、上述の機能および動作特性のすべてを組み込み得る。保管施設
３６０は、概して、システム調整コンポーネント（コーディネータ）３１０、機械的シス
テム制御コンポーネント（コントローラ）３２０、および保管および実験コンポーネント
（アーカイブ）３３０を備え得る。
【００８２】
　システムコーディネータ３１０は、詳細に後述されるように、他のシステム素子を操作
または命令するように構成されたコンピュータハードウェアおよびソフトウェアを備え得
る。従って、コーディネータ３１０は、例えば、コンピュータサーバ、または、他の電子
制御システムで具現化され得、かつ、当該分野にて周知のように、マルチタスクオペレー
ティングシステム（ＯＳ３１６）を実行するように構成され得る。コーディネータ３１０
は、概して、システムバス（図示せず）を介して、後述される他のコンポーネントに接続
される少なくとも１つのプロセッサ３１１を備える。プロセッサ３１１は、当該分野にて
公知の任意のマイクロプロセッサまたはマイクロコントローラベースのマイクロコンピュ
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ータであり得る。
【００８３】
　プロセッサ３１１の機能を制御するソフトウェアコードまたはプログラミング命令は、
メモリ３１２においてエンコードされているか、または、格納媒体３１５内に格納され得
る。メモリ３１２および格納媒体３１５は、当該分野にて公知の任意のコンピュータ読み
取り可能メモリであり得る。さらに、あるいは、または、プロセッサ３１１の動作と関連
した特定のソフトウェアまたは命令コードが、図２を参照して上述されたリモートデバイ
スまたは格納媒体２４２に常駐し得る。通信インターフェース３１９Ａおよびネットワー
クソフトウェア３１７によって表されるようなネットワークインターフェースハードウェ
アおよびソフトウェアは、それぞれ、上述のネットワーク通信を容易にし得、通常、上述
のコンピュータネットワークを横断してファイルを通信または転送する当該分野にて公知
の任意のインターフェースを実現し得る。
【００８４】
　プロセッサ３１１は、システムバスを介して、ネットワークインターフェース３１９Ａ
を含む複数の周辺機器と通信し得、例えば、上述のように、２方向ネットワークデータ通
信を可能にする。さらなる周辺機器は、コーディネータ３１０内に組み込まれるか、また
はこれに接続され得、いくつかの実施形態において、このような周辺機器は、入力デバイ
ス３１３および出力デバイス３１４を備え、システム管理者、研究者、または他の技術者
がモニタリングまたは制御の目的でコーディネータ３１０とインターフェースすることを
可能にし得る。周辺入力／出力デバイスの例は、従来のキーボード、キーパッド、トラッ
クボール、または他の入力デバイス；ブラウン管（ＣＲＴ）モニタ、液晶ディスプレイ（
ＬＣＤ）画面、タッチセンシティブ画面、または、グラフィック画像およびテキストを表
示する、当該分野にて公知の他のモニタデバイス；マイクロホンあるいは他のオーディオ
またはアコースティックセンサデバイス；オーディオスピーカ等を含み得る。適切な場合
、周辺機器が、適切なデジタルツーアナログおよびアナログツーデジタル変換回路（図示
せず）を含み得ることが当業者によって理解される。
【００８５】
　動作の際に、コーディネータ３１０は、プロセッサ３１１およびＯＳ３１６の制御下に
あり、例えば、全体として、保管施設３６０に所望の機能を提供するように構成され、か
つ動作可能である命令コードまたはアプリケーションソフトウェア３１８を実行し得る。
いくつかの実施形態において、例えば、保管施設３６０は、選択された生体または非生体
サンプルを見つけ出し、かつ取り出して、これを実験またはさらなる格納のために遠隔地
に送付するように準備するように構成され得る。さらに、あるいは、または、保管施設３
６０の種々のコンポーネントは、取り出されたサンプルを用いて、これに関して選択され
た実験を実行するように用いられ得る。保管施設３６０の機能全体は、プロセッサ３１１
の制御下で、データおよびコンピュータ実行可能命令、ＯＳ３１６、およびアプリケーシ
ョンソフトウェア３１８により選択的に変更または制御され得る。これに代わる実施形態
において、後述される保管施設３６０の自動化された機能の多くは、手動で、または、例
えば、研究者または技術者によって提供され得る。
【００８６】
　コーディネータ３１０は、通信インターフェース３１９Ｂを通じて送信されたデータ信
号を介してコントローラ３２０と通信し得る。この点に関して、コントローラ３２０は、
コーディネータ３１０との双方向データ通信を可能にするように動作可能な通信インター
フェース３２９を組み込み得る。ある実施形態において、図３の両方向矢印によって表さ
れるように、コーディネータ３１０とコントローラ３２０との間のデータインターフェー
スは、ワイヤライン（すなわち「ハードワイヤド」の形態で実現され得る。例えば、デー
タ接続は、シリアル、パラレル、またはイーサネット（登録商標）リンク、あるいは、コ
ンピュータネットワークを横断してデータを伝達または送信する当該分野にて周知の上述
のような任意の他のタイプの通信接続であり得る。
【００８７】
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　上述のように、他のタイプのデータインターフェースおよびプロトコルが考えられる。
特に、図３における「ライトニングボルト」シンボルによって表されるように、コーディ
ネータ３１０は、例えば、ワイヤレスＩＲまたはＲＦ信号、あるいは、他の形態のワイヤ
レス通信を用いて、コントローラ３２０にデータを送信し、かつ、これからデータを受信
するように構成され得る。ワイヤレスの実施形態において、コーディネータ３１０および
コントローラ３２０は、例えば、ＴＭ（Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ）標準規格を介して通信する
ことが可能であり得る。
【００８８】
　コントローラ３２０は、プロセッサ３２１、メモリ３２２、および機械的インターフェ
ース３２３をさらに備え得、図３の実施形態に示されないが、コントローラ３２０は、さ
らに、コントローラ３２０の動作全体に関連したデータおよびコンフィギュレーション命
令を格納し得るデータ格納媒体を組み込み得るか、またはこれに接続され得る
　プロセッサ３２１の機能に関連するか、または、これに影響を及ぼすソフトウェアコー
ド、コンフィギュレーション情報、またはプログラミング命令は、例えば、メモリ３２２
内でエンコードされ得、さらに、あるいは、または、プロセッサ３２１は、通信インター
フェース３２９を介してコーディネータ３１０から、あるいは、上述のさらなるデータソ
ースからデータおよび命令を受信し得る。
【００８９】
　動作の際に、コントローラ３２０は、機械的インターフェース３２３を介して、デバイ
ス、装置、マシン、ロボット機器、または他のメカニズムの動作に影響を及ぼす制御信号
、あるいは、他のデータおよび命令を送信し得る。コントローラ３２０と制御されるべき
装置との間の双方向データ通信インターフェースは、通常、上述のように、データインタ
ーフェースおよびプロトコルに対応し得る。図３に示されるように、コントローラ３２０
、およびモニタリングまたは制御されるべき装置類は、ワイヤラインまたはワイヤレス通
信接続を介して接続され得る。
【００９０】
　コントローラ３２０は、例えば、制御されるべきメカニズムの数、プロセッサ３２１の
全能力、メモリ３２２の容量、機械的インターフェース３２３のデータ転送帯域幅、およ
び保管施設３６０の所望の機能等の種々のファクタに応じて、１つ以上のさらなる機械的
インターフェース３２３を備え得ることが理解される。さらに、あるいは、または、保管
施設３６０は、さらなるメカニズムを操作または制御するように動作可能な１つ以上のさ
らなるコントローラを備え得、ある実施形態において、例えば、保管施設３６０に維持さ
れた各マシンまたはデバイスは、コントローラ３２０等のそれぞれの専用の制御コンポー
ネントによって制御され得る。
【００９１】
　図３の実施形態において、コントローラ３２０によってモニタリングまたは制御される
べきロボット機器または他のメカニズム（ロボティクス３３１）は、アーカイブ３３０内
に維持または収容されていることが表される。ロボティクス３３１およびこれを動作させ
るために必要な関連するコンピュータハードウェアおよびソフトウェアに加えて、アーカ
イブ３３０は、通常、生体または非生体サンプルアーカイブ（サンプルストレージ３３２
）、器具および機器３３３、ならびにデータ格納媒体３３４を備え得る。
【００９２】
　ハイレベルの図３のブロック図に示されるように、機器３３３は、通常、多様な実験装
置および器具、実験用品、および機能的道具（ｆｕｎｃｔｉｏｎａｌ　ｐａｒａｐｈｅｒ
ｎａｌｉａ）等を表し、アーカイブ３３０に維持された機器３３３のタイプ、構造および
構成全体がアーカイブ施設３６０の意図された動作特性の機能、サンプルストレージ３３
２に維持されたサンプルの状態および組織、ならびに他のファクタであり得る。機器３３
３の例は、試験管、マイクロタイター、または他のマルチウェルプレート、実験用ピペッ
ト、貯蔵容器、送付ボックス、および他のパッケージング材料、ものさしおよび天秤等を
含み得る。当業者は、本開示の範囲が、機器３３３の性質または特性によって限定されず
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、かつ、保管施設３６０の所望の機能により、異なったタイプの装置が必要とされること
を理解する。
【００９３】
　いくつかの実施形態において、例えば、保管施設３６０は、生体または非生体サンプル
の大規模な貯蔵庫およびソースとして利用され得、従って、このような実施形態における
機器３３３は、送付する間、サンプルを収容する適切なコンテナまたは容器、パッケージ
ング材料、および送付ボックスまたは封筒、サンプルの重量を測定するか、または材料を
送付するためのものさしまたは天秤等を含み得る。さらに、あるいは、または、保管施設
３６０は、中央実験室または実験サービスプロバイダとして利用されるように構築され、
かつ動作可能であり得る。この最後の実施形態において、ロボティクス３３１は、例えば
、生体および非生体サンプルを用いた特定の実験を実行するための専用の適切または標準
化された実験用モジュールを含み得、機器３３３は、複数のサンプル、抗原、試薬、およ
び他の化学薬品等を収容するように構成されたピペットおよび他の液体コンテナ、マイク
ロタイタープレートを含み得る。
【００９４】
　保管施設３６０の図３における実施形態のロボティクス３３１は、例えば、コンピュー
タハードウェアまたはソフトウェアで実現される制御モジュール；コンピュータベースま
たは電子的に制御される装置類、サーボ機構、油圧系等；電子回路；オートクレーブ、サ
ーマルサイクラ、または分離装置等の周辺機器；および、機械的インターフェース３２３
を介してコントローラ３２０によって制御されるべき任意の他のデバイス等の多様な機器
およびデバイスを表し得る。いくつかの生体または非生体サンプルアーカイブにおいて、
例えば、ロボティクス３３１は、マシンビジョン装置、光センサ、またはスキャナ、バー
コードリーダ等で具現化され得、サンプルストレージ３３２内の複数のサンプルの中から
特定のサンプルを識別し得、この識別は、例えば、自動であり得るか、または、コーディ
ネータ３１０の入力デバイス３１３／出力デバイス３１４を通じてオペレータまたは管理
者の制御下にあり得る。
【００９５】
　サンプルまたはサンプルキャリアを取り出し、および移送する種々のロボティックまた
は自動デバイスが当該分野にて公知である。従って、ロボティクス３３１は、３次元で平
行移動、または、そうでない場合、操作され得る、自動的に制御されるアームまたはグリ
ッピングデバイスを備え得る。このようなロボティクス３３１は、通常、サンプルストレ
ージ３３２から選択されたサンプルまたはサンプルキャリアを取り出し、コントローラ３
２０におけるプロセッサ３２１から受信されたデータおよび命令により、取り出されたサ
ンプルキャリアを操作するように構成または動作可能にされ得る。当業者は、ロボティク
ス３３１が、図３に示される双方向データ通信を可能にするために十分なコンピュータハ
ードウェアおよびソフトウェア（図示せず）を備え得、さらに、ロボティクス３３１のい
くつかの実施形態は、上述のように、例えば、マシンビジョン、あるいは、バーコードリ
ーダまたは光センサ等の他のサンプルキャリア識別デバイスに接続されたパワフルプロセ
ッサを備え得る。
【００９６】
　サンプルストレージ３３２に格納または保管されたサンプルまたはサンプルキャリアを
位置調整、識別、取り出し、および操作することに加えて、ロボティクス３３１は、さら
に、それぞれのサンプルに対して、またはこれに関して所望の動作を行うために必要とさ
れる機器３３３を利用するように動作可能であり得る。上述のように、これらの動作は、
洗浄、精製、変更、試験、または実験的分析、置換、パッケージング、送付等を含み得る
。
【００９７】
　この点に関して、ロボティクス３３１は、例えば、サンプルまたはサンプルキャリアを
サンプルストレージ３３２の容器に配置するように動作可能なサンプル格納デバイスまた
は手段；特定のサンプルまたはサンプルキャリアをサンプルストレージ３３２における複
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数の保管物の中から見つけ出すための上述の光センサまたはマシンビジョン技術を用い得
るサンプル位置特定デバイス；選択されたサンプルキャリアをサンプルストレージ３３２
から取り出すサンプル取り出しデバイスまたは手段；ならびに、後述されるように、同様
に、光センサを用い得るサンプルノード除去デバイスで具現化され得る。あるいは、保管
施設３６０で働く技術者は、サンプルキャリアをサンプルキャリア容器内に配置し、サン
プルキャリアを識別し、見つけ出し、および取り出し、サンプルを手動で操作し得る。
【００９８】
　データ格納媒体３３４は、上述のタイプのハードウェアに組み入れられ得、かつ、サン
プルストレージ３３２内に配置されたサンプルと関連したデータ記録、ロボティクス３３
１および他の機械化または自動化されたデバイスの動作パラメータ、ならびに機器３３３
の可用性および多様性を維持し得る。例えば、格納媒体３３４は、サンプルの性質または
タイプ（例えば、血液、ＤＮＡ、タンパク質、環境大気中の粒子または汚染物質）、サン
プルのソースまたは出所、サンプルが保管されたデータ、サンプルが取り出された回数、
実施された試験または実験等を含むがこれらに限定されないサンプルストレージ３３４内
の各サンプルと関連したデータ記録を維持し得る。同様に、格納媒体３３４は、保管所３
３０のマルチウェルプレートまたは他のサンプル容器の利用可能な供給、種々のロボティ
ック機器の維持スケジュール等に関連したデータ記録を含み得る。格納媒体３３４に維持
されたデータ記録および他の情報が、コーディネータ３１０における格納媒体に送信され
得、このような送信は、例えば、所定の時間間隔で、あるいは、プロセッサ３１１からの
特定のリクエストまたはインタロゲーションに応答して、周期的に行われ得ることが理解
される。
【００９９】
　アーカイブ３３０にて用いられるロボティクス３３１および機器３３３の性質および多
様性は、通常、サンプルがサンプルストレージ３３２にて維持および格納される様式およ
び形態による影響を受け得る。例えば、サンプルが識別バーコードラベルと共に格納され
た場合、ロボティクス３３１は、バーコードリーダを備え得る。すでに簡単に述べたよう
に、異なったタイプの実験用コンテナおよびサンプルキャリアを取り出し、処理し、およ
び置換する特定の自動化されたか、または他のロボティックシステムが公知であるので、
サンプルストレージ３３２は、より詳細に後述される既存のマシンで用いるように構築お
よび構成され得る。
【０１００】
　サンプルストレージ３３２は、通常、複数のサンプルキャリア容器を備え得、これらの
各々は、１つ以上のサンプルキャリアを収容するように構成され得る。サンプルキャリア
容器は、例えば、引き出し、棚、またはラックとして実現され得る。いくつかの実施形態
において、サンプルストレージ３３２は、サンプルを一定または最適湿度および温度で維
持するように設計された環境制御室または他の構造であり得、環境パラメータは、サンプ
ルのタイプおよび状態により選択され得る。あるいは、アーカイブ３３０全体が、単一の
環境制御室内に含まれ得る。
【０１０１】
　図４Ａは、サンプルキャリアのある実施形態を示す簡略化された図である。図４Ａの実
施形態において、サンプルキャリア４１０は、概して、破線４９９によって表された縦軸
を有するフレーム構造を備え得る。キャリア４１０は、参照符号４１２で示されるような
１つ以上の横方向の（縦軸４９９に対して）要素、ならびに複数のサンプルサイトの位置
調整要素４１３等を含み得、これらの各々は、所定の空間的関係で１つ以上のサンプルサ
イト要素４１４、４１５を収容する。図４Ａには３つの横方向要素４１２しか示されない
が、サンプルキャリア４１０は、所望に応じて、任意の数のさらなる横方向要素４１２を
備えるように寸法調整され得、あるいは、特定の状況において、３つ以下の横方向要素４
１２が適切であり得る。
【０１０２】
　後述されるように、複数のサンプルを維持するように構成され、かつ動作可能な、参照
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符号４２０Ａ～４２０Ｃにより示されるような構造アレイは、各サンプルサイト要素４１
４、４１５にて支持され得る。構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃの図示は、例示にすぎず、
かつ、明瞭にするために構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃの特定の物理コンポーネントが図
４Ａから省略されており、特定の特徴付けが任意の限定的意味で解釈されることを意図し
ないことに留意されたい。
【０１０３】
　実施形態に示されるように、サンプルキャリア４１０は、各構造アレイ４２０Ａ～４２
０Ｃが、他の構造アレイに対して、およびそれぞれの試料またはサンプルコンテナに対し
て所定の空間的関係で支持されるように構成され得る。例えば、構造アレイ４２０Ａは、
マルチウェルプレート４３０内のそれぞれのウェル４３１Ａを係合する位置で支持され得
る一方で、構造アレイ４２０Ｂは、マルチウェルプレート４３０内の異なったそれぞれの
ウェル４３１Ｂを係合するように支持され得る。
【０１０４】
　図４Ａに示された例示的実施形態において、サンプルキャリア４１０上のサンプルサイ
トの所与のロウ、例えば、ロウ４１６における各構造アレイは、マルチウェルプレート４
３０におけるウェルの対応するロウにおける、すなわち、この例のロウ４３６における、
それぞれの試料またはサンプルコンテナに対して所定の空間的関係で支持され得る。同様
に、ロウ４１７にある各構造アレイ（例えば、構造アレイ４２０Ｃ）は、マルチウェルプ
レート４３０のロウ４３７におけるそれぞれのウェルと係合するように支持され得る。
【０１０５】
　サンプルキャリア４１０は、横方向の要素４１２を支持し得る縦方向のフレーム素子４
１８Ａ、４１８Ｂをさらに含み得る。いくつかの実施形態において、縦方向の素子４１８
Ａ、４１８Ｂは、サンプルキャリア４１０に一意的であり得るラベル、タグ、デカール、
または他の識別表示４１９を支持するように構成され、かつ動作可能であり得る。当業者
に周知のように、識別表示４１９は、例えば、バーコード、シリアルナンバー、または他
の英数字、または表示方法を含み、かつ、サンプルキャリア４１０を、図３を参照してす
でに示され、かつ記載されたような保管施設において維持される他のサンプルキャリアか
ら区別し得る。
【０１０６】
　サンプルキャリア４１０の構造素子は、所望の所定の空間的関係で構造アレイ４２０Ａ
～４２０Ｃを支持するために十分な剛性を有する任意の材料から構成され得、例えば、試
験管、または、マルチウェルプレートのウェル等のそれぞれのサンプルコンテナの構成ま
たは配置による影響を受け得る。さらに、縦方向の素子４１８Ａ、４１８Ｂは、ロボティ
クスまたは他の自動メカニズムによるサンプルキャリア４１０の操作および移送を可能に
するように構成および寸法調製され得、従って、縦方向の素子４１８Ａ、４１８Ｂは、ハ
ンドリングまたはグリッピングメカニズムによって及ぼされた力に耐えるために適切な材
料から構成され得る。従って、サンプルキャリア４１０の構造素子は、例えば、ポリスチ
レンまたは種々のプラスチックから製造され得、サンプルキャリア４１０を不必要に重く
、かさばらせることなく、適切な剛性を提供し得る。
【０１０７】
　図４Ｂは、マルチウェルプレートと係合するように構成されたサンプルキャリアの簡略
化された部分的縦断面図であり、図４Ｃは、マルチウェルプレートと係合するように構成
されたサンプルキャリアの簡略化された部分的横断面図である。図４Ｂに示された断面図
は、図４Ａの縦軸４９９に沿ってとられ、これに対して、図４Ｃに示された断面図は、図
４Ａにおけるロウ４１６／４３６に沿ってとられた。図４Ｂおよび図４Ｃに示されるよう
に、横方向の要素４１２は、サンプルサイト位置調整要素４１３を支持し得、これにより
、各サンプルサイト要素４１４、４１５（従って、その関連する構造アレイ４２０Ａ～４
２０Ｃ）は、マルチウェルプレート４３０にあるそれぞれの試料またはサンプルコンテナ
（ウェル４３１Ａ～４３１Ｃ）に対して正確に位置調整される。図４Ａに示されるように
、構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃは、明瞭にするために、代表的な形態で示される。
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【０１０８】
　いくつかの実施形態において、マルチウェルプレート４３０は、１つ以上の横方向の凹
部４３２を備え得、図４Ａに戻って、凹部４３２が、縦軸４９９と直交するように配向さ
れ、かつ、ウェル４３１のロウ４３６と４３７との中間に配置され得ることが理解される
。凹部４３２は、サンプルキャリア４１０がマルチウェルプレート４３０の十分近くに運
ばれたときに、横方向要素４１２の収容が可能になるような寸法にされ得る。同様に、マ
ルチウェルプレート４３０は、サンプルキャリア４１０がマルチウェルプレート４３０の
十分近くに運ばれたときに、サンプルサイト位置調整要素４１３を収容するような寸法に
された１つ以上の縦方向の凹部４３３（図４Ｂ）を備え得る。
【０１０９】
　ウェル４３１Ａ～４３１Ｃ等の試料コンテナは、構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃに移送
されるべき試料材料を含み得る。自動メカニズムまたはロボティクスによって容易にされ
得るか、例えば、手動で行われ得る適切な位置合わせの後、サンプルキャリア４１０およ
びマルチウェルプレート４３０は、横方向要素４１２が凹部４３２内に入り、サンプルサ
イト位置調整要素４１３が凹部４３３内に入り、かつ、構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃが
ウェル４３１Ａ～４３１Ｃ内に含まれたそれぞれの試料と接触するように、近傍に運ばれ
得る。上述の様式で、試料材料は、構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃの別個のサンプルノー
ド（図５Ａ～図５Ｅを参照して後述される）に移送され得る。
【０１１０】
　当該分野にて公知の種々のマルチウェルプレートにおける４３１Ａ～４３１Ｃ等のウェ
ルは、試料材料を液体の形態で収容するために特に適切であり得、しかしながら、ウェル
４３１Ａ～４３１Ｃは、さらに、試料を固体か、または、気体の形態でさえも支持し得る
ことが理解される。上述のように、試料は、例えば、生体または非生体であり得る。生体
試料材料は、タンパク質等のバイオポリマー、または、例えば、ＤＮＡ等の他のポルヌク
レオチドを含み得る。非生体試料の例は、クロロフルオロカーボン、あるいは他の環境ま
たは大気中の汚染物質を含み得る。
【０１１１】
　サンプル材料を構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃへの移送に続いて、サンプルキャリア４
１０が、サンプルストレージおよび保存用の清潔な、または、未使用のマルチウェルプレ
ート４３０と係合され得る。この実施形態において、マルチウェルプレート４３０のウェ
ル４３１～４３１Ｃ等のサンプルコンテナは、任意の試料または他の材料を含み得ず、か
つ、構造アレイ４２０Ａ～４２０Ｃに維持されたサンプルを、外部ソースまたは他のアイ
テムとの接触によって導入された汚染から保護し得る。凹部４３２は、横方向要素４１２
を収容するように構成され、凹部４３３は、サンプルサイト位置調整要素４１３を収容す
るように構成されるので、マルチウェルプレートにサンプルを保存する当該分野にて周知
のように、サンプルキャリア４１０とマルチウェルプレート４３０との組み合わせは、カ
バー（図示せず）を収容し得る。
【０１１２】
　縦方向要素４１８Ａ、４１８Ｂは、マルチウェルプレート４３０の縦方向の側４３２Ａ
、４３２Ｂ、および任意のカバーまたは蓋の側を越えて伸び得る。縦軸４９９に沿って使
用するように適合されたグリッピングまたはハンドリング装置は、縦要素４１８Ａ、４１
８Ｂと係合し得、サンプルキャリア４１０（およびその上に配置された任意の蓋）をマル
チウェルプレート４３０から除去し得、他方、横軸に沿って使用するように適合されたグ
リッピングまたはハンドリング装置は、マルチウェルプレート４３０の横方向の側４３３
Ａ、４３３Ｂ、従って、マルチウェルプレート４３０とサンプルキャリア４１０とカバー
とのアセンブリ全体と係合し得る。上述の実施形態において、標準的プレートカバーは、
横方向要素４１２および縦方向要素４１８Ａ、４１８Ｂの突き出しを可能にするように改
変され得る。
【０１１３】
　図５Ａは、サンプルキャリアによって用いられる構造アレイのある実施形態を示す簡略
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化された図式的平面図である。構造アレイ５２０Ａは、通常、図４Ａ～図４Ｃを参照して
表され、かつ上述されたものに対応する。構造アレイ５２０Ａの配置および構造全体は、
例示のために提供されるにすぎない。いくつかの実施形態において、構造アレイ５２０Ａ
は、例えば、ポリスチレンまたは他のポリマー等の、取り付けられるサンプルキャリアと
同じ材料から製造され得る。
【０１１４】
　構造アレイ５２０Ａは、通常、参照符号５２２および５２４によって示されるような複
数のサンプル構造を備え得る。サンプル構造５２２および５２４は、放射状エレメント５
２１または他の適切な構造コンポーネントによって、所定の空間的関係で維持され得る。
例示的実施形態において、サンプルノード（図５Ａにおける小さい円形で表され、これら
の円形の１つが参照符号５２９によって示される）は、構造アレイ５２０Ａのサンプル構
造５２２、５２４のそれぞれに除去可能で取り付けられ得、すなわち、各サンプル構造５
２２、５２４は、別個のサンプルノード５２９を支持するように動作可能であり得る。次
に、各サンプルノード５２９は、例えば、生体または非生体サンプル材料等の別個のサン
プルを支持するように動作可能であり得る。このようなサンプルは、例えば、タンパク質
またはポリヌクレオチドを含み得る。
【０１１５】
　サンプルノード５２９は、取り付け点５２３、５２５のそれぞれにてサンプル構造５２
２、５２４に除去可能に取り付けられ得る。いくつかの実施形態において、取り付け点５
２３、５２５は、試料材料または他の汚染物質を有し得ず、これにより、サンプルノード
５２９の選択的除去が、取り付け点５２３、５２５との物理的接触を必要とする機械的手
段によってさえ、異物、および前の除去動作からの残留物、または他の粒子状物質によっ
て生成される相互汚染のリスクを生じさせない。
【０１１６】
　サンプルノード５２９は、図５Ａに示されるような円形でなくても、均一なサイズでな
くてもよく、多数の他の形状およびサイズのいずれかで形成されてもよいことが理解され
る。図５Ｂは、サンプルノードの種々の実施形態の簡略化された図である。当業者は、い
くつかの多角形、多面体、および球形または長方形が考えられ、かつ、所望のノードサイ
ズおよび密度、ノード５２９に用いられる材料の飽和限界、後述されるようなノード５２
９を除去するために用いられるデバイスの精度および精密度等の種々のファクタに基づい
て選択され得ることを理解する。本開示は、サンプルノード５２９の形状、サイズ、また
は寸法特性によって限定されることを意図しない。
【０１１７】
　示されかつ、記載されるようなサンプルノード５２９は、通常、サンプル支持媒体を備
え得るか、または、全体がこれで構成され得、いくつかの実施形態において、例えば、サ
ンプルノード５２９は、選択されたサンプル支持媒体で単にコーティングされ得る。本発
明のある局面によると、サンプルノード５２９にて用いるためのサンプル支持媒体は、紙
またはセルロース、ポリスチレン、プラスチック、あるいは、生体サンプルまたは他のサ
ンプルを乾燥した形態で長期間格納するメカニズムとして利用するように構成され、かつ
動作可能な他の適切な支持材料で具現化され得る。個体、液体または気体の形態の試料材
料は、サンプル支持媒体と接触し、サンプルとして別個のサンプルノード５２９に格納さ
れ得る。
【０１１８】
　いくつかの実施形態において、例えば、このようなサンプルサポート媒体は、ＤＮＡお
よびタンパク質を含むバイオポリマーの乾燥したサンプル、あるいは、フルオロカーボン
またはクロロフルオロカーボン（ＣＦＣ）および合成化合物を含む非生体サンプルを維持
し得る。上述のように、ろ過紙基板の実施形態は、現在、当該分野にて公知であるが、本
開示は、このように限定されるべきでない。サンプルノード５２９での実現に適した支持
媒体は、通常、当該分野にて公知の、または公知の原理により開発され、かつ動作可能な
任意の適切な材料を含み得、かつ、支持および維持されるべきサンプルのタイプの関数と
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しての結合特性により選択され得る。
【０１１９】
　この点に関して、適切なサンプル支持媒体は、例えば、部分的に、別個のサンプルノー
ド５２９にサンプルとして格納されるべき試料のタイプに応じて、固形または多孔質であ
り得る。さらに、あるいは、または、サンプル支持媒体は、例えば、試料と接触する前に
種々の結合特性を操作するために、１つ以上の化合物で処理または誘導体化され得る。正
または負の電荷、化学組成、結合特性、抗体、レクチン、多孔率、およびサンプルノード
５２９の他の動作ファクタが、実現されるサンプル支持媒体のタイプおよびそこで実行さ
れる任意のプロセスのタイプまたは性質によって選択され得る。
【０１２０】
　生体および非生体サンプルは、制御された環境で格納され得る。この点に関して、湿度
、温度、および他の環境ファクタが耐火室、または、上述のように、アーカイブとして用
いられる他の構造内で制御され得る。いくつかの実施形態において、サンプルの期間を数
十年の間保つために、環境条件は、例えば、サンプルの性質、サンプルノード５２９にて
用いられるサンプル支持媒体の組成、またはこれらの両方に応じて選択的に変更され得る
。ＤＮＡ保管の実施形態において、例えば、サンプル支持媒体は、化学的に処理された表
面または構造を含み得、特定の試料セルを溶解させ、かつ、別個のサンプルノード５２９
におけるサンプル支持媒体または基板にＤＮＡを固定するために利用される。さらに、あ
るいは、または、サンプル支持媒体上または中に保存料が付与され、埋め込まれ、または
、そうでない場合、組み込まれ得、このような保存料は、ＤＮＡ構造の安定性および忠実
度（ｆｉｄｅｌｉｔｙ）を保証し得る。図５Ａおよび図５Ｂに表されるような別個のペレ
ットまたは球体で特徴付けされ得るサンプルノード５２９は、サンプルキャリアから自動
的に除去され、かつ、マルチウェルプレートに配置された特定のウェルに選択的に配置さ
れ得、特定のウェルに配置されたサンプルは、次に、後続の処理のために選択され得る（
例えば、ポリメラーゼチェーン反応（ＰＣＲ）アッセイ等）。
【０１２１】
　相互汚染は、サンプルを別個のサンプルノード５２９に格納することによって実質的に
解消される。いくつかの例において、サンプルノード５２９は、サンプルキャリアから光
学的に分離され、これにより、取り出し、抽出、精製、パッケージング、送付の間、機械
的サンプル除去デバイスを含む任意の機械的接触を回避し得る。さらに、図４Ａ～図４Ｃ
に示されるようなサンプルキャリアは、標準的ロボティクスによる操作に適用可能であり
得、保管施設全体は、自動化が容易であり、高いＩ／Ｏレート（例えば、１日に１００サ
ンプルを超える）を達成し得る。
【０１２２】
　図３～図５Ｂを参照してすでに述べられたように、保管および取り出されたＤＮＡは、
大規模な遺伝子分析に良好に適し得、薬理遺伝学または他のタイプの遺伝子発見分析より
も優れている（従来の液相または低温技術に対して）サンプルをもたらし得る。特に、別
個のサンプルノード５２９の実現は、サンプル支持媒体、および、ＰＣＲ防止剤を減衰さ
せるために利用される任意の埋め込まれた化学薬品の固有の荷重特性（ｌｏａｄｉｎｇ　
ｐｒｏｐｅｒｔｉｅｓ）のために、ＤＮＡストレージの量および質を自動的に標準化し得
、従って、従来のＤＮＡ抽出における精製に続く定量化手順の要件および複雑性が簡略化
されるか、低減されるか、または完全に解消され得る。さらに、乾燥した保管サンプルは
、低温システムにおいて一般的であるように、凍結と解凍とのサイクルが繰り返される間
に連続的に劣化され得る。
【０１２３】
　図５Ｃは、サンプルノードをサンプルキャリア構造アレイから除去するシステムおよび
方法のある実施形態を示す簡略化されたブロック図である。示されるように、除去された
サンプルノード５２９は、標準的または改変されたマルチウェルプレート（図４Ａ～図４
Ｃ）におけるウェル５３１等のサンプルコンテナ内に配置され得、明瞭にするために、構
造アレイ５２０Ｃが取り付けられたサンプルキャリアの残り、およびマルチウェルプレー
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トの残りが図５Ｃから省略されている。
【０１２４】
　構造アレイ５２０Ｃは、サンプルサイト位置調整要素５１３およびサンプルサイト要素
５１４によってサンプルキャリアから支持され得る。すでに詳細に記載されたように、別
個のサンプルノード５２９は、取り付け点５２５にてサンプル構造５２４に取り付けられ
得る。図５Ｃの実施形態において、レーザ５９９は、コヒーレント光の形態の十分なエネ
ルギーが取り付け点５２５に提供され、サンプルノード５２９を除去し得る。当業者は、
サンプルノード５２９を構造アレイ５２０Ｃから除去するために他の手段、またはデバイ
スが用いられ得、従って、サンプルノード５２９をサンプル構造５２４から分離するため
に必要なエネルギーを提供するために、レーザ５９９の代わりに、例えば、切断またはク
リッピング装置、マイクロ電子技術デバイス（ＭＥＭＳ）、あるいは、フューズ等の電子
回路素子が用いられ得ることを理解する。
【０１２５】
　別個のサンプルノード５２９は、所与のサンプルキャリアの耐用期間の間、構造アレイ
５２０Ｃから除去されるので、より少ないサンプル構造５２２、５２４が、サンプルノー
ド５２９を支持し、すなわち、より少ないサンプルノード５２９が残る。従って、例示的
な図５Ｃの実施形態におけるレーザは、除去する目的の特定のサンプルノード５２９の位
置を識別するか、そうでない場合、突き止めることが可能であり得る。この点に関して、
各サンプル構造５２２、５２４およびそれぞれの取り付け点５２３、５２５は、例えば、
アドレス指定され、かつ、カタログ化され得る。
【０１２６】
　アドレス指定または位置特定情報は、図３を参照してすでに記載されたように、データ
格納媒体に格納され得、レーザ５９９または他のサンプルノード除去手段が、構造アレイ
５２０Ｃ上で別個のサンプルノード５２９を支持する特定の取り付け点５２３、５２５を
識別および狙うことを可能にし得る。構造アレイ５２０Ｃの特定の構造の配列または構成
が知られており、かつ、サンプルノードアドレス指定情報が１つ以上のデータ記録として
格納される場合、コンピュータ化されたロボティックシステムまたはコンピュータ標的（
ｃｏｍｐｕｔｅｒ－ｔａｒｇｅｔｅｄ）レーザ５９９が、選択されたサンプルノード５２
９を除去するために正確に制御され得、同様に、このシステムには、更新されたデータ記
録に従って、除去されたサンプルノードについて通知され得、これにより、後続のサンプ
ルノード除去動作のための、構造アレイ５２０Ｃ全体の詳細な検索は必要とされ得ない。
【０１２７】
　さらに、あるいは、または、レーザ５９９、または、例えば、ロボティッククリッピン
グメカニズム等の別のサンプル除去デバイスに、マシンビジョンまたはたの光センサが備
えられ得る。この実施形態において、サンプルロケータデバイスは、光学的情報を収集し
得、この情報は、次に、レーザ５９９等のサンプルノード除去装置を双方向の様式で導く
ために用いられ得、すなわち、システムは、サンプルノード５２９を支持するサンプル構
造５２２、５２４が検出されるまで、各サンプル構造５２２、５２４を、例えば、所定の
順序で秩序だてて、または、オペレータの制御下で検査し得る。この実施形態は、構造ア
レイ５２０Ｃのすべてのコンポーネントの構成または配向が未知であるか、または変更さ
れた（例えば、破損または構造障害により）か、または、所与の構造アレイ５２０Ｃのサ
ンプルノード除去動作の履歴が未知であるような状態で実現され得、このような状態にお
いて、残りのサンプルノードの位地の詳細な「マップ」または他の表示は利用可能になり
得ない。
【０１２８】
　図５Ｄは、サンプルノードをサンプルキャリア構造アレイから除去するシステムおよび
方法の別の実施形態を示す簡略化されたブロック図である。図５Ｃの実施形態におけるよ
うに、除去されたサンプルノード５２９は、標準的または改変されたマルチウェルプレー
ト、試験管、または他の容器内のウェルなどのサンプルコンテナ５３１に配置され得る。
サンプル構造位置調整要素の図５Ｄからの省略は、所与のサンプルキャリアが単一の構造



(29) JP 4384493 B2 2009.12.16

10

20

30

40

50

アレイ５２０Ｄのみを支持し得るという事実を表す。
【０１２９】
　この実施形態において、構造アレイ５２０Ｄは、単にサンプルサイト要素５１４によっ
て支持され得、実質的に上述のように、これは、ラベル、またはバーコード、シリアルナ
ンバー等の他の識別表示５１９を有する識別構造５１８を含み得る。
【０１３０】
　サンプル除去デバイス５９９は、サンプルノード５２９を構造アレイ５２０Ｄから除去
するために用いられ得、従って、サンプル除去デバイス５９９は、通常、光学コンポーネ
ント５９８、位置調整コンポーネント５９７、およびクリッピングコンポーネント５９６
を備え得る。
【０１３１】
　光学コンポーネント５９８は、通常、電磁スペクトルの種々の部分に対して敏感な器具
またはレセプタを用いて、構造アレイ５２０Ｄのエレメントを識別するか、または見つけ
出すことができるマシンビジョン技術、ビデオカメラ、または他の光センサを備え得る。
この実施形態において、構造アレイ５２０Ｄの構成および配列を突き止めるために、光学
情報（スペクトルの可視の部分からの）または他の電磁情報（例えば、マイクロ波、また
は赤外線周波数等）が用いられ得る。上述の情報は、例えば、サンプル除去デバイス５９
９の残りのコンポーネントを自動化するために用いられ得、完全に自動化されたロボティ
ックシステムは、光学コンポーネント５９８の機能の周囲に展開され得る。あるいは、光
学コンポーネント５９８からの出力は、光学コンポーネント５９８によって取得および提
供された構造アレイ５２０Ｄに関する光学情報により、サンプル除去デバイス５９９の他
のエレメントを制御し得るシステムオペレータに転送され得るか、そうでない場合、視覚
的に表示され得る。
【０１３２】
　自動化されるか、または、オペレータによって制御されるかに関わらず、位置調整コン
ポーネント５９７が用いられ、目標のサンプルノード５２９を除去するために、クリッピ
ングコンポーネント５９６を構造アレイ５２０Ｄに対して適切な位置に導き得る。この点
に関して、
　位置調整コンポーネント５９７は、セルボ；モータ；油圧または電気機械アーム；付属
器、またはコンベヤ；ジャイロスコープ；回転シャフト；ピストン；ギヤ；ガイドレール
；支持ビーム、および、当業者に公知の装置を３次元で平行移動および互いに関連付ける
他のエレメントのいくつか、またはすべてを備え得る。
【０１３３】
　上述のように、位置調整コンポーネント５９７は、クリッピングコンポーネント５９６
または別のサンプルノード除去装置を移動させるように動作可能であり得る。さらに、あ
るいは、または、位置調整コンポーネント５９７は、構造アレイ５２０Ｄまたはこれが取
り付けられたサンプルキャリアを移動させるように構成され、かつ動作可能であり得る。
例えば、構造アレイ５２０Ｄまたは他のサンプルキャリアは、１次元または２次元で平行
移動する可動ステージに取り付けられ得る。位置調整コンポーネント５９７がクリッピン
グコンポーネント５９６を移動させるか、構造アレイ５２０Ｄを移動させるか、またはこ
れらの両方を移動させるかに関わらず、このような機械的位置調整システムは、サンプル
ノード除去デバイスを構造アレイ５２０Ｄに対する所望の位置に運び得、すなわち、目的
のサンプルノード５２９の除去を可能にし得ることが理解される。
【０１３４】
　図５Ｃを参照してすでに述べられたように、レーザ、マイクロ電子技術デバイス（ＭＥ
ＭＳ）等の種々のデバイス、あるいは、電子回路素子が、目的のサンプルノード５２９を
構造アレイから除去するために用いられ得る。例示的な図５Ｄのクリッピングコンポーネ
ント５９６の実施形態は、取り付け点５２５にてサンプル構造５２４を切り離すように動
作可能であり得る機械的クリッパ５９５を備える。クリッパ５９５等の機械的デバイスの
使用は、通常の動作中にサンプル構造５２４との物理的接触を必要とし得ることが理解さ
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れ、あるサンプル除去動作から次のサンプル除去動作への相互感染のリスクを回避するた
めに、サンプル構造５２４は、クリッパ５９５が接触する地点での試料材料、または他の
可能な汚染物質を有しないことを保証することが所望され得る。
【０１３５】
　図５Ｅは、サンプルノード識別または位置特定システムのある実施形態を示す簡略化さ
れたブロック図である。図１～図３に示されるような保管施設に維持されるサンプルの密
度を最大化するために、保管されるべき生体分子（例えば、ＤＮＡおよびタンパク質等）
または非生体サンプルは、後続の識別のために、電子的にタグ付けされ得る。最近、能動
的ドラッグデリバリー技術において用いるために、研究者によってマイクロトランシーバ
システムが開発および提示された。図５Ｅに示されるように、例えば、電子マイクロトラ
ンシーバ５９０Ａが別個のサンプルノード５２９内に統合され得、さらに、あるいは、ま
たは、トランシーバ５９０Ｂは、取り付け点５２５の近傍のサンプル構造５２４に取り付
けられるか、または内蔵され得る。
【０１３６】
　上述のように、生体分子または他のサンプル材料は、高密度で保管するために、サンプ
ルノード５２９の表面上に取り付けられ得る（か、または、サンプル支持媒体内に貫入さ
れ得る）。マイクロトランシーバ５９０Ａ、５９０Ｂは、全方向性ＲＦ信号を送信し得、
例えば、ロボティックシステムの受信器が、関連した署名信号周波数、送信パターン、ま
たは他の情報を用いて、サンプルノード５２９を識別または見つけ出すことを可能にする
。この実施形態において、トランシーバ５９０Ａ、５９０Ｂによって送信されたただ１つ
の信号は、図５Ｄにおける位置調整コンポーネント５９７によって受信され、ロボテシッ
ク計器類、またはサンプル除去コンポーネント５９６の位置調整に向けるように用いられ
得る。
【０１３７】
　さらに、あるいは、または、保管施設にて維持されたリモートコントロールシステムは
、信号を、トランシーバ５９０Ａおよび５９０Ｂに送信して、ＭＥＭＳの動作を開始する
か、または、サンプルノード５２９をサンプル構造５２４から除去するように動作可能な
活性マイクロ回路または回路素子に送信し得る。上述の様式で、サンプルノード除去は、
トランシーバ５９０Ａおよび５９０Ｂに送信された信号に基づいて、電子的に引き起こさ
れ得る。
【０１３８】
　上述のように、サンプル構造５２４が、相互汚染のリスクを回避するために、試料材料
または他の可能な汚染物質を有さないことを保証することが所望され得る。図５Ｅの実施
形態は、機械的クリッピングデバイスがサンプル構造５２４と接触し得る地点を表す領域
５９４を示す。さらに詳細に後述されるように、試料材料がサンプルノード５２９に移送
された後で、サンプル構造５２４、あるいは構造アレイまたはサンプルキャリア全体が、
例えば、洗浄されるか、浄化されて、汚染物質または試料残留物を領域５９４、またはサ
ンプル構造５２４全体から除去し得る。
【０１３９】
　図６は、分析のための保管サンプルを準備する方法のある実施形態を示す簡略化された
フローチャートである。分析されるべき保管サンプルは、ブロック６０１にて識別または
選択され得る。例えば、研究者は、利用可能なサンプル（例えば、図１～図３を参照して
すでに記載された保管施設に維持された）のリストまたはカタログをブラウズし得、保管
サンプルのリストは、さらに、例えば、上述のように、サンプルソースと関連した情報を
含むデータ記録と相互参照され得る。この意味で、分析されるべきサンプルを識別または
選択することによって、意図された分析手順に適切であり得るサンプルまたはサンプルの
タイプを指定するか、そうでない場合、示すプロセスを単に表し得る。
【０１４０】
　ブロック６０２にて示されるように、適切なサンプルまたはサンプルタイプが識別され
ると、１つ以上の適切なサンプルノード（すなわち、選択されたサンプルを保持するサン
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プルノード）が識別され、かつ見つけ出され得る。ブロック６０１におけるサンプルの識
別に関するように、ブロック６０２にてサンプルキャリアを見つけ出すステップが、例え
ば、研究者または技術者によって手動で実行され得、あるいは、図３～図５を参照してす
でに記載されたように、サンプルの識別およびサンプルキャリアを見つけ出すことは、例
えば、バーコードリーダおよびロボティックサンプルキャリア取り出し装置で自動的に行
われ得る。
【０１４１】
　ブロック６０３および６０４において、図５Ｃ～図５Ｅを参照してすでに述べられたよ
うに、構造アレイおよびサンプルノードが識別され、かつ見つけ出され得る。正確な宛先
または位置特定情報は、データ格納媒体内に維持され得、これにより、構造アレイおよび
特定のサンプルノードの位置特定が、光学系またはマシンビジョン技術を用いずに達成さ
れ得る。しかしながら、いくつかの実施形態において、別個のサンプルノードを、能動的
に、例えば、光センサまたはビデオ信号情報の支援により識別し、かつ見つけ出すことが
所望され得る。
【０１４２】
　ブロック６０５の１つ以上の識別されたサンプルノードの除去は、サンプルノード除去
デバイス、または、サンプルノードをそれぞれのサンプル構造から分離する手段を実装す
ることを必要とし得る。上述のように、適切なデバイスまたは装置は、標的レーザ（ｔａ
ｒｇｅｔｅｄ　ｌａｓｅｒ）；自動または手動で制御されるクリッピング、切断、スライ
シング、破壊ツール；図５Ａ～図５Ｅに示された構造アレイのコンポーネント上で機動す
るように十分に小さく、かつ小回りがきき得るプログラム可能ＭＥＭＳ；風を送ると、取
り付け点を破壊するために十分な熱を生成し、これにより、サンプルノードをそれぞれの
サンプル構造から分離し得る電気フューズ；あるいは、サンプルノードを除去するために
サンプル構造に十分なエネルギーを送達するように構成され、かつそのように動作可能で
ある任意の他のメカニズムを含むが、これらに限定されない。
【０１４３】
　上述のように、各構造アレイ、従って、そのサンプルノードは、特に、１つ以上のサン
プルコンテナに対して、所定の空間的関係で位置調整および寸法調整され得る。構造アレ
イから除去されたサンプルノード（ブロック６０５）は、マルチウェルプレート、試験管
、または他の実験用または格納容器、紙または厚紙の束、送付用コンテナ等のサンプルコ
ンテナ内に配置され得る。
【０１４４】
　ブロック６０６にて示されたように、除去されたサンプルノードは、分析のために準備
され得る。図６の実施形態において示された準備は、特に、反応物または他の化学物質の
サンプルコンテナへの追加、サンプルキャリアから除去されたサンプルの精製、洗浄、パ
ッケージング、および、分析のために遠隔地への送付または他の運搬等のいずれかまたは
すべてを表し得る。
【０１４５】
　図７は、サンプル保管方法のある実施形態を示す簡略化されたフローチャートである。
ブロック７０１に示されるように、格納または保管プロセスは、通常、患者または他の試
料ソースから同意を取得することで開始し得る。はるかに従来の保管プロセスに近いのは
、保管施設で行われるべき研究、および試料ソースの機密性を保証するための保管施設に
よって用いられる任意の技術またはテクノロジーの性質を説明した後、専門のリクルータ
によってインフォームドコンセントが取得され得る。非生体試料の場合、例えば、ブロッ
ク７０１にてインフォームドコンセントを取得することは、不可能であり得、かつ不必要
であり得ることが理解される。
【０１４６】
　試料ソースに関係または関連する情報は、ブロック７０２に示されるように取得され得
る。例えば、質問票または他の用紙が、熟練の専門家の支援により試料ソース（例えば、
患者または患者の保護者あるいは代理人）によって記入され得、質問票または用紙は、電
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子的、プロンプトコンピュータ入力応答であり得る。さらに、あるいは、または、試料ソ
ースから取得された情報のいくつか、または、すべては、口述または手書きであり得、こ
の例示的実施形態において、技術者またはデータ入力専門家は、重要な情報をデータベー
ス内に記録するためにコンピュータに入力し得る。標準化または改変されたコンピュータ
スプレッドシート、またはデータベースと互換性がある他の独自のアプリケーションソフ
トウェアは、データを記録（ｒｅｃｏｒｄａｔｉｏｎ）するために用いられ得る。いくつ
かの実施形態において、データ転写エラーが最小化され得、ソースおよび試料に固有の情
報がコンピュータ化されたシステムに直接入力された場合に最大効率が達成され得る。
【０１４７】
　ブロック７０３に示されるように、一意的コード、シリアルナンバー、または他の識別
子が、試料およびそのソースと関連した情報に割り当てられ得る。図４Ａおよび図５Ｄの
サンプルキャリアを参照してすでに詳細に示され、かつ記載されたように、特定のサンプ
ルを識別するために、それぞれのバーコードまたは他の識別表示が用いられ得る。図７の
実施形態のように、試料およびソース固有情報の場合、このような識別子は、保管プロセ
スの初期に、場合によっては、さらに試料が取得される前に割り当てられ得る。試料ソー
スの、例えば、ソースの病歴、または他の重要な情報などとの識別および正確な関連付け
および相互参照が、例えば、大規模なＤＮＡまたは遺伝子研究における効率および結果の
適切な解釈を助長し得る。
【０１４８】
　ブロック７０４に示されるように、試料およびソースに固有のデータは、データ記録と
してデータベースに記録され得る。当該分野にて周知のように、データ記録は、上述のよ
うに、これと関連した一意的識別子により査定または取り出され、かつ割り当てられ得る
。図３を参照してすでに示され、かつ記載されたように、中央情報レポジトリとして利用
されるデータ格納媒体は、保管施設における種々の位置に維持され得る。データは、例え
ば、上述のようなネットワーク接続を介して保管施設に送信され得、この点に関して、Ｓ
ＳＬ（Ｓｅｃｕｒｅ　Ｓｏｃｋｅｔｓ　Ｌａｙｅｒ）暗号化技術（１２８ビット暗号化）
を用いる安全なインターネット接続か、または、ＶＰＮ接続（１６８ビット暗号化）が機
密情報のデータインテグリティおよび機密性を保証し得る。貢献する各試料ソースと関連
し、かつ、保管施設に送信される情報は、データベースの要件によりフォーマット化され
得、例えば、次に、ネットワーク接続を介して保管施設クライアントに利用可能にされ得
、いくつかの実施形態において、データベースフォーマットおよびアクセス認可は、試料
ソースの機密性を保つように選択され得る。
【０１４９】
　ブロック７０５に示されるように、試料は、ソースから取得され、かつ正確な一意的識
別子と関連付けられ得る。例えば、血液は、病理学看護スタッフによって患者から採取さ
れ得る。図４および図５を参照してすでに詳細に記載されたように、標準的な血液の採取
量の一部（例えば、全１０ｍｌの採取のうち約１～５ｍｌ）がサンプルキャリアと共に用
いるためにサンプルを作成するために用いられ得る。
【０１５０】
　この実施形態によると、サンプルキャリアは、通常、１つ以上の構造アレイを支持し得
、各々は、複数の別個のサンプルノードを含む。上述のように、各サンプルノードは、サ
ンプル支持媒体上にサンプルを保持するように動作可能であり得る。血液採取のいくらか
は、試料コンテナ、例えば、試験管、またはマルチウェルプレートにおける１つ以上のウ
ェルに配置され得る。サンプルキャリアの構造アレイは、選択的に、それぞれの試料コン
テナの近傍に配置され得、これにより、複数のサンプルノードが、それぞれの試料に選択
的に露出される。サンプルノードにおけるサンプル支持媒体は、それぞれの試料コンテナ
に配置された血液を吸収、溶解、または、そうでない場合、結合され得る。ブロック７０
６にて表されるように、上述の例示的様式で、試料材料は、別個のサンプルノードに移送
され得る。いくつかの実施形態において、保存料が添加され得るか、または、サンプルノ
ードが乾燥され、これにより、各サンプルが乾燥形態で維持されることが可能になり得る
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。
【０１５１】
　サンプルノードまたはサンプルキャリア全体が、上述のように、試料残留物またはサン
プル構造からの他の汚染物質を除去するために、例えば、洗剤または他の化学物質で洗浄
またはすすがれ得る。ブロック７０７に表される浄化プロセスは、サンプル除去デバイス
の動作によって潜在的に導入された相互汚染のリスクを低減し得る。
【０１５２】
　図４Ａおよび図５Ｄを参照してすでに述べられたように、サンプルキャリアは、バーコ
ード、ラベル、タグが付けられるか、または、そうでない場合、自動化されたか、または
手動のサンプルおよびサンプルキャリアのトラッキングを容易にし得る光学スキャナまた
はマシンビジョン技術によって解読可能な一意的識別表示が提供され得る。特定のサンプ
ルキャリア上のバーコードまたは他の識別がサンプルキャリア上の各構造アレイについて
用いられる試料のソースと関連した情報を提供し得、さらに、識別表示は、各構造アレイ
の構造配列またはコンフィギュレーションと関連した情報、すなわち、特定の構造アレイ
における別個のサンプルノードの数、各別個のサンプルノードの空間的配向に関する情報
等もまた提供し得る。ブロック７０８に示されるように、サンプルキャリア内の各サンプ
ルの位置が記録され得、この記録は、バーコードまたはサンプルキャリアの他の表示の作
成と調整され得る。
【０１５３】
　カバーされた格納キャリアは、遠隔地、すなわち、試料が取得されたサイトから、保管
施設に、通常、至急便で送付され得る。血液または他の生体サンプルを乾燥またはドライ
の状態で送付することによって、危険な材料として扱うことが必要とされないので、乾燥
させたサンプルを支持するサンプルキャリアは、世界中のどこにでも都合よく送付され得
る。
【０１５４】
　図３を参照してすでに記載されたような保管施設にて、サンプルキャリアを容器に配置
するために、ロボティクスまたは自動化された機械的システムが用いられ得る（ブロック
７０９）。容器は、棚、引き出し、ラックまたはサンプルキャリアを収容するように構成
された他の構造で具現化され得、従って、保管施設における入れ物の形状および特定の構
造的構成は、通常、格納されるべきサンプルキャリアのタイプおよび構成の関数であり得
る。
【０１５５】
　ある実施形態において、格納および取出しするために自動化された棚または入れ物は、
図４Ａを参照してすでに記載されたように、マルチウェルプレートと係合するサンプルキ
ャリアを収容するように構成され得る。この実施形態において、サンプルキャリアの縦方
向のフレームエレメントは、マルチウェルプレートを超えて延び得る。ロボティックグリ
ッピングメカニズムは、容器に対するグリッピングメカニズムの配向に応じて、アセンブ
リ全体（すなわち、サンプルキャリアおよびマルチウェルプレート）か、または、サンプ
ルキャリアのみを捕捉し得る。
【０１５６】
　図７の実施形態に代わる種々の実施形態が存在すること、および、個々のブロックの提
供される順序は、他の可能性を排除する特定の動作のシーケンスを示すことを意図しない
ことが理解され、特殊な用途およびシステム要件全体が、図７において述べられた最も効
率的な、または所望の動作のシーケンスを要求し得る。例えば、試料の取得および識別子
との関連付け（ブロック７０５に表される）は、一意的識別子を割り当てるために適切な
備えがなされたと仮定すると、ブロック７０４に先行してもよく、または、ブロック７０
２のソース固有の情報を取得する前でさえも行われてもよい。同様に、ブロック７０８の
サンプルの位置の記録は、特定の状況において、ブロック７０６における別個のサンプル
ノードに試料材料を移送することに先行するか、またはこれと同時に行われてもよい。
【０１５７】
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　図８は、分析するために保管サンプルを取り出し、および準備する方法のある実施形態
を示す簡略化されたフローチャートである。ブロック８０１に示されるように、例示的実
施形態における保管サンプル取り出しプロセスは、通常、リクエストを受信することで開
始し得る。医療研究者または技術者は、例えば、血液またはＤＮＡサンプルを取り出すこ
とをリクエストし得る。このようなリクエストは、リモートネットワーククライアントか
ら通信ネットワークを横断して送信され得る。研究者が特定の疾病または特定のタイプの
分析に関心を有するような状態において、このリクエストは、例えば、特定のタイプの実
験または分析に関する重要な情報と関連付けられ得るか、またはこれを含み得る。
【０１５８】
　図１～図３を参照してすでに示され、かつ記載されたような実施形態において、リモー
トネットワーククライアント位置特定を用いる研究者は、ネットワークを介して保管施設
にリクエストを送信し得る。遠隔の問い合わせは、意図された実験に適切であり得るサン
プルの利用可能性を確認しようとし得、かつ、サンプルおよびサンプルソースに関するデ
ータ記録または他の臨床情報にアクセスするためのリクエストを含み得、上述のように、
このようなデータ記録は、保管施設における１つ以上のデータ構造に維持され得る。例え
ば、ブール検索の照会、または、通常、当該技術において公知の他のデータ検索技術を通
じて、リクエストに応答して１つ以上の適切なサンプルが識別され得、特定のサンプルの
適性は、適切な臨床データおよび履歴に基づき得る。サンプルの識別は、通常、ブロック
８０２に示され、かつ、指定されたか、または、特定されたサンプルカテゴリーまたはサ
ンプルタイプからサンプルを無作為に選択することによって容易にされ得る。従って、複
数のサンプル（これらのすべては選択された基準を満たす）を含む広範囲なカテゴリーは
、所定のカテゴリー内の特定のサンプルの無作為な選択により、自動的に狭められ得る。
【０１５９】
　いくつかの実施形態において、識別されたサンプルのいくつかまたはすべてを特定する
発注書が発行され、次に、サンプルを遠隔地に送付する準備をすることがリクエストされ
得、さらに、あるいは、または、研究者は、特定の分析、実験、またはその一部分が、保
管施設において識別されたサンプルを用いて実行されることをリクエストし得る。任意の
場合に、識別されたサンプルを支持するサンプルキャリアが保管施設において見つけ出さ
れ得る（ブロック８０３）。上述のように、特定のサンプルキャリアを見つけ出し、かつ
取り出すことは、保管施設における各サンプルキャリアに一意的識別表示が配置されるこ
とによって容易になり得、ロボティクスおよびマシンビジョンまたはバーコードリーダ技
術は、サンプルキャリアを自動的に見つけ出し、かつ取り出すことを可能にし得る。ある
いは、保管施設にいる技術者または管理者は、ブロック８０３において、１つ以上のサン
プルキャリアを手動で見つけ出し、かつ取り出し得る。
【０１６０】
　ブロック８０４に示されるように、分析するためのサンプルの準備は、図４および図５
に示されたサンプルキャリアを参照してすでに述べられたように、取り出されたサンプル
キャリア上の別個のサンプルノードの位置を検出することを包含し得、構造アレイおよび
サンプル構造は、互いに対して、あるいは、試験管、または、マルチウェルプレートにお
ける特定のウェル等のサンプルコンテナに対して所定の空間的関係で複数の別個のサンプ
ルノードを支持し得る。サンプルノードは、耐用期間の間に特定のサンプルキャリアから
除去されるので、サンプルノードが依然として取り付けられているサンプル構造の効率的
な検出がシステムスループット全体を向上させ得る。上述のようにサンプルキャリア上の
サンプルノードの位置を検出することによって、特に、前のサンプル除去動作に関するデ
ータ記録、マシンビジョンまたは光学技術、あるいは、ロボティックサンプル除去メカニ
ズム用のオペレータによって支援される位置調整ツールによって容易になり得る。
【０１６１】
　ブロック８０５に示されるように、検出または位置特定に続いて、別個のサンプルノー
ドは、サンプルキャリアから除去され得る。図５Ｃに示されるように、サンプルノードの
除去は、光学機器を用いて実行され得、上述のように、図５の実施形態は、材料が機械的
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サンプル除去ツールまたはデバイスによって、あるサンプルから次のサンプルに移送され
るために、相互汚染のリスクを実質的に解消し得る。特に、図５Ｃの実施形態は、正確な
位置調整システムに接続されたレーザを用い得、レーザとして働くコヒーレント光は、サ
ンプルノードを支援するサンプル構造を切り離し得、さらなる処理のためにサンプルノー
ドをサンプルコンテナに配置する。
【０１６２】
　あるいは、ブロック８０５にて、機械的クリッパ（図５Ｄ）または等価の切断デバイス
が、サンプル除去のために用いられ得、機械的サンプルノード除去ツールを利用するある
実施形態において、このツールは、除去されるべきサンプルノードを支持するサンプル構
造とだけ接触するように構成され、かつ動作可能であり得る。従って、サンプル間の相互
汚染は回避され得る。なぜなら、サンプルノード除去デバイスは、いずれのサンプル材料
とも接触しないからである。
【０１６３】
　決定ブロック８０６にて、サンプルの送付に関する決定が下され得る。例えば、送付の
リクエストが研究者によってなされた場合、サンプルノードが配置されたサンプルコンテ
ナが送付のためにシールおよびパッケージングされ得、ブロック８０７に示されるように
、サンプルは、送付の前に１つ以上の適切な手順で精製され得、これにより、遠隔地に到
着すると、サンプルは、即時実験できる状態であり得る（ブロック８９９）。特殊な例に
おいて、ＰＣＲ増幅が送付の前に行われ得、サンプルノードのサンプル指示媒体に取り付
けられたＤＮＡは、ＤＮＡテンプレートとして利用され得、ＰＣＲ反応物は、その後、サ
ンプルコンテナ内に直接配置され得る。
【０１６４】
　送付がリクエストされないか、または、送付前の分析がリクエストされる場合、処理は
、ブロック８０８に示されるように、リクエストに従って行われ得る。上述のように、保
管施設または遠隔地の施設において、種々の試験、実験および分析が行われ得る。試験結
果、データ、または他の重要な情報が、ブロック８０９に示されるように記録され得、さ
らに、あるいは、または、取得されたデータは、図１～図３を参照してすでに述べられた
ように、特定のリクエストに応答するか、または自動的に、例えば、ネットワーク接続を
介して遠隔地の研究者に送信され得る。
【０１６５】
　当業者は、図８の実施形態が例示として提供されにすぎず、これに代わる種々の代替的
実施形態が存在することを理解する。保管施設での処理、および遠隔地へのサンプルの送
付の両方を含む実施形態において、ブロック８０７および８９９に示される動作が、ブロ
ック８０９の実験結果の記録および送信に続き得る。別の代替的実施形態として、決定ブ
ロック８０６における決定は、リクエストの受取り（ブロック８０１）、またはサンプル
の識別（ブロック８０２）の直後に続き得、この実施形態において、例えば、サンプルキ
ャリア全体が、サンプルノードの検出、除去、または分析なしに、単に遠隔地に直接送付
され得ることが可能である。
【０１６６】
　サンプルの保管および取り出しに加えて、無数のＤＮＡ分析サービスが系列の遺伝子研
究企業と関連したリモートクライアントに提供され得る。例えば、研究者は、サンプルそ
れ自体にではなく、特定の患者またはサンプルクラスの遺伝子タイプに主に関心を有し得
る。この状態において、リモートクライアントは、関心のある特定のサンプルまたはサン
プルカテゴリだけでなく、関心のある特定の遺伝子または遺伝子シーケンスも特定し得る
。例えば、保管施設と契約関係にある系列企業は、選択されたサンプルの遺伝子型を決定
するために用いられるカスタムＤＮＡチップを設計し得、従って、遺伝子型決定の結果は
、リモートクライアントに電子的に送信され得る（例えば、セキュアな、または暗号化さ
れたネットワーク接続を介して）。上述のように、サンプルノードは、標準的なマイクロ
タイタープレートで送達され得るので、サンプルは、後続の所望の実験または分析のため
に直ちに増幅するために適した状態で送達され得る。
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【０１６７】
　上述の実施形態は、規模が拡大縮小でき、多数の保管施設が用いられ、かつネットワー
ク化されるので、ＤＮＡに向けられた治療法を明らかにし、最終的に、多数の遺伝子疾患
を治癒させるために、サンプルおよびサンプルソースに関する情報の極めて大きいデータ
ベースを統計的に調べることができ得る。
【０１６８】
　本発明は、例示的に特定の実施形態を参照して詳細に示され、かつ記載されたにすぎず
、限定的ではない。当業者は、開示された実施形態に種々の改変が本発明の範囲および主
旨に含まれることを理解する。従って、本発明は、添付の請求項の範囲によってのみ限定
されることを意図する。
【図面の簡単な説明】
【０１６９】
【図１】図１は、自動化されたサンプル保管および取り出しシステムのある実施形態を示
す簡略化されたブロック図である。
【図２】図２は、自動化されたサンプル保管および取り出しシステムのある実施形態の一
般的動作を示す、簡略化されたブロック図である。
【図３】図３は、サンプル保管施設および自動化された保管管理システムのコンポーネン
トを示す簡略化されたブロック図である。
【図４Ａ】図４Ａは、サンプルキャリアのある実施形態を示す簡略化された図である。
【図４Ｂ】図４Ｂは、マルチウェルプレートと係合するように構成されたサンプルキャリ
アの簡略化された部分的縦断面である。
【図４Ｃ】図４Ｃは、マルチウェルプレートと係合するように構成されたサンプルキャリ
アの簡略化された横断面である。
【図５Ａ】図５Ａは、サンプルキャリアによって用いられる構造アレイのある実施形態を
示す簡略化された図式的平面図である。
【図５Ｂ】図５Ｂは、サンプルノードの種々の実施形態の簡略化された図である。
【図５Ｃ】図５Ｃは、サンプルキャリア構造アレイからサンプルノードを除去するシステ
ムおよび方法のある実施形態を示す簡略化されたブロック図である。
【図５Ｄ】図５Ｄは、サンプルキャリア構造アレイからサンプルノードを除去するシステ
ムおよび方法の別の実施形態を示す簡略化されたブロック図である。
【図５Ｅ】図５Ｅは、サンプルノード識別または位置特定システムのある実施形態を示す
簡略化されたブロック図である。
【図６】図６は、分析するために保管サンプルを準備する方法のある実施形態を示す簡略
化されたフローチャートである。
【図７】図７は、サンプル保管方法のある実施形態を示す簡略化されたフローチャートで
ある。
【図８】図８は、分析するために保管サンプルを取り出しおよび準備する方法のある実施
形態を示す簡略化されたフローチャートである。
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