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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　各々が１つまたは複数の試料容器（１４５）を運搬するように適合され、各々が少なく
とも１つの磁気的活動性装置を備えるいくつかの試料容器運搬装置（１４０）と、
　前記試料容器運搬装置（１４０）を支持するように適合される移送面（１１０）と、
　前記移送面（１１０）の下に静止して配置され、磁力を前記試料容器運搬装置（１４０
）に加えることで、前記移送面（１１０）の上で前記試料容器運搬装置（１４０）を移動
す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、
　前記移送面（１１０）にわたって分配されるいくつかの磁気センサ（１３０）と、
　前記試料容器運搬装置（１４０）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）を駆動することで、前記磁気センサ（１３０）によって提供
される信号を用いて、前記移送面（１１０）の上での前記試料容器運搬装置（１４０）の
前記移動を制御するように構成される制御ユニット（１５０）と、
　較正装置（１０、５０）であって、
　　磁気較正場を引き起こす磁気較正要素（３０、７０）、および、
　　前記磁気較正要素（３０、７０）とそれぞれの磁気センサ（１３０）との間の距離を
変更するように適合される駆動手段（２０、６０、８０）
　を備える較正装置（１０、５０）と、
　前記磁気較正要素（３０、７０）とそれぞれの磁気センサ（１３０）との間の前記距離
を決定するように適合される位置決定手段（４０、１７０、１７５）と、
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　較正制御ユニット（１６０）であって、
　　前記較正制御ユニット（１６０）は、前記磁気較正要素（３０、７０）とそれぞれの
磁気センサ（１３０）との間の前記距離が変更される間に前記磁気センサ（１３０）から
受信される信号を監視するように構成され、
　　前記較正制御ユニット（１６０）は、前記磁気センサ（１３０）から受け入れられる
前記信号と前記決定された距離とに応答して、前記磁気センサ（１３０）の各々に関する
磁気センサパラメータを決定するように構成される
　較正制御ユニット（１６０）と
　を備える実験室試料分配システム（１００）。
【請求項２】
　前記駆動手段（２０、６０、８０）は、前記電磁アクチュエータ（１２０）から独立し
て、前記移送面（１１０）において前記較正装置（１０）を移動するように適合され、
　前記位置決定手段（４０、１７０、１７５）は、前記磁気センサ（１３０）から独立し
て、前記移送面（１１０）において前記較正装置（１０）の位置を決定するように適合さ
れ、
　前記較正制御ユニット（１６０）は、前記移送面（１１０）における前記較正装置（１
０）の移動をもたらすように、および、前記位置決定手段（４０、１７０、１７５）を用
いて前記較正装置（１０）の前記位置を監視するように構成され、
　前記較正制御ユニット（１６０）は、前記較正装置（１０）が前記移送面（１１０）の
上を移動している間に前記磁気センサ（１３０）から受信される信号を監視するように構
成されると共に、前記磁気センサ（１３０）から受信される前記信号と前記較正装置（１
０）の前記決定された位置とに応答して、前記磁気センサ（１３０）の各々に関する磁気
センサパラメータを決定するように構成されることを特徴とする、請求項１に記載の実験
室試料分配システム（１００）。
【請求項３】
　前記位置決定手段（４０、１７０、１７５）は、少なくとも１つのレーザー発光装置（
１７０）と、前記レーザー発光装置（１７０）から発光されたレーザー放射を決定するよ
うに適合される少なくとも１つのレーザー検出装置（１７５）とを備え、
　前記位置決定手段（４０、１７０、１７５）は、前記決定されたレーザー放射に基づい
て、前記較正装置（１０）の前記位置を決定するように適合されることを特徴とする、請
求項２に記載の実験室試料分配システム（１００）。
【請求項４】
　前記磁気センサ（１３０）の各々は、前記磁気較正要素（３０）が、前記磁気センサ（
１３０）を網羅する特定領域（１８０）内に、および／または、前記磁気センサ（１３０
）からの特定の垂直距離内に存在する場合、存在信号を送るように構成され、
　前記較正制御ユニット（１６０）は、前記存在信号と前記決定された距離とに応答して
、前記磁気センサ（１３０）の各々に関する磁気センサパラメータを決定するように構成
されることを特徴とする、請求項１から３のいずれか一項に記載の実験室試料分配システ
ム（１００）。
【請求項５】
　前記較正装置（５０）は、前記磁気較正要素（７０）を支持するように、および、前記
磁気較正要素（７０）を垂直方向に移動するように適合される保持手段（８０）を備える
ことを特徴とする、請求項１から４のいずれか一項に記載の実験室試料分配システム（１
００）。
【請求項６】
　前記保持手段（８０）は、前記較正制御ユニット（１６０）から受信される信号に応答
して、前記磁気較正要素（７０）を前記垂直方向に移動するように適合されることを特徴
とする、請求項５に記載の実験室試料分配システム（１００）。
【請求項７】
　前記磁気センサ（１３０）はホールセンサ（１３０）であることを特徴とする、請求項
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１から６のいずれか一項に記載の実験室試料分配システム（１００）。
【請求項８】
　前記制御ユニット（１５０）は、前記磁気センサ（１３０）によって提供される前記信
号を用いて、および、前記磁気センサパラメータを用いて、前記移送面（１１０）の上で
の前記試料容器運搬装置（１４０）の前記移動を制御するように構成されることを特徴と
する、請求項１から７のいずれか一項に記載の実験室試料分配システム（１００）。
【請求項９】
　請求項１から８のいずれか一項に記載の試料分配システム（１００）の磁気センサ（１
３０）を較正するための方法であって、
　前記移送面（１１０）に前記較正装置（１０、５０）を提供するステップと、
　前記磁気較正要素（３０、７０）とそれぞれの磁気センサ（１３０）との間の距離を変
更するステップと、
　前記磁気較正要素（３０、７０）と前記それぞれの磁気センサ（１３０）との間の前記
距離を決定するステップと、
　前記磁気較正要素（３０、７０）と前記それぞれの磁気センサ（１３０）との間の前記
距離が変更される間に前記それぞれの磁気センサ（１３０）から受信される信号を監視す
るステップと、
　前記それぞれの磁気センサ（１３０）から受信される前記信号と前記決定された距離と
に応答して、前記それぞれの磁気センサ（１３０）に関する磁気センサパラメータを決定
するステップと
　を含む方法。

【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は実験室試料分配システムに関する。本発明は、さらに、磁気センサを較正する
ための方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　実験室試料分配システムは、例えば、解析前、解析、および／または解析後のステーシ
ョンといった、いくつかの実験ステーションを備える実験室自動システムで用いられてい
る。実験室試料分配システムは、実験ステーションと他の機器との間で試料容器を分配す
るために用いられ得る。試料容器は、典型的には、透明なプラスチック材料またはガラス
材料から作られており、上側に開口を有する。試料容器は、血液試料または他の医療試料
など、試料を収容できる。
【０００３】
　典型的な実験室試料分配システムは、ＷＯ２０１１／１３８４４８Ａ１に開示されてい
る。開示されているように、試料容器運搬装置は移送面において移動し、いくつかの電磁
アクチュエータが、試料容器運搬装置を駆動するために、移送面の下に配置される。試料
容器運搬装置のそれぞれの位置を検出するために、例えばホールセンサといったいくつか
の磁気センサが、移送面にわたって分配される。試料容器運搬装置の位置検出は、移送任
務が正しく実行されたことを確実にするためだけでなく、駆動ロジックの低水準な具現化
のためにも、重要である。
【０００４】
　しかしながら、典型的な磁気センサの検出特性は時間と共に変化し得ることが分かって
いる。これは、例えば、試料容器運搬装置の準最適な駆動をもたらす信頼性の低い位置決
定のためといった、実験室試料分配システムの性能の低下をもたらす。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　したがって、本発明の目的は、より一層の位置検出の信頼性を提供する実験室試料分配
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システムと磁気センサを較正するための方法とを提供することである。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　この目的は、請求項１による実験室試料分配システムと、請求項９による方法とによっ
て解決される。
　本発明は実験室試料分配システムに関する。実験室試料分配システムは、各々が１つま
たは複数の試料容器を運搬するように適合されるいくつかの試料容器運搬装置を備える。
各々の試料容器運搬装置は、少なくとも１つの磁気的活動性装置を備える。典型的には、
磁気的活動性装置は永久磁石である。
【０００７】
　実験室試料分配システムは、さらに、試料容器運搬装置を支持するように適合される移
送面を備える。
　実験室試料分配システムは、さらに、移送面の下に静止して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は、磁力を試料容器運搬装置に印加するこ
とで、移送面の上で試料容器運搬装置を移動するように構成される。
【０００８】
　実験室試料分配システムは、さらに、移送面にわたって分配されるいくつかの磁気セン
サを備える。これらの磁気センサは、典型的には、試料容器運搬装置のそれぞれの位置を
特定するために、位置センサとして用いられる。
【０００９】
　実験室試料分配システムは、さらに、試料容器運搬装置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することで、磁気センサからの信号を用いて、
移送面の上での試料容器運搬装置の移動を制御するように構成される制御ユニットを備え
る。
【００１０】
　実験室試料分配システムは、さらに、較正装置を備える。較正装置は、確定した磁気較
正場を生じさせる磁気較正要素を備える。較正装置は、磁気較正要素とそれぞれの磁気セ
ンサとの間の距離を変更するように適合される駆動手段を備える。磁気較正要素とそれぞ
れの磁気センサとの間の距離を変更するために、駆動手段は、電磁アクチュエータから独
立して、移送面において較正装置を移動するように適合され得る、および／または、磁気
較正要素を垂直方向に移動するように適合され得る。
【００１１】
　較正装置は、後でさらに説明されるように、磁気センサの検出挙動を感知するために使
用され得る。
　実験室試料分配システムは、さらに、磁気較正要素とそれぞれの磁気センサとの間の実
際の距離を決定するように適合される位置決定手段を備える。位置決定手段は、磁気セン
サから独立して、移送面において較正装置の位置を決定するように適合され得る。位置決
定手段が、較正装置において、または、較正装置の外部において実行され得ることは、留
意されるべきである。位置決定手段は、較正装置内に、または較正装置に位置付けられる
構成部品、または較正装置の外部に位置付けられる他の構成部品を有することもできる。
【００１２】
　実験室試料分配システムは、さらに、較正制御ユニットを備える。較正制御ユニットは
、先に記載した制御ユニットと同一であり得るが、別の実体として提供されてよい。
　較正制御ユニットは、磁気較正要素とそれぞれの磁気センサとの間の距離が変更される
間に磁気センサから受信される信号を監視するように構成されてよく、また、磁気センサ
から受信される信号と決定された距離とに応答して、磁気センサの各々に関する１つまた
は複数の磁気センサパラメータを決定するように構成されてよい。磁気センサパラメータ
は、それぞれの磁気センサの磁気検出応答速度を表し得る。二進出力信号を有する磁気セ
ンサの場合、磁気センサパラメータは、二進出力信号０→１または１→０における変更を
定める閾磁場強度を表し得る。
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【００１３】
　較正制御ユニットは、距離を変更するために、駆動手段を用いて移送面における較正装
置の移動をもたらすように、および、位置決定手段を用いて較正装置の位置を監視するよ
うに構成され得る。較正制御ユニットは、さらに、較正装置が移送面の上を移動している
間に磁気センサから受信される信号を監視するように構成され得ると共に、磁気センサか
ら受信される信号と較正装置の決定された位置とに応答して、磁気センサの各々に関する
磁気センサパラメータを決定するように構成される。
【００１４】
　本発明の実験室試料分配システムを用いることで、例えば時間と共にといった、磁気セ
ンサの検出挙動における逸脱を検出することが可能である。その目的のため、較正装置お
よび／または較正制御ユニットは、実験室試料分配システムの基準部品として実行され得
る。代替の実施形態によれば、較正装置および／または較正制御ユニットは、通常の運転
では存在しない可能性があるが、例えば定期的な保守を実施するとき、保守技術者によっ
て持ち出されて運転される可能性がある。
【００１５】
　一実施形態によれば、駆動手段は、移送面において較正装置を移動するように適合され
るいくつかの車輪または鎖を備える。これは、電磁アクチュエータから独立して、移送面
にわたって較正装置を移送させる簡単で信頼できる手段を可能にする。典型的には、電磁
アクチュエータによって生成される磁場が較正装置によって実施される測定に影響を与え
る可能性があるため、電磁アクチュエータは、較正装置による測定が実施されるときに電
力供給されない。
【００１６】
　一実施形態によれば、位置決定手段は、少なくとも１つのレーザー発光装置と、レーザ
ー発光装置から発光されたレーザー放射を決定するように適合される少なくとも１つのレ
ーザー検出装置とを備える。位置決定手段は、決定されたレーザー放射に基づいて、較正
装置の位置を決定するように適合される。
【００１７】
　レーザー放射に基づいたこのような位置決定手段は、移送面における較正装置の位置を
決定するための正確な手段として証明されている。
　一実施形態によれば、磁気センサは、磁気較正要素が、磁気センサを網羅する特定領域
内に存在するかしないかを示す、または、磁気較正要素が磁気センサから特定の距離に存
在するかしないかを示す二進存在信号（２つの厳密に異なる状態を有する）を送るように
構成される。磁気センサパラメータは、例えば、特定領域の幾何学的な境界位置または距
離を表し得る。
【００１８】
　本発明は、さらに、先に記載したような実験室試料分配システムのための較正装置に関
する。較正装置は、磁気較正場を引き起こす磁気較正要素と、保持手段とを備える。保持
手段は、磁気較正要素を支持するように、および、磁気較正要素を垂直方向に移動するよ
うに適合される。
【００１９】
　較正装置は、磁気センサの検出挙動を決定するために、代替手段を提供する。磁気較正
要素を垂直方向において移動することによって遂行可能である、磁気較正要素の高さを変
更することによって、磁気センサにおいて結果生じる磁場は、垂直位置と磁気較正場とに
依存する。例えば、特定のセンサにおける磁場は、磁気較正要素を上方へと移動すること
によって低下できる。これは、較正装置が測定の間に１つの場所に留められ得るため、正
確なｘ－ｙ位置決定手段に対する必要性を排除する。
【００２０】
　一実施形態によれば、保持手段は、試料分配システムの制御ユニットから受信される信
号に応答して、磁気較正要素を垂直方向に移動するように適合される。これは、制御ユニ
ットによる較正処理の遠隔制御を可能にする。制御ユニットは、電磁アクチュエータを用
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いて、移送面にわたって較正装置を駆動するように構成され得る。較正装置が特定の位置
に達している場合、制御ユニットは、保持手段に、磁気較正要素の高さを変更するように
命令できる。
【００２１】
　一実施形態によれば、較正装置は、移送面にわたって較正装置を移動するように適合さ
れる駆動手段を備える。これは、移送面にわたる較正装置の自律移動を可能にする。この
ような駆動手段は、例えば、移送面において較正装置を移動するように適合されるいくつ
かの車輪または鎖を備え得る。代替で、磁気較正要素は、試料容器運搬装置と同様に、移
送面にわたる較正装置の駆動を可能にするために使用され得る。
【００２２】
　記載した較正制御ユニットがある場合、磁気センサの自動較正が実施できる。特に、較
正装置は、センサからセンサへと駆動させることができ、垂直移動の処理は、各々のセン
サにわたって／各々のセンサに関して、実施できる。これは、通常の運転モードの最中で
あっても、移送面にわたって分配されたすべてのセンサの完全な較正を可能にする。
【００２３】
　実験室試料分配システムの一実施形態によれば、磁気センサはホールセンサである。こ
の実施形態は、先に記載したすべての種類の実験室試料分配システムに対して用いること
ができ、典型的な用途に適すると証明されている。
【００２４】
　本発明は、さらに、先に記載したような実験室試料分配システムの磁気センサを較正す
るための方法に関する。
　この方法は、移送面に較正装置を提供するステップと、磁気較正要素とそれぞれの磁気
センサとの間の距離（および、さらには、必要により、例えば、磁気較正要素とそれぞれ
の磁気センサとの間の角度などのパラメータ）を変更するステップと、磁気較正要素とそ
れぞれの磁気センサとの間の距離（および、さらには、必要により、例えば、磁気較正要
素とそれぞれの磁気センサとの間の角度などのパラメータ）を決定するステップと、磁気
較正要素とそれぞれの磁気センサとの間の距離が変更される間にそれぞれの磁気センサか
ら受信される信号を監視するステップと、それぞれの磁気センサから受信される信号と決
定された距離とに応答して、それぞれの磁気センサに関する磁気センサパラメータを決定
するステップとを含む。
【００２５】
　先に記載した方法の一実施形態によれば、方法は、さらに、磁気センサの監視および／
または境界位置の決定に基づいて、較正データを更新するステップを含む。
　本発明は、実施された測定に基づいて、磁気センサパラメータの形態で較正データを更
新する能力を提供する。例えば、このような磁気センサパラメータを保管するデータベー
スが更新され得る。データベースは、毎日の運転のために用いられる駆動アルゴリズムま
たは他の実施形態を最適化するために、用いられ得るデータを、送ることができる。また
、データベースは、磁気センサの検出挙動における長期間の変化を検出するために、評価
されてもよい。データは、例えば、センサの交換の必要性を決定するために、および、不
具合のセンサを検出するために、用いられてもよい。
【００２６】
　本発明は、本発明の実施形態を概略的に描写している図面に関連して、詳細に説明され
る。
【図面の簡単な説明】
【００２７】
【図１】第１の実施形態による較正装置を示す図である。
【図２】第２の実施形態による較正装置を示す図である。
【図３】実験室試料分配システムを備える実験室自動システムを示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００２８】
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　図１は、第１の実施形態による較正装置１０を示す。較正装置１０は、後でさらに説明
するように、実験室試料分配システムの移送面において較正装置１０を移動するように適
合された駆動手段２０を備える。駆動手段２０は、第１の車輪２２と、第２の車輪２４と
、図１では見ることのできない較正装置１０の反対側に追加的な２つの対応する車輪とを
備える。移動の速度と方向とは、モータによって、および、車輪のうちの２つを傾けるた
めの手段によって、制御され得る。このような手段は、簡略化のため、図１には示されて
いない。
【００２９】
　較正装置１０は、さらに、永久磁石３０の形態で、磁気較正要素を備える。磁気較正要
素３０は、較正装置１０が移動している表面の上方の特定の高さに位置付けられ、確定し
た磁場を生じさせる。したがって、磁気較正要素３０は、較正装置１０の下に位置付けら
れたセンサに確定した磁場を誘導する。
【００３０】
　較正装置１０は、さらに、後でさらに説明するように、較正装置１０の位置を決定する
ために使用され得る光学鏡４０を備える。
　図２は、非常に概略的な断面図における、さらなる実施形態による較正装置５０を示す
。較正装置５０は、後でさらに説明するように、実験室試料分配システムの移送面におい
て較正装置１０を移動するように適合された駆動手段６０を備える。駆動手段６０は、第
１の車輪６２と、第２の車輪６４と、図２では見ることのできない較正装置１０の反対側
に追加的な２つの対応する車輪とを備える。移動の速度と方向とは、モータによって、お
よび、車輪のうちの２つを傾けるための手段によって、制御され得る。このような手段は
、簡略化のため、図２には示されていない。
【００３１】
　較正装置５０は、さらに、永久磁石７０の形態で、磁気較正要素を備える。磁気較正要
素７０は、特定の既知の磁場を誘導する。第１の実施形態による較正装置１０の永久磁石
３０と対照的に、永久磁石７０は、較正装置５０の内側で垂直方向に移動され得る。
【００３２】
　その目的のために、較正装置５０が保持手段８０を備える。保持手段８０は、電気モー
タ８２とネジ棒８４と備える。ネジ棒８４は磁気較正要素７０を貫いて延在しており、磁
気較正要素７０は、図２に示されていない手段によって、回転に抗するように確保されて
いる。したがって、電気モータ８２を用いてネジ棒８４を回転することで、磁気較正要素
７０を上下に移動させることが可能である。したがって、較正装置５０の下に位置付けら
れた磁気センサにおける、磁気較正要素７０によって誘導される磁場の磁場強度が、永久
磁石７０を上下に移動することで調節できる。
【００３３】
　較正装置５０は、移送面に対する磁気較正要素７０の垂直位置を決定するように適合さ
れた位置決定手段（図示せず）を備える。磁気較正要素７０の垂直位置が分かっている場
合、磁気較正要素７０とそれぞれの磁気センサ１３０との間の距離は、移送面における較
正装置５０のｘ－ｙ位置が分かっているという条件で、計算できる。
【００３４】
　較正装置５０は、アンテナ９２を有する制御装置９０を備える。制御装置９０は、実験
室試料分配システムの制御ユニット、および、このような実験室試料分配システムの較正
制御ユニットと通信するように適合される。制御装置９０は、永久磁石７０が上下に移動
されるべきであることを指示する命令を、制御ユニットまたは較正制御ユニットから受信
できる。制御装置９０は、このような命令が遂行されるように、それに応じて電気モータ
８２を駆動するように適合される。
【００３５】
　制御装置９０は、較正装置５０がその駆動手段６０を用いて移動すべきであることを指
示する駆動命令を、アンテナ９２を介して受信できる。したがって、較正装置５０は、実
験室試料分配システムの移送面にわたって移動するために、および、較正される各々のセ
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ンサの上で停止するために、使用され得る。そして、磁気較正要素７０は、センサを較正
するために上下に移動される。磁気センサにおける磁場強度が、磁気センサからの高さま
たは距離に依存して分かっているため、磁気センサの測定特性の形態の磁気センサパラメ
ータは、既知の磁場強度に依存して決定され得る。
【００３６】
　図３は、第１の実験ステーション６と、第２の実験ステーション７と、実験室試料分配
システム１００とを備える実験室自動システム５を示す。第１の実験ステーション６と第
２の実験ステーション７とは、実験室自動システムによって典型的に含まれる複数の実験
ステーションに関して例示として示されている。このような実験ステーションは、例えば
、解析前、解析、および／または解析後のステーションであり得る。それらは、例えば、
試料の解析、試料の遠心分離などの任務を実施できる。
【００３７】
　実験室試料分配システム１００は、複数の電磁アクチュエータ１２０が下に配置されて
いる移送面１１０を備える。電磁アクチュエータ１２０は、対応する強磁性磁気コア１２
５を有する。
【００３８】
　ホールセンサとして実行された複数の磁気センサ１３０は、移送面１１０にわたって分
配される。
　実験室試料分配システム１００は、さらに、いくつかの試料容器運搬装置１４０を備え
ており、１つだけの例示の試料容器運搬装置１４０が図３に示される。試料容器運搬装置
１４０は、管として具現化された試料容器１４５を運搬する。
【００３９】
　実験室試料分配システム１００は、試料容器運搬装置１４０がそれぞれの移送経路に沿
って移動するように、電磁アクチュエータ１２０を駆動するように適合された制御ユニッ
ト１５０をさらに備える。その目的のために、各々の試料容器運搬装置１４０は、永久磁
石として具現化された磁気的活動性装置を備える。これらの永久磁石は、試料容器運搬装
置１４０の内部に収容されているため、図３に示されていない。
【００４０】
　制御ユニット１５０は、移送面における試料容器運搬装置１４０の位置を決定するため
に、磁気センサ１３０から信号を受信する。磁気センサ１３０は、試料容器運搬装置１４
０の内部に位置付けられた永久磁石によって生成される磁場を感知する。制御ユニット１
５０は、磁気センサ１３０によって提供される信号を用いて、移送面１１０の上での試料
容器運搬装置１４０の移動を制御する。
【００４１】
　実験室試料分配システム１００は、さらに、較正制御ユニット１６０と較正装置１０と
を備える。較正装置１０は、図１に示すように、および、この図に関連して説明されるよ
うに、具現化される。
【００４２】
　較正装置１０は、その駆動手段２０を用いて、移送面１１０にわたって自律的に移動す
るように適合される。
　実験室試料分配システム１００は、さらに、レーザー発光装置１７０とレーザー検出装
置１７５とを備える。レーザー発光装置１７０とレーザー検出装置１７５とは、較正装置
１０によって含まれる鏡４０と共に、位置決定手段を形成する。位置決定手段は、鏡によ
って反射されてレーザー検出装置１７５によって検出されるレーザービームを鏡４０で放
射することで、高い精度で較正装置１０の位置を感知するように適合される。
【００４３】
　較正装置１０が移送面１１０にわたって移動していく間、較正制御装置１６０は、磁気
センサ１３０からの信号を監視する。また、較正制御装置１６０は、位置決定手段４０、
１７０、１７５から位置情報を受信する。したがって、較正制御装置１６０は、較正装置
１０が磁気センサ１３０の上を移動していくとき、磁気センサ１３０の各々において磁場
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【００４４】
　このデータは、磁気センサ１３０から受け入れられる信号と決定された距離とに応答し
て、磁気センサ１３０の各々に関する磁気センサパラメータを決定するために用いられる
。この較正データは、較正データベースを更新するために用いられる。較正データベース
を用いることで、制御ユニット１５０は、試料容器運搬装置１４０を移動するためにその
電磁アクチュエータ１２０を駆動することを最適化できる。
【００４５】
　磁気センサパラメータは、不具合の磁気センサ１３０を検出するために、および、磁気
センサ１３０の検出特性の長期間の変化を検出するために、用いることができる。
　磁気センサ１３０が少なくとも２つの方法で実施され得ることは、留意されるべきであ
る。第１の実施形態では、各々の磁気センサは、磁気センサによって現在測定されている
磁場強度を表すアナログ信号を送る。第２の実施形態では、各々の磁気センサは、例えば
、試料容器運搬装置１４０の磁気的活動性装置といった磁気要素が、磁気センサ１３０の
周りの特定の領域もしくは空間に、または、磁気センサ１３０からのある距離に、存在す
るかしないかを示す２つの厳密な状態を有する信号（つまり、二進信号）を出力する。
【００４６】
　このような領域１８０は、図３において、磁気センサ１３０のうちの１つに関して例示
的に示される。この実施形態では、較正制御ユニット１６０は、それぞれの領域１８０の
境界位置を決定するために適合されてもよい。このような境界位置は、領域１８０の拡が
りを示しており、例えば、時間と共に追跡され得る。

【図１】

【図２】

【図３】
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