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“DISPOSITIVO PARA AJUSTE AUTOMATICO DO NIiVEL DO INOCULO
BACTERIANO DE UMA AMOSTRA"

Campo Técnico

As vérias modalidades da presente invengdo dizem respeito, no geral, a dispositi-
vos para preparar amostras de bactéria com um nivel de inéculo selecionado padrido carac-
terizado, por exemplo, por uma concentragéo selecionada de particulas.

Antecedentes da Invencgéo

Micrométodos para a identificagdo bioquimica de microorganismos tém sido utiliza-
dos por muitos anos. Por exemplo, diversas publicagées anteriores reportaram o uso de mé-
todos de discos de papel e microtubo impregnados com reagente para diferenciar bactéria
entérica. Além do mais, o interesse em sistemas miniaturizados de identificagdo bacteriana
levou a introdugao de diversos sistemas comerciais no fim dos anos sessenta. Estes siste-
mas miniaturizados de identificagdo bioquimica anteriores forneciam vantagens tais como
exigir pouco espago de armazenamento, fornecer maior vida util, fornecer controle de quali-
dade padronizado e ser relativamente facil de usar.

O moderno teste de microdiluigdo de caldo usado hoje em dia tem origem no teste
de diluicdo de tubo usado ja em 1942 para determinar teste de susceptibilidade antimicrobi-
ana (AST) in vitro dos isolados bacterianos dos espécimes clinicos. A técnica de diluigdo de
caldo envolve expor a bactéria a concentragdes decrescentes de agentes antimicrobianos
em meio liquido por dupla diluigdo serial. A concentragdo mais baixa de um agente antimi-
crobiano no qual ndo ocorre nenhum crescimento bacteriano é definida como a concentra-
¢do inibitéria minima (MIC). A MIC é a medida padrao da susceptibilidade antimicrobiana.

A introdugéo, em 1956, de um sistema microtitulador que usa circuitos de arame em
espiral calibrados com precisdo e conta-gotas para fazer diluigdes precisas rapidamente
permitiu o desenvolvimento de um teste AST de diluigdo serial. O sistema microtitulador era
preciso e permitia a redug@o nos volumes de agentes antimicrobianos. O termo “microdilui-
¢ao” surgiu em 1970 para descrever testes MIC realizados em volumes de 0,1 mL ou menos
de solugdo antimicrobiana.

Diversos sistemas comercialmente disponiveis automatizam o processo de microdi-
luigdo para testes MIC / AST. Por exemplo, os cessionarios das varias modalidades da pre-
sente invengado fornecem um sistema com base em painel (comercialmente disponivel como
o Sistema Phoenix™ ID/AST) que pode realizar 100 testes AST e de identificagdo bacteriana
de uma vez. Tais sistemas incluem um descartavel que compreende uma bandeja de poli-
mero moldada vedada e autoinoculante com 136 microfuros contendo reagentes secos. As
bandejas incluem: (1) um lado de identificagdo (ID) bacteriana que inclui substratos secos
para ID bacteriana; e (2) um lado AST com concentragdes variadas de agentes antimicrobi-

anos, bem como controles crescentes e fluorescentes de locais de microfuro apropriados.
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Em tais sistemas ID / AST, o lado ID bacteriana utiliza uma série de testes bioqui-
micos cromogénicos e fluorogénicos para determinar a identificagdo de um organismo bac-
teriano. Substratos tanto com base em crescimento quanto enzimaticos sdo empregados
para cobrir diferentes tipos de reatividade na faixa de tdxons que podem estar presentes em
uma dada amostra. Estes testes ID sdo baseados na utilizagdo microbiana e na subsequen-
te degradagédo dos substratos detectada por varios sistemas indicadores. A produgéo de
acido € indicada por uma mudanga no indicador vermelho fenol quando um isolado puder
utilizar um substrato carboidrato. Além do mais, substratos cromogénicos produzem uma cor
amarela mediante hidrélise enzimatica de compostos p-nitrofenil ou p-nitroanilida. Hidrolise
enzimatica de substratos fluorogénicos resulta na liberagdo de um derivado de cumarina
fluorescente. Organismos bacterianos que utilizam uma fonte de carbono especifica redu-
zem o indicador com base em resazurina. Além do mais, outros testes sdo fornecidos no
lado ID bacteriana para detectar a capacidade de um organismo bacteriano hidrolisar, de-
gradar, reduzir ou de outra forma utilizar um dado substrato presente nos microfuros do lado
ID bacteriana.

Além do mais, o lado AST dos sistemas baseados em painel utiliza microdiluigio
com base em caldo. Por exemplo, o sistema Phoenix™ utiliza um indicador redox para a
detecgcdo do crescimento de organismo na presen¢a de um dado agente antimicrobiano.
Medigbes continuas de mudangas no indicador, bem como medigdes de turvagéo bacteriana
(da forma aqui descrita adicionalmente), podem ser usadas na determinagéo do crescimento
bacteriano. Cada configuragédo de painel AST contém diversos agentes antimicrobianos com
uma ampla faixa de concentragdes de diluigdo duplicadas em duas partes. A ID do organis-
mo é usada na interpretagdo dos valores MIC de cada agente antimicrobiano.

Tais sistemas baseados em painel sdo convencionalmente fornecidos como um
componente descartavel de um sistema ID / AST completo (tal como o sistema Phoenix™,
por exemplo). Em tais sistemas, os painéis descartaveis devem ser expostos a uma amostra
com uma densidade de organismo selecionada (definida, por exemplo, pela turvagdo da
amostra em relagdo a escala McFarland (McF). Por exemplo, o sistema Phoenix™ frequen-
temente utiliza painéis que foram inoculados com uma densidade de organismo alvejada de
0,25 McF ou 0,5 McF.

Assim, o uso efetivo dos sistemas ID / AST exige a preparagdo manual de um iné-
culo de painel com uma concentragdo selecionada de particulas (expressa como turvagéo,
por exemplo) que é padronizada em relagdo a escala McFarland. Posteriormente, melhorias
na preparagao e no tratamento do indéculo sdo desejaveis.

Sumario da Invencéo

Modalidades da presente invengdo podem incluir um sistema para preparar auto-

maticamente uma amostra (tal como inéculo, por exemplo) com uma concentragéo selecio-
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nada de particulas (correspondente a uma densidade bacteriana selecionada, por exemplo)
e/ou com um volume selecionado. Em uma modalidade, o sistema compreende um sistema
de fluidos configurado pra receber um recipiente de amostra contendo uma amostra prelimi-
nar, em que o sistema de fluidos é adicionalmente configurado para adicionar um diluente
no recipiente de amostra e/ou para remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do
recipiente de amostra. O sistema também compreende um dispositivo sensor (tal como um
nefeldmetro, por exemplo) configurado para medir uma concentragéao de particulas na amos-
tra preliminar, e um dispositivo controlador em comunicagdo com o sistema de fluidos e com
o dispositivo sensor. O dispositivo controlador pode ser configurado para receber a concen-
tracdo medida de particulas do dispositivo sensor e para determinar uma quantidade de di-
luente a ser adicionada no recipiente de amostra e/ou uma quantidade da amostra prelimi-
nar a ser removida do recipiente de amostra para preparar a amostra com a concentragao
selecionada de particulas (que pode ser expressa, em algumas modalidades, como uma
medida de turvagdo). O dispositivo controlador pode ser adicionalmente configurado para
controlar o sistema de fluidos para adicionar a quantidade determinada de diluente no reci-
piente da amostra e/ou para remover a parte determinada da amostra preliminar do recipien-
te de amostra para preparar a amostra com a concentragéo selecionada de particulas. Aléem
do mais, o dispositivo controlador pode ser adicionalmente configurado para controlar o sis-
tema de fluidos para remover pelo menos uma parte da amostra do recipiente de amostra de
maneira tal que o recipiente de amostra contenha a amostra com o volume selecionado. Em
algumas modalidades, o dispositivo controlador pode compreender uma interface de usuario
configurada para receber uma entrada de usuario que compreende pelo menos uma da
concentragao selecionada de particulas e/ou do volume selecionado da amostra.

Em algumas modalidades, o sistema pode ser adicionalmente configurado para re-
ceber um recipiente de teste correspondente ao recipiente de amostra. De acordo com tais
modalidades, o sistema de fluidos pode ser adicionalmente configurado para transferir pelo
menos uma parte da amostra com a concentragéo selecionada de particulas e/ou com o
volume selecionado para o recipiente de teste. Aiém do mais, em algumas modalidades, o
sistema de fluidos pode ser adicionalmente configurado para dispensar uma substéancia indi-
cadora no recipiente de teste e, subsequentemente, misturar pelo menos uma parte da a-
mostra e da substéancia indicadora no recipiente de teste.

Em algumas modalidades do sistema, o sistema de fluidos pode ser configurado
para misturar a amostra preliminar e/ou a amostra completa. Por exemplo, em algumas mo-
dalidades, o sistema de fluidos pode ser adicionalmente configurado para misturar a amos-
tra preliminar antes de determinar a concentragdo das particulas ali suspensas. O sistema
de fluidos também pode ser adicionalmente configurado para misturar a amostra com a con-
centracdo selecionada de particulas antes de remover pelo menos uma parte da amostra do
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recipiente de amostra.

Algumas modalidades do sistema podem compreender adicionalmente um sistema
robotico em comunicagdo com o dispositivo controlador. O sistema robético pode ser confi-
gurado para mover pelo menos um do recipiente de amostra, do recipiente de teste, do sis-
tema de fluidos e do dispositivo sensor um em relagdo ao outro. Em algumas tais modalida-
des, o sistema pode compreender adicionalmente uma bandeja que define uma abertura ID
configurada para receber o recipiente de amostra e uma abertura de teste configurada para
receber o recipiente de teste. Em algumas modalidades do sistema, pelo menos um do reci-
piente de amostra e da bandeja pode compreender um indicador exclusivo afixado a ele, em
que o indicador exclusivo corresponde a uma identidade da amostra preliminar e/ou a uma
concentragido selecionada de particulas presente na amostra preparada. Em varias modali-
dades do sistema, o indicador exclusivo pode incluir, mas sem limitagdes: um cédigo de bar-
ras, um rétulo alfanumérico, um rétulo RFID e outro indicador que pode ser legivel, por e-
xemplo, por elementos de processamento a jusante, tal como uma interface configurada
para transferir uma amostra preparada para um sistema de identificagdo e de teste de sus-
cetibilidade antimicrobiana, da forma aqui descrita adicionalmente.

Em algumas modalidades do sistema, o sistema robético pode ser adicionalmente
configurado para receber a bandeja para mover pelo menos um do recipiente de amostra e
do recipiente de teste em relagdo ao sistema de fluidos e ao dispositivo sensor. Por exem-
plo, em algumas modalidades do sistema, o sistema robético pode ser configurado para se
mover através de uma faixa de movimento definida, pelo menos em parte, por um eixo geo-
métrico X, por um eixo geométrico Y e por um eixo geométrico Z. Em tais modalidades, o
sistema robético pode compreender um dispositivo de suporte tipo vai-e-vem configurado
para mover a bandeja ao longo do eixo geométrico X.

Em algumas modalidades do sistema que compreendem uma bandeja que define
uma abertura ID configurada para receber o recipiente de amostra, a bandeja pode compre-
ender adicionalmente um receptaculo do recipiente de amostra configurado para receber o
recipiente de amostra, em que o receptaculo do recipiente de amostra fica disposto de forma
deslizavel na abertura ID. Em algumas tais modalidades, o dispositivo de suporte tipo vai-e-
vem pode compreender um piso que define uma abertura do dispositivo sensor localizada
em uma parte de analise (ao longo do eixo geométrico X, por exemplo). Além do mais, de
acordo com tais modalidades, o dispositivo sensor pode ficar disposto na abertura do dispo-
sitivo sensor de maneira tal que a bandeja seja movida até a abertura. Posteriormente, o
receptaculo do recipiente de amostra pode ser inserido na abertura do dispositivo sensor e
adjacente ao dispositivo sensor de maneira tal que o dispositivo sensor possa medir a con-
centragcdo de particulas na amostra preliminar contida no recipiente de amostra. Em algu-

mas tais modalidades, a bandeja pode compreender adicionalmente um elemento de pre-
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disposigdo operativamente encaixado entre a bandeja e o receptaculo do recipiente de a-
mostra configurado para predispor o receptaculo do recipiente de amostra na dire¢éo de
uma superficie de topo da bandeja. Em algumas tais modalidades, o sistema pode compre-
ender adicionalmente um dispositivo robético configurado para encaixar operativamente no
receptaculo do recipiente de amostra e/ou impelir o receptaculo do recipiente de amostra na
direcdo de uma superficie de base da bandeja e para o interior da abertura do dispositivo
sensor quando a bandeja mover-se para a posigdo de analise.

Em algumas modalidades do sistema que compreendem um sistema robético, o
sistema pode compreender adicionalmente uma estagéo de bico de dispensagdo que com-
preende uma pluralidade de bicos de dispensagdo descartaveis. Em tais modalidades, o
sistema robdtico pode ser configurado para substituir automaticamente um bico de dispen-
sagdo operativamente encaixado no sistema de fluidos com pelo menos um da pluralidade
de bicos de dispensagéo descartaveis depois da preparagdo da amostra tendo a concentra-
¢ao selecionada de particulas e/ou o volume selecionado.

Em algumas modalidades do sistema, o sistema robético pode compreender adi-
cionalmente um primeiro dispositivo robético que compreende uma primeira cabega de flui-
dos em comunicagéo fluidica com o sistema de fluidos. O primeiro dispositivo robético pode
ser configurado para se mover ao longo de pelo menos um do eixo geométrico Y e do eixo
geomeétrico Z de maneira tal que a primeira cabeca de fluidos possa adicionar o diluente no
recipiente da amostra e/ou remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do recipi-
ente de amostra a medida em que o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem move a bandeja
para uma posi¢géo de enchimento ao longo do eixo geométrico X.

Além do mais, o sistema robético também pode compreender um segundo disposi-
tivo robotico configurado para conduzir o dispositivo sensor (que pode compreender um ne-
feldmetro em algumas modalidades) ao longo do eixo geométrico Z para posicionar o dispo-
sitivo sensor adjacente ao recipiente da amostra ao longo do eixo geométrico Z, de maneira
tal que o dispositivo sensor possa medir uma concentragdo de particulas suspensas na a-
mostra preliminar em um recipiente de amostra a medida que o dispositivo de suporte tipo
vai-e-vem move a bandeja para uma posi¢do de andlise ao longo do eixo geométrico X. Em
algumas modalidades, o sistema e/ou o segundo dispositivo robético podem compreender
adicionalmente um revestimento que circunda o dispositivo sensor. De acordo com algumas
tais modalidades, o revestimento pode ser configurado para cooperar com um canal definido
ao redor da abertura 1D na bandeja para fornecer um ambiente substancialmente a prova de
luz ao redor do recipiente de amostra e do dispositivo sensor quando o segundo dispositivo
robotico posicionar o dispositivo sensor adjacente ao recipiente de amostra quando a bande-
ja mover-se para a posigdo de andlise. Em algumas modalidades, o segundo dispositivo

robético também pode compreender adicionalmente uma segunda cabega de fluidos em
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comunicagao fluidica com o sistema de fluidos. Em tais modalidades, a segunda cabega de
fluidos pode ser configurada para adicionar um diluente no recipiente de amostra e/ou para
remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra para prepa-
rar a amostra com a concentragdo selecionada das particulas ali suspensas.

De acordo com algumas modalidades do sistema que compreendem um segundo
dispositivo robético, o sistema pode compreender adicionalmente uma estagéo de lavagem
configurada para receber o dispositivo sensor e/ou a segunda cabega de fluidos (em que um
ou ambos os quais podem ser conduzidos pelo segundo dispositivo robotico, por exemplo).
Em tais modalidades, a estagdo de lavagem pode ser adicionalmente configurada para lavar
amostra de um do dispositivo sensor e da segunda cabega de fluidos durante os ciclos de
preparagdo de amostra e/ou entre eles.

Varias modalidades da presente invengdo também fornecem métodos (e, em algu-
mas modalidades, produtos de programa de computador correspondentes) para preparar
automaticamente uma amostra com uma concentragéo selecionada de particulas e/ou com
um volume selecionado em um recipiente de amostra contendo uma amostra preliminar. Em
uma modalidade, o método compreende etapas para medir uma concentra¢do de particulas
suspensas na amostra preliminar usando um dispositivo sensor (que, em algumas modali-
dades, pode compreender um nefeldmetro) e, subsequentemente, determinar uma quanti-
dade de diluente a ser adicionada no recipiente de amostra e/ou uma quantidade da amos-
tra preliminar a ser removida do recipiente de amostra para preparar a amostra com a con-
centragdo selecionada de particulas usando um dispositivo controlador em comunicagao
com o dispositivo sensor. Varias modalidades do método também podem compreender eta-
pas para adicionar a quantidade determinada de diluente usando um sistema de fluidos au-
tomatizado em comunicagdo com o controlador e/ou para remover a quantidade determina-
da da amostra preliminar do recipiente de amostra, de forma a preparar a amostra com a
concentragdo selecionada de particulas usando um sistema de fluidos automatizado em
comunicagdo com o dispositivo controlador. Algumas modalidades do método da presente
invengdo compreendem adicionalmente uma etapa para remover pelo menos uma parte da
amostra preparada do recipiente de amostra usando o sistema de fluidos automatizado, de
maneira tal que o recipiente de amostra contenha uma amostra com o volume selecionado.
Da forma aqui descrita em relagéo a véarias modalidades do sistema da presente invengéao,
um dispositivo controlador pode compreender uma interface de usuario. Portanto, algumas
modalidades do método podem compreender adicionalmente uma etapa para receber uma
entrada de usuario que compreende pelo menos um da concentragdo selecionada de parti-
culas e do volume selecionado da amostra por meio de uma interface de usuario em comu-
nicagado com o dispositivo controlador.

Algumas modalidades do método compreendem adicionalmente uma etapa para
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transferir pelo menos uma parte da amostra com a concentragdo selecionada de particulas
e/ou o volume selecionado para um recipiente de teste correspondente ao recipiente de a-
mostra usando um sistema de fluidos automatizado. De acordo com algumas tais modalida-
des, o método pode compreender adicionalmente etapas para dispensar uma substancia
indicadora no recipiente de teste usando o sistema de fluidos automatizado e para misturar
a pelo menos uma parte da amostra e a substancia indicadora no recipiente de teste usando
o sistema de fluidos automatizado. Por exemplo, algumas modalidades do método podem
compreender adicionalmente etapas para misturar a amostra preliminar antes de determinar
a concentragdo de particulas suspensas na amostra preliminar e/ou de misturar a amostra
com a concentragédo selecionada de particulas antes de remover peloc menos uma parte da
amostra do recipiente de amostra.

Algumas modalidades do método podem compreender adicionalmente etapas para
reduzir ou impedir a contaminagdo cruzada de varios recipientes de amostra e recipientes
de teste. Por exemplo, algumas modalidades do método podem compreender adicionalmen-
te substituir um bico de dispensagéo operativamente encaixado no sistema de fluidos auto-
matizado, com pelo menos um de uma pluralidade de bicos de dispensagdo descartaveis
armazenado em uma estagéo de bico de dispensagédo depois de remover pelo menos uma
parte da amostra do recipiente de amostra. Além do mais, algumas modalidades do método
podem compreender adicionalmente lavar o dispositivo sensor usando uma estagdo de la-
vagem configurada para receber o dispositivo sensor quando ele néo estiver em uso.

Assim, as vérias modalidades da presente invengédo fornecem muitas vantagens
que podem incluir, mas sem limitagbes: fornecer um sistema e método para preparar auto-
maticamente uma amostra com uma concentragéo de particulas ali suspensas padronizada
e substancialmente precisa (caracterizada como uma turvagdo medida em relagdo a escala
McFarland, por exemplo); fornecer um sistema e método para preparar muiltiplas amostras
que reduzem ou impedem a contaminagdo cruzada entre amostras; fornecer um sistema e
método para preparar multiplas amostras que sdo compativeis com sistemas e rotinas de
identificagdo bacteriana substancialmente automatizados e de teste AST existentes, e/ou os
incorporam.

Estas vantagens, e ainda outras que ficardo evidentes aos versados na técnica, sdo
fornecidas nos sistemas e métodos das varias modalidades da presente invengao.

Descricdo Resumida dos Desenhos

Tendo, assim, descritas varias modalidades da invengdo em termos gerais, agora, a
referéncia sera feita aos desenhos anexos, que ndo estdo necessariamente desenhados em
escala, e em que:

a figura 1 mostra uma representagdo esquematica ndo limitante da operagdo de um

sistema para preparar automaticamente uma amostra com um nivel de turvagéo selecionado
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e um volume selecionado, de acordo com uma modalidade da presente invengéo;

a figura 2 mostra uma vista em perspectiva nao limitante de uma bandeja configu-
rada para conduzir uma pluralidade de recipientes de amostra e uma pluralidade correspon-
dente de recipientes de teste em um sistema para preparar automaticamente uma amostra
com um nivel de turvagéo selecionado e um volume selecionado, de acordo com uma moda-
lidade da presente invengao;

a figura 3 mostra uma vista em perspectiva nao limitante de um sistema para prepa-
rar automaticamente uma amostra com um nivel de turvagéo selecionado e um volume se-
lecionado, de acordo com uma modalidade da presente invengéo;

a figura 4 mostra uma vista em perspectiva detalhada n&o limitante da interagéo de
um segundo dispositivo robético, que conduz um nefeldmetro e uma cabeca de fluidos cir-
cundada por um revestimento de blindagem de luz, com um canal definido em uma bandeja
do recipiente de amostra, de acordo com uma modalidade da presente invengao;

a figura 5 mostra uma vista lateral ndo limitante de um sistema para preparar auto-
maticamente uma amostra com um nivel de turvagéo selecionado e um volume selecionado,
de acordo com uma modalidade da presente invengéo;

a figura 6 mostra uma vista de topo nao limitante de um sistema para preparar au-
tomaticamente uma amostra com um nivel de turvagéo selecionado e um volume seleciona-
do, de acordo com uma modalidade da presente invengao;

a figura 7 mostra uma vista em perspectiva detalhada n&o limitante de um segundo
dispositivo robético, que conduz um nefelémetro e uma cabega de fluidos circundada por um
revestimento de blindagem de luz, operativamente encaixado em um canal definido em uma
bandeja do recipiente de amostra para formar um ambiente substancialmente a prova de luz
ao redor do recipiente de amostra para uma medigdo de turvagdo, de acordo com uma mo-
dalidade da presente invengao;

a figura 8 mostra uma representagdo esquematica ndo limitante das etapas de um
método e produto de programa de computador para preparar automaticamente uma amostra
com um nivel de turvagao selecionado e um volume selecionado;

a figura 9 mostra uma representagdo esquematica ndo limitante das etapas de um
método e produto de programa de computador para preparar automaticamente uma amostra
com um nivel de turvagédo selecionado e um volume selecionado, que compreende as eta-
pas para medir a turvagéo, determinar uma quantidade de diluente, dispensar um diluente, e
remover uma parte de uma amostra, de acordo com uma modalidade da presente invengéo;

a figura 10 mostra uma vista em perspectiva nédo limitante de um dispositivo de su-
porte tipo vai-e-vem, de acordo com uma modalidade da presente invengéo, que compreen-
de um piso que define uma abertura do sensor;

a figura 11 mostra uma vista em perspectiva ndo limitante de uma bandeja, de a-
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cordo com uma modalidade da presente invengdo, que compreende um receptaculo do reci-
piente de amostra configurado para receber o recipiente de amostra;

a figura 12 mostra uma vista seccional transversal ndo limitante de uma bandeja lo-
calizada em uma posicao de analise de maneira tal que o receptaculo do recipiente de a-
mostra possa ser abaixado até o interior da abertura do dispositivo sensor; e

a figura 13 mostra uma vista em perspectiva nao limitante de uma interface configu-
rada para transferir a amostra com a concentragédo selecionada de particulas para um sis-
tema de identificagdo e de teste de susceptibilidade antimicrobiana configurado para anali-
sar a amostra.

Descricdo Detalhada

As presentes invengdes serdo agora descritas mais detalhadamente a seguir em re-
lagdo aos desenhos anexos, nos quais, algumas, mas ndo todas, modalidades da invengéao
sdo mostradas. De fato, estas invengdes podem ser incorporadas em muitas formas diferen-
tes e ndo devem ser interpretadas como limitadas as modalidades aqui apresentadas. Em
vez disto, estas modalidades sédo fornecidas de forma que esta divulgagéo satisfaga exigén-
cias legais aplicaveis. Numeros iguais dizem respeito a elementos iguais por toda a parte.

As varias modalidades da presente invengéo sdo aqui descritas no contexto de um
ambiente para preparar amostras bacterianas com um nivel padrdo caracterizado por uma
densidade selecionada para uso com processos ID / AST a jusante que analisam amostras
colocadas em bandejas ID / AST descartaveis que incluem: 1 um lado de identificagao (ID)
bacteriana que inclui substratos secos para ID bacteriana; e 2 um lado AST com concentra-
cdes variadas de agentes antimicrobianos, bem como controles de crescimento e fluores-
cente em locais de microfuro apropriados. Entretanto, entende-se que varios sistemas 1,
métodos e produtos de programa de computador aqui descritos podem ser utilizados para
produzir uma variedade de diferentes tipos de amostra com uma concentragéo selecionada
de particulas (caracterizadas por uma medida de turvagéo, por exemplo) e/ou com um vo-
lume selecionado. Por exemplo, varias modalidades da presente invengdo podem ser utili-
zadas para produzir e/ou replicar uma solugdo com uma concentragao selecionada de parti-
culas (medida, por exemplo, como um nivel de turvagdo em relagdo a um padrdao McFar-
land) que compreende uma amostra preliminar das particulas de latex suspensas em um
diluente salino estéril. Em outras modalidades, o dispositivo sensor automatizado 200, sis-
tema de fluidos 100, e dispositivo controlador 300 podem ser usados para produzir e/ou re-
plicar um padrdo McFarland (tal como um padrédo 0,5 McFarland) que compreende 0,05 mL
de desidrato de cloreto de bario em 1,175 % (BaCl,e2H,0) e 9,95 mL de acido sulfurico
(H2S04) em 1 %.

Algumas modalidades da presente invengdo podem compreender um sistema 1 pa-

ra preparar automaticamente uma amostra com uma concentragdo selecionada de particu-
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las ali suspensas e/ou uma amostra com um volume selecionado que pode ser otimizado
para uso com processos a jusante (tal como um procedimento ID / AST, por exemplo). Da
forma mostrada, no geral, na figura 1, o sistema 1 pode compreender um sistema de fluidos
100 configurado para receber um recipiente de amostra 10 (veja figura 2, por exemplo) con-
tendo uma amostra preliminar (tal como uma amostra bacteriana tomada de uma ou mais
placas de meio). Entende-se que a amostra preliminar pode ser preparada usando proces-
sos automatizados e/ou manuais. Por exemplo, em algumas modalidades, uma amostra
preliminar de in6culo pode ser preparada para processos ID / AST a jusante. De acordo com
algumas tais modalidades exemplares, a amostra do painel ID / AST podem ser preparadas
pela coleta de colbnias bacterianas da mesma morfologia com o bico de uma haste flexivel
com pontas de algodao estéril de uma das diversas placas de meio diferentes e pela depo-
sicdo manual de tais colénias em um tubo de teste cheio com meio estéril. Entdo, as amos-
tras bacterianas resultantes podem ser suspensas em um recipiente de amostra 10 e turbi-
lhonadas por um periodo de tempo selecionado.

Da forma aqui descrita adicionalmente em relagdo as figuras 4 — 6, os componentes
do sistema de fluidos 100 das varias modalidades do sistema aqui descritas podem ser adi-
cionalmente configurados para adicionar um diluente no 10 e/ou para remover pelo menos
uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra 10. Da forma aqui descrita adicio-
nalmente, o sistema de fluidos 100 pode compreender uma pluralidade de diferentes cabe-
¢as de fluidos 435, 425 em comunicagdo fluidica com um suprimento de um diluente (tal
como um reservatério de salino estéril, por exemplo) de maneira tal que o sistema de fluidos
100 possa dispensar o diluente em um ou mais dos recipientes de amostra 10 e/ou nos reci-
pientes de teste 20. Além do mais, o sistema de fluidos 100 (e as varias cabegas de fluidos
435, 425 em comunicagéo fluidica com ele) também pode ser configurado para poder aspi-
rar, misturar e/ou turbilhonar as amostras preliminares e/ou as amostras produzidas com um
nivel de turvagéo selecionado durante a operagdo do sistema 1. Além do mais, e da forma
aqui descrita adicionalmente, o sistema de fluidos 100 também pode ser capaz de encaixar
operativamente um ou mais bicos de dispensagéo descartaveis 510 (veja figura 5 que mos-
tra um sistema 1 que compreende uma estag¢ado de bico de dispensagdo 500 a partir da qual
um bico de dispensacgdo descartavel 510 pode ser “coletado” por uma primeira cabega de
fluidos 425 operativamente encaixada em um primeiro dispositivo robético 420).

Em algumas modalidades, o sistema de fluidos 100 pode compreender um sistema
pipetador automatizado que faz uso dos bicos de dispensac¢do descartaveis 510 para impe-
dir a contaminagdo cruzada de varios tubos ID 10 (e correspondentes tubos de teste 20).
Em tais modalidades, o pipetador pode realizar transferéncia fluidica de um diluente de um
recipiente de armazenamento (tal como um reservatério que compreende solugédo salina,

por exemplo) até o recipiente de amostra 10, desse modo, permitindo que a amostra preli-
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minar (que compreende uma amostra bacteriana, por exemplo) seja diluida até uma concen-
tragédo selecionada de particulas (correspondente a um valor McFarland). O pipetador tam-
bém pode nivelar o nivel do fluido do recipiente da amostra 10 (e/ou remover uma parte da
amostra para alcangar um volume selecionado) e transferir uma quantidade pré-determinada
da amostra com o nivel de turvagdo selecionado do recipiente da amostra 10 até um recipi-
ente de teste associado 20 (tal como um recipiente AST, por exemplo). O pipetador também
pode ser configurado para adicionar uma substancia indicadora (isto é, um pigmento indica-
dor AST) no recipiente de teste 20. Em algumas modalidades do sistema 1 que incluem um
sistema de fluidos 100 que compreende um pipetador automatizado, o pipetador também
pode realizar varias etapas ou fungdes de mistura de amostra pela realizagdo de varios ci-
clos de aspiracdo e de dispensagdo. Em algumas modalidades, o sistema de fluidos 100
(que compreende um pipetador automatizado, por exemplo) também pode ser configurado
para aspirar a amostra preliminar e/ou a amostra preparada com uma concentragdo selecio-
nada de particulas para medir um volume da amostra.

Em algumas modalidades, o sistema de fluidos 100 (que pode ser incorporado co-
mo um sistema pipetador conduzido por um ou mais componentes do sistema robético 400)
pode compreender um ou mais bicos sensores (tais como bicos de pipeta capacitivos com
sensores capacitivos ali embutidos para detectar uma presenga de um fluido ibnico (tais co-
mo a amostra preliminar e/ou a amostra preparada)). O bico sensor, em conjunto com o dis-
positivo controlador 300 aqui descrito, pode ser configurado para determinar um volume de
amostra preliminar e/ou amostra preparada no recipiente de amostra 10. Por exemplo, em
algumas modalidades, tais bicos sensores podem ser conduzidos por um componente do
sistema robético 400 que pode se mover através de uma faixa de movimento em relagéo ao
eixo geométrico Z 403 (veja figura 4, por exemplo). Em virtude de o bico sensor poder per-
ceber a presenga da amostra preliminar (ou outros fluidos i6nicos) no recipiente de amostra
10, e em virtude de o volume maximo do recipiente de amostra padrdo 10 ser conhecido (e
poder ser programado no dispositivo controlador 300), a posi¢do do componente do sistema
robético 400 que conduz o bico sensor ao longo do eixo geométrico Z 403 pode ser indicati-
va do volume total da amostra preliminar e/ou da amostra preparada no recipiente da amos-
tra 10. Assim, de acordo com tais modalidades, o bico sensor conduzido pelo sistema robé-
tico 400 (e em comunicagdo com o sistema de fluidos 100) pode permitir a precisa determi-
nagdo do volume no recipiente da amostra 10. A determinagdo de um volume selecionado
da amostra preparada pode ser especialmente vantajosa para preparar amostras que tém
tanto uma concentragdo selecionada de particulas bem como um volume selecionado que &
compativel com sistemas ID / AST configurados para determinar uma identidade e/ou uma
susceptibilidade antimicrobiana das particulas suspensas na amostra.

Além do mais, o sistema 1 compreende adicionalmente um dispositivo sensor 200
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(veja também figura 4 que mostra a cabega de um dispositivo sensor 200 conduzida por um
segundo dispositivo robético 430) configurado para medir uma concentragdo de particulas
suspensas na amostra preliminar no recipiente de amostra 10. O dispositivo sensor 200 po-
de compreender um instrumento 6tico analégico e/ou digital configurado para medir um nivel
de turvagdo de uma suspensdo em uma escala padrdo (tal como a escala McFarland, por
exemplo). Por exemplo, em algumas modalidades, o dispositivo sensor 200 pode compre-
ender um nefeldmetro configurado para gerar uma medida de turvagdo. Em outras modali-
dades, o dispositivo sensor 200 pode compreender um ou mais dispositivos 6ticos configu-
rados para medir pelo menos um de: um parametro de dispersdo; uma transmitancia; uma
refletividade; e/ou um outro pardmetro ético que pode estar diretamente e/ou indiretamente
relacionado a uma concentragdo de particulas suspensas na amostra. Em algumas modali-
dades, o dispositivo sensor 200 pode compreender um ou mais emissores 6ticos (configura-
dos para gerar energia eletromagnética em um espectro visivel e/ou ndo visivel e/ou um ou
mais receptores o6ticos correspondentes configurados para medir uma transmitancia e/ou
uma refletividade da energia eletromagnética incidente na amostra. O dispositivo sensor 200
também pode, em algumas modalidades, compreender uma ou mais interfaces eletronicas
para comunicar com um dispositivo controlador 300 para poder transmitir uma concentragéo
medida de particulas (expressa, em algumas modalidades, como um valor de turvagéo, por
exemplo) ao dispositivo controlador 300. Por exemplo, o dispositivo sensor 200 pode ficar
em comunicagéo com fios e/ou sem fios com o dispositivo controlador 300 por meio de uma
rede de computador e/ou de uma conexdo direta “com fios”. Em algumas modalidades, o
dispositivo sensor 200 pode ficar em comunicagdo com o dispositivo controlador 300 por
meio de um ou mais componentes de interface (tais como interfaces RS-232, por exemplo).
Além do mais, em algumas modalidades do sistema 1, o dispositivo sensor 200 pode ser
“zerado” (pela colocagédo de uma solugdo salina substancialmente pura no recipiente de a-
mostra 10 (veja figura 7, por exemplo) e/ou calibrado em um padrdao McFarland (pela colo-
cagao de uma solugdo padrdo 0,5 e/ou 0,25 McFarland no recipiente de amostra 10).

Além do mais, da forma mostrada, por exemplo, nas figuras 4 e 12, o dispositivo
sensor 200 pode ficar disposto em varias posi¢des relativas a outros componentes do siste-
ma 1 das modalidades da presente invengdo. Por exemplo, em algumas modalidades, o
dispositivo sensor 200 pode ficar disposto em uma abertura do dispositivo sensor 1020 (veja
figura 10) definida em um piso 1010 de um dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 que
pode ser configurado para mover uma bandeja 50 contendo um ou mais recipientes de a-
mostra 10 (da forma aqui descrita adicionalmente). Em outras modalidades, o dispositivo
sensor 200 (e/ou uma parte receptora e/ou emissora deste) pode ser conduzido por um ou
mais dispositivos robéticos 430 (da forma mostrada na figura 4, por exemplo).

Da forma mostrada esquematicamente na figura 1, o sistema 1 compreende adicio-
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nalmente um dispositivo controlador 300 em comunicag¢éo com o sistema de fluidos 100 e
com o dispositivo sensor 200. O dispositivo controlador 300 pode ser incorporado, no geral,
como um sistema de computador ou elemento de processamento tipicos, incluindo, mas
sem limitagbes: um microprocessador, VLSI, ASIC, etc. O dispositivo controlador 300 tam-
bém pode compreender um ou mais de: um dispositivo de armazenamento (para armazenar
um ou mais niveis de turvagdo selecionados, niveis de turvagdo padrdo ou de calibragéo,
e/ou volumes selecionados, por exemplo); uma interface de usuéario 700 (que compreende
uma tela, teclado e/ou interface de mouse, por exemplo); e uma ou mais interfaces de rede
configuradas para permitir que o dispositivo controlador 300 comunique com uma rede com
fios ou sem fios e/ou um ou mais sistemas de computador externos.

Além do mais, da forma mostrada, no geral, na figura 1, o dispositivo controlador
300 pode ser configurado para receber do dispositivo sensor 200 a concentragdo medida de
particulas suspensas na amostra preliminar. Além do mais, o dispositivo controlador 300
(e/ou um dispositivo processador ali incluido) pode ser adicionalmente configurado para de-
terminar uma quantidade de diluente a ser adicionada no recipiente de amostra 10 e/ou uma
quantidade de amostra preliminar a ser removida do recipiente de amostra a fim de preparar
uma amostra com a concentragao selecionada de particulas (que pode ser pré-definida pelo
dispositivo controlador 300 e/ou recebida pelo dispositivo controlador 300 por meio de uma
interface de usuario 700). Por exemplo, o dispositivo controlador 300 (e/ou um processador
ali incluido) pode ser configurado para calcular a quantidade de diluente que deve ser adi-
cionada no recipiente de amostra 10 e/ou uma quantidade da amostra preliminar a ser re-
movida do recipiente de amostra a fim de preparar uma amostra com uma turvagao selecio-
nada (com base, pelo menos em parte, no relacionamento da turvacdo medida com a turva-
G&o de um padrao McFarland, por exemplo).

Além do mais, o dispositivo controlador 300 também pode ser adicionalmente confi-
gurado para controlar o sistema de fluidos 100 (e uma ou mais cabegas de fluidos 425, 435
e/ou pipetadores automatizados em comunicagéo fluidica com ele) para adicionar a quanti-
dade determinada do diluente no recipiente de amostra 10 e/ou para remover a quantidade
determinada da amostra preliminar do recipiente de amostra 10 para preparar a amostra
com o nivel de turvagéo selecionado. Além do mais, o dispositivo controlador 300 pode ser
adicionalmente configurado para controlar o sistema de fluidos 100 para remover (por meio
de aspiragdo, por exemplo) pelo menos uma parte da amostra do recipiente de amostra 10
de maneira tal que o recipiente de amostra 10 contenha o volume selecionado da amostra
com a turvagdo selecionada. Da forma aqui descrita, o dispositivo controlador 300 também
pode ficar em comunicagdo com um ou mais componentes 410, 420, 430 de um sistema
robdtico que pode ser configurado para conduzir e/ou manipular varias partes do sistema de
fluidos 100 (e/ou varias cabegas de fluidos 425, 435) em relagéo ao recipiente de amostra
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10.

Da forma mostrada, no geral, na figura 5, em algumas modalidades do sistema 1, o
sistema de fluidos 100 pode ser adicionalmente configurado para receber um recipiente de
teste 20 (tal como um recipiente de teste de suscetibilidade antimicrobiana (AST), por e-
xemplo) correspondente ao recipiente de amostra 10 (veja também figura 2, que mostra uma
bandeja 50 configurada para conduzir uma pluralidade de recipientes de amostra 10 e uma
pluralidade correspondente de recipientes de teste 20). O sistema de fluidos 100 (e, em al-
gumas modalidades, uma primeira cabega de fluidos 425 em comunicagao fluidica com ele
e conduzida por um primeiro dispositivo robético 420) pode ser adicionalmente configurado
para transferir pelo menos uma parte da amostra com o nivel de turvagéo selecionado e o
volume selecionado do recipiente de amostra 10 para o recipiente de teste 20. Em algumas
modalidades do sistema 1, o sistema de fluidos 100 pode ser adicionalmente configurado
para dispensar uma substancia indicadora (tal como um indicador redox colorimétrico otimi-
zado, por exemplo) no recipiente de teste 20 e, subsequentemente, para misturar a pelo
menos uma parte da amostra e a substancia indicadora no recipiente de teste 20. Em tais
modalidades, o sistema 1 pode compreender adicionalmente um reservatorio contendo um
suprimento da substancia indicadora que pode ser removida e/ou dispensada por um dispo-
sitivo pipetador automatizado e/ou uma cabega de fluidos 425 conduzidos por um primeiro
dispositivo robético 420. Além do mais, os varios componentes do sistema de fluidos 100
também podem misturar a substancia indicadora com a amostra pela realizagdo de uma
série de ciclos de aspiragédo e de dispensagao.

O sistema de fluidos 100 também pode ser configurado para realizar inUmeras ou-
tras fungbes de mistura durante a operagéo das varias modalidades do sistema 1. Da forma
aqui descrita, em algumas modalidades, o sistema de fluidos 100 pode realizar tais fungdes
de mistura pela realizagdo de inUmeros ciclos de aspiragdo e dispensagdo com o recipiente
de amostra 10 e/ou com o recipiente de teste 20. Por exemplo, em algumas modalidades do
sistema, o sistema de fluidos 100 pode ser adicionalmente configurado para misturar a a-
mostra preliminar no recipiente de amostra 10 antes de determinar o nivel de turvagado da
amostra preliminar (veja, por exemplo, a etapa 804 mostrada no sistema 1 e/ou o fluxogra-
ma do método da figura 8). Em outras modalidades do sistema 1, o sistema de fluidos pode
ser adicionalmente configurado para misturar a amostra com o nivel de turvagao seleciona-
do antes de remover pelo menos uma parte da amostra do recipiente de amostra 10 (veja,
por exemplo, etapa 808 mostrada na figura 8).

Da forma mostrada, no geral, nas figuras 1, 3, 5 e 6, o sistema 1 pode compreender
adicionalmente varios componentes 410, 420, 430 de um sistema robético 400 em comuni-
cacao com o dispositivo controlador 300. Da forma esquematicamente mostrada na figura 1,

o sistema robético 400 pode ser configurado para mover pelo menos um do recipiente de
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amostra 10, do recipiente de teste 20, do sistema de fluidos 100 e do dispositivo sensor 200
um em relagéo ao outro. A fim de facilitar o posicionamento e o movimento de um numero
discreto de recipientes de amostra 10 (e, em algumas modalidades, recipientes de teste cor-
respondentes 20) usando o sistema robético 400, o sistema 1 também pode compreender
uma bandeja 50 mostrada na figura 2. Em algumas modalidades, a bandeja 50 define uma
abertura ID 51 configurada para receber o recipiente de amostra 10 e uma abertura de teste
52 configurada para receber o recipiente de teste 20.

Em algumas modalidades do sistema 1, pelo menos um da bandeja 50, do recipien-
te de amostra 10, e do recipiente de teste 20 pode compreender um indicador exclusivo afi-
xado a ele, em que o indicador exclusivo corresponde & concentragdo selecionada de parti-
culas e/ou a uma identidade da amostra preliminar contida em um recipiente particular 10,
20. Em tais modalidades, o indicador exclusivo pode compreender um indicador legivel por
maquina e/ou varios outros indicadores exclusivos que podem incluir, mas sem limitagdes:
um cédigo de barras; um rétulo alfanumérico; um rétulo RFID; e/ou combinagdes de tais
indicadores. Da forma aqui descrita com detalhes, tais indicadores exclusivos podem ser
lidos em uma estagao de interface 1310 (veja figura 13) e/ou por um sistema ID / AST a ju-
sante de maneira tal que a amostra preparada e/ou analisada pelas varias modalidades do
sistema 1 da presente invengado possa ser rastreavel até uma bandeja em particular 50 e/ou
recipiente de amostra 10 (que pode ser adicionalmente rerastreavel de volta até uma amos-
tra bacteriana em particular, por exemplo, por meio do indicador exclusivo). Em modalidades
em que os indicadores exclusivos compreendem indicadores legiveis por maquina (tal como
o codigo de barra e/ou informagéo codificada em RFID), o sistema 1 (e/ou o seu dispositivo
controlador 300) pode ser configurado para ler periodicamente o indicador exclusivo para
rastrear o progresso de uma amostra em particular e/ou bacteriana a medida em que ela é
processada pelas varias modalidades do sistema 1 da presente invengso.

Da forma mostrada na figura 11, o indicador exclusivo 1150 pode ser operativamen-
te encaixado em uma roda de estado rotatéria 1120 que pode ser adicionalmente encaixada
de forma operativa na bandeja 50. A roda de estado 1120 pode compreender uma pluralida-
de de lados, cada qual compreendendo um indicador exclusivo 1150 correspondente, por
exemplo, a uma concentragédo selecionada de particulas em particular (medida, por exem-
plo, pelo dispositivo sensor 200 quando a bandeja 50 avangar para uma posi¢do de andlise
(mostrada, no geral, na figura 12)). A bandeja 50 pode definir uma janela de estado 1130 de
maneira tal que somente um de uma pluralidade de indicadores exclusivos 1150 fique visivel
para um usuario (e/ou um leitor do indicador a jusante (tal como um digitalizador de cédigo
de barras, por exemplo)) em qualquer momento. Da forma mostrada na figura 12, o sistema
1 pode compreender um atuador rotatério 1127 configurado para encaixar seletivamente

uma haste 1125 da roda de estado 1120 quando a bandeja 50 estiver em uma posigdo em
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particular no sistema 1 (tal como uma posigao de andlise em relagdo ao dispositivo sensor
200 (da forma mostrada, no geral, na figura 12)). O atuador rotatério 1127 pode ficar em
comunicagdo com o dispositivo sensor 200 (por meio do dispositivo controlador 300, por
exemplo) de maneira tal que o atuador rotatério 1127 possa ser responsivo a concentragéo
de particulas (expressa, em algumas modalidades, como uma turvagéo) determinada pelo
dispositivo sensor 200. Portanto, em algumas modalidades, o atuador rotatério 1127 pode
ser configurado para rotacionar a roda de estado 1120 em relagdo a bandeja 50 de maneira
tal que o indicador exclusivo 1150, que é visivel por meio da janela de estado 1130 definida
na bandeja 50, corresponda substancialmente a concentragdo selecionada de particulas
(expressa, por exemplo, como turvagdo na Escala McFarland) na amostra preparada.

Da forma mostrada, no geral, na figura 6, o sistema robético 400 (e/ou um dispositi-
vo de suporte tipo vai-e-vem 410 deste, que compreende um dispositivo de suporte tipo vai-
e-vem do eixo geométrico X 401) pode ser adicionalmente configurado para receber a ban-
deja 50 para mover pelo menos um do recipiente de amostra 10 e do recipiente de teste 20
em relagédo ao sistema de fluidos 100 e ao dispositivo sensor 200. Por exemplo, da forma
mostrada, no geral, na figura 6, o sistema roboético 400 pode compreender um dispositivo de
suporte tipo vai-e-vem 410 que compreende dispositivos de registro (tais com reentrancias
dimensionadas para receber a bandeja 50) para receber e conduzir a controlador 50 ao lon-
go do eixo geométrico X 401 do sistema 1 para uma ou mais posigdes relativas a um primei-
ro dispositivo robético 420 e/ou a um segundo dispositivo robético 430 aqui descritos com
detalhes, de maneira tal que estes varios componentes do sistema robdtico 400 possam
operar de forma sequencial no recipiente de amostra 10 (e na amostra ali contida) para pro-
duzir uma amostra com uma concentragado selecionada de particulas e/ou um volume sele-
cionado.

Da forma mostrada, no geral, na figura 10, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem
410 pode compreender uma correia de acionamento 1030 configurada para conduzir a ban-
deja 50 ao longo do eixo geométrico X 410 do sistema 1 para uma ou mais posigdes em
relagdo a um primeiro dispositivo robético 420 e/ou para um segundo dispositivo robético
430 adicionalmente aqui descrito. O dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 também pode
compreender uma ou mais transportadoras 1040 configuradas para avangar a bandeja 50
em uma fila de entrada ao longo do eixo geométrico Y 402, por exemplo. Em algumas mo-
dalidades, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 (e transportadoras associadas 1040)
pode conduzir a bandeja 50 em uma trajetéria substancialmente “em forma de U” da fila de
entrada (mostrada no lado esquerdo da modalidade do sistema 1 mostrada na figura 6, por
exemplo) até o percurso do eixo geométrico X 401 definido pelo dispositivo de suporte tipo
vai-e-vem 410 e, finalmente, até uma fila de saida (mostrada no lado direito da modalidade

do sistema 1 mostrada na figura 6, por exemplo).
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Da forma mostrada, no geral, na figura 10, em algumas modalidades, o dispositivo
de suporte tipo vai-e-vem 410 pode compreender um piso 1010 que define uma abertura do
dispositivo sensor 1020 localizada em uma posigéo de analise ao longo do eixo geométrico
X 401. De acordo com tais modalidades (e da forma mostrada com detalhes adicionais na
vista seccional transversal da figura 12, por exemplo), o dispositivo sensor 200 pode ser
montado e/ou disposto na abertura do dispositivo sensor 1020 de maneira tal que, a medida
em que a bandeja 50 move-se para a posi¢do de andlise ao longo do eixo geométrico X do
sistema 401, o recipiente de amostra 10 possa ser abaixado até o interior da abertura do
dispositivo sensor 1020 por meio da abertura ID 51 (que, em algumas modalidades, pode se
estender completamente através da espessura da montagem de bandeja 50 (da forma mos-
trada na figura 12, por exemplo)). Em relagéo as figuras 11 e 12, em algumas tais modalida-
des, a bandeja 50 pode compreender um receptaculo do recipiente de amostra 1110 confi-
gurado para receber o recipiente de amostra 10. Da forma mostrada particularmente na figu-
ra 12, o receptaculo do recipiente de amostra 1110 pode ficar disposto de forma deslizavel
na abertura ID 51 de maneira tal que o recipiente de amostra 10 possa ser impelido para
baixo através da bandeja 50 e para o interior da abertura do dispositivo sensor 1020 de ma-
neira tal que o dispositivo sensor 200 possa medir uma concentragdo de particulas suspen-
sas na amostra contida no recipiente de amostra 10. Em algumas tais modalidades, a ban-
deja 50 pode compreender adicionalmente um elemento de predisposigdo 1210 operativa-
mente encaixado entre a bandeja 50 e o receptaculo do recipiente de amostra 1110. Em
algumas modalidades, o elemento de predisposi¢gao 1210 pode compreender uma mola con-
figurada para predispor o receptaculo do recipiente de amostra 1110 na diregdo de uma su-
perficie de topo 1101 da bandeja 50.

Em algumas modalidades, o sistema pode compreender adicionalmente um dispo-
sitivo robético (tal como, por exemplo, o segundo dispositivo robético 430 mostrado na figura
4). O dispositivo robético pode ser configurado para encaixar operativamente no receptaculo
do recipiente de amostra 1110 para impelir o receptaculo do recipiente de amostra 1110 (e o
recipiente de amostra 10 ali preso) na dire¢gdo de uma superficie de base 1102 da bandeja
50 e para o interior da abertura do dispositivo sensor 1020 definida no piso 101 do dispositi-
vo de suporte tipo vai-e-vem 410 quando a bandeja 50 mover-se para a posigdo de analise.
Em tais modalidades, em virtude de o dispositivo sensor 200 ficar substancialmente confina-
do em um ambiente pouco iluminado (na abertura do dispositivo sensor 1020, por exemplo),
um ambiente substancialmente a prova de luz pode ser estabelecido ao redor do dispositivo
sensor 200 e do recipiente de amostra 10 quando o dispositivo robético impelir o receptaculo
do recipiente de amostra 1110 para baixo e para o interior da abertura do dispositivo sensor
1020. Assim, de acordo com tais modalidades, o segundo dispositivo robético 430 ndo pre-

cisa portar o dispositivo sensor 200, da forma mostrada na figura 4. Entretanto, da forma
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aqui adicionalmente descrita, um revestimento 432 (veja figura 4, por exemplo) pode ser
incluido em tais modalidades, ja que o revestimento 432 pode encaixar operativamente no
receptaculo do recipiente de amostra 1110 para impelir o receptaculo do recipiente de amos-
tra 1110 para baixo e para o interior da abertura do dispositivo sensor 1020.

Além do mais, em algumas tais modalidades (da forma mostrada, no geral, na figu-
ra 4) o dispositivo roboético (que compreende o segundo dispositivo robético 430, por exem-
plo) pode compreender uma cabega de fluidos 435 em comunicagao fluidica com o sistema
de fluidos 100, em que a cabega de fluidos 435 é configurada para adicionar um diluente no
recipiente de amostra 10 e/ou para remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do
recipiente de amostra 10 para preparar a amostra com a concentragéo selecionada de parti-
culas.

Da forma mostrada, no geral, na figura 3, em algumas modalidades do sistema 1, o
sistema robético 400 pode compreender varios componentes 410, 420, 430 configurados
para se mover através de uma faixa de movimento definida, pelo menos em parte, por um
eixo geométrico X 401, por um eixo geométrico Y 402 e por um eixo geométrico Z 403. De
acordo com algumas tais modalidades, o sistema roboético 400 pode compreender um dispo-
sitivo de suporte tipo vai-e-vem 410 (da forma aqui descrita em relagéo a figura 10, por e-
xemplo) configurado para mover a bandeja 50 ao longo do eixo geométrico X 401. Da forma
aqui descrita, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 pode compreender, em algumas
modalidades, um dispositivo atuador linear configurado para movimento substancialmente
ao longo de um eixo geométrico linear para poder avangar a bandeja 50 ao longo do €ixo
geométrico X 401. Em algumas modalidades do sistema 1, o dispositivo de suporte tipo vai-
e-vem 410 pode avangar (e/ou “indexar”) a bandeja 50 até uma série de posi¢des de “para-
da” pré-determinadas ao longo do eixo geométrico X 401 de maneira tal que cada par de
recipientes de amostra 10 e recipientes de teste correspondentes 20 possa passar por inter-
vengao de servigo pelos primeiro e segundo dispositivos roboéticos 420, 430 (e as cabegas
de fluidos 425, 435 e o sensor 200 desse modo conduzidos) de uma maneira substancial-
mente linear até que todos os recipientes 10, 20 conduzidos pela bandeja 50 tenham sido
processados para produzir uma série de amostras com uma concentragdo selecionada de
particulas ali suspensas e/ou um volume selecionado que pode ser compativel, por exem-
plo, com um ou mais processos ID / AST a jusante (tais como, por exemplo, o sistema ID /
AST Phoenix™ produzido pelo cessionario do presente pedido). Além do mais, e da forma
aqui descrita, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 pode definir um ou mais dispositi-
vos de registro para centralizar e/ou encaixar operativamente a bandeja 50 no dispositivo de
suporte tipo vai-e-vem 410. Por exemplo, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 pode
definir um ou mais canais ou reentrancias para receber uma superficie correspondente da

bandeja 50. Em outras modalidades, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 pode com-
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preender um ou mais pilares ou suportes configurados para receber um canto ou parede
lateral correspondente da bandeja 50 de maneira tal que o dispositivo de suporte tipo vai-e-
vem 410 possa posicionar e/ou indexar efetivamente a bandeja 50 em relagdo a varios com-
ponentes do sistema 1. Da forma mostrada na figura 10, o dispositivo de suporte tipo vai-e-
vem 410 também pode compreender uma ou mais correias de acionamento 1030 configura-
das para conduzir a bandeja 50 ao longo do eixo geométrico X 401 do sistema 1 para uma
ou mais posigdes em relagdo a um primeiro dispositivo robético 420 e/ou a um segundo dis-
positivo robético 430 aqui descritos adicionalmente. O dispositivo de suporte tipo vai-e-vem
410 também pode compreender uma ou mais transportadoras 1040 configuradas para a-
vangar a bandeja 50 em uma fila de entrada e/ou de saida ao longo do eixo geométrico Y
402, por exemplo.

Em algumas modalidades, o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 (e/ou uma
transportadora da fila de saida deste, por exemplo) pode ser operativamente encaixado em
uma interface 1310 (tal como uma “estagdo de vazamento” mostrada, no geral, na figura
13). A interface 1310 pode ser configurada para receber a bandeja 50 para facilitar a transfe-
réncia da amostra processada com a concentragdo selecionada de particulas para um sis-
tema de identificagdo e de teste de susceptibilidade antimicrobiana (ID / AST) configurado
para analisar a amostra para identificar pelo menos um componente bacteriano da amostra
e/ou para determinar uma susceptibilidade do pelo menos um componente bacteriano a um
composto antimicrobiano. Por exemplo, a interface 1310 pode ser operativamente encaixada
em uma fila de saida do sistema robético 400 para poder receber uma bandeja 50 contendo
uma pluralidade de recipientes de amostra 10 e uma pluralidade correspondente de recipi-
entes de teste 20.

Em algumas modalidades, a interface 1320 pode compreender uma estagédo de or-
ganizagédo substancialmente “independente” configurada para alinhar cada um de um par de
recipientes de amostra 10 e recipientes de teste 20 com um ID / AST correspondente des-
cartavel que pode ser colocado virado para baixo em um ou mais registros 1320 configura-
dos para receber um ou mais ID / AST descartaveis correspondentes (tal como, por exem-
plo, um ID / AST descartavel Phoenix™ fabricado pelos cessionarios do presente pedido).
Da forma mostrada, no geral, na figura 13, os registros 1320 definidos na interface 1310
podem ficar em comunicagao fluidica com uma ou mais aberturas de vazamento configura-
das para receber as amostras processadas dos recipientes de amostra 10 e recipientes de
teste 20 dispostos na bandeja 50. Assim, a interface 1310 pode fornecer uma estagdo de
organizagdo conveniente em que um usuario pode visualizar e/ou verificar facilmente o indi-
cador exclusivo 1150 que pode ser operativamente encaixado em uma roda de estado rota-
téria 1120 que pode ser adicionalmente encaixada de forma operativamente na bandeja 50.

Da forma aqui descrita, o indicador exclusivo 1150 pode indicar seletivamente uma concen-
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tragdo selecionada de particulas em particular da amostra preparada contida em um do re-
cipiente de amostra 10 e do recipiente de teste 20 (medido, por exemplo, pelo dispositivo
sensor 200 quando a bandeja 50 é avangada para uma posi¢do de andlise (da forma mos-
trada, no geral, na figura 12)). Assim, a interface 1310 pode permitir que um usuério visuali-
ze e/ou avalie rapidamente o indicador exclusivo 1150 (tanto visualmente quanto usando um
digitalizador de cédigo de barras, por exemplo) para garantir que a amostra preparada con-
tida em um do recipiente de amostra 10 e do recipiente de teste 20 inclua a concentragao
selecionada de particulas que é substancialmente compativel com o ID / AST descartavel
antes de aplicar a amostra preparada no ID / AST descartavel correspondente contido, por
exemplo, em um ou mais dos registros 1320. Da forma mostrada na figura 13, a estagdo de
vazamento 1310 também pode compreender uma parte inclinada 1330 configurada para
orientar os registros 1320 (e, portanto, todos os ID / AST descartaveis ali presos) em um
angulo ideal de maneira tal que as amostras preparadas vertidas do recipiente de amostra
10 e/ou do recipiente de teste 20 possam avangar completamente através de varios percur-
sos fluidicos que podem ser definidos em um ID / AST descartavel para alcangar um ou
mais microfuros que contém substratos secos para ID bacteriana e/ou controles de cresci-
mento e fluorescentes.

Além do mais, algumas modalidades do sistema da presente invengdo também po-
dem compreender um sistema de identificacdo e de teste de susceptibilidade antimicrobiana
(ID / AST) configurado para receber a amostra com a concentragéo selecionada de particu-
las. Por exemplo, o sistema 1 pode compreender um sistema ID / AST integrado (tal como o
sistema ID / AST Phoenix™ produzido pelos cessionarios do presente pedido) que é confi-
gurado para receber, por exemplo, um ou mais [D / AST descartaveis que podem ficar ex-
postos a uma ou mais das amostras produzidas de acordo com o processo esquematica-
mente mostrado nas figuras 8 e 9 usando, por exemplo, o sistema 1 mostrado, no geral, na
figura 3. Da forma aqui descrita, tais sistemas ID / AST podem ser adicionalmente configu-
rados para identificar pelo menos um componente bacteriano da amostra (isto €, uma de-
terminagao “ID”) e/ou para determinar uma susceptibilidade de pelo menos um componente
bacteriano na amostra a um composto antimicrobiano (isto é, um processo “AST"). A capa-
cidade de varias modalidades do sistema 1 da presente invengao prepara uma amostra com
uma precisa concentragédo de particulas (correspondente a uma densidade bacteriana ideal
em particular, por exemplo) pode ser especialmente Util na geragao de resultados AST usa-
dos. O sistema ID / AST pode compreender, por exemplo, um sistema ID / AST Phoenix™
divulgado, no geral, na patente US 6.096.272, que é por meio desta aqui incorporada pela
referéncia em sua integra.

Em algumas modalidades do sistema 1 (da forma mostrada, no geral, na figura 5), o

sistema robético 400 também pode compreender um primeiro dispositivo robético 420 que
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compreende uma primeira cabega de fluidos 425 em comunicagéo fluidica com o sistema de
fluidos 100. O primeiro dispositivo robético 420 pode ser centrifugado para se mover ao lon-
go de pelo menos um do eixo geométrico Y 402 e do eixo geométrico Z 403 (para poder
elevar e/ou abaixar a primeira cabega de fluidos 425 em relagdo a pelo menos um do recipi-
ente de amostra 10 e do recipiente de teste 20). Assim, usando a primeira cabega de fluidos
425 (que pode compreender um pipetador automatizado), o primeiro dispositivo robético 420
pode ser capaz de adicionar o diluente no recipiente de amostra 10 e/ou de remover pelo
menos uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra 10 (por meio de aspiragao,
por exemplo) a medida em que o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 move a bandeja
50 para uma posigdo de enchimento ao longo do eixo geométrico X 401 (substancialmente
adjacente ao deslocamento no eixo geométrico Y 402 do primeiro dispositivo robético 420,
por exemplo). Em algumas modalidades do sistema 1, o primeiro dispositivo robético 420
pode compreender um ou mais atuadores lineares configurados para avangar e/ou retrair
uma ou mais cabegas de fluidos 425 ao longo do eixo geométrico Y. Por exemplo, em algu-
mas modalidades, o primeiro dispositivo robético 420 pode compreender um ou mais “robds
ZY" configurados para movimento independentemente ao longo do eixo geométrico Y 402 e
do eixo geométrico Z 403. Em tais modalidades, da forma mostrada, no geral, na figura 5,
por exemplo, os robds ZY do primeiro dispositivo robético 420 podem ser capazes de posi-
cionar a primeira cabeca de fluidos 425 acima de pelo menos um de: os recipientes ID e de
teste 10, 20 presos na bandeja 50; uma estagdo de bico de dispensacgédo 500; e um recipien-
te de residuos 650 (configurado para receber diluente em excesso e/ou material de amostra
aspirado de um ou mais recipientes 10, 20 usando a primeira cabega de fluidos 425). De
acordo com algumas tais modalidades, o sistema 1 pode compreender adicionalmente uma
estagdo de bico de dispensagédo 500 que compreende uma pluralidade de bicos de dispen-
sagao descartaveis 510. Em algumas tais modalidades, o sistema robético 400 (e, mais par-
ticularmente, o primeiro dispositivo robético 420) pode ser configurado para substituir auto-
maticamente um bico de dispensagdo 510 operativamente encaixado no sistema de fluidos
100 (e/ou em uma primeira cabega de fluidos 425 conduzida pelo primeiro dispositivo roboti-
co 420) com pelo menos um da pluralidade de bicos de dispensagio descartaveis 510, de-
pois da preparagdo da amostra, tendo o nivel de turvagédo selecionado e o volume selecio-
nado. Em outras modalidades do sistema 1, o sistema robdtico 400 pode ser configurado
para substituir automaticamente um bico de dispensagdo 510 operativamente encaixado no
sistema de fluidos 100 com pelo menos um da pluralidade de bicos de dispensagdo 510
descartaveis depois da transferéncia de pelo menos uma parte da amostra do recipiente de
amostra 10 para o recipiente de teste 20 e da mistura da substéncia indicadora na amostra.
Assim, o primeiro dispositivo robético 420 pode ser capaz de utilizar um novo bico de dis-

pensacdo 510 descartavel para os varios ciclos de dispensagédo e aspiragdo usados para
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processar a amostra com o nivel de turvagéo selecionado e o volume selecionado para cada
novo recipiente de amostra 10 (e recipiente de teste correspondente 20) a medida em que o
dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 indexa a bandeja 50 ao longo do eixo geométrico
X 401 do sistema 1.

Em algumas modalidades adicionais do sistema 1, o sistema robético 400 pode
compreender adicionalmente um segundo dispositivo robético 430 configurado para condu-
zir o sensor 200 ao longo do eixo geométrico Z 403 (isto €, para elevar e abaixar o dispositi-
vo sensor 200 em relagéo ao recipiente de amostra 10 (veja figuras 4 e 7, por exemplo) para
posicionar o dispositivo sensor 200 adjacente ao recipiente de amostra 10 ao longo do eixo
geométrico Z 403. Assim, o segundo dispositivo robotico 430 pode ser configurado para po-
sicionar de forma ideal o dispositivo sensor 200 para medir um nivel de turvagdo da amostra
preliminar no recipiente de amostra 10 a medida em que o dispositivo de suporte tipo vai-e-
vem 410 move a bandeja 50 para uma posigdo de andlise ao longo do eixo geométrico X
401. Em algumas modalidades do sistema 1, da forma mostrada, no geral, na figura 4, a
bandeja 50 pode definir adicionalmente um canal 55 ao redor da abertura ID 51 que pode
ser dimensionado e configurado para receber um revestimento complementar 432 que €
operativamente encaixado no segundo dispositivo robético 430. O revestimento 432 pode
ser posicionado para confinar substancialmente o dispositivo sensor 200 (e/ou uma cabega
de varredura deste) de maneira tal que quando o segundo dispositivo robético 430 abaixar o
dispositivo sensor 200 ao longo do eixo geométrico Z 403 e até a posigao substancialmente
adjacente ao tubo ID 10, o revestimento 432 é configurado para entrar no canal 55 definido
na bandeja 50 para fornecer um ambiente substancialmente a prova de luz ao redor do reci-
piente de amostra 10 e do dispositivo sensor 200. Assim, o revestimento 432 pode ser con-
figurado para blindar o dispositivo sensor 200 da luz ambiente presente no ambiente em que
o sistema 1 esta operando de maneira tal que o dispositivo sensor 200 possa fornecer me-
lhores leituras de turvagdo mais precisas da amostra disposta no recipiente de amostra 10.

Da forma mostrada nas figuras 4 e 7, o segundo dispositivo robético 430 também
pode compreender uma segunda cabega de fluidos 435 em comunicagao fluidica com o sis-
tema de fluidos 100. Em algumas modalidades do sistema 10, a segunda cabeca de fluidos
435 pode compreender um dispositivo pipetador automatizado (aqui descrito em relagdo aos
outros componentes do sistema de fluidos 100 e a primeira cabega de fluidos 425). A se-
gunda cabega de fluidos 435 pode ser configurada para adicionar um diluente no recipiente
de amostra 10 (em um ciclo de dispensagdo) e/ou para remover pelo menos uma parte da
amostra preliminar do recipiente de amostra 10 (em um ciclo de aspiragdo, por exemplo)
para preparar a amostra com a concentragdo selecionada de particulas. Da forma aqui des-
crita em relagéao as outras modalidades do sistema 1, a segunda cabega de fluidos 435 tam-

bém pode ser capaz de misturar a amostra no recipiente de amostra 10 pela realizagdo de
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um ou mais ciclos de aspiragédo e de dispensagao (veja, por exemplo, a etapa de “mistura e
verificagdo de densidade alvo alcangada” (McF) mostrada como etapa 808 da figura 8).

Da forma mostrada na figura 6, o segundo dispositivo robético 430 pode compreen-
der um brago robético configurado para se mover ao redor de um eixo geométrico central
para uma posigdo angular 8 selecionada em relagdo ao eixo geométrico central do brago
robotico. Assim, em modalidades em que o segundo dispositivo robético 430 compreende
uma segunda cabega de fluidos 435, o segundo dispositivo robético 430 pode ser configura-
do para ser capaz de se mover em um angulo 6 e/ou de se mover ao longo do armazena-
mento Z 403 para obter um suprimento de diluente de um reservatério de diluente (conten-
do, por exemplo, um suprimento de solugdo salina estéril) e oscilar através do dngulo 6 para
uma posigao adjacente ao recipiente de amostra 10 para poder dispensar o diluente no inte-
rior do recipiente de amostra 10. Além do mais, em algumas modalidades, da forma mostra-
da na figura 6, o sistema 1 pode compreender adicionalmente uma estagéo de lavagem 600
configurada para receber o dispositivo sensor 200 e a segunda cabega de fluidos 435 quan-
do o segundo dispositivo robotico 430 ndo estiver em uso. A estagéo de lavagem 600 pode
ser adicionalmente configurada para lavar pelo menos um do sensor 200 e da segunda ca-
bega de fluidos 435 entre ciclos de dispensagéo, aspiragdo e/ou medigdo quando o segundo
dispositivo robético 430 estiver “estacionado” na estagéo de lavagem 600.

Da forma mostrada na figura 3, algumas modalidades do sistema 1 podem compre-
ender adicionalmente uma interface de usuario 700 integrada com o dispositivo controlador
300 e/ou em comunicagdo com ele. A interface de usuario 700 pode ser configurada para
receber uma entrada de usuario que compreende pelo menos um da concentragdo selecio-
nada de particulas e/ou do volume selecionado da amostra. De acordo com varias modali-
dades do sistema 1, a interface de usuario 700 pode compreender uma tela (tal como uma
LCD sensivel ao toque, por exemplo) e/ou outros componentes de interface de usuario que
incluem, mas sem limitagdes: um teclado / teclado numérico; um mouse / dispositivo de a-
pontamento com esfera superior; e elementos de alarme (tais como alto-falantes e/ou luzes
indicadoras). Assim, a interface de usuario 700 também pode ser configurada para permitir
que um usuario monitore e/ou controle a operagao do sistema 1. Por exemplo, a interface de
usuario 700 pode fornecer realimentagdo visual e/ou auditiva a um usuario considerando o
estado do sistema 1. Tal realimentag&o pode incluir, mas sem limitagdes: percepgao do nivel
do diluente; alarmes, estado do inventario do bico de dispensagdo descartavel 510; estado
da posi¢cdo da bandeja 50; recipiente de amostra 10 e/ou inventario do recipiente de teste
20; e outra realimentagdo de monitoramento do sistema 1.

Da forma mostrada, no geral, nas figuras 8 — 9, varias modalidades da presente in-
vengéo também podem fornecer métodos para preparar automaticamente uma amostra com

uma concentragdo selecionada de particulas (expressa, em algumas modalidades, como um
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nivel de turvagao, por exemplo) e/ou um volume selecionado em um recipiente de amostra
10 contendo uma amostra preliminar. Da forma mostrada, no geral, na figura 9, o método
pode compreender, primeiro, etapa 805 para medir uma concentragéo de particulas suspen-
sas na amostra preliminar usando um dispositivo sensor 200. O método compreende adicio-
nalmente a etapa 806 para determinar um esquema de diluicdo geral que pode compreen-
der, por exemplo, uma quantidade de diluente a ser adicionada no recipiente de amostra 10
para preparar uma amostra com a concentragéo selecionada de particulas e/ou uma quanti-
dade da amostra preliminar a ser removida do recipiente de amostra 10 antes de adicionar
diluente para evitar qualquer transbordamento do recipiente de amostra 10 usando um dis-
positivo controlador 300 em comunicagdo com o dispositivo sensor 200. Além do mais, o
método compreende adicionalmente a etapa 807 para adicionar a quantidade determinada
de diluente e/ou para remover a quantidade determinada de amostra preliminar determinada
na etapa 806 usando um sistema de fluidos 100 automatizado em comunicagdo com o dis-
positivo controlador 300 para preparar uma amostra com a concentragdo selecionada de
particulas ali suspensas. Finalmente, em algumas modalidades, o método compreende adi-
cionalmente a etapa 801 para remover pelo menos uma parte da amostra do recipiente de
amostra 10 usando o sistema de fluidos 100 automatizado de maneira tal que o recipiente
de amostra 10 contenha a amostra com o volume selecionado. Entende-se que os métodos
mostrados, por exemplo, nas figuras 8 e 9, podem ser realizados por um sistema substanci-
almente automatizado.

A figura 8 mostra uma outra modalidade exemplar dos métodos da presente inven-
¢ao que incluem etapas adicionais do método que podem ser realizadas a fim de preparar
uma amostra com uma concentragio selecionada de particulas e/ou com um volume sele-
cionado em um recipiente de amostra 10 contendo uma amostra preliminar. Entende-se que
as etapas representadas, no geral, nas etapas 806-806a, bem como na etapa 807 da figura
8 (especialmente a concentragdo selecionada de particulas (mostrada em termos de uma
turvacdo medida em relagdo & escala McFarland (McF)) sdo especificas a amostras exem-
plares com niveis de turvagao selecionados tanto de 0,25 McF quanto de 0,5 McF, respecti-
vamente, o que pode esbog¢ar concentragdes selecionadas de particulas que sdo adequadas
para uso em processos ID / AST a jusante, tais como aqueles realizados pelo sistema ID /
AST Phoenix™ produzido pelos cessionarios do presente pedido (que pode ser ajustado
para utilizar amostras com uma densidade tanto de 0,25 McF quanto de 0,5 McF dependen-
do, pelo menos em parte, do tipo de bactéria ou outras particulas que sdo alvejadas para
identificagdo e/ou teste para determinar a susceptibilidade antimicrobiana). Entende-se adi-
cionalmente que varias modalidades do método da presente invengdo podem ser usadas
para preparar amostras com uma variedade de concentragdes selecionadas de particulas

e/ou volumes diferentes daqueles valores exemplares mostrados na figura 8.



10

15

20

25

30

35

25

Da forma mostrada na figura 8, varias modalidades do método podem compreender
adicionalmente a etapa 801 para carregar consumiveis em um sistema 1, tal como aquele
sistema aqui descrito no geral em relagéo a figura 1. Os consumiveis podem incluir, mas
sem limitagdes: bicos de dispensagdo descartaveis 510; diluente (tal como solugdo salina
estéril a granel, por exemplo); e substancia indicadora (tal como substéncia indicadora AST
a granel que pode ser dispensada no interior de um recipiente de teste 20 como parte da
etapa 812, por exemplo). O método pode compreender adicionalmente a etapa 802 para
carregar uma bandeja 50 com uma amostra preliminar (contida, por exemplo, em um recipi-
ente de amostra 10, tal como um tubo ID). Uma vez que os consumiveis e a bandeja de a-
mostra 50 estdo carregados, o processo pode ser iniciado (veja, por exemplo, o elemento
800 que denota o inicio do processo). Em algumas modalidades, o método pode compreen-
der adicionalmente a etapa 800a para verificar um inventario e/ou estado para os consumi-
veis (tais como reagente AST ou outros consumiveis) antes de entrar nas etapas subse-
quentes para preparar uma amostra com uma concentragdo selecionada de particulas e/ou
volume. Da forma aqui descrita em relagdo a varias modalidades do sistema 1 da presente
invencgao, a etapa 800a pode ser realizada pelo dispositivo controlador 300 e os resultados
gerados pela etapa 800a podem ser apresentados a um usuario em um relato de estado
e/ou indicador de estado comunicado por meio de uma interface de usuario 700 (tais como
uma tela e/ou indicador de alarme). Além do mais, se um ou mais reagentes ou outros con-
sumiveis ndo forem detectados integrados no sistema, em algumas modalidades, o disposi-
tivo controlador 300 pode suspender automaticamente o método mostrado na figura 8 (veja,
por exemplo, o elemento 800b).

Além do mais, algumas modalidades do método podem compreender adicionalmen-
te a etapa 804 para misturar a amostra preliminar contida no recipiente de amostra 10 antes
de realizar a etapa 805 para medir uma concentragdo das particulas suspensas na amostra
preliminar (isto €, “ler” uma densidade da amostra usando um nefelémetro ou outro disposi-
tivo sensor 200). Da forma mostrada na figura 8, em algumas modalidades, a etapa 804 po-
de compreender adicionalmente detectar um nivel da amostra preliminar no recipiente de
amostra (usando, por exemplo, um bico sensor (isto €, um bico capacitivo) em comunicagao
com o controlador 300). A detecgdo do nivel na etapa 804 pode ser realizada, por exemplo,
abaixando um ou mais bicos sensores no recipiente de amostra 10 usando uma ou mais
cabecgas de fluidos 425 conduzidas por um dispositivo robético (tais como uma ou mais ré-
plicas do primeiro dispositivo robético 420 mostrado, no geral, nas figuras 3 e 5). A etapa
804 pode compreender adicionalmente armazenar o nivel detectado da amostra preliminar
(usando, por exemplo, um dispositivo de memoéria integrado com o dispositivo controlador
300) para comparagao com um nivel de fluido do recipiente de amostra 10 obtido posterior-

mente na etapa 810. Da forma aqui descrita em relagdo as varias modalidades do sistema 1,
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todas as etapas de mistura (tal como a etapa 804) podem ser realizadas por um sistema de
fluidos 100 automatizado (tal como um pipetador) em uma série de ciclos de aspiragéo e/ou
dispensacio.

Da forma aqui mostrada em relagéo a figura 8, o método pode compreender adicio-
nalmente a etapa 805 para medir uma concentragéo de particulas suspensas na amostra
preliminar (usando um dispositivo sensor 200, tal como um nefeldmetro, por exemplo). Além
do mais, com base, pelo menos em parte, na concentragdo medida de particulas (expressa
como um nivel de turvagdo em algumas modalidades), o dispositivo controlador 300 aqui
descrito pode ser adicionalmente configurado para realizar a etapa 806 para determinar um
esquema de diluigado geral (isto é, uma quantidade de diluente a ser adicionada no recipiente
de amostra 10 e/ou uma quantidade de amostra preliminar a ser removida do recipiente de
amostra 10) para preparar uma amostra com uma concentragdo selecionada de particulas
ali suspensas (e que nao encherdo em excesso e/ou em falta um recipiente de amostra 10
com um volume conhecido).

Assim, da forma mostrada na figura 8, a etapa 806 pode compreender vérias sub-
rotinas e/ou pontos de decisdo para determinar quantidades de um esquema de diluigdo
geral, que pode compreender uma quantidade de diluente a ser adicionada no recipiente de
amostra 10 e/ou uma quantidade da amostra preliminar a ser removida do recipiente de a-
mostra 10 para chegar em uma amostra com uma concentragdo selecionada de particulas
ali suspensas (dada uma concentragdo selecionada de particulas medida na amostra preli-
minar medida na etapa 805). Por exemplo, em modalidades em que a concentragdo de par-
ticulas é expressa como uma medida de turvagdo, a etapa 806a pode compreender deter-
minar se o nivel de turvagao (isto é, “densidade” em McF, por exemplo) é inicialmente muito
baixo (isto &, abaixo de uma turvagdo minima relativa a alvos de 0,25 e 0,5 McF, por exem-
plo). Se a etapa 806a resultar em um resultado positivo (isto €, densidade muito baixa), en-
tdo, o processo pode ser interrompido (isto &, o recipiente de amostra 10 pode ser rejeitado).
Se a densidade (turvagado ou concentracdo medida de particulas determinada na etapa 805)
for suficiente para permitir a aplicagdo do esquema de diluigdo determinado (veja etapa
806), entdo, o método pode progredir até a etapa 807 adicionalmente aqui discutida.

Da forma mostrada, no geral, na figura 8, a etapa 807 compreende, no geral, adi-
cionar a quantidade determinada de diluente no recipiente de amostra 10 ou remover a
quantidade determinada da amostra preliminar do recipiente de amostra 10 antes de adicio-
nar diluente para impedir, por exemplo, o transbordamento do recipiente de amostra 10 (u-
sando um sistema de fluidos 100 automatizado, por exemplo) em comunicagdo com o dis-
positivo controlador 300 para preparar uma amostra com a concentragdo selecionada de
particulas (isto é, uma amostra que se conforma substancialmente com o esquema de dilui-

¢do determinado na etapa 806). Dependendo da concentragdo de particulas detectada de-
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terminada na etapa 805 (e do esquema de diluigdo correspondente determinado na etapa
806), o método pode compreender adicionar diluente no recipiente de amostra 10 (tal como
salino a granel) e/ou remover pelo menos uma parte da amostra preliminar geral do recipien-
te de amostra 10 (que pode conter tanto diluente quanto uma parte das particulas da amos-
tra ali suspensas) a fim de alcangar um nivel alvo selecionado da diluigdo (que pode corres-
ponder a concentragdo de particulas selecionada na amostra). Da forma aqui descrita, em
algumas modalidades, um usudrio pode selecionar uma ou mais densidades de particula
alvo que pode ser ideal para certos tipos de processos ID e/ou AST. Por exemplo, em algu-
mas modalidades, a concentragdo selecionada de particulas pode incluir, mas sem limita-
¢oes, 0,25 McF e 0,5 McF. Da forma mostrada na figura 8, a etapa 807 pode compreender
adicionalmente aspirar fluido do recipiente de amostra 10 (que pode incluir diluente bem
como particulas de amostra ali suspensas) a fim de “recolocar” o nivel da amostra prepara-
da no volume detectado originalmente na etapa 804.

A etapa 808 pode compreender misturar a amostra com a concentragao seleciona-
da de particulas ali suspensas antes de remover pelo menos uma parte da amostra do reci-
piente de amostra usando o sistema de fluidos automatizado. A etapa 808 pode ser realiza-
da por meio de um ou mais ciclos de aspiragdo / dispensagdo usando a segunda cabega de
fluidos 435 (conduzida, por exemplo, por um segundo dispositivo robético 430). Da forma
mostrada na figura 7, em virtude de a etapa 808 poder ser realizada por um segundo dispo-
sitivo robético 430 que conduz tanto a segunda cabega de fluidos 435 quanto o dispositivo
sensor 200, a etapa 808 também pode compreender verificar a concentragdo de particulas
ali suspensas (usando o dispositivo sensor 200) da amostra antes de remover pelo menos
uma parte da amostra do recipiente de amostra 10 usando o sistema de fluidos 100 automa-
tizado.

Da forma mostrada, no geral, na etapa 809, o controlador 300 (e/ou um usuario que
realiza as modalidades do método aqui descritas) pode ler a concentragéo verificada de par-
ticulas determinada na etapa 808 e tanto rejeitar o tubo (se a concentragdo medida de parti-
culas da etapa 808 ndo for substancialmente equivalente a concentragdo selecionada de
particulas) ou quanto prosseguir com as etapas do método a jusante 810-816. Algumas mo-
dalidades do método podem compreender adicionalmente a etapa 810 para verificar o nivel
do fluido (isto €, um nivel da amostra preliminar) no recipiente de amostra 10 usando um
segundo bico sensor (isto &, o bico capacitivo descartavel conduzido por uma ou mais cabe-
cas de fluidos 425 operativamente encaixadas em um dispositivo robético 420). Da forma
aqui descrita, o sistema robético 400 pode compreender, em algumas modalidades, um par
de dispositivos roboticos dedicados 420, em que um dos dispositivos robéticos é atribuido
com a realizagédo das etapas 808 e 809 (isto &, realizagdo das etapas de dispensagédo e/ou

aspiracdo comandadas pelo esquema de diluigdo determinado na etapa 806) e o outro dis-
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positivo robotico é responsavel por transferir uma parte da amostra preparada para um reci-
piente de teste correspondente 20 para preparagdo da amostra AST (veja etapas 811 —
814). Assim, o segundo dispositivo robotico de preparagdo “AST” 420 pode compreender
uma cabega de fluidos separada 425 que conduz um segundo bico sensor configurado para
verificar independentemente o nivel da amostra preparada no recipiente de amostra 10 an-
tes de transferir pelo menos uma parte da amostra preparada para o recipiente de teste cor-
respondente 20.

A figura 8 também mostra uma etapa 811 adicional do método para determinar se
esta presente um recipiente de teste 20 que pode corresponder a um dado recipiente de
amostra 10. Se ndo, o método termina na etapa 811. Entretanto, se um recipiente de teste
20 estiver presente, o método pode prosseguir até as etapas 812-814 que compreendem
etapas para preparar um recipiente de teste 20 para processos AST a jusante, por exemplo,
pela adigdo e/ou mistura de uma substancia indicadora em uma parte da amostra com a
concentragédo de particulas e/ou volume selecionados. Entende-se que em varias modalida-
des do método, as etapas 812 — 814 podem ser realizadas por um ou mais componentes de
um sistema de fluidos 100 como parte de um sistema completo 1 aqui descrito. A etapa 812
compreende dispensar uma substancia indicadora no recipiente de teste 20 usando o siste-
ma de fluidos 100 automatizado e misturar usando o sistema de fluidos 100 automatizado. A
etapa 813 compreende transferir pelo menos uma parte da amostra com a concentragao
selecionada de particulas e/ou o volume selecionado a um recipiente de teste 20 correspon-
dente ao recipiente de amostra 10 usando o sistema de fluidos 100 automatizado e misturar
a pelo menos uma parte da amostra e a substancia indicadora no recipiente de teste 20 u-
sando o sistema de fluidos 100 automatizado. Da forma aqui descrita em relagdo as diver-
sas modalidades do sistema 1, as varias etapas de mistura realizadas, por exemplo, como
parte das etapas 812 e 813 podem ser realizadas por um sistema de fluidos 100 automati-
zado que compreende um pipetador automatizado configurado para aspirar e/ou dispensar
repetidamente no recipiente de teste 20 a fim de alcangar o nivel de mistura desejado. Além
do mais, a etapa 814 compreende atualizar um indicador do estado da bandeja (veja, por
exemplo, a roda de estado rotatéria 1120 mostrada na figura 11. Da forma aqui descrita em
relagdo a figura 11, a etapa 814 pode ser realizada por um atuador rotatério 1127 configura-
do para encaixar seletivamente uma haste 1125 da roda de estado 1120 quando a bandeja
50 estiver em uma posi¢ao em particular no sistema 1 (tal como uma posi¢ao de analise em
relagdo ao dispositivo sensor 200 (mostrado, no geral, na figura 12)). O atuador rotatério
1127 pode ficar em comunicagdo com o dispositivo sensor 200 (por meio do dispositivo con-
trolador 300, por exemplo) de maneira tal que o atuador rotatério 1127 possa ser responsivo
a concentragdo de particulas (expressa em algumas modalidades como uma turvagao) de-

terminada pelo dispositivo sensor 200. Portanto, em algumas modalidades, o atuador rotaté-
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rio 1127 pode ser configurado para rotacionar a roda de estado 1120 em relagdo a bandeja
50 de maneira tal que o indicador exclusivo 1150 que é visivel por meio da janela de estado
1130 definida na bandeja 50 corresponda substancialmente & concentragao selecionada de
particulas (expressa, por exemplo, como turvagio na Escala McFarland) na amostra prepa-
rada.

Da forma mostrada na figura 8, varias modalidades do método também podem
compreender a etapa 815 para determinar se recipientes de amostra 10 adicionais estao
presentes no sistema 1. Se for o caso, 0 método pode retornar até a etapa 807 de maneira
tal que o esquema de diluigdo determinado na etapa 806 possa ser agora aplicado a um
outro recipiente de amostra 10 (que pode ser indexado para frente em algumas modalidades
do método por um dispositivo de suporte tipo vai-e-vem 410 configurado para avangar sis-
tematicamente uma bandeja 50 contendo os recipientes de amostra 10 ao longo de um eixo
geomeétrico do sistema 1). Se nenhum recipiente de amostra adicional 10 for detectado na
etapa 815, o método pode prosseguir até a etapa 816 para remover uma bandeja 50 com-
pleta dos recipientes de amostra 10 e dos recipientes de teste 20 correspondentes para uso
em um processo a jusante que exige amostras com uma concentragdo selecionada de parti-
culas (tal como uma densidade bacteriana exigida para testes ID / AST de microdilui¢éo a
jusante, por exemplo).

Além de fornecer sistemas e métodos, a presente invengdo também fornece produ-
tos de programa de computador para realizar as varias etapas e combinagées de etapas
supradescritas. Os produtos de programa de computador podem operar por meio de uma
midia de armazenamento legivel por computador com cédigo de programa legivel por com-
putador incorporado na midia. Em relagdo a figura 1, a midia de armazenamento legivel por
computador pode ser parte do dispositivo controlador 300 e pode implementar o cédigo de
programa legivel por computador para realizar as etapas supradiscutidas.

Neste aspecto, as figuras 8 — 9 sdo diagramas de blocos, fluxograma e ilustragées
do fluxo de controle dos métodos, sistemas 1 e produtos de programa de computador de
acordo com modalidades exemplares da invengdo. Entende-se que cada bloco ou etapa do
diagrama de blocos, fluxograma e ilustragbes do fluxo de controle, e combinagdes dos blo-
cos no diagrama de blocos, fluxograma e ilustragdes do fluxo de controle, podem ser imple-
mentados por instrugbes de programa de computador. Estas instru¢des de programa de
computador podem ser carregadas em um computador ou em outro aparelho programavel
(incluindo, por exemplo, o dispositivo controlador 300 aqui descrito) para produzir uma ma-
quina, de maneira tal que as instrugdes em execugéo no computador ou em outro aparelho
programavel possam implementar as fungées especificadas no diagrama de blocos, fluxo-
grama ou bloco(s) ou etapa(s) do fluxo de controle. Estas instrugdes do programa de com-

putador também podem ser armazenadas em uma meméria legivel por computador que
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pode direcionar um computador ou outro aparelho programavel para funcionar de uma ma-
neira em particular, de maneira tal que as instrugdes armazenadas na memoria legivel por
computador produzam um artigo de fabricagdo que inclui instrugdes que implementam a
fungdo especificada no diagrama de blocos, fluxograma ou bloco(s) ou etapa(s) do fluxo de
controle. As instrugdes do programa de computador também podem ser carregadas em um
computador ou em outro aparelho programavel para fazer com que uma série de etapas
operacionais seja realizada no computador ou no outro aparelho programavel para produzir
um processo implementado por computador de maneira tal que as instrugdes que executam
no computador ou em outro aparelho programéavel fornegam etapas para implementar as
fungdes especificadas no diagrama de blocos, fluxograma ou bloco(s) ou etapa(s) do fluxo
de controle.

Dessa maneira, blocos ou etapas do diagrama de blocos, fluxograma ou ilustragdes
do fluxo de controle suportam combinagdes das etapas para realizar as fungdes especifica-
das e instrugdes do programa para realizar as fungdes especificadas. Entende-se também
que cada bloco ou etapa do diagrama de blocos, fluxograma ou ilustra¢des do fluxo de con-
trole, e combinagdes dos blocos ou etapas no diagrama de blocos, fluxograma ou ilustra-
¢oes do fluxo de controle podem ser implementados por sistemas de computador com base
em hardware de uso especial que realizam as fungdes ou etapas especificadas ou por com-
binagbes de hardware de uso especial e instrugbes de computador.

Muitas modificagbes e outras modalidades das invengdes aqui apresentadas ficarao
aparentes aos versados na técnica aos quais esta invengéo diz respeito com o beneficio dos
preceitos apresentados nas descrigdes expostas e nos desenhos associados. Portanto, en-
tende-se que as invengdes ndo devem ser limitadas as modalidades especificas divulgadas
e pretende-se que modificagdes e outras modalidades sejam incluidas no escopo das rei-
vindicagdes anexas. Embora termos especificos sejam aqui empregados, eles sdo usados

em um sentido genérico e descritivo somente e ndo com propdsitos de limitagéo.
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REIVINDICACOES
1. Sistema, CARACTERIZADO pelo fato de que compreende:
um sistema de fluidos (100) compreendendo uma bandeja (50) adaptada para re-

ceber um recipiente de amostra (10) contendo uma amostra preliminar, e um dispositivo de
transferéncia fluidica, o sistema de fluidos (100) sendo adaptado para movimento relativo do
dispositivo de transferéncia fluidica e da bandeja (50) e para comunicagao fluidica entre o
dispositivo de transferéncia fluidica e o recipiente de amostra (10), o dispositivo de transfe-
réncia fluidica compreendendo pelo menos um de uma cabega de fluidos (425) e um apare-
lho de pipetagem, e adicionalmente configurado para realizar pelo menos um dentre adicio-
nar um diluente no recipiente de amostra (10) e remover pelo menos uma parte da amostra
preliminar do recipiente de amostra (10);

um dispositivo sensor (200) configurado para medir uma concentracao de particulas
na amostra preliminar e comunicando a concentragao; e

um dispositivo controlador (300) em comunicacao de sinal com o sistema de fluidos
(100) e com o dispositivo sensor (200);

o dispositivo controlador (300) adaptado para receber a concentragdo medida
de particulas na amostra preliminar do dispositivo sensor (200);

o dispositivo controlador (300) sendo adicionalmente adaptado para determinar
pelo menos um de (i) uma quantidade de diluente a ser adicionada no recipiente de amostra
(10) e (ii) uma quantidade de amostra preliminar a ser removida do recipiente de amostra
(10) pelo dispositivo de transferéncia fluidica para preparar uma amostra tendo uma concen-
tracdo selecionada de particulas; e

o dispositivo controlador (300) sendo adicionalmente adaptado para controlar o
dispositivo de transferéncia fluidica para pelo menos um entre(i) adicionar pelo menos uma
quantidade determinada de diluente no recipiente de amostra (10) e (ii) para remover a
quantidade determinada da amostra preliminar do recipiente de amostra (10) de modo a
preparar a amostra tendo a concentragao selecionada de particulas.

2. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o
dispositivo controlador (300) é adicionalmente adaptado para controlar o sistema de fluidos
(100) para remover pelo menos uma parte da amostra do recipiente de amostra (10) de ma-
neira tal que o recipiente de amostra (10) contenha a amostra com um volume selecionado.

3. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o
dispositivo sensor (200) compreende um nefeldbmetro configurado para medir a concentra-
cao de particulas como uma turvagao da amostra preliminar.

4. Sistema, de acordo com a reivindicagcdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente:

a bandeja (50) que define uma abertura ID (51), a bandeja (50) compreende um re-
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ceptaculo (1110) do recipiente de amostra (10) configurado para receber o recipiente de
amostra (10), o receptaculo (1110) do recipiente de amostra (10) ficando disposto de forma
deslizavel na abertura ID (51); e

um dispositivo de suporte tipo vai-e-vem (410) em comunicagdo com o dispositivo
controlador (300), o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem (410) adaptado para receber e
mover a bandeja (50) em relagdo ao dispositivo sensor (200), o dispositivo de suporte tipo
vai-e-vem (410) compreendendo um piso que define uma abertura (1020) do dispositivo
sensor (200) localizada em uma posi¢ao de andlise, e em que o dispositivo sensor (200) fica
disposto na abertura (1020) do dispositivo sensor (200) de maneira tal que a bandeja (50)
seja movida até a posicao de andlise, a abertura ID (51) fica substancialmente colocalizada
com a abertura (1020) do dispositivo sensor (200) de maneira tal que o receptaculo (1110)
do recipiente de amostra (10) e o recipiente de amostra (10) possam ser inseridos na aber-
tura (1020) do dispositivo sensor (200) e adjacente ao dispositivo sensor (200) de maneira
tal que o dispositivo sensor (200) possa medir a concentracédo de particulas na amostra pre-
liminar contida no recipiente de amostra (10).

5. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 4, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente um elemento de predisposi¢éo (1210) operativamente encaixa-
do entre a bandeja (50) e o receptaculo (1110) do recipiente de amostra (10), o elemento de
predisposicao (1210) configurado para predispor o receptaculo (1110) do recipiente de
amostra (10) na direcdo de uma superficie de topo da bandeja (50) e o sistema compreen-
dendo adicionalmente um dispositivo robotico (420) adaptado para encaixar operativamente
o receptaculo (1110) do recipiente de amostra (10), o dispositivo roboético (420) sendo adici-
onalmente adaptado para impelir o receptaculo (1110) do recipiente de amostra (10) na di-
recao de uma superficie de base da bandeja (50) e para o interior da abertura (1020) do
dispositivo sensor (200) quando a bandeja (50) mover-se para a posi¢ao de analise.

6. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 5, CARACTERIZADO pelo fato de que o
dispositivo robético (420) compreende adicionalmente a cabega de fluidos (425) em comuni-
cacao fluidica com o sistema de fluidos (100), a cabeca de fluidos (425) adaptada para reali-
zar pelo menos um de adicionar um diluente no recipiente de amostra (10) e de remover
pelo menos uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra (10) para preparar a
amostra com a concentragéo selecionada de particulas.

7. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que o
sistema de fluidos (100) adicionalmente compreende um receptaculo (1110) adaptado para
receber um recipiente de teste (20) correspondente ao recipiente de amostra (10), e em que
o dispositivo de transferéncia fluidica é adicionalmente configurado para transferir pelo me-
nos uma parte da amostra com a concentracao selecionada de particulas e o volume seleci-

onado até o recipiente de teste (20).
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8. Sistema, de acordo com a reivindicacao 7, CARACTERIZADO pelo fato de que o
dispositivo de transferéncia fluidica adicionalmente compreende um dispensador em comu-
nicacao fluida com o recipiente de teste (20) em que o dispensador é adaptado para dispen-
sar uma substancia indicadora no recipiente de teste (20) e o sistema de fluidos (100) é adi-
cionalmente adaptado para misturar a pelo menos uma parte da amostra e a substancia
indicadora no recipiente de teste (20).

9. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 8, CARACTERIZADO pelo fato de que o
sistema de fluidos (100) é adicionalmente adaptado para misturar a amostra preliminar antes
de o dispositivo sensor (200) determinar a concentracdo de particulas.

10. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
o sistema de fluidos (100) é adicionalmente adaptado para misturar a amostra preliminar
antes de o dispositivo sensor (200) determinar a concentragao de particulas.

11. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
o sistema de fluidos (100) é adicionalmente adaptado para misturar a amostra com a con-
centracao selecionada de particulas antes de remover pelo menos uma parte da amostra do
recipiente de amostra (10).

12. Sistema, de acordo com a reivindicacdao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente um sistema robético (400) em comunicacdo com o dispositivo
controlador (300), o sistema robético (400) adaptado para mover pelo menos um entre as
bandejas (50), o recipiente de amostra (10), o sistema de fluidos (100) e o dispositivo sensor
(200) um em relagéo ao outro.

13. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 7, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente um sistema robético (400) em comunicagdo com o dispositivo
controlador (300), o sistema robético (400) adaptado para mover pelo menos um entre as
bandejas (50), o recipiente de amostra (10), o recipiente de teste (20), o sistema de fluidos
(100) e o dispositivo sensor (200) um em relagao ao outro.

14. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
a bandeja (50) define uma abertura ID (51) adaptada para receber o recipiente de amostra
(10), e em que o sistema robdtico (400) é adicionalmente adaptado para receber a bandeja
(50) para mover o recipiente de amostra em relagao ao dispositivo de transferéncia fluidica e
ao dispositivo sensor (200).

15. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 14, CARACTERIZADO pelo fato de
que pelo menos um do recipiente de amostra (10) e da bandeja (50) compreende um indica-
dor exclusivo nele afixado, o indicador exclusivo correspondendo a pelo menos uma de uma
identidade da amostra preliminar e da concentragao selecionada de particulas.

16. Sistema, de acordo com a reivindicacdao 15, CARACTERIZADO pelo fato de

que o indicador exclusivo é selecionado do grupo que consiste em:
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um codigo de barras;

um rétulo alfanumérico;

um rétulo RFID; e

combinacdes destes.

17. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 13, CARACTERIZADO pelo fato de
que a bandeja (50) define uma abertura ID (51) configurada para receber o recipiente de
amostra (10), a bandeja (50) definindo adicionalmente uma abertura de teste (51) adaptada
para receber o recipiente de teste (20), e em que o sistema roboético (400) é adicionalmente
adaptado para receber a bandeja (50) para mover pelo menos um do recipiente de amostra
(10) e do recipiente de teste (20) em relagdo ao sistema de fluidos (100) e ao dispositivo
sensor (200).

18. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 14, CARACTERIZADO pelo fato de
gue o sistema robético (400) é adaptado para se mover através de uma faixa de movimento
definida, pelo menos em parte, por um eixo geométrico X, por um eixo geométrico Y e por
um eixo geométrico Z, o sistema robético (400) compreendendo:

um dispositivo de suporte tipo vai-e-vem (410) adaptado para mover uma bandeja
(50) ao longo do eixo geométrico X, a bandeja (50) definindo uma abertura ID (51) adaptada
para receber o recipiente de amostra (10); e

um primeiro dispositivo roboético (420) que compreende uma primeira cabeca de flu-
idos (425) em comunicacgéao fluidica com o sistema de fluidos (100), o primeiro dispositivo
robético (420) configurado para se mover ao longo de pelo menos um do eixo geométrico Y
e do eixo geométrico Z de maneira tal que a primeira cabega de fluidos (425) possa é adap-
tada para realizar pelo menos um de adicionar o diluente no recipiente de amostra (10) e de
remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra (10) a medi-
da em que o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem (410) move a bandeja (50) para uma po-
sicéo de enchimento ao longo do eixo geométrico X.

19. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 18, CARACTERIZADO pelo fato de
que compreende adicionalmente um segundo dispositivo robético (430) adaptado para con-
duzir o dispositivo sensor (200) ao longo do eixo geométrico Z para posicionar o dispositivo
sensor (200) adjacente ao recipiente de amostra (10) ao longo do eixo geométrico Z de ma-
neira tal que o dispositivo sensor (200) é adaptado para medir a concentragdo de particulas
na amostra preliminar no recipiente de amostra (10) a medida em que o dispositivo de su-
porte tipo vai-e-vem (410) move a bandeja (50) para uma posi¢cdo de analise ao longo do
eixo geométrico X.

20. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 17, CARACTERIZADO pelo fato de
qgue o sistema robético (400) é adaptado para se mover através de uma faixa de movimento
definida, pelo menos em parte, por um eixo geométrico X, por um eixo geométrico Y e por
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um eixo geométrico Z, o sistema robético (400) compreendendo:

um dispositivo de suporte tipo vai-e-vem (410) adaptado para mover a bandeja (50)
ao longo do eixo geométrico X; e

um primeiro dispositivo robético (420) que compreende uma primeira cabega de flu-
idos (425) em comunicacgéao fluidica com o sistema de fluidos (100), o primeiro dispositivo
robético (420) configurado para se mover ao longo de pelo menos um do eixo geométrico Y
e do eixo geométrico Z de maneira tal que a primeira cabega de fluidos (425) possa é adap-
tado para realizar pelo menos um de adicionar o diluente no recipiente de amostra (10) e
remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra (10) a medi-
da em que o dispositivo de suporte tipo vai-e-vem (410) move a bandeja (50) para uma po-
sicao de enchimento ao longo do eixo geométrico X.

21. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 20, CARACTERIZADO pelo fato de
que compreende adicionalmente um segundo dispositivo robotico (430) configurado para
conduzir o dispositivo sensor (200) ao longo do eixo geométrico Z para posicionar o disposi-
tivo sensor (200) adjacente ao recipiente de amostra (10) ao longo do eixo geométrico Z de
maneira tal que o dispositivo sensor (200) esta em uma posicao para medir a concentracao
de particulas na amostra (10) preliminar no recipiente de amostra (10) a medida em que o
dispositivo de suporte tipo vai-e-vem move a bandeja (50) para uma posicao de analise ao
longo do eixo geométrico X.

22. Sistema, de acordo com a reivindicacao 21, CARACTERIZADO pelo fato de
gue a bandeja (50) define adicionalmente um canal ao redor da abertura ID (51) e em que o
segundo dispositivo robdético (430) compreende adicionalmente um revestimento que circun-
da o dispositivo sensor (200), o revestimento adaptado para entrar no canal para fornecer
um ambiente substancialmente a prova de luz ao redor do recipiente de amostra (10) e do
dispositivo sensor (200) quando o segundo dispositivo robético (430) posicionar o dispositivo
sensor (200) adjacente ao recipiente de amostra (10) quando a bandeja (50) mover-se para
a posicao de analise.

23. Sistema, de acordo com a reivindicacao 21, CARACTERIZADO pelo fato de
qgue o segundo dispositivo robotico (430) compreende uma segunda cabeca de fluidos (435)
em comunicacgao fluidica com o sistema de fluidos (100), a segunda cabeca de fluidos (435)
adaptada para realizar pelo menos um de adicionar um diluente no recipiente de amostra
(10) e de remover pelo menos uma parte da amostra preliminar do recipiente de amostra
(10) para preparar a amostra com a concentracao selecionada de particulas.

24. Sistema, de acordo com a reivindicacdo 14, CARACTERIZADO pelo fato de
gue o sistema compreende adicionalmente uma estacao de bico de dispensag¢do que com-
preende uma pluralidade de bicos de dispensacao descartaveis (510), e em que o sistema
robotico (400) é adaptado para substituir automaticamente um bico de dispensacgéo operati-
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vamente encaixado no sistema de fluidos (100) com pelo menos um da pluralidade de bicos
de dispensacao descartaveis (510) depois de preparar a amostra com a concentragao sele-
cionada de particulas e com o volume selecionado.

25. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 23, CARACTERIZADO pelo fato de
que o sistema compreende adicionalmente uma estagdo de lavagem (600) adaptada para
receber o dispositivo sensor (200) e a segunda cabega de fluidos (435) quando o segundo
dispositivo robético (430) ndo estiver em uso, a estagcao de lavagem (600) adicionalmente
adaptada para lavar pelo menos um do dispositivo sensor (200) e da segunda cabega de
fluidos (435).

26. Sistema, de acordo com a reivindicagdo 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
o dispositivo controlador (300) compreende adicionalmente uma interface de usuario (700)
adaptado para receber uma entrada de usuario que compreende pelo menos uma da con-
centracao selecionada de particulas e do volume selecionado da amostra.

27. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente um revestimento que circunda o dispositivo sensor (200), o re-
vestimento adaptado para fornecer um ambiente substancialmente a prova de luz ao redor
do recipiente de amostra (10) e do dispositivo sensor (200) quando o dispositivo sensor
(200) medir a concentracao de particulas na amostra preliminar.

28. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente um dispositivo robotico (430) adaptado para conduzir o disposi-
tivo sensor (200) para posicionar o dispositivo sensor (200) adjacente ao recipiente de
amostra (10) de maneira tal que o dispositivo sensor (200) em ima posi¢gdo para medir a
concentracdo de particulas na amostra preliminar no recipiente de amostra (10), o dispositi-
vo robotico (430) compreendendo uma cabega de fluidos (425) em comunicagao fluidica
com o sistema de fluidos (100), a cabega de fluidos (425) adaptada para realizar pelo menos
um de adicionar um diluente no recipiente de amostra (10) e de remover pelo menos uma
parte da amostra preliminar do recipiente de amostra (10) para preparar a amostra com a
concentracao selecionada de particulas.

29. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente:

uma cabeca de fluidos (425) em comunicacao fluidica com o sistema de fluidos
(100), a cabeca de fluidos (425) adaptado para realizar pelo menos um de adicionar um di-
luente no recipiente de amostra (10) e de remover pelo menos uma parte da amostra preli-
minar do recipiente de amostra (10) para preparar a amostra com a concentracao selecio-
nada de particulas; e

uma estacao de bico de dispensacao que compreende uma pluralidade de bicos de
dispensacao descartaveis (510), e em que a cabeca de fluidos (425) € adaptado para substi-
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tuir automaticamente um bico de dispensagao operativamente encaixado na cabeca de flui-
dos (425) com pelo menos um da pluralidade de bicos de dispensacao descartaveis (510)
depois de preparar a amostra com a concentragao selecionada de particulas.

30. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente uma estacao de lavagem (600) adaptada para receber o dispo-
sitivo sensor (200), a estacdo de lavagem (600) adicionalmente configurada para lavar o
dispositivo sensor (200) quando o dispositivo sensor (200) ndo estiver em uso.

31. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente uma interface adaptada para transferir a amostra com a con-
centragao selecionada de particulas até um sistema de identificacéo e de teste de suscepti-
bilidade antimicrobiana adaptado para analisar a amostra para determinar pelo menos uma
de uma identidade de pelo menos um componente bacteriano da amostra e de uma suscep-
tibilidade de pelo menos um componente bacteriano a um composto antimicrobiano.

32. Sistema, de acordo com a reivindicagcdo 15, CARACTERIZADO pelo fato de
que compreende adicionalmente uma interface adaptada para transferir a amostra com a
concentracao selecionada de particulas para um sistema de identificagéo e de teste de sus-
ceptibilidade antimicrobiana configurado para analisar a amostra para determinar pelo me-
nos uma de uma identidade de pelo menos um componente bacteriano da amostra e de
uma susceptibilidade do pelo menos um componente bacteriano a um composto antimicro-
biano, a interface adaptada para ler o indicador exclusivo e transferir o indicador exclusivo
para o sistema de identificacao e de teste de susceptibilidade antimicrobiana de maneira tal
que o pelo menos um componente bacteriano identificado seja rastreavel até a amostra pre-
liminar.

33. Sistema, de acordo com a reivindicacao 1, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente um sistema de identificacdo e de teste de susceptibilidade an-
timicrobiana adaptado para receber a amostra com a concentragdo selecionada de particu-
las, o sistema de identificagéo e de teste de susceptibilidade antimicrobiana adicionalmente
adaptado para determinar pelo menos uma de uma identidade de pelo menos um compo-
nente bacteriano da amostra e de uma susceptibilidade do pelo menos um componente bac-
teriano a um composto antimicrobiano.

34. Sistema, de acordo com a reivindicagdao 15, CARACTERIZADO pelo fato de
que compreende adicionalmente um sistema de identificacdo e de teste de susceptibilidade
antimicrobiana adaptado para receber a amostra com a concentracdo selecionada de parti-
culas, o sistema de identificacao e de teste de susceptibilidade antimicrobiana sendo adicio-
nalmente adaptado para determinar pelo menos uma de uma identidade de pelo menos um
componente bacteriano da amostra e de uma susceptibilidade do pelo menos um compo-
nente bacteriano a um composto antimicrobiano, o sistema de identificacdo e de teste de
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susceptibilidade antimicrobiana sendo adicionalmente adaptado para ler o indicador exclusi-
vo e atribuir o indicador exclusivo ao pelo menos um componente bacteriano identificado de
maneira tal que o pelo menos um componente bacteriano identificado seja rastreavel até a
amostra preliminar.

35. Método para preparar automaticamente uma amostra tendo uma concentragao
selecionada de particulas na mesma e um volume selecionado em um recipiente de amostra
(10) contendo uma amostra preliminar, utilizando o sistema da reivindicagdo 1,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende:

medir uma concentracdo de particulas na amostra preliminar usando um dispositivo
sensor (200);

comunicar a concentracdo a um dispositivo controlador (300);

determinar pelo menos uma dentre uma quantidade de diluente a ser adicionada no
recipiente de amostra (10) e uma quantidade da amostra preliminar a ser removida do reci-
piente de amostra (10) para preparar a amostra tendo a concentracédo selecionada de parti-
culas usando um dispositivo controlador (300) em comunicacdo com o dispositivo sensor
(200);

pelo menos uma entre (i) adicionar a quantidade determinadas de diluente no reci-
piente de amostra (10) e (ii) remover a quantidade determinada da amostra preliminar do
recipiente de amostra (10);

colocar o recipiente de amostra (10) na bandeja (50) adaptada para receber pelo
menos um recipiente de amostra (10) contendo inicialmente a amostra preliminar e a bande-
ja (50) que retém o recipiente de amostra (10) com a amostra preliminar até a amostra ser
preparada;

usando o sistema de fluidos automatizado (100) compreendendo pelo menos um
de cada cabega de fluidos (425) e um aparelho de pipetagem, em que o sistema de fluidos
automatizado (100) responde ao dispositivo controlador (300) e esta em comunicagao com o
dispositivo controlador (300) de modo a preparar a amostra tendo a concentragao selecio-
nada de particulas.

36. Método, de acordo com a reivindicacdo 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente remover pelo menos uma parte da amostra a partir do recipien-
te de amostra (10) usando o sistema de fluidos automatizado (100), de maneira tal que o
recipiente de amostra (10) contenha a amostra (10) com o volume selecionado.

37. Método, de acordo com a reivindicacao 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
a etapa de determinagdo compreende:

determinar se a amostra com a concentragdo selecionada de particulas pode ser
preparada pela adigdo da quantidade determinada de diluente sem exceder um volume ma-
ximo do recipiente de amostra (10); e
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determinar se a amostra com a concentragdo selecionada de particulas pode ser
preparada pela adicdo da quantidade determinada de diluente para preparar uma amostra
com pelo menos um volume minimo.

38. Método, de acordo com a reivindicagédo 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente transferir pelo menos uma parte da amostra com a concentra-
cao selecionada de particulas e o volume selecionado para um recipiente de teste corres-
pondente ao recipiente de amostra (10) usando o sistema de fluidos automatizado (100).

39. Método, de acordo com a reivindicagédo 38, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente:

dispensar uma substancia indicadora no recipiente de teste (20) usando o sistema
de fluidos automatizado (100); e

misturar a pelo menos uma parte da amostra e a substancia indicadora no recipien-
te de teste (20) usando o sistema de fluidos automatizado (100).

40. Método, de acordo com a reivindicacao 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente misturar a amostra preliminar usando o sistema de fluidos au-
tomatizado (100) antes de determinar a concentracao de particulas na amostra preliminar.

41. Método, de acordo com a reivindicacao 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente misturar a amostra com a concentracao selecionada de particu-
las usando o sistema de fluidos automatizado (100) antes de remover pelo menos uma parte
da amostra do recipiente de amostra (10).

42. Método, de acordo com a reivindicagédo 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
o sistema de fluidos automatizado (100) compreende adicionalmente uma estagéo de bico
de dispensacao (510) que compreende uma pluralidade de bicos de dispensagéao descarta-
veis (510), o método compreendendo adicionalmente substituir um bico de dispensagéao
operativamente encaixado no sistema de fluidos automatizado (100) com pelo menos um da
pluralidade de bicos de dispensagao descartaveis (510) depois de remover pelo menos uma
parte da amostra do recipiente de amostra (10).

43. Método, de acordo com a reivindicagédo 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente lavar o dispositivo sensor (200) usando uma estagédo de lava-
gem (600) configurada para receber o dispositivo sensor (200).

44. Método, de acordo com a reivindicacao 35, CARACTERIZADO pelo fato de que
compreende adicionalmente receber uma entrada de usudrio que compreende pelo menos
uma da concentracdo selecionada de particulas e do volume selecionado da amostra por
meio de uma interface de usuario (700) em comunicacao com o dispositivo do controlador
(300).

45. Produto de programa de computador para preparar automaticamente uma

amostra tendo uma concentracao selecionada de particulas e um volume selecionado em
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um recipiente de amostra (10) contendo uma amostra preliminar, de acordo com o método
da reivindicagdo de 35, o produto de programa de computador adaptado para operar um
dispositivo controlador (300) em comunicagdao com o sistema de fluidos automatizado (100)
e com o dispositivo sensor (200), CARACTERIZADO pelo fato de que compreende uma
midia de armazenamento legivel por computador tendo instrugdes de codigo de programa
legiveis por computador armazenadas na mesma que compreendem:

um primeiro conjunto de instrucées de computador para medir automaticamente
uma concentragao de particulas na amostra preliminar usando o dispositivo sensor (200) e
comunicar a concentragéao ao dispositivo controlador (300);

um segundo conjunto de instrugdes de computador para determinar pelo menos
uma dentre uma quantidade de diluente a ser adicionada no recipiente de amostra (10) e
uma quantidade da amostra preliminar a ser removida do recipiente (10) de amostra para
preparar a amostra tendo a concentracao selecionada de particulas, utilizando o dispositivo
controlador (300) em comunicagao com o dispositivo sensor (200);

um terceiro conjunto de instrugdes de computador para pelo menos uma entre (i)
adicionar a quantidade determinada de diluente no recipiente de amostra (10) e (ii) remover
a quantidade determinada da amostra preliminar do recipiente de amostra (10), colocando o
recipiente de amostra (10) na bandeja (50) adaptada para receber pelo menos um recipiente
de amostra (10) contendo inicialmente a amostra preliminar e a bandeja (50) que retém o
recipiente de amostra (10) com a amostra preliminar até a amostra ser preparada, e usando
o sistema de fluidos automatizado (100) compreendendo pelo menos um de cada cabega de
fluidos (425) e um aparelho de pipetagem, em que o sistema de fluidos automatizado (100)
responde ao dispositivo controlador (300) e estd em comunicagdo com o dispositivo contro-
lador (300) de modo a preparar a amostra tendo a concentragao selecionada de particulas.

46. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende adicionalmente um quarto conjunto de
instru¢cées de computador para remover pelo menos uma parte da amostra do recipiente de
amostra (10) usando o sistema de fluidos automatizado (100), de maneira tal que o recipien-
te de amostra (10) contenha a amostra com o volume selecionado.

47. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que o segundo conjunto de instru¢cées de computador para
determinagéo compreende:

determinar se a amostra com a concentragdo selecionada de particulas pode ser
preparada pela adigdo da quantidade determinada de diluente sem exceder um volume ma-
ximo do recipiente de amostra (10); e

determinar se a amostra com a concentragdo selecionada de particulas pode ser

preparada pela adicdo da quantidade determinada de diluente para preparar uma amostra
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com pelo menos um volume minimo.

48. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende adicionalmente um quinto conjunto de
instrucées de computador para transferir pelo menos uma parte da amostra com a concen-
tracdo selecionada de particulas e com o volume selecionado para um recipiente de teste
(20) correspondente ao recipiente de amostra (10) que usa o sistema de fluidos automatiza-
do (100).

49. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 48,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende:

um sexto conjunto de instrugdes de computador para dispensar uma substancia in-
dicadora no recipiente de teste (20) usando o sistema de fluidos automatizado (100); e

um sétimo conjunto de instrucdes de computador para misturar a pelo menos uma
parte da amostra e a substancia indicadora no recipiente de teste (20) usando o sistema de
fluidos automatizado (100).

50. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende adicionalmente um oitavo conjunto de
instrugcbes de computador para misturar a amostra preliminar usando o sistema de fluidos
automatizado (100) antes de determinar a concentracao de particulas na amostra preliminar.

51. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende adicionalmente um nono conjunto de ins-
trucdes de computador para misturar a amostra com a concentragao selecionada de particu-
las usando o sistema de fluidos automatizado (100) antes de remover pelo menos uma parte
da amostra do recipiente de amostra (10).

52. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que o sistema de fluidos automatizado (100) compreende
uma estacéo de bico de dispensacao que compreende uma pluralidade de bicos de dispen-
sagao descartaveis (510), o produto de programa de computador compreendendo adicio-
nalmente um décimo conjunto de instrugdes de computador para substituir um bico de dis-
pensagao operativamente encaixado no sistema de fluidos automatizado (100) com pelo
menos um da pluralidade de bicos de dispensacao descartaveis (510) depois de remover
pelo menos uma parte da amostra do recipiente de amostra (10).

53. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende adicionalmente um décimo primeiro con-
junto de instrucbes de computador para lavar o dispositivo sensor (200) usando uma esta-
cao de lavagem (600) configurada para receber o dispositivo sensor (200).

54. Produto de programa de computador, de acordo com a reivindicagdo 45,
CARACTERIZADO pelo fato de que compreende adicionalmente um décimo segundo con-
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junto de instru¢des de computador para receber uma entrada de usuéario que compreende
pelo menos uma da concentragao selecionada de particulas e do volume selecionado da
amostra por meio de uma interface de usuario (700) em comunicagao com o dispositivo con-
trolador (300).
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