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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　プロセッサによって実行可能なプログラム命令を含む記憶媒体であって、前記プログラ
ム命令が実行されると、
　アッセイ分析のために構成された粒子の１つまたは複数の測定可能パラメータに関連す
る値の範囲により構成される分類マトリックス内の複数の分類領域を識別し、
　２つ又はそれ以上の複数の分類領域に共通して割り当てられたユニット位置を非分類領
域として再割当てする、
　ことが実行可能であることを特徴とする記憶媒体。
【請求項２】
　前記プロセッサによって前記プログラム命令が実行されると、前記共通して割り当てら
れたユニット位置に隣接するユニット位置を非分類領域としてさらに再割当てすることが
実行可能であることを特徴とする請求項１に記載の記憶媒体。
【請求項３】
　前記プロセッサによって前記プログラム命令が実行されると、
　前記分類マトリックスのユニット位置を非分類領域として再割り当てする前に、前記分
類マトリックス内の前記共通して割り当てられたユニット位置の量を算出し、
　共通して割り当てられたユニット位置の所定の閾値を超える量の算出時に、１つ又は複
数の前記分類領域の１つ又は複数の次元属性値を調整し、
　１つ又は複数の前記分類領域の１つ又は複数の次元属性値を調整した後、２つまたはそ
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れ以上の前記分類領域に共通して割り当てられた前記分類マトリックス内のユニット位置
を識別し、
　前記分類マトリックス内の前記共通して割り当てられたユニット位置の量を算出するス
テップと、１つ又は複数の前記分類領域の１つ又は複数の次元属性値を調整するステップ
と、２つまたはそれ以上の前記分類領域に共通して割り当てられた前記分類マトリックス
内のユニット位置を識別するステップとを、前記分類マトリックス内の共通して割り当て
られたユニット位置の量が前記所定の閾値以下になるように計算されるまで、反復するこ
とがさらに実行可能であり、
　前記分類マトリックスのユニット位置を非分類領域として再割り当てするための前記プ
ログラム命令は、前記共通して割り当てられたユニット位置の量が前記所定の閾値以下に
なるように計算された前記分類領域に関連する前記共通して割り当てられたユニット位置
を、非分類領域として再割り当てするためのプログラム命令を含むことを特徴とする請求
項１に記載の記憶媒体。
【請求項４】
　前記プロセッサによって前記プログラム命令が実行されると、
　前記分類マトリックスのユニット位置を非分類領域として再割り当てする前に、前記分
類マトリックス内の前記共通して割り当てられたユニット位置の量を算出し、
　１つ又は複数の前記分類領域の１つ又は複数の次元属性値を調整し、
　１つ又は複数の前記分類領域の１つ又は複数の次元属性値を調整した後、２つまたはそ
れ以上の前記分類領域に共通して割り当てられた前記分類マトリックス内のユニット位置
を識別し、
　前記分類マトリックス内の前記共通して割り当てられたユニット位置の量を算出するス
テップと、１つ又は複数の前記複数の分類領域のうちの１つ又は複数の次元属性値を調整
するステップと、２つ又はそれ以上の前記分類領域に共通して割り当てられた前記分類マ
トリックス内のユニット位置を識別するステップとを、所定の回数反復する、
　ことがさらに実行可能であり、
　前記分類マトリックスのユニット位置を非分類領域として再割り当てするための前記プ
ログラム命令は、前記共通して割り当てられたユニット位置の量が最も少ない前記分類領
域に関連する前記共通して割り当てられたユニット位置を、非分類領域として再割り当て
するためのプログラム命令を含むことを特徴とする請求項１に記載の記憶媒体。
【請求項５】
　前記複数の分類領域は楕円形であり、前記１つ又は複数の次元属性値を調整するための
前記プログラム命令は、１つ又は複数の前記複数の分類領域の主軸、短軸、仰角、及び方
位角のうちの少なくとも１つの値を調整するステップを含むことを特徴とする請求項３に
記載の記憶媒体。
【請求項６】
　前記プロセッサによって前記プログラム命令が実行されると、
　複数の粒子の測定可能パラメータに対応するデータを取得し、
　前記分類マトリックス内の、前記データの少なくとも一部が対応するユニット位置を識
別し、
　前記複数の分類領域に関する前記複数の粒子の分類効率を計算し、
　所定の閾値を下回る分類効率を算出した時、１つ又は複数の前記分類領域の１つ又は複
数の次元属性値を調整し、
　前記分類効率を計算するステップと、所定の閾値を下回る分類効率の算出時に１つ又は
複数の次元属性値を調整する前記ステップとを、前記所定の閾値以上の分類効率が算出さ
れるまで、繰り返すようにさらに実行可能であることを特徴とする請求項１に記載の記憶
媒体。
【請求項７】
　前記プロセッサによって前記プログラム命令が実行されると、前記分類マトリックスの
ユニット位置を非分類領域として再割り当てするステップの前に、分類効率を計算するス
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テップと、１つ又は複数の次元属性値を調整するステップとを繰り返すようにさらに実行
可能であることを特徴とする請求項６に記載の記憶媒体。
【請求項８】
　前記プロセッサによって前記プログラム命令が実行されると、前記分類マトリックスの
ユニット位置を非分類領域として再割り当てするステップの後に、分類効率を計算するス
テップと、１つ又は複数の次元属性値を調整するステップとを繰り返すようにさらに実行
可能であることを特徴とする請求項６に記載の記憶媒体。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、一般に、アッセイ分析システムの分類マトリックス内に分類領域を構成する
ための方法、記憶媒体及びシステムに関し、さらにアッセイの粒子を分類するための方法
、記憶媒体及びシステムに関する。
【背景技術】
【０００２】
　以下の説明及び例は、本節に含まれることにより先行技術であると認められるものでは
ない。
【０００３】
　化学的及び生物学的アッセイの分析には、分光技術が広く使用されている。ほとんどの
場合、これらの技術は、関心材料による電磁放射線の吸収又は放出を測定する。１つのこ
のような用途が、化学的アッセイ業界と生物学的アッセイ業界の組み合わせを含む数多く
の専門分野により利用される技術であるマイクロアレイの分野に存在する。テキサス州オ
ースティンのルミネックス・コーポレーションは、様々な色の蛍光粒子の表面からの蛍光
発光を検出することにより生物学的アッセイを分析するシステムを開発した。このシステ
ムはまた、粒子により散乱する光のレベル、粒子の電気インピーダンス、及びその他のパ
ラメータを測定することによってアッセイを分析することもできる。
【０００４】
　場合によっては、アッセイ分析システムにおいて多重化方式を使用することで、単一の
試料のための単一の分析処理において複数の検体を評価できるようにする。多重化方式を
容易にするために、粒子を区別可能なグループに分けて構成し、異なるグループを使用し
て、アッセイ中における異なる検体の有無及び／又は量を示すようにする。例えば、異な
る蛍光染料及び／又は異なる濃度の染料を粒子内に吸収させ、及び／又は粒子の表面に結
合させることができ、及び／又はサイズによって粒子を変えることができる。これらのカ
テゴリの粒子を使用する従来のシステムは、２次元分類マトリックスを使用するアッセイ
内で何十から１００を超える異なる検体を試験することができる。粒子カテゴリの数（ひ
いては検出しようとする検体数）は、染料の数を増やすこと及び／又は異なる染料強度に
よって増やすことができるが、一般に粒子カテゴリの量が増加すると、分類マトリックス
のサイズを増やすことが必要となる。後述するように、分類領域を定めるための分類マト
リックスのサイズ及び分類マトリックス内の利用可能な空間には限界があり、従って分類
領域を効率的に分布させることが必要であるとともに、これは分類領域の数が増加するに
つれてより難しくなる。
【０００５】
　蛍光発光を利用して粒子を分類するアッセイ分析システムでは、一般にアバランシェ光
ダイオードが検出できる染料の最小量により、さらには粒子が保持できる染料の最大量に
より蛍光値の範囲が制限される。このことを考慮して、特にアッセイに１００よりも多く
の粒子カテゴリが存在する場合、このようなシステムに関連する分類マトリックスを３以
上のパラメータで構成して利用可能な分類空間を増やすようにすることもある。しかしな
がら、３以上のパラメータで構成された分類マトリックスは、特に利用可能な空間の制限
を受けやすくなる。より具体的には、蛍光発光の検出チャネルは一般に垂直でなく、従っ
てチャネル間にクロストークが存在することがある（すなわち染料を１つ増加及び／又は
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追加すると、その他のチャネルの１又はそれ以上がある程度影響を受ける可能性がある）
。この結果、分類領域に適していない恐れのある分類マトリックスの範囲（すなわちクロ
ストークにより影響を受けた範囲）が存在するようになる可能性がある。このような利用
可能な空間の制限は、このようなマトリックスを２次元分類マトリックスに対して容易に
するために染料を増加及び／又は追加したことに起因して、３以上のパラメータで構成さ
れた分類マトリックスに特に密接に関連し得る。
【０００６】
　分類マトリックスを構成するパラメータ数に関わらず、分類マトリックス内に分類領域
を収めて明確なカテゴリ分けを確実にする１つの方法は、小さくて広く離れた分類領域を
構成することである。しかしながら、このような方法では、小さくて広く離れた分類領域
内に収まる粒子の割合が比較的低くなるので、分類効率が悪くなることが多い。分類効率
が高いほど分析結果も正確になり、従って一般的には、粒子の一部に関して見込まれる測
定値の大部分、より具体的には粒子の一部に関して見込まれる測定値の約９０％よりも多
くを網羅するように分類領域を構成することが有利である。しかしながら、特にアッセイ
に１００よりも多くの粒子カテゴリが存在する場合には、粒子カテゴリの数が増加するに
つれて異なる分類領域の構成（すなわち、サイズ、形状及び角度）がより大きく変化する
傾向にあり、実施形態によってはこれらが重なることもあるので、一般にこのような高い
分類効率を達成することは困難である。重なった分類領域は、粒子を誤って２以上の分類
領域に分類する可能性があるため特に望ましくなく、従って通常は回避される。この結果
、一般に分類領域は、分類マトリックスを構成するユニットの規模に応じて次に小さなサ
イズまで縮小され、これが領域のサイズを大きく制限し、高い分類効率を達成するための
能力が損なわれる。
【０００７】
　アッセイ分析システムのさらなる課題は、分類領域の構成パラメータを記憶するために
必要な大量のメモリ容量である。特に、分類マトリックスを構成する特定レベルの規模の
粒度を考えると、一般に追加の分類領域を記憶するために追加のメモリ容量が必要となる
。さらに、分類領域を定めるために使用するパラメータが多くなるほど、より多くのメモ
リ容量が必要になる。場合によっては、システムメモリ容量の限界により、アッセイの考
えられる分類領域の数が抑制され、従って望ましくないことではあるが、多重化方式の幅
が制限される可能性がある。いくつかの実施形態では、特にシステムメモリ容量を減少さ
せるために、粒子から測定できる値の規模よりも大きな粒度の規模によって分類マトリッ
クスが構成される。例えば、いくつかの実施形態では、測定した粒子パラメータの対数値
から算出した整数の規模によって分類マトリックスを構成することができる。しかしなが
ら、このような場合、測定した粒子の値を分類マトリックスの対数規模に適合するように
換算することにより値に歪みが生じ、粒子分類の精度が低下する可能性がある。さらに、
このような分類マトリックスを使用するシステムには、アッセイの考えられる分類領域の
数を抑制するメモリ容量の限界が依然として存在する場合がある。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００８】
　従って、分類マトリックス内に効率的に分布して分類効率を十分に高くする分類領域を
構成するための方法及びシステムを開発することが望ましいと思われる。さらに、測定し
た粒子の値により正確に対応する値を特徴とすることができる分類領域を作り出す方法を
開発することが有益と思われる。さらに、システムのメモリ使用量を大幅に増やすことな
く粒子を複数の分類領域に分類するための方法及びシステムを開発することが有利と思わ
れる。
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　以下のアッセイ分析システムの分類マトリックス内に分類領域を構成するための方法、
記憶媒体及びシステムの様々な実施形態、及びアッセイの粒子を分類するための方法、記
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憶媒体及びシステムの様々な実施形態についての説明が添付の特許請求の範囲の主題を限
定するとは決して解釈すべきではない。
【００１０】
　方法、記憶媒体及びシステムの実施形態は、アッセイ分析のために構成される粒子の１
又はそれ以上の測定可能パラメータに関連する値の範囲により構成される分類マトリック
ス内の複数の分類領域を識別するための構成を含む。また、方法、記憶媒体及びシステム
は、複数の分類領域のうちの２又はそれ以上に非分類領域として共通して割り当てられた
再割り当てユニット位置のための構成を含む。
【００１１】
　方法、記憶媒体及びシステムの他の実施形態は、アッセイ粒子集団カテゴリ内の点に対
応する第１の値を第２の値に数学的に変換し、第２の値を第１の整数に換算するための構
成を含む。方法、記憶媒体及びシステムは、第１の整数を第３の値に数学的に変換し、第
３の値を第２の整数に換算し、第２の整数をアッセイ粒子集団カテゴリの内の点の置き換
え値として指定するための構成をさらに含む。
【００１２】
　方法、記憶媒体及びシステムの他の実施形態は、粒子の測定可能パラメータに対応する
データを取得し、個々の粒子のデータの少なくとも一部が対応する分類マトリックス内の
ユニット位置を識別するための構成を含む。方法、記憶媒体及びシステムは、識別したユ
ニット位置に対応するデータ、又は分類マトリックス内の既知の位置に存在する目標空間
のいずれかを、粒子を粒子集団又はリジェクトクラスに分類できるという結論が得られる
まで事前に設定した所定の座標経路数だけ平行移動させるための構成をさらに含む。場合
によっては、方法、記憶媒体及びシステムは、複数の目標空間を通じたこのようなステッ
プを粒子が分類されるまで繰り返すように構成される。
【００１３】
　以下の詳細な説明を読み、添付の図面を参照すると、本発明のその他の目的及び利点が
明らかになる。
【図面の簡単な説明】
【００１４】
【図１】図２ａ～図１２を参照しながら説明する処理を実施するように構成された、プロ
グラム命令を有する記憶媒体を含むシステムの概略図である。
【図２ａ－ｂ】図４に概説する処理の説明に使用する例示的な分類マトリックス及び分類
領域のグラフ表示である。
【図３】図５に概説する処理から得られる例示的な分類マトリックス及び例示的な分類領
域の偏移を示す図である。
【図４】アッセイ分析システムの分類マトリックス内に分類領域を構成するための例示的
な方法を示すフロー図である。
【図５】アッセイ分析システムの分類マトリックス内に分類領域を構成するための例示的
な方法を示すフロー図である。
【図６】アッセイの粒子を分類するための例示的な方法を示すフロー図である。
【図７】アッセイの粒子を分類するための例示的な方法を示すフロー図である。
【図８】図６及び図７に概説する処理の説明に使用する分類マトリックスのグラフ表示で
ある。
【図９】図６及び図７に概説する処理の説明に使用する分類マトリックスのグラフ表示で
ある。
【図１０】図１１及び図１２を参照しながら説明する処理の説明に使用する、互いに重な
った複数の分類領域構成を表す例示的な目標空間を示す図である。
【図１１】複数の分類領域構成を表す目標空間を、図６及び図７を参照しながら説明する
方法のいずれかに使用する際に、複数の分類領域構成にデータ点又は目標空間を平行移動
できるかどうか、及び複数の分類領域構成のうちのいずれにデータ点又は目標空間を平行
移動できるかを判定するための例示的な技術のフロー図である。
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【図１２】複数の分類領域構成を表す目標空間を、図６及び図７を参照しながら説明する
方法のいずれかに使用する際に、複数の分類領域構成にデータ点又は目標空間を平行移動
できるかどうか、及び複数の分類領域構成のうちのいずれにデータ点又は目標空間を平行
移動できるかを判定するための例示的な技術のフロー図である。
【発明を実施するための形態】
【００１５】
　本発明は、様々な修正及び代替の形態が可能であるが、図面には本発明の特定の実施形
態を一例として示し、本明細書ではこれらについて詳細に説明する。しかしながら、図面
及びこれらの詳細な説明は、開示する特定の形態に本発明を限定することを意図するもの
ではなく、むしろ添付の特許請求の範囲によって定められる本発明の思想及び範囲内にあ
る全ての修正、同等物及び代替手段を含むことを意図するものであると理解されたい。
【００１６】
　図面を参照すると、アッセイ分析システムの分類マトリックス内に分類領域を構成する
ための例示的な方法、記憶媒体及びシステムを示している。また、アッセイの粒子を分類
するための例示的な方法、記憶媒体及びシステムも示す。具体的には、図４及び図５は、
アッセイ分析システムの分類マトリックス内に分類領域を構成するためのフロー図である
。一方、図６、図７、図１１、及び図１２は、アッセイの粒子を分類するためのフロー図
である。図１には、図４～図７、図１１、及び図１２に示すフロー図に概説する処理を実
施するように構成された、プログラム命令を含む記憶媒体を有する例示的なシステムを示
す。図２ａ～図３及び図８～図１０は、フロー図に概説する処理を説明するための分類マ
トリックス及び／又は目標空間のグラフ表示である。
【００１７】
　なお、本明細書で説明する方法、記憶媒体及びシステムは、物理的な意味において、グ
ラフで示す分類マトリックス及び分類領域に必ずしも依存するとは限らない。むしろ、本
明細書で説明する分類マトリックス及び分類領域は、ある意味仮想的に存在することがで
きる。図２ａ～図３及び図８～図１０は、主に本明細書で説明する方法、プログラム命令
及びシステムの複雑さを説明するのに役立てるために使用するものである。なお、場合に
よっては、本明細書で説明するシステム、記憶媒体及び方法を、分類領域を構成すること
及び／又は粒子を分類することに関連する以外の処理を実施するように構成することもで
き、従って本明細書で説明するシステム、記憶媒体及び方法は必ずしも図１～図１２の説
明に限定されるものではない。
【００１８】
　図１に示すように、システム２０は、記憶媒体２２及びプロセッサ２６を含む。システ
ム２０は、パーソナルコンピュータシステム、メインフレームコンピュータシステム、ワ
ークステーション、ネットワーク家電、インターネット家電、携帯情報端末（ＰＤＡ）、
デジタル信号プロセッサ（ＤＳＰ）、フィールドプログラマブルゲートアレイ（ＦＰＧＡ
）又はその他の装置を含む様々な形をとることができる。いずれの場合にせよ、記憶媒体
２２は、プロセッサ２６を使用して実行可能な、出力信号２９を生成して送信するための
、特に図４～図７、図１１、及び図１２を参照しながら以下で概説する処理を実施するプ
ログラム命令２４を含む。場合によっては、システム２０を、入力信号２８を受信して、
プロセッサ２６を通じてプログラム命令２４を作動させ、及び／又はプログラム命令２４
が処理するためのデータを提供するように構成することができる。これに加えて、或いは
これとは別に、記憶媒体２２は、図４～図７、図１１、及び図１２を参照しながら以下で
概説する処理を実施するためにプログラム命令がアクセスできるデータベース及び／又は
ルックアップテーブルを含むことができる。記憶媒体２２に含めることができる例示的な
データベース及び／又はルックアップテーブルについては、図８～図１０を参照しながら
説明する。
【００１９】
　一般に、本明細書で使用する「記憶媒体」という用語は、以下に限定されるわけではな
いが、読み出し専用メモリ、ランダムアクセスメモリ、磁気又は光ディスク、或いは磁気
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テープなどの１又はそれ以上のプログラム命令セットを保持するように構成されたあらゆ
る電子媒体を意味することができる。一般に、「プログラム命令」という用語は、以下で
より詳細に説明するようなアッセイ分析システムの分類マトリックス内の分類領域の構成
、又はアッセイの粒子を分類することなどの特定の機能を実施するように構成されたプロ
グラム内のコマンドを意味することができる。プログラム命令は、中でもプロシージャベ
ースの技術、構成要素ベースの技術、及び／又はオブジェクト指向型技術を含む様々な方
法のいずれかにおいて実行することができる。例えば、プログラム命令は、Ａｃｔｉｖｅ
Ｘコントロール、Ｃ＋＋オブジェクト、ＪａｖａＢｅａｎｓ、Ｍｉｃｒｏｓｏｆｔ　Ｆｏ
ｕｎｄａｔｉｏｎ　Ｃｌａｓｓｅｓ（「ＭＦＣ」）、或いはその他の技術又は方法論を使
用して望む通りに実行することができる。
【００２０】
　本明細書で説明する処理の１又はそれ以上を実施するように構成できるシステム（すな
わち、システム２０を含み又はこれに接続できるシステム）として、以下に限定されるわ
けではないが、テキサス州オースティンのルミネックス・コーポレーションから市販され
ている、Ｌｕｍｉｎｅｘ（登録商標）１００（商標）、Ｌｕｍｉｎｅｘ（登録商標）ＨＴ
Ｓ、Ｌｕｍｉｎｅｘ（登録商標）１００Ｅ、Ｌｕｍｉｎｅｘ（登録商標）２００（商標）
、及びこの製品群へのあらゆる追加物が挙げられる。しかしながら、本明細書で説明する
方法、記憶媒体及びシステムは、あらゆるアッセイ測定システムにより取得した粒子デー
タを使用することができ、或いは使用するように構成することができる。測定システムの
例としては、フローサイトメータ及び静的蛍光イメージングシステムが挙げられる。また
、本明細書では、粒子分類に使用できる様々なパラメータについて説明しているが、本明
細書で説明する実施形態は、異なる粒子集団を区別するために使用できるあらゆる測定可
能な粒子パラメータを使用することができ、従って必ずしも粒子の蛍光特性に限定すべき
ではない。さらに、本明細書で説明する方法、記憶媒体及びシステムを、１又はそれ以上
の関心検体の有無を判定することが望まれるあらゆる種類のアッセイ、具体的にはあらゆ
る生物学的、化学的、又は環境的アッセイを分析するためのシステムに適用することがで
きる。
【００２１】
　上述したように、一般にプログラム命令２４は、図４～図７、図１１、及び図１２に示
すフロー図に概説する処理を実施するように構成することができる。従って、一般に図４
～図７、図１１、及び図１２に示すフロー図は、ソフトウェアモジュールを使用して実施
する方法について説明するものである。より具体的には、図４～図７、図１１、及び図１
２を参照しながら説明する方法は、１又はそれ以上のアルゴリズムを使用して比較的大量
のデータを分析及び計算するステップを含み、従ってコンピュータを通じて最良に実施す
ることができる。従って、図４～図７、図１１、及び図１２を参照しながら説明する方法
を「コンピュータ実施方法」と呼ぶことができる。
【００２２】
　本明細書で使用する「分類」という用語は、一般にアッセイの粒子をメンバ粒子が類似
の特性を有する集団グループにカテゴリ分けするものとして見なされる。本明細書では、
この集団グループを「粒子集団」と呼ぶ。場合によっては、本明細書では、アッセイ分析
のために構成された粒子集団を具体的に参照するために「アッセイ粒子集団」という用語
を使用することがある。多くの場合、試料を１回のアッセイの実験において複数の異なる
粒子集団で（すなわち多重化方式で）分析するので、分類は特に重要である。具体的には
、通常、異なる粒子集団は、粒子に結合した物質の種類及び／又は粒子に結合した（単複
の）物質の量などの少なくとも１つの異なる特性を有することにより、アッセイ分析シス
テムを１回通すだけで試料内に異なる種類及び／又は量の検体が存在することを検出及び
／又は定量できるようになる。測定結果を解明するために、アッセイの個々の粒子の識別
又は分類を求めて、測定値を個々の粒子の特性と相関付けることができるようにする。こ
のようにして、異なる粒子集団に関連する測定値を区別して、関心検体にそれぞれ帰属さ
せる。アッセイの粒子を分類するために、測定値を分類マトリックスと相関付けることが
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でき、これを本明細書では、以下でより詳細に説明するように分類に使用する粒子の測定
パラメータに対応する（実際の又は仮想的な）一連の値と見なす。粒子をカテゴリ分けす
るために、分類マトリックス内に複数の分類領域を定めることができ、従って本明細書で
使用する「分類領域」という用語は、粒子の集団を分類できる分類マトリックスの範囲を
意味する。
【００２３】
　本明細書では、「粒子」という用語を、一般に微粒子、微小球、ポリスチレンビーズ、
量子ドット、ナノドット、ナノ粒子、ナノシェル、ビーズ、マイクロビーズ、ラテックス
粒子、ラテックスビーズ、蛍光ビーズ、蛍光粒子、着色粒子、着色ビーズ、組織、細胞、
微生物、有機物、非有機物、又はその他のあらゆる離散物質又は当業で公知の物質を示す
ために使用する。本明細書では、このような用語のいずれかを同義的に使用することがあ
る。本明細書で説明する方法、記憶媒体及びシステムを使用して、あらゆる種類の粒子を
分類することができる。場合によっては、本明細書で説明する方法、記憶媒体及びシステ
ムを、特に分子反応の媒介物としての機能を果たす粒子に使用することができる。フロー
サイトメトリに使用する例示的な分子反応粒子として、テキサス州オースティンのルミネ
ックス・コーポレーションから市販されているｘＭＡＰ（登録商標）微小球が挙げられる
。
【００２４】
　アッセイ分析システムのための粒子分類領域を構成する例示的な方法のフロー図を図４
に示す。図２ａ及び図２ｂは、図４に概説する処理から得られる分類マトリックス及び分
類領域のグラフ表示を示しており、従って図４とともに説明する。図４のブロック３０に
示すように、図４に概説する方法は、アッセイ分析のために構成された粒子の１又はそれ
以上の測定可能パラメータに関連する値の範囲により構成される分類マトリックス内の複
数の分類領域を識別するステップを含む。測定可能パラメータは、粒子の蛍光性、光散乱
、電気インピーダンス、又はその他のあらゆる測定可能な特性を含むことができる。また
、粒子の１又はそれ以上の測定可能パラメータに関連し分類マトリックスを構成する値は
、粒子の測定規模に等しい規模のものであってもよく、或いはこのような測定規模の値か
ら変換された値の規模のものであってもよい。分類マトリックスが、粒子から測定できる
値の規模よりも大きな粒度の規模により構成されている場合、特に後者の実施形態を適用
することができる。図２ａ及び図２ｂには、図示の分類マトリックスを構成する３つのパ
ラメータを示しているが、図４を参照しながら説明する処理及び本明細書で説明するその
他の全ての方法は、いずれの数のパラメータにより構成される分類マトリックスにも適用
することができる。以下でより詳細に説明するように、図４を参照しながら説明する処理
は、特に重なった分類領域を有するあらゆる分類マトリックスに適用することができる。
【００２５】
　図２ａ及び図２ｂに示す分類マトリックスは１２個の分類領域を含む。なお、本明細書
で説明する方法、記憶媒体及びシステムは、以下に限定されるわけではないが、１００よ
りも多くの、場合によっては数百よりも多くの、及び場合によってはそれ以上の分類領域
を含むあらゆる数の分離領域を有する分類マトリックスに適用することができる。図２ａ
及び図２ｂに示す分類領域の数は、図４を参照しながら説明する方法の図を簡略化するた
めに、及び処理ステップを強調するために使用するものにすぎない。なお、図４を参照し
ながら説明する方法及び本明細書で説明する他の全ての方法は、図２ａ及び図２ｂに示す
ように分類領域をマトリックス内に不均一に配置した例に限定されるものではない。具体
的には、図４を参照しながら説明する方法及び本明細書で説明する他の全ての方法は、均
一に分布する分類領域を有する分類マトリックスに適用することができる。
【００２６】
　図２ａに示すように、分類領域１～１２のいくつかは重なっている（すなわち、領域１
と２、領域４と５、領域３と６と７、及び領域１０と１１）。より具体的には、図２ａで
は、分類領域１～１２の一部が、二重平行線模様のマークで示すように重なっている。な
お、分離領域によっては、図２ａに分類領域８、９、及び１２で示すように重ならないも
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のもあるが、他の実施形態では、全ての分類領域がマトリックス内の少なくとも１つの他
の分類領域と重なることもある。図４のブロック３２に示すように、アッセイ分析システ
ムの粒子分類領域を構成するための方法は、２又はそれ以上の分類領域に共通して割り当
てられた分類マトリックス内のユニット位置を識別するステップを含む。換言すれば、こ
の方法は、分類マトリックス内の２又はそれ以上の分類領域が重なるユニット位置を識別
するステップを含むことができる。別の言い方をすれば、この方法は、分類マトリックス
内の２以上の分類領域にまたがるユニット位置を識別するステップを含むことができる。
本明細書で使用する「ユニット位置」という用語は、分類マトリックス内の固有の座標点
を意味することができる。従って、分類領域は、別の分類領域に共通して割り当てられた
１又はそれ以上のユニット位置を有することができると考えることができる。
【００２７】
　場合によっては、アッセイ分析システムの粒子分類領域を構成するための方法は、図４
のブロック３４に示すように、共通して割り当てられたユニット位置の数を定量化するス
テップを含むことができる。本明細書では、このような処理を「衝突計数処理」と呼ぶこ
とができる。共通して割り当てられたユニット位置の数を定量化した後、ブロック３６に
おいて、計算した量が所定の閾値よりも大きいかどうかを判定することができる。計算し
た量が所定の閾値よりも大きい場合、処理はブロック３８へ進み、複数の分類領域の１又
はそれ以上の１又はそれ以上の次元属性値を調整する。次元属性は、サイズ、形状、角度
、又は分類領域を特徴付ける他のあらゆるパラメータに対応することができる。図２ａに
示すように、いくつかの実施形態では、分類領域１～１２を楕円形とすることができる。
このような場合、図４のブロック３８は、複数の分類領域の１又はそれ以上の主軸、短軸
、仰角、及び方位角のうちの少なくとも１つの値を調整するステップを含むことができる
。しかしながら、本明細書で説明する方法、記憶媒体及びシステムは、必ずしも図示の分
類領域の形状に限定されるわけではなく、従ってこれらは、楕円形の分類領域を有する分
類マトリックスに適用されることに限定されるものではない。いずれにせよ、一般にブロ
ック３８に概説する処理により影響される属性及び分類領域の数、並びに（単複の）調整
の大きさは予め決めることができ、システム及びアッセイの用途によって異なってもよい
。
【００２８】
　ブロック３８に基づいて分類領域１～１２のうちの１又はそれ以上の次元属性を調整し
た後、所定の閾値以下の共通して割り当てられたユニット位置の量が算出されるまでブロ
ック３２、３４、３６、及び３８に概説する処理を繰り返すことができる。これが算出さ
れると、図４のブロック４０に示すように、ユニット位置が非分類領域として再割り当て
される。或いは、この方法は、所定の閾値以下の共通して割り当てられたユニット位置の
量が算出された場合、最初にブロック３６を通過した後にブロック４０へ進むことができ
る。所定の閾値は、システム及びアッセイの用途によって異なってもよい。いくつかの実
施形態では、ブロック３２、３４、３６、及び３８に概説する処理を繰り返す反復数を制
限することができる（すなわち、最大反復数を事前に設定することができる）。このよう
な場合、所定の閾値以下の共通して割り当てられたユニット位置の量が算出されたときに
、或いは事前に設定した反復数が満たされた場合に反復処理を終了することができる。後
者の場合、一般に所与の分類領域の組では所定の閾値を達成できないと判断することがで
き、従って図４に概説する方法を終了することができる。このような時点で、異なる分類
領域の組を選択して図４に概説する方法を通じて処理するための、及び／又はブロック３
６に概説する処理に影響する閾値を下げるための是正措置をとることができる。なお、図
面を簡略化するために、図４にはブロック３２、３４、３６、及び３８を繰り返すことが
できる反復数に関する制限は示していないが、当業者であれば、前述の説明に基づいてこ
のような制限の組み入れ方を知っているであろうと断言する。
【００２９】
　代替の実施形態では、方法が、共通して割り当てられたユニット位置の量を所定の閾値
と比較するステップ（すなわち、ブロック３６を参照しながら説明した処理）を含まなく
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てもよい。むしろ、場合によっては図４に示すフロー図からブロック３６を省略すること
ができ、従って方法はブロック３４からブロック３８へ直接進むことができる。このよう
な実施形態では、ブロック３２、３４、及び３８に概説する処理を所定の回数繰り返すこ
とができる。次に、所定の反復数が終了すると、共通して割り当てられたユニット位置の
量が最小の分類領域の構成が選択され、ブロック４０において、関連する共通して割り当
てられたユニット位置が非分類領域として割り当てられる。このような実施形態は、ブロ
ック３０を参照しながら最初に説明した特定の閾値に縛られない分類領域の組と比較して
、共通して割り当てられたユニット位置の量が少ない分類領域の組を求めるのに有利とな
り得る。なお、図面を簡略化するために、図４にはブロック３６の省略及びブロック３２
、３４、及び３８を繰り返すことができる反復数に関する制限を示していないが、当業者
であれば、前述の説明に基づいてこのような制限の組み入れ方を知っているであろうと断
言する。
【００３０】
　さらに他の実施形態では、方法が、共通して割り当てられたユニット位置の数を定量化
するステップ（すなわち、ブロック３４を参照しながら説明した衝突計数処理）、又は分
類領域の次元属性を調整するステップ（すなわち、ブロック３８を参照しながら説明した
処理）を含まなくてもよい。具体的には、ブロック３４及び３８に関連する処理も任意で
あり、従っていくつかの実施形態では、図４に示すフロー図からこれらを省略することが
できる。むしろいくつかの実施形態では、アッセイ分析システムの粒子分類領域を構成す
るための方法は、ブロック３２からブロック４０へ直接進むことができる。しかしながら
、いくつかの実施形態では、分類マトリックス内の共通して割り当てられたユニット位置
の数を計算し、分類領域の次元属性を調整して、共通した割り当てを最小限にできるよう
にすることが有利となり得る。具体的には、分類領域の比較的大きな部分を保持して、比
較的高い分類効率を達成できることを確実にすることが有利となり得る。
【００３１】
　いずれにせよ、いくつかの実施形態では、方法が、ブロック４２で示すように、再割り
当てした非分類領域に隣接するユニット位置（すなわち、以前に共通して割り当てられた
ものとして区別したユニット位置）を非分類領域として再割り当てするステップを含むこ
とができる。このような処理は、ブロック４０に概説した処理の後に、或いはこれと同時
に行うことができる。一般に、図４２に概説する処理の影響を受けるユニット位置の数は
、システム及びアッセイの用途によって異なってもよい。例えば、いくつかの実施形態で
は、ブロック４２に示す処理が、ブロック４０に基づいて割り当てた非分類領域と直接隣
接するユニット位置の組のみを非分類領域として再割り当てするステップを含むことがで
きる。本明細書では、このような実施形態を、ブロック４０に基づいて割り当てた分類領
域の境界に対して隣接する単層のユニット位置を再割り当てするステップと呼ぶことがで
きる。その他の場合、ブロック４２に示す処理は、隣接する多層のユニット位置を再割り
当てするステップを含むことができる。換言すれば、ブロック４２に示す処理は、ブロッ
ク４０を参照しながら割り当てた非分類領域に直接隣接するユニット位置の組から横方向
に延びる１又はそれ以上のユニット位置の組を非分類領域として再割り当てするステップ
を含むことができる。さらに他の実施形態では、図４に示す方法が、隣接するユニット位
置を再割り当てする処理を含まなくてもよい。具体的には、ブロック４２に示す処理は任
意であり、従っていくつかの実施形態では、図４に示すフロー図からこの処理を省略する
ことができる。
【００３２】
　一般に、非分類領域として再割り当てされるユニット位置が多くなるにつれて誤分類の
発生は減少するが、非分類領域として再割り当てされる領域が多くなるにつれて分類効率
（リジェクトクラスに分類された粒子に対する集団に分類された粒子の比率）は低下する
。従って、分類領域間の緩衝領域を最小にすることと、緩衝領域を拡大することとの間に
はトレードオフが存在する。一般に、最適化は、使用するシステム及び分析しようとする
アッセイに依存する。
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【００３３】
　共通して割り当てられたユニット位置を、及び実施形態によっては隣接するユニット位
置を再割り当てする処理を図２ｂに示す。詳細には、図２ｂは、非分類領域として再割り
当てされた分類領域１～２、４～５、３及び６～７、並びに１０～１１の共通して割り当
てられたユニット位置を示しており、図４ではこれらを分類マトリックス内の空白部分と
して示している。ある意味では、分類領域１～２、４～５、３及び６～７、並びに１０～
１１の共通して割り当てられたユニット位置を「切り出し」て、粒子を２つの異なるカテ
ゴリにカテゴリ分けする可能性及び／又は粒子を誤った集団にカテゴリ分けする可能性が
減少又は排除されるようにしている。換言すれば、共通して割り当てられたユニット位置
の再割り当てにより、分類領域間に緩衝が導入される。再割り当て技術の利点は、分類領
域のサイズを大幅に制限することなく領域を合理的に大きくできる点である。
【００３４】
　上述したように、本明細書で説明する方法、記憶媒体及びシステムは、物理的な意味に
おいて、グラフで示す分類マトリックス及び分類領域に必ずしも依存するわけではない。
従って、共通して割り当てられたユニット位置を再割り当てする処理は、必ずしも図２ａ
及び図２ｂに示すような分類マトリックスの表現に依存する必要があるというわけではな
い。むしろ、処理は仮想的な意味で実施することができ、具体的にはメモリに記憶された
個々の分類領域の個々の点（すなわちユニット位置）を走査することができる。このよう
な走査処理中、以前に走査した領域がすでにそのユニット位置（すなわち、共通して割り
当てられたユニット位置）を占めている場合、このユニット位置を非分類点として再割り
当てすることができる。場合によっては、再割り当て処理は、メモリに記憶されたユニッ
ト位置の識別子を変更するステップを含むことができる。例えば、最初にユニット位置に
、その割り当てられたカテゴリに関連する（１～１２などの）数字を割り当て、その後こ
のユニット位置を非分類領域の一部として示すために数字「０」を再割り当てすることが
できる。
【００３５】
　他の実施形態では、共通して割り当てられていると識別されたユニット位置に、例えば
－１などの一意の識別子を再割り当てすることができる。このような一意の識別子は、最
初に分類領域として割り当てられていない他の非分類点とこのユニット位置を区別するの
に役立つことができ、このことは、図４のブロック４２に関する任意の処理として上述し
たように、一意の識別子に隣接する点を非分類領域として再割り当てできる場合に有用と
なり得る。具体的には、分類マトリックス全体を検索することができ、－１の識別子に隣
接するあらゆる点を－１の識別子に置き換え、従って緩衝を大きくすることができる。或
いは、－１の識別子を有する点とともに、この－１の識別子に隣接する点に０識別子を再
割り当てして、分類マトリックスのその他の空白部分とともに、より大きな緩衝を空白部
分として分類できるようにすることができる。
【００３６】
　図４に示すように、いくつかの実施形態では、アッセイ分析システムの粒子分類領域を
構成するための方法は、ブロック４０又はブロック４２の後に終了することができる。し
かしながら、その他の場合、再割り当て技術（すなわち、ブロック３２及び４０、及び時
にはブロック４２の処理）とともに組み入れることが望ましい追加の処理に、分類領域の
１又はそれ以上の分類効率の判定がある。特に、再割り当て技術を実施した後に１又はそ
れ以上の分類領域の分類効率を判定して、分類領域が、アッセイ内で使用する粒子集団を
表さなくなるほど再割り当て処理によって望ましくないように変化しないことを確実にす
ることが有利となり得る。これに加えて、或いはこれとは別に、再割り当て技術を実施す
る前に分類マトリックスの１又はそれ以上の分類領域の分類効率を判定して、アッセイ内
で使用する粒子集団を表す分類領域に処理が適用されることを確実にすることも有利とな
り得る。
【００３７】
　１又はそれ以上の分類領域の分類効率を計算するための例示的な技術を、図４のブロッ
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ク４４～４８に示す。特に、ブロック４４は、複数の粒子の測定可能パラメータに対応す
るデータの取得に関する。いくつかの実施形態では、アッセイ測定システムによってデー
タを取得することができ、このデータは、以下に限定されるわけではないが、粒子を分類
するために使用するものを含むいくつかの異なるパラメータの測定値を含むことができる
。例えば、このデータは、粒子の蛍光性、光散乱、電気インピーダンス、又はその他のあ
らゆる測定可能な特性の測定値を含むことができる。いずれにせよ、処理は、図４のブロ
ック４６及び４８にそれぞれ示すように、データの少なくとも一部が対応する分類マトリ
ックス内のユニット位置を識別するステップと、複数の分類領域に関する複数の粒子の分
類効率を計算するステップとをさらに含むことができる。上述したように及び図４に示す
ように、分類効率の計算（すなわち、ブロック４４～４８に関連する処理）は、再割り当
て処理（すなわち、ブロック３２及び４０、及び時にはブロック４２に関連する処理）の
前及び／又は後に行うことができる。具体的には、図４には、再割り当て処理前に分類効
率を計算する場合のブロック３０からブロック４４までの連続矢印を示している。また、
図４には、再割り当て処理後に分類効率を計算する場合のブロック４２（又はブロック４
０）からブロック４４までの連続矢印を示している。
【００３８】
　場合によっては、より高い分類効率の達成を試みるために、分類効率の計算を使用して
分類領域の次元属性を調整すべきかどうかを判定することができる。具体的には、図４に
示す方法は判定ブロック５０を含むことができ、ここで、計算した分類効率が所定の閾値
未満であると判定された場合、方法はブロック５２へ進んで複数の分類領域のうちの１又
はそれ以上の１又はそれ以上の次元属性値を調整する。所定の閾値は、システム及びアッ
セイの用途によって異なってもよい。また、次元属性は、分類領域を特徴付けるサイズ、
形状、角度、又はその他のあらゆるパラメータに対応することができる。
【００３９】
　１又はそれ以上の値を調整した後、方法はブロック４６へ戻り、ブロック４４で取得し
たデータの少なくとも一部が対応する調整済みの分類領域を有する分類マトリックス内の
ユニット位置を識別し、その後ブロック４８へ進んで新たな分類効率を計算し、これをブ
ロック５０の所定の閾値と比較する。いくつかの実施形態では、図４に示すように、所定
の閾値を満たす又はこれを超える分類効率が計算されるまで、ブロック４６、４８、５０
、及び５２に関連する処理を繰り返すことができる。他の実施形態では、反復数を制限す
ることができる（すなわち、最大反復数を事前に設定することができる）。このような場
合、所定の閾値以上の分類効率が計算されたときに、或いは事前に設定した反復数が満た
された場合に反復処理を終了することができる。後者の場合、一般に所与の分類領域の組
では所定の閾値を達成できないと判断することができ、従って図４に概説する方法を終了
することができる。このような時点で、異なる分類領域の組を選択して図４に概説する方
法を通じて処理するための、及び／又はブロック５０に概説する処理に影響する分類効率
閾値を下げるための是正措置をとることができる。なお、図面を簡略化するために、図４
にはブロック４６、４８、５０、及び５２を繰り返すことができる反復数に関する制限は
示していないが、当業者であれば、前述の説明に基づいてこのような制限の組み入れ方を
知っているであろうと断言する。
【００４０】
　図４に示すように、所定の閾値以上の分類効率が達成されると方法はブロック３２へ戻
り、特にブロック５２に概説する調整処理を使用する実施形態では再割り当て処理を再び
開始することができる。その他の場合、方法はブロック３２へ進んで再割り当て処理を初
めて開始することができる（すなわち、効率を計算する前に再割り当て処理を行っていな
い場合）。さらに他の実施形態では、所定の閾値以上の分類効率を達成すると、方法を終
了することができる。特に、分類効率のベースになる分類領域の組に再割り当て処理をす
でに行っている場合（すなわち、分類領域の次元属性をブロック５２に関して変更してい
ない場合）、方法を終了することが有利となり得る。いずれにせよ、図４に概説した方法
に当業者にとって既知の対策を組み込んで、再割り当て処理と分類効率の計算との交互の
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切り替えが、過度に時間のかかる（又は終わりのない）サイクルに巻き込まれないように
することができる。
【００４１】
　アッセイ分析システムの分類領域を構成するための別の方法を図５のフロー図に示す。
なお、図４及び図５に関して説明する方法は必ずしも互いに相容れないわけではなく、従
っていくつかの実施形態では、これらの両方を使用してアッセイ分析システムの分類領域
を構成することができる。一般に、図５に関して説明する方法を使用して、測定した粒子
の値により正確に対応する値を特徴とする分類領域を作成することができる。より具体的
には、図５に関して説明する方法を使用して、粒子集団カテゴリの１又はそれ以上の値を
、測定した粒子の値よりも低い精度の分類マトリックス内に収まる際にこれらの対応する
分類領域の偏移を担うように調整することができる。上述したように、いくつかの実施形
態では、分類マトリックスは、特にシステムメモリ容量を減少させるために、粒子から測
定できる値の規模よりも大きな粒度の規模によって構成されることが多い。例えば、いく
つかの実施形態では、測定した粒子パラメータの対数値から計算した整数の範囲によって
分類マトリックスを構成することができる。しかしながら、場合によっては、測定した粒
子の値を分類マトリックスの対数規模に適合するように換算することにより値に歪みが生
じ、粒子分類の精度が低下する可能性がある。図３は、図５に概説する処理から得られる
分類マトリックス及び分類領域の偏移のグラフ表示であり、従って図３については図５と
ともに説明する。
【００４２】
　上述したように、本明細書では、分類マトリックスを、分類に使用する粒子の測定パラ
メータに対応する（実際の又は仮想的な）一連の値と見なす。また、本明細書で使用する
「分類領域」という用語は、粒子の集団を分類できる分類マトリックスの範囲を意味する
。「粒子集団カテゴリ」という用語は、粒子集団（すなわち、「粒子集団」という用語は
、類似の特性を有する粒子の組を意味する）の１又はそれ以上のパラメータの見込まれる
測定値のグループ分けを意味するという点で「分類領域」という用語とはわずかに異なる
。詳細には、「粒子集団カテゴリ」という用語は、粒子集団の１又はそれ以上のパラメー
タの測定規模によって特徴付けられる見込まれる値のグループ分けを意味するが、分類領
域の値は、これらを配置する分類マトリックスの値及び粒度の範囲に依存する。
【００４３】
　例えば、中央蛍光強度（ＭＦＩ）を使用してアッセイの粒子を分類する実施形態では、
粒子集団の見込まれるＭＦＩ値のグループ分けを粒子集団カテゴリと呼ぶことができる。
逆に言えば、このような粒子集団カテゴリに対応する分類マトリックスの分類領域は、分
類マトリックスの値及び粒度の範囲によって同じ値を含むこともあれば、又は異なる値を
含むこともある。具体的には、分類マトリックスが、粒子の測定に使用するＭＦＩ規模と
同じ値及び粒度によって構成される場合、分類領域を含む値の範囲は、対応する粒子集団
カテゴリの値と同じになる。反対に、分類マトリックスが、粒子の測定に使用するＭＦＩ
規模と異なる値及び／又は粒度によって構成される場合、分類領域を含む値の範囲は、対
応する粒子集団カテゴリの値と異なるようになる。
【００４４】
　図５に示すように、アッセイ分析システムの分類領域を構成するための方法はブロック
６０を含むことができ、ここでアッセイ粒子集団カテゴリ内の点に対応する１又はそれ以
上の値が新しい値に数学的に変換される。本明細書で使用する「数学的に変換する」とい
う用語は、一般に数式を適用してある値を異なる値に変化させることを意味することがで
きる。あらゆる式を考えることができ、一般にこれらの式は、粒子に関するデータを取得
するための測定規模に対する分類マトリックスの所望の粒度に依存することができる。い
くつかの例示的な式は、対数ベースの式、指数関数、累乗、２項式、テイラー又はマクロ
ーリン級数、パラメータ方程式、座標変換であってもよく、或いは個々の点に定数を乗算
又は加算する比較的複雑でない式であってもよい。ブロック６０に概説する処理のために
他の式を考えることもできる。従って、以下の表１及び表２に関して図５に概説する方法
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を参照しながら説明する例示的な数学的処理は、このような処理に対数ベースの式を利用
するが、図５に示す方法は、必ずしもこのように限定されるわけではない。
【００４５】
　上述したように、粒子集団は１又はそれ以上の測定パラメータによって特徴付けること
ができ、従って粒子集団カテゴリ内の点は１又はそれ以上の値によって特徴付けることが
できる。例えば、以下の表１に関して図５に概説する方法を参照しながら説明する例示的
な数学的処理は、分類チャネル「ＣＬ１」、「ＣＬ２」、及び「ＣＬ３」として示す３つ
のパラメータによって特徴付けられる粒子集団カテゴリについて説明するものである。従
って、ブロック６０に概説する処理は、アッセイ粒子集団カテゴリ内の点に対応する１又
はそれ以上の値を数学的に変換するステップを含むことができる。
【００４６】
　一般に、ブロック６０に概説する処理に対応するアッセイ粒子集団カテゴリ内の点は、
構成されるアッセイ粒子集団カテゴリ内のあらゆる点に対応することができる。いくつか
の実施形態では、この点がアッセイ粒子集団カテゴリの中心点になることが有利となり得
る。特に、粒子集団は、アッセイ粒子集団カテゴリの中心点を基準とする目標量の染料で
これらを着色することにより生み出されることが多い。しかしながら、場合によっては、
特にアッセイ粒子集団カテゴリに含まれる値のグループ分けに関して粒子集団が偏ってい
ることが予想される場合には、この点が非中心点にあることが有利となり得る。このよう
な場合、粒子集団カテゴリの中心点ではなく非中心点を、粒子集団に着色するための基準
とすることができる。いずれにせよ、測定した粒子の値を、より低い粒度の分類マトリッ
クスに適合させるように換算することにより、値に歪みが生じる可能性がある。この結果
、目標染料量が、分類領域の（中心などの）特定の点と直接相関しなくなる可能性がある
。従って、図５に示す方法は、粒子の集団の目標染料量を調整するために特に有益となり
得る。その他の場合、ブロック６０に概説する処理のために、必ずしも粒子集団に着色す
ることに関連するとは限らない粒子集団カテゴリの点を考慮することができる。このよう
な点の例として、以下に限定されるわけではないが、分類領域の外周沿いの点を挙げるこ
とができる。
【００４７】
　ブロック６０に基づいて１又はそれ以上の値を数学的に変換した後、それぞれブロック
６２、６４、及び６６に示すように、この１又はそれ以上の数学的に変換された値が、１
又はそれ以上の第１の整数にそれぞれ換算され、この１又はそれ以上の第１の整数が数学
的に変換され、この結果として得られる１又はそれ以上の値がそれぞれ１又はそれ以上の
第２の整数に換算される。第１及び第２の整数への値の換算は、値の四捨五入又は切り捨
てを含むことができる。一般に、ブロック６４に概説する処理の１又はそれ以上の整数を
数学的に変換するために使用する式は、参照ブロック６０において１又はそれ以上の値を
数学的に変換するために使用する式の逆とすることができる。例えば、ブロック６０に概
説する処理の１又はそれ以上の値を対数ベースの式を使用して数学的に変換する場合、ブ
ロック６４に基づく１又はそれ以上の第１の整数をベースが同じ逆対数ベースの式を使用
して数学的に変換することができ、或いは逆もまた同様である。さらに、ブロック６０に
概説する処理の１又はそれ以上の値を、特定の正の指数で累乗した式を含む式を使用して
数学的に変換する場合、ブロック６４に基づく１又はそれ以上の第１の整数を、その数の
負数で累乗した式を含む式を使用して数学的に変換することができ、或いは逆もまた同様
である。さらに、ブロック６０に概説する処理の１又はそれ以上の値を、ある定数による
乗算を含む式を使用して数学的に変換する場合、ブロック６４に基づく１又はそれ以上の
第１の整数を、同じ定数による除算を含む式を使用して数学的に変換することができ、或
いは逆もまた同様である。
【００４８】
　いずれにせよ、ブロック６６に概説する処理後、方法はブロック６８へ進み、ここでブ
ロック６０で参照したアッセイ粒子集団カテゴリ内の点の１又はそれ以上の置き換え値と
して１又はそれ以上の第２の整数がそれぞれ指定される。いくつかの実施形態では、これ
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に加えて、或いはこれとは別に、ブロック７０に示すように、方法が、１又はそれ以上の
第２の整数を粒子集団に着色するための目標として指定するステップを含む。しかしなが
ら、このような処理は任意であり、従っていくつかの実施形態では、図５からブロック７
０を省略することができる。具体的には、第２の整数の１又はそれ以上は、アッセイ粒子
集団カテゴリ内の点の１又はそれ以上の元の値と比較的近く（例えば、差分は粒子を着色
できる精度よりも小さい）、従って粒子集団に着色するための目標の変更が必要ない場合
がある。いずれにせよ、アッセイ粒子集団カテゴリの１つの点が変更され、従って分類領
域の対応するユニット位置が元の位置から歪むと、分類領域内のその他の点が、分類領域
の既知の構成（すなわち、サイズ、形状、寸法）を基準にして同じ方向及び大きさに偏移
するようになる。複数の分類領域の例示的な偏移効果を図３に示す。
【００４９】
　図５に示すように、いくつかの実施形態では、方法が、ブロック６８又は７０の後にブ
ロック７２へ進み、その他の評価すべきアッセイ粒子集団カテゴリが存在するかどうかを
判定することができる。判定が肯定的なものであった場合、方法はブロック６０へ戻り、
異なるアッセイ粒子集団カテゴリ内の点に対応する１又はそれ以上の値を数学的に処理し
、ブロック６２～６８及び時にはブロック７０に概説する処理を異なるアッセイ集団カテ
ゴリに対してさらに実施する。あらゆる数のアッセイ粒子集団カテゴリに対してこのよう
な処理を繰り返すことができ、場合によってはアッセイのために考慮される全てのアッセ
イ粒子集団カテゴリに対して繰り返すことができる。ブロック７２において、評価すべき
他のアッセイ粒子集団カテゴリが存在しないと判定された場合、処理は終了することがで
き、或いはブロック７４へ進んで、ブロック７４～８８を参照しながら以下でより詳細に
説明する任意の評価処理を開始することができる。代替の処理では、ブロック６０～６８
に関して説明する一連の数学的処理を、複数のアッセイ粒子集団カテゴリに対して同時に
実施することができる。
【００５０】
　以下でより詳細に説明するように、複数のアッセイ粒子集団カテゴリに対して複数の置
き換え値を指定した後に、図５を参照しながら説明する任意の評価処理（すなわちブロッ
ク７４～８８）を行うことができる。しかしながら、他の実施形態では、単一のアッセイ
粒子集団カテゴリに対して１又はそれ以上の置き換え値を指定した後に任意の評価処理を
行うことができる。後者の実施形態を反映させるために、図５はブロック７０と７４の間
に接続矢印を含み、ブロック７０に関連する処理を方法から省略した場合に、代わりにこ
の矢印がブロック６８と７４の間の接続矢印として機能することができる。いずれにせよ
、任意の評価処理を行った後に追加のアッセイ粒子集団カテゴリを評価することができ（
すなわち、アッセイ粒子集団カテゴリ内の点に対応する値を数学的に調整して点の置き換
え値を指定することができる）、従って図５には、このような選択肢を示すためにブロッ
ク８２と７２の間に接続矢印が存在する。他の実施形態では、任意の評価処理を先に行う
ことができ、従って場合によっては図５からブロック７４～８８を省略することができる
。
【００５１】
　一般に、任意の評価処理を使用して第２の整数が分類マトリックスの規模にいかに良く
適合するかを判定し、結果として生じる分類領域が、測定した粒子集団の値に正確に対応
できるようにすることができる。図５に示すように、ブロック７４は、ブロック６０に基
づいて１又はそれ以上の値を数学的に変換するために使用した式を適用することにより、
１又はそれ以上の整数を数学的に変換するステップを含む。ブロック７４に概説する処理
は、ブロック７０を参照しながら説明した処理の直後に実施することができ、或いはブロ
ック７２において評価すべき他のアッセイ粒子集団カテゴリが存在しないと判定された際
に実施することができる。いずれにせよ、方法はブロック７４の後にブロック７６へ進み
、ここで（単複の）第２の整数を数学的に変換するにより得られる（単複の）値と、これ
らに最も近い（単複の）整数との間の（単複の）差分が計算される。その後、評価処理は
、後述するようにブロック７８において２つの方法の一方へ進む。
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【００５２】
　単一のアッセイ粒子集団カテゴリが評価され、その値の１又はそれ以上が、ブロック６
６において算出した１又はそれ以上の第２の整数に置き換えられている場合、或いは各個
々のアッセイ粒子集団カテゴリに評価処理を実施することが望ましい場合、方法はブロッ
ク８０へ進み、ブロック７６で計算した（単複の）差分が所定の閾値よりも大きいかどう
かを判定することができる。所定の閾値は、システム及びアッセイの用途によって異なっ
てもよい。図５のブロック８２に示すように、計算した（単複の）差分が所定の閾値より
も大きい場合、ブロック６８における（単複の）置き換え値としての（単複の）第２の整
数の指定は無効になる。具体的には、差分が所定の閾値よりも大きい場合には、対応する
第２の整数が、分類領域の測定した粒子集団の値をより良く表していないことを示してい
ることがあり、従ってアッセイ粒子集団カテゴリ内の点をこのような数に調整することは
有益でない可能性がある。反対に、計算した（単複の）差分が所定の閾値未満の場合、ア
ッセイ粒子集団カテゴリ内の（単複の）点の置き換え値としての（単複の）第２の整数の
指定は残存する。
【００５３】
　代替の実施形態では、方法が、ブロック７６において計算した（単複の）差分を所定の
閾値と比較するステップ（すなわち、ブロック８０を参照しながら説明した処理）を含ま
なくてもよい。むしろ、場合によっては、図５に示すフロー図からブロック８０を省略す
ることができる。その代わりに、ブロック６０に基づいて実施した数学的変換により得ら
れる（単複の）値と、これらの最も近い（単複の）整数との間の（単複の）差分を計算す
る処理を行うことができる。このような（単複の）差分が、ブロック７６に基づいて計算
した（単複の）差分よりも小さいと判定されると、方法はブロック８２へ進み、ブロック
６８において（単複の）置き換え値が破棄されたように（単複の）第２の整数の指定を破
棄することができる。なお、図面を簡略化するために、図５にはブロック８０の省略及び
前述の処理を表すブロックの置換を示していないが、当業者であれば、前述の説明に基づ
いてこのような制限の組み入れ方を知っているであろうと断言する。
【００５４】
　いずれにせよ、方法はブロック７２へ進み、上述した評価処理に続いて評価すべきその
他のアッセイ粒子集団カテゴリが存在するかどうかを判定することができる。異なるアッ
セイ粒子集団カテゴリ内の点を評価するために、ブロック６０～７６に関連する一連のス
テップ及び上述の評価処理を何度も繰り返すことができる。評価すべきその他のアッセイ
粒子集団カテゴリが存在しないと判定されると、処理を終了することができる。代替の実
施形態では、特に評価処理前に複数のアッセイ粒子集団カテゴリが評価されている場合、
方法は、上述の評価処理からブロック７６へ進むことができる。さらに他の実施形態では
、ブロック６０に基づいて行った数学的変換から得られる（単複の）値とこれらに最も近
い（単複の）整数との間の（単複の）差分が、ブロック７６に基づいて計算した差分より
も大きいと判定された後に、ブロック８０において、計算した値が所定の閾値未満である
と判定された時点で、或いはブロック８２において置き換え値としての第２の整数の指定
を破棄した時点で処理は終了することができる。しかしながら、図面を簡略化するために
、図５にはこのような終了シナリオはいずれも示していない。
【００５５】
　任意の評価処理の前に、複数のアッセイ粒子集団カテゴリ内の点が評価され、ブロック
６６において算出した第２の整数に置き換えられている場合、方法はブロック７８からブ
ロック８４へ進み、所定の閾値を上回る第２の整数の各々に関して計算した差分の割合を
計算することができる。所定の閾値は、システム及びアッセイの用途によって異なっても
よく、またブロック８０において参照した所定の閾値と同じであっても又は異なってもよ
い。その後、方法はブロック８６へ進み、割合が事前に設定したレベルよりも大きいかど
うかを判定する。事前に設定したレベルは、システム及びアッセイの用途によって異なっ
てもよい。図５のブロック８８に示すように、割合が事前に設定したレベルよりも大きい
場合、ブロック６８を参照しながら説明した置き換え値としての第２の整数の指定が破棄



(17) JP 5694930 B2 2015.4.1

10

20

30

40

50

される。具体的には、割合が事前に設定したレベルよりも大きい場合には、かなりの数の
第２の整数が、これらのそれぞれのアッセイ粒子集団カテゴリの測定した粒子の値をより
良く表していないことを示していることがあり、従ってアッセイ粒子集団カテゴリ内の点
をこのような数に調整することは有益でない可能性がある。反対に、計算した割合が、所
定のレベル未満の場合、分類領域の置き換え値としての第２の整数の指定は残存する。い
ずれにせよ、図５に示すように、処理はブロック８６又は８８の後に終了することができ
る。或いは、処理はブロック７２へ戻り、他に評価すべきアッセイ粒子集団カテゴリが存
在するかどうかを判定することができる。単に図面を簡略化するために、図５にはこのよ
うな選択肢を示していない。
【００５６】
　代替の実施形態では、方法は、所定の閾値を上回る差分の割合を計算するステップ（す
なわち、ブロック８４を参照しながら説明した処理）を含まなくてもよい。むしろ、場合
によっては、図５に示すフロー図からブロック８４を省略することができる。その代わり
に、ブロック６０に基づいて実施した数学的変換により得られる値と、これらに最も近い
整数との間の（単複の）差分を計算する処理を行うことができる。このような時点で、ブ
ロック７６に基づいて計算した差分よりも小さい差分の割合を計算することができる。場
合によっては、ブロック８６を参照しながら説明したように、このような割合を事前に設
定したレベルと比較することができ、その後方法はブロック８８へ進んで終了し、或いは
ブロック７２へ戻ることができる。なお、図面を簡略化するために、図５にはブロック８
６の省略及び前述の処理の置換を示していないが、当業者であれば、前述の説明に基づい
てこのような制限の組み入れ方を知っているであろうと断言する。
【００５７】
　評価処理は、どのように使用されるかに関わらず、ブロック６０を参照しながら説明し
たアッセイ粒子集団カテゴリ内の点に対応する比較的大きな値のみに関連することができ
る。具体的には、図５に概説する方法が、値を最大２、３パーセントポイントしか変化さ
せない場合、比較的小さな値にとっては、このような変化はそれほど重要ではない場合が
ある。この点、図５に概説する方法に、ブロック６０を参照しながら説明したアッセイ粒
子集団カテゴリ内の特定の数を上回る点に対応する値にのみ評価処理を実施できるように
するための対策を組み入れることができる。或いは、値の範囲全体に評価処理が適用され
るものの、特定の数よりも小さな値に対してはブロック８２及び８８の破棄処理が無視さ
れるように対策を実施することができる。なお、図面を簡略化するために、図５にはこの
ような対策を示していないが、当業者であれば、前述の説明に基づいてこのような制限の
組み入れ方を知っているであろうと断言する。
【００５８】
　図５に概説する方法に追加できる任意の処理は、異なる数学的変換方程式の組を使用し
てブロック６０～７６に関して説明する処理を繰り返すこと、及びその後粒子集団カテゴ
リを評価するために使用する個々の数学的変換方程式の組の、ブロック７６を参照しなが
ら計算した差分を比較することである。このような時点で、最も小さな差分の分散を生成
する数学的変換方程式の組から得られる第２の整数を、ブロック６０に概説する処理で参
照したアッセイ粒子集団カテゴリ内の点の最終的置き換え値として指定することができる
。具体的には、最も小さな差分の分散を生成する数学的変換方程式の組から得られる第２
の整数は、数学的変換方程式の組に基づくパラメータの規模によって構成された分類マト
リックス内の測定した粒子の値に最も正確に対応することができる値を表すことができる
。なお、図面を簡略化するために、図５にはこのような任意の処理を示していないが、当
業者であれば、前述の説明に基づいてこのような制限の組み入れ方を知っているであろう
と断言する。
【００５９】
　以下、図５のブロック６０～８８に関して説明する処理に使用できる例示的な数学的処
理について説明する。また、このような例示的な処理から生成し、使用するデータを表１
及び表２に示す。特に、表１及び表２は、３つのアッセイ粒子集団カテゴリに関して生成
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したデータ、具体的には「ＣＬ１」、「ＣＬ２」、及び「ＣＬ３」として示す個々のアッ
セイ粒子集団カテゴリの３つの分類チャネルの分類データをリストしている。なお、通常
、多重化システムは、３よりも多くのアッセイ粒子集団カテゴリを含むことができる。ま
た、使用するアッセイ分析システムに応じて、３よりも少ない又は多くの分類チャネルを
使用して粒子を分類することもできる。従って、図５を参照しながら説明する処理は、表
１及び表２に示す例示的なデータに限定されると解釈すべきではない。一般に、分類チャ
ネルＣＬ１～ＣＬ３は、粒子を分類するためのいずれのパラメータに関するものであって
もよいが、いくつかの実施形態では、具体的に蛍光測定に関するものとすることができる
。このような場合、特に粒子集団に着色する目標量を変更するために図５に概説する方法
を適用することができる。表１は、特に図５のブロック６０～７０に概説した処理に関し
、表２は、特に図５のブロック７６～８８に関して説明した評価処理及び評価処理の代替
のオプションに関する。
【００６０】
【表１】

【００６１】
【表２】

【００６２】
　表１のＣＬ１～ＣＬ３チャネルのデータを示す最初の３列は、それぞれのアッセイ粒子
集団カテゴリのＭＦＩ目標を含む。表１に示す例では、目標が１から３２，７６７までの
ＭＦＩ規模に基づいているが、より大きな又はより小さな規模及び／又は異なるパラメー
タを目標に使用することができる。いくつかの実施形態では、目標が、それぞれのアッセ
イ粒子集団カテゴリ内の中心点に対応する値を参照するこ
とができる。しかしながら、その他の場合、目標は、アッセイ粒子集団カテゴリ内の他の
点を参照することもできる。表１の次の３列は、（表１では「変換式」と呼ぶ）対数ベー
スの式のＭＦＩ目標を数学的に変換することによって得られる値を含む。このような数学
的処理は、図５のブロック６０に関する。使用できる例示的な対数ベースの式は、Ｃ＝２
５５／ｌｏｇ10（３２，７６７）としたときにＣ＊ｌｏｇ10（ＭＦＩTarget＋１）である
。しかしながら、システム及びアッセイの用途に応じて他の対数ベースの式又は非対数ベ
ースの式を使用することもできる。対数ベースの式から得られる値は、表１の次の３列の
第１の整数値に、具体的には表１に示す例の値を四捨五入することにより換算される。代
替の実施形態では、値を切り捨てることができる。このような数学的処理は、図５のブロ
ック６２に関する。
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【００６３】
　対数ベースの式から得られた値を第１の整数値に換算した後に、この第１の整数が（表
１では「逆変換式」と呼ぶ）逆対数ベースの式で数学的に変換される。このような数学的
処理は、図５のブロック６４に関する。使用できる例示的な逆対数ベースの式は、１０[f

irst integer/C]－１である。しかしながら、システム及びアッセイの用途に応じてその
他の逆対数ベースの式又は非逆対数ベースの式を使用することもできる。逆対数ベースの
式から得られた値は、表１の最後の３列の第２の整数値に、具体的には表１に示す例の値
を四捨五入することにより換算される。代替の実施形態では、値を切り捨てることができ
る。このような数学的処理は、図５のブロック６６に関する。図５のブロック６８を参照
しながら上述したように、この第２の整数は、ブロック６０で参照したアッセイ粒子集団
カテゴリの点の置き換え値として指定され、表１に示す例ではＭＦＩ目標に関する。いく
つかの実施形態では、第２の整数を、アッセイ分析の異なる粒子集団を着色するための、
具体的には図５のブロック７０に対応する目標値としてさらに指定することができる。
【００６４】
　上述したように、ブロック７０に概説する処理は任意であり、従っていくつかの実施形
態では、表１に示す例から省くことができる。具体的には、第２の整数の１又はそれ以上
は、アッセイ粒子集団カテゴリ内の点の１又はそれ以上の元の値と比較的近く（例えば、
差分は粒子を着色できる精度よりも小さい）、従って粒子集団に着色するための目標の変
更が必要ない場合がある。例えば、表１に関して以下で説明する例示的な数学的処理では
、実際には粒子集団に着色するための目標の変更は、約２００よりも多くのＭＦＩ目標を
有する粒子集団カテゴリに関してのみ行うことが賢明であることが判明した。このことは
、一般に表１に関して説明する一連の数学的処理により生成される第２の整数が、これら
の元のＭＦＩ目標の値から最大約２％変化するという推定に起因する。特に、ＭＦＩ目標
の変化が最大２％であるということは、特に大抵の染色技術の精度を考えた場合、小さな
目標数にとってはさほど重要ではない。しかしながら、大きなＭＦＩ目標にとっては２％
の変化が重要となり得る。このことに基づき、図５のブロック７０に概説する処理に、例
えば、元のＭＦＩ目標が２００などの所定の閾値よりも大きな粒子集団カテゴリ対しての
み粒子集団に着色するための目標として第２の整数の指定を行うための対策を含めること
ができる。表１に示す分類領域１は、特に全ての３つのチャネルＣＬ１～ＣＬ３のＭＦＩ
目標が２００未満であるので、このような対策を使用して第２の整数の指定を行わなくて
もよい。
【００６５】
　図５を参照しながらさらに上述したように、いくつかの実施形態では、図５で概説した
処理は、分類マトリックスの対数規模に第２の整数がいかに良く適合するかを判定する評
価処理含むことができ、これがさらに、結果として得られた分類領域が特定の集団の測定
値にいかに正確に対応できるかを反映する。このような評価処理に使用できる数学的処理
の例を表２に示す。具体的には、表２の最初の３列は、表１の最後の３列の第２の整数を
対数ベースの式で数学的に処理することから得られる値を含む。このような処理は、図５
のブロック７４に関する。一般に、対数ベースの式は、式中のＭＦＩ目標の値が第２の整
数に置き換えられることを除き、ＭＦＩ目標の処理に使用する式と類似することができる
。例えば、表１の例に使用できる例示的な対数ベースの式は、Ｃ＝２５５／ｌｏｇ10（３
２，７６７）としたときに、Ｃ＊ｌｏｇ10（ｓｅｃｏｎｄ　ｉｎｔｅｇｅｒ＋１）である
。
【００６６】
　図５のブロック７６に関して上述したように、評価処理で使用する対数ベースの式から
得られる値と、これらの最も近い整数との間の差分を計算することができる。従って、表
２の最初の３列における対数ベースの式から得られる値は、表３の次の３列の第３の整数
値に、具体的には表２に示す例の値を四捨五入することにより換算される。代替の実施形
態では、値を切り捨てることができる。表２の次の３列は、表２の第１の組の３列と第２
の組の３列との間の差分の絶対値を示す。このような数学的処理は、図５のブロック７４
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に関する。場合によっては、図５のブロック８０で示したように、算出した差分を所定の
閾値と比較して、アッセイ粒子集団カテゴリの各々に関して計算した第２の整数が分類マ
トリックスの対数規模にいかに良く適合するかを判定することができる。一般に、システ
ム及びアッセイの用途によって所定の閾値は異なってもよい。例示的な所定の閾値は、例
えば約０．２５とすることができる。このような閾値を使用して、領域＃１のＣＬ１値を
除く表２に示す第２の整数は、全て分類マトリックスの対数規模内で良く適合すると見な
すことができる。
【００６７】
　領域＃１のＣＬ１値は、算出した０．４７という差分を有する。これに基づき、図５の
ブロック８２で示したように、領域＃１のＣＬ１値のＭＦＩ目標値の１９．００という第
２の整数値の指定を破棄することができる。しかしながら、いくつかの実施形態では、領
域＃１のＣＬ１チャネルのＭＦＩ目標が２００未満なので、指定を破棄することができな
い。特に、図５を参照しながら上述したように、評価処理に、特定の数字よりも小さな値
に関してはブロック８２及び８８を破棄する処理が無視されるように対策を行うことがで
きる。上述したように、粒子集団の染色目標に関する表１の第２の整数を指定することに
関しては、２００未満のＭＦＩ目標ではこのような染色指定が役に立たないことがある。
このことは、一般に表１に関して説明する一連の数学的処理が、これらの元のＭＦＩ目標
の値から最大約２％変化する第２の整数を生成するという推定に起因する。同じ理由によ
り、表２に概説する例示的な評価処理のブロック８２及び８８を破棄する処理を無視する
ための対策を行うレベルは、２００未満のＭＦＩ目標とすることができる。或いは、表１
及び表２に示す例に、２００を超えるＭＦＩ目標に関してのみ評価処理を実施するための
対策を組み入れることができる。
【００６８】
　評価処理の代替のルートは、図５のブロック８４に示すように、所定の閾値を上回る複
数のアッセイ粒子集団カテゴリに関して計算した差分の割合を計算すること、及び図５の
ブロック８６に示すように、計算した割合を事前に設定したレベルと比較することである
。一般に、所定の閾値及び事前に設定するレベルは、システム及びアッセイの用途によっ
て異なってもよい。計算した差分の例示的な所定の閾値は約０．２５とすることができ、
計算した割合の例示的な事前に設定したレベルは、例えば約１０％とすることができる。
このような所定の閾値及び事前に設定したレベルを使用して、表１に示す第２の整数を、
領域１～３の分類チャネルＣＬ１～ＣＬ３のＭＦＩ目標の置き換え値として破棄すること
ができる。特に、領域＃１のＣＬ１値は０．４７という計算した差分を有し、これが値の
約１１％を占め、その後第２の整数を全て置き換え値として破棄することができる。或い
は、ＭＦＩ目標の値が２００未満であるという理由で領域＃１のＭＦＩ目標の算出した差
分を無視するという対策を実施することができ、従ってこのような場合、少なくとも領域
＃２及び＃３のＭＦＩ目標の第２の整数の置換を保持することができる。
【００６９】
　上述したように、図５に関しては、本明細書で説明する評価処理に処理の代替の順序を
使用することができる。具体的には、第２の整数及びこれらの最も近い整数の変換に関す
る計算した差分を所定の閾値と比較するのではなく、評価処理は、この差分を、ＭＦＩ目
標の変換から得られる値及びこれらの最も近い整数に関する差分と比較するステップを含
むことができる。このような処理を表２の最後の３列に示す。具体的には、表２の最後の
３列は、ＭＦＩ目標を変換することから得られる値と、表１から得られるこれらの最も近
い整数（すなわち、表１の第２及び第３の組の３列の値）との間の差分の絶対値を計算す
る。表２の計算した差分に関する異なる列の組を比較すると、前の組の３列の差分よりも
小さな最後の３列の組のあらゆる差分により、対応するチャネル及び領域の第２の整数の
指定がＭＦＩ目標の置き換え値として破棄されるようにすることができる。これに基づき
、領域＃１のＣＬ１値を除く表２に示す第２の整数を、全てこれらのＭＦＩ目標の置き換
え値として保持することができる。上述したように、このような評価処理に、２００を超
えるＭＦＩ目標に対してのみ評価処理を実施するための対策を行い、従ってこのような場
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合、ＣＬ１チャネル又は領域＃１の差分が小さいという表記法は重要ではないことがある
。
【００７０】
　上述したように、図６、図７、図１１、及び図１２は、アッセイの粒子を分類するため
の方法を示すフロー図である。図８～図１０は、図６、図７、図１１、及び図１２に概説
する処理の説明に役立てるために使用する分類マトリックス及び目標空間のグラフ表示を
示し、従って、図８～図１０についてこのような図とともに説明する。図６に示すように
、粒子を分類するための方法は、複数の粒子の測定可能パラメータに対応するデータを取
得するブロック９０を含むことができる。データは、アッセイ分析システムによって取得
することができ、いくつかの実施形態では、以下に限定されるわけではないが、粒子を分
類するために使用するものを含むいくつかの異なるパラメータの測定値を含むことができ
る。例えば、データは、粒子の蛍光性、光散乱、電気インピーダンス、又はその他のあら
ゆる測定可能な特性を含むことができる。
【００７１】
　処理は、図６のブロック９２に示すように、取得した個々の粒子のデータの少なくとも
一部が対応する分類マトリックス内のユニット位置を識別するステップをさらに含むこと
ができる。また、方法は、識別したユニット位置に対応するデータが分類マトリックス内
の所定の座標経路に沿って平行移動するブロック９４を含むことができる。一般に、所定
の座標経路は、分類マトリックスの軸ごとのユニット数により特徴付けることができる。
さらに、識別したユニット位置に対応するデータの平行移動は、一般に識別したユニット
位置に関して所定数のユニットだけデータ点を移動することを意味することができる。例
えば、所定の座標経路が、（１，２，３）である場合、データ点は、分類マトリックスの
ｘ軸に沿って１ユニット、分類マトリックスのｙ軸に沿って２ユニット、及び分類マトリ
ックスのｚ軸に沿って３ユニットだけ移動する。図８は、分類マトリックス内の所定の座
標経路に沿って平行移動する識別したユニット位置（すなわち、識別したユニット位置を
星印で示し、座標経路を点線で示す）の例示的なグラフ表示である。図８は、分類マトリ
ックスの起点近くに位置する目標空間（すなわち、平行線楕円領域として示す目標空間）
をさらに示している。以下でより詳細に説明するように、目標空間を図６に概説する方法
に使用し、データ点がユニット位置から目標空間まで平行移動する座標経路に基づいて粒
子を特定の粒子集団に分類する。
【００７２】
　場合によっては、分類マトリックス内のユニット位置を識別する処理が、ユニット位置
を含む分類マトリックスのセグメント又はノードを識別するステップをさらに含むことが
できる。一般に、分類マトリックスのセグメント又はノードとは、複数のユニット位置を
含む分類マトリックスの範囲を意味することができるが、セグメント又はノードが必ずし
もアッセイの粒子集団カテゴリに対応しないという点で「分類領域」という用語とは異な
る。例示的な分類マトリックスを、例えば四分円などの等面積の部分に分割することがで
きる。しかしながら、分類マトリックスの分割ではあらゆる数、サイズ、及び形状のノー
ドを考慮することができる。いずれにせよ、識別した分類マトリックスのセグメントから
データを平行移動させるステップは、データを識別セグメントに関連する所定の座標経路
に沿って移動させるステップを含むことができる。このような技術は、データ点を目標空
間に適合させることを考慮された座標経路の数を減少させることができ（ブロック９６及
び１００を参照しながら以下でより詳細に説明する処理）、従って処理時間を節約するこ
とができる。しかしながら、ユニット位置を含む分類マトリックスのセグメント又はノー
ドを識別することは、図６を参照しながら説明する方法の任意の処理であり、従っていく
つかの実施形態では省略することができる。
【００７３】
　いずれにせよ、データを平行移動した後、ブロック９６において、平行移動したデータ
が事前設定した分類マトリックスの位置に存在する目標空間内に収まるかどうかに関して
判定が行われる。この事前設定した位置は、分類マトリックス内のいずれの位置であって
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もよい。いくつかの実施形態では、事前設定した位置が、分類マトリックスを構成する軸
の起点を含むことができ、特定の例では、この起点を目標空間の中心とすることができる
。本明細書で使用する「目標空間」という用語は、一般に、互いに積み重なった１又はそ
れ以上の分類領域構成を示す周辺部を有する境界範囲を意味することができる。本明細書
で使用する場合「分類領域構成」という用語は、形状、サイズなどによって特徴付けられ
るような分類領域の設定設計を意味する。なお、分類領域構成は、必ずしも分類マトリッ
クス内の単一の分類領域に特有のものではない。詳細には、分類マトリックスの２以上の
分類領域が同じ分類領域構成を有することができる。換言すれば、分類マトリックスの異
なる分類領域が均一の寸法を有することができる。従って、目標空間が単一の分類領域構
成を表すか、それとも複数の分類領域構成を表すかの違いは、目標空間が単一の分類領域
を表すか、それとも複数の分類領域を表すかと同等ではない。
【００７４】
　また、目標空間は、境界範囲が単一の分類領域構成のみを表す場合でも、分類マトリッ
クス内の目標空間の座標位置が必ずしも粒子集団の測定値に対応するわけではないという
点で分類領域とは異なる。具体的には、図８に関して以下でより詳細に説明するように、
目標空間を使用して座標経路に基づいて粒子を特定の分類領域に分類し、データ点をその
ユニット位置に配置された分類領域内に単に適合させるのではなく、データ点をそのユニ
ット位置から目標空間へ平行移動する。
【００７５】
　一般に、目標空間は、互いに積み重なった１又はそれ以上の分類領域構成を表すいずれ
の構成（すなわち、サイズ、形状等）のものであってもよい。いくつかの実施形態では、
目標空間が単一の分類領域構成を表すことができる。換言すれば、目標空間が単一の分類
領域構成の周辺部を含むことができる。或いは、目標空間が、互いに積み重なった複数の
分類領域構成を表すことができる。換言すれば、目標空間が、同じ点を中心とする複数の
領域構成の周辺部を含むことができる。粒子を分類するための目標空間にデータを平行移
動させるという一般的概念を示す図８に関して行う説明に加え、図６で説明する方法を行
う際に、このような複数の分類領域構成にデータ点を平行移動させることができるかどう
か、及び複数の分類領域構成のいずれに平行移動させることができるかを判定するための
例示的な処理について図１１及び図１２に関して以下で概説し、より詳細に説明する。
【００７６】
　図６のブロック９８に示すように、ブロック９４に基づいて平行移動されたデータが、
ブロック９６で参照する目標空間に所定の座標経路を使用して収まる場合、粒子は、所定
の座標経路に関連する粒子集団に分類される。このような関連性は、記憶媒体及び／又は
処理を実行するシステムによりアクセス可能な、場合によってはこれらに記憶されたデー
タベース又はルックアップテーブルから取り出すことができる。図８は、識別した位置か
ら平行移動して目標空間に収まるデータの例示的なグラフ表示である。逆に、ブロック９
４に基づいて平行移動されたデータが、ブロック９６で参照する目標空間に所定の座標経
路を使用して収まらない場合、処理はブロック９６からブロック１００へ進み、ここでデ
ータが事前設定した異なる座標経路の数だけ平行移動したかどうかに関して判定を行う。
事前設定する座標経路の数は、システム及びアッセイの用途によって異なってもよい。図
６に示すように、データが、事前設定した異なる座標経路の数だけ平行移動していない場
合、処理はブロック９４へ戻って、データを異なる及び新しい座標経路に沿って平行移動
させる。２つの決定的行為の一方が行われるまで、このような処理を繰り返すことができ
る。具体的には、平行移動したデータが目標空間内に収まり、従ってブロック９８へ進む
まで、或いは事前設定した座標経路の数が、平行移動したデータが目標空間内に収まると
判定することなく使い尽くされるまで処理を繰り返すことができる。後者の行為は、図６
のブロック１００からブロック１０２へ延びる「ｙｅｓ」の接続矢印に従って示している
。
【００７７】
　図６に示すように、ブロック１０２において、他のいずれかの目標空間（すなわち異な
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る構成の目標空間）を評価に利用できるかどうかに関して判定を行う。追加の目標空間を
評価に利用できる場合、方法はブロック１０３へ進み、分類マトリックス内の事前設定し
た位置に異なる目標空間を設定する。その後、方法はブロック９４へ戻り、分類マトリッ
クスの識別したユニット位置に対応するデータを所定の座標経路に沿って平行移動させ、
さらにブロック９６へ進み、平行移動したデータが異なる目標空間に適合するかどうかを
判定する。ブロック９４～１０２を参照しながら説明した一連の処理を、粒子が粒子集団
に分類されるまで、或いは評価に利用できる他の目標空間が無くなるまで繰り返すことが
できる。ブロック１０２において、評価に利用できる他の目標空間が無いと判定すると、
方法は、ブロック１０４に示すように粒子をリジェクトクラスに分類するステップを含む
ことができる。
【００７８】
　一般に、図６に概説する分類技術には、アッセイ内に含まれる粒子集団の１つからのそ
の数までの間のあらゆる数の目標空間を使用することができる。いくつかの実施形態では
、評価に利用できる異なる構成の目標空間を有して、不均一な寸法の分類領域を考慮でき
るようにすることが有利となり得る。特に、評価に利用できる目標空間が多いほど分類領
域構成の変化を大きくすることができ、これがさらにアッセイ内の異なる粒子集団をより
良く表して、収集効率をより高くすることができる。評価に利用できる目標空間が多いこ
との不利点には、個々の目標空間の構成を記憶するために必要なメモリの量がある。従っ
て、いくつかの実施形態では、図６に概説する分類技術の評価に利用できる目標空間の数
を制限することが有利となり得る。以下でより詳細に説明するように、図１１及び図１２
に概説する技術は、複数の分類領域構成を表す目標空間を使用する際にメモリ記憶要件を
低減させる役に立ち、従って場合によってはこのような技術を使用することがきわめて有
利となり得る。図１１及び図１２を参照しながら説明する技術は図７に概説する方法に使
用することもでき、従って図７の説明後に説明する。
【００７９】
　図７は、粒子を分類するための代替の処理のフロー図である。処理は、ブロック９０、
９２、９８、１０２、１０３、及び１０４を参照しながら説明した処理ステップを含むと
いう点で、図６に示す処理と類似している。図６に関して上述したこのような処理ステッ
プの仕様を図７に示す対応する処理ステップに適用することができ、簡潔にするために繰
り返しの説明は行わない。図７の粒子を分類するための処理は、ブロック１０６、１０８
、及び１０９を含むこと（すなわち、図６のブロック９４、９６、及び９８の置き換え）
により図６に概説した方法とは異なる。特に、ブロック９２で識別したユニット位置に対
応するデータを平行移動させて、既知の位置にある目標空間に収めようとする代わりに、
図７のブロック１０６、１０８、及び１０９は、目標空間を平行移動して、取得した粒子
のデータに対応する識別したユニット位置を含もうとすることに向けられる。
【００８０】
　より具体的には、ブロック１０６は、分類マトリックス内の既知の位置に存在する目標
空間を所定の座標経路に沿って平行移動させるステップを含み、ブロック１０８は、平行
移動した目標空間が、取得した粒子のデータに対応する分類マトリックスの識別したユニ
ット位置を含むかどうかを判断する。図６を参照しながら説明したように、所定の座標経
路は類似の態様で特徴付けることができ、従って簡潔にするために繰り返しの説明は行わ
ない。なお、ブロック９２が、識別したユニット位置を含む分類マトリックスのセグメン
トを識別するステップを含む実施形態では、ブロック１０６が、識別したセグメントに関
連する所定の座標経路に沿って目標空間を平行移動させるステップを含むことができる。
しかしながら、分類マトリックスの対応するセグメントを識別するステップ、及び識別し
たセグメントに関連する所定の座標経路に沿って目標空間を平行移動させるステップは任
意である。目標空間の平行移動を例示するために、図９は、識別したユニット位置まで所
定の座標経路に沿って平行移動する分類マトリックス内の目標空間の例示的なグラフ表示
である（すなわち、目標空間を平行線楕円領域として示し、座標経路を点線で示し、識別
したユニット位置を星印で示す）。
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【００８１】
　図７に示すように、平行移動した目標空間が、ブロック１０８において識別したユニッ
ト位置を含むと判定されると、方法はブロック９８へ進み、粒子を所定の座標経路に関連
する粒子集団に分類する。逆に、平行移動した目標空間が、ブロック１０８において識別
したユニット位置を含まないと判定された場合、処理はブロック１０９へ進み、ここで目
標空間が事前設定した異なる座標経路の数だけ平行移動したかどうかが判定される。事前
設定する座標経路の数は、システム及びアッセイの用途によって異なってもよい。ブロッ
ク１０９後の一連の処理ステップは、図６に概説するブロック１００後の一連の処理ステ
ップに類似しており、従って簡潔にするために繰り返しの説明は行わない。
【００８２】
　図７のブロック１０６に示すように、目標空間は、分類マトリックス内の既知の位置に
存在する。この既知の位置は、分類マトリックス内のいずれの位置であってもよい。いく
つかの実施形態では、目標空間が、分類マトリックスを構成する軸の起点を含むことがで
き、特定の例では、この起点を目標空間の中心とすることができる。一般に、目標空間は
いずれの構成（すなわち、サイズ、形状等）のものであってもよい。図６を参照しながら
説明する方法のように、目標空間は、互いに積み重なった単一の分類領域構成又は複数の
分類領域構成を表すことができる。換言すれば、目標空間は、同じ点を中心とする単一の
分類領域構成の周辺部又は複数の分類領域構成の周辺部を含むことができる。このような
複数の分類領域に目標空間を平行移動できるかどうか、及びこのような複数の分類領域の
いずれに目標空間を平行移動できるかを判断するための例示的な処理を概説し、図１１及
び図１２に関して以下でより詳細に説明する。
【００８３】
　なお、図６を参照しながら説明した方法と図７を参照しながら説明した方法との違いに
より異なる利点が提供され、従ってどちらの方法を使用するかの判断は用途に依存するこ
とができる。例えば、図６を参照しながら説明した方法は、目標形状全体を平行移動させ
ることと対比して、識別したユニット位置に関連するデータを平行移動させるために使用
する計算が比較的少ないという利点を提供する。これは、平行移動には、平行移動してい
るアイテムのユニット位置ごとに加算又は減算操作が必要となるからである。通常、目標
空間は数十、数百、さらには数千のユニット位置から構成され、従って図６を参照しなが
ら説明したように、目標空間の平行移動は、単一のユニット位置に関連するデータを平行
移動させるさらに多くの計算を必要とする。従って、図６に示す方法は計算が少なくて済
み、従っていくつかの実施形態では、図７に示す方法よりも大幅に速い処理時間を提供す
ることができる。しかしながら、場合によっては、図７に示す方法は、単一のユニット位
置に対応する平行移動データよりも少ない回数だけ目標空間を平行移動させるステップを
含むことができるので、図６に示す方法よりも図７に示す方法の方が速い処理時間を提供
することができる。具体的には、一般に目標空間は数十、数百、さらには数千のユニット
位置に及ぶので、目標空間が特定のユニット位置を含むかどうかを判定するための、分類
マトリックスをカバーするためにとることができる座標経路の数は、分類マトリックスに
わたって単一のユニット位置に関連するデータを平行移動しようとするよりも、その反復
が少なくて済む。
【００８４】
　上述したように、図１１及び図１２は、複数の分類領域構成を表す目標空間を図６及び
図７を参照しながら説明した方法のいずれかに使用する際に、複数の分類領域構成情報を
平行移動できるかどうか、及び複数の分類領域構成情報のいずれを平行移動できるかを判
定するための例示的な技術のフロー図である。具体的には、図１１及び図１２は、平行移
動した情報が目標空間に収まり、或いは分類マトリックスの識別したユニット位置を含む
かどうかを判定するための例示的な方法のフロー図である（すなわち、それぞれ図６及び
図７のブロック９６及び１０８に関する）。そうである場合、図１１及び図１２に概説す
る方法は、目標空間に関連する複数の分類領域構成のいずれが平行移動に使用する所定の
座標経路に対応するかをさらに判定する。図１０は、４つの異なる分類形状を表す例示的
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な目標空間を示す。図１０については、図１１及び図１２を参照しながら説明する処理と
ともに説明する。図１０に示す異なる構成形状のことを、それぞれ形状１～４と呼ぶ。形
状１は、比較的小さな円形設計であるが、形状２は、形状１を含む比較的大きな円環であ
る。形状３及び４は、各々形状２の環状体から延びる付属物を含む。一般に、本明細書で
使用する「分類形状」という用語は、分類マトリックスの１又はそれ以上の分類領域構成
の少なくとも一部を表す構成を有する目標空間の異なる範囲のことを意味する。
【００８５】
　図１１に示すように、図で概説する処理は、平行移動処理中に目標空間を含む複数の分
類形状の１つを表すコードを検出するブロック１１０を含むことができる。より具体的に
は、識別したユニット位置に対応するデータが所定の座標経路に沿って平行移動し、結果
として目標空間に収まった場合、目標空間の多様な分類形状の１つを表すコードを検出す
ることができる。或いは、所定の座標経路に沿って平行移動し、識別したユニット位置を
結果として含む場合、目標空間の多様な分類形状の１つを表すコードを検出することがで
きる。例えば、図１０に示す例示的な目標空間をいずれかの事例に使用する際にコード１
～４のいずれか１つを検出することができる。ブロック１１２に示すように、方法は、デ
ータ又は目標空間がコードを検出するように平行移動した所定の座標経路に関連する粒子
集団を識別するステップをさらに含む。一般に、このような識別処理は、記憶媒体及び／
又は処理を実施するシステムによりアクセス可能な、場合によってはこれらに記憶された
データベース又はルックアップテーブルを参照するステップを含むことができる。分類集
団を識別するための例示的なルックアップテーブルを以下の表３に示すが、このような表
は例示的なものにすぎず、識別処理の範囲を限定すると解釈すべきではない。例えば、座
標経路は、３次元にも、５００に限定された粒子集団の数にも限定されない。
【００８６】
【表３】

【００８７】
　分類マトリックスの情報を平行移動させるために使用する座標経路に関連する粒子集団
をブロック１１２において識別した後、方法はブロック１１４へ進み、ブロック１１０に
概説する処理で検出したコードを、識別した粒子集団に関連する有効な形状コードのリス
トと比較する。その後、ブロック１１６に示すように、方法は、検出したコードが有効で
あるかどうかを判定するステップを含む。ブロック１１２と同様に、一般にこのような比
較処理は、記憶媒体及び／又は処理を実施するシステムによりアクセス可能な、場合によ
ってはこれらに記憶されたデータベース又はルックアップテーブルを参照するステップを
含むことができる。具体的には、いくつかの実施形態において、検出したコードを有効な
形状コードのリストと比較する処理（すなわち、図１１のブロック１１４）が、アッセイ
内に含まれる粒子集団ごとに有効な形状コードをリストするレジスタ内の有効な形状コー
ドのリストを識別するステップを含む。このような技術を使用して、検出したコードを検
証するための例示的なルックアップテーブルを以下の表４に示すが、このような表は例示
的なものにすぎず、検証処理の範囲を限定すると解釈すべきではない。例えば、粒子集団
の数及び粒子集団に関連する有効な分類形状の数は、表に示す数に限定されない。
【００８８】
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【表４】

【００８９】
　表３及び表４、並びに図１０に示す目標空間を図１１のブロック１１０～１１６に概説
する処理に関して使用し、複数の分類領域構成を表す目標空間の形状を利用して分類処理
を検証する処理を説明するためのいくつかの異なるシナリオを描くことができる。例えば
、図１０に示す目標空間に関して、１１０に概説する処理で「２」のコードが検出され、
平行移動処理で使用する座標経路が（１，１，０）である実施形態では、表３によれば、
座標経路に関連する粒子集団は２であり、表４によれば、検出されたコードはこのような
粒子集団に対して有効である。反対に、図１０で示す目標空間に関して、１１０に概説す
る処理で「１」のコードが検出され、平行移動処理で使用する座標経路が（１，１，０）
である実施形態では、表３によれば、座標経路に関連する粒子集団は２であり、表４によ
れば、検出されたコードはこのような粒子集団に対して無効である。
【００９０】
　ブロック１１０に概説する処理で検出したコードを有効な形状コードのリストと比較す
るための代替の処理（すなわち、図１１のブロック１１４）は、図１２に示すフロー図に
概説する処理ステップを含むことができる。具体的には、検出したコードを図１１のブロ
ック１１４の有効な形状コードのリストと比較する処理は、図１２のブロック１２０に示
すように、最初に第１のレジスタ内の識別した粒子集団に関連する形状コードの塊を表す
指標を参照するステップを含むことができる。また、図１２のブロック１２２に示すよう
に、処理は、第２の異なるレジスタ内の参照した指標に関連する有効な形状コードのリス
トを識別するステップを含むことができる。上記の説明と同様に、一般にこのような参照
及び識別処理は、記憶媒体及び／又は処理を実施するシステムによりアクセス可能な、場
合によってはこれらに記憶されたデータベース又はルックアップテーブルを参照するステ
ップを含むことができる。構成コードの指標を参照するための、及び対応する有効な分類
コードのリストを識別するための例示的なルックアップテーブルを以下の表５及び表６に
それぞれ示すが、このような表は例示的なものであり、処理の範囲を限定すると解釈すべ
きではない。例えば、粒子集団の数、形状コード指標の数、及び有効な形状コードの数は
、表に示す数に限定されない。
【００９１】



(27) JP 5694930 B2 2015.4.1

10

20

30

40

50

【表５】

【００９２】
【表６】

【００９３】
　図１２のブロック１２０及び１２２に概説する処理に関して表５及び表６を使用して、
図１１のブロック１１０に概説する処理で検出したコードが有効であるかどうかを判断す
るためのいくつかの異なるシナリオを描くことができる。例えば、図１１の１１０に概説
する処理で「２」のコードが検出され、図１１の１１２に概説する処理で識別された粒子
集団が２である実施形態では、表５によれば、粒子集団「２」に対して「Ｂ」の構成指標
が参照され、表６によれば、検出されたコードはこのような構成指標に対して有効である
。反対に、図１１の１１０に概説する処理で「４」のコードが検出され、図１１の１１２
に概説する処理で識別された粒子集団が２である実施形態では、表５によれば、粒子集団
「２」に対して「Ｂ」の構成指標が参照され、表６によれば、検出されたコードはこのよ
うな構成指標に対して無効である。
【００９４】
　図１２に概説する処理ステップが提供する利点は、特に目標空間内に多くの分類領域構
成（例えば、５つよりも多くの分類領域構成）が含まれる場合にメモリのニーズが大幅に
削減される可能性である。より具体的には、複数の有効な形状コードの１又はそれ以上を
粒子集団ごとに記憶する必要がある場合、システムのメモリ使用量は大幅に増加する。し
かしながら、図１２で参照した処理ステップ及び添付のデータベースでは、粒子集団ごと
に記憶するコードが少なくて済み、従ってこのような機能を実施するためには、メモリが
それほど必要とされない。
【００９５】
　図１１のブロック１１４に利用する処理に関わらず、方法はブロック１１６へ進み、検
出したコードが識別した粒子集団に対して有効であるかどうかを判定する。検出したコー
ドが識別した粒子集団に対して有効であると判定されると、方法はブロック１１９へ進み
、図６及び図７に対していずれの方法を使用するかに応じて、平行移動したデータが目標
空間に収まること、或いは平行移動した目標空間が識別したユニット位置を含むことを宣
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言する。反対に、検出したコードが識別した粒子集団に対して無効であると判定されると
、方法はブロック１１８へ進み、ここで図６及び図７に対していずれの方法を使用するか
に応じて、平行移動したデータが目標空間内に収まらないこと、或いは平行移動した目標
空間が識別したユニット位置を含まないことを宣言する。
【００９６】
　本明細書で使用する用語のいくつかを線引きする助けとするために、以下の定義を定め
る。
　粒子集団－類似の特性を有する粒子の組
　粒子集団カテゴリ－粒子集団の１又はそれ以上のパラメータの考えられる測定値のグル
ープ分け
　分類マトリックス－分類に使用する粒子の測定したパラメータに対応する（実際の又は
仮想的な）多くの値
　分類領域－粒子の集団を分類できる分類マトリックスの範囲
　分類領域構成－形状、サイズなどによって特徴付けられるような分類領域の設定設計
　目標空間－互いに積み重なった１又はそれ以上の分類領域構成を示す周辺部を有する境
界範囲
　ユニット位置－分類マトリックス内の特定の座標点
　分類形状－分類マトリックスの１又はそれ以上の分類領域構成の少なくとも一部を表す
構成を有する異なる目標空間の範囲
【００９７】
　本開示の恩恵を受ける当業者には、本発明が、アッセイ分析システムの分類マトリック
ス内に分類領域を構成するための方法、記憶媒体及びシステム、並びにアッセイの粒子を
分類するための方法、記憶媒体及びシステムを提供すると考えられることを理解できよう
。当業者には、本説明に照らして本発明の様々な態様のさらなる修正及び代替の実施形態
が明らかであろう。従って、本説明は一例にすぎないと解釈すべきであり、本発明を実施
する一般的な方法を当業者に教示することを目的とするものである。本明細書で図示し説
明した本発明の形態は、現在のところ好ましい実施形態と受け取るべきであることを理解
されたい。要素及び材料は、本明細書で図示し説明したものと置き換えることができ、部
品及び処理は反転させることができ、本発明のいくつかの特徴は個別に利用することがで
き、全ては本発明の説明の恩恵を受けた後に当業者にとって明らかとなるであろう。本明
細書で説明した要素は、以下の特許請求の範囲に記載する本発明の思想及び範囲から逸脱
することなく変更することができる。
【符号の説明】
【００９８】
２０　システム；　２２　記憶媒体；　２４　プログラム命令；　
２６　プロセッサ；　２８　入力；　２９　出力。
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