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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　遠心分離機を操作する方法であって、前記方法は、
　遠心分離機動作のワークフロー図を前記遠心分離機の機器ディスプレイ上で表示するこ
とであって、前記ワークフロー図は、少なくとも装填ステップ指標、運転ステップ指標、
および除去ステップ指標を含む、ことを含み、
　前記装填ステップ指標が強調表示され、前記遠心分離機のロータが第１の速度で回転し
ている間に、前記遠心分離機の前記ロータがサンプルを受け取ることと、
　前記運転ステップ指標が強調表示されている間に、第２の速度で前記ロータを回転させ
ることと、
　前記除去ステップ指標が強調表示され、前記ロータが第３の速度で回転している間に、
前記ロータからサンプルを除去することと
　を特徴とする、方法。
【請求項２】
　強調表示することは、照明、色の区別、および点滅速度変動のうちの１つを伴う、請求
項１に記載の方法。
【請求項３】
　前記ステップ指標は、ゾーン遠心分離のステップに対応する、請求項１に記載の方法。
【請求項４】
　前記ロータは、チャンバの中に配置され、前記チャンバは、アクセスドアを含み、前記
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遠心分離機の前記ロータがサンプルを受け取ることは、前記ロータが回転している間、前
記アクセスドアを開いた状態にすることを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項５】
　前記ロータが前記サンプルを受け取る間、ユーザが、前記ロータによって受け取られる
前記サンプルを手動で装填する、請求項４に記載の方法。
【請求項６】
　前記アクセスドアが開いており、前記ロータが回転している間に、可聴警告を起動する
ことをさらに含む、請求項４に記載の方法。
【請求項７】
　前記ロータは、チャンバの中に配置され、前記チャンバは、アクセスドアを含み、前記
第２の速度で前記ロータを回転させることは、前記ロータが前記第２の速度で回転してい
る間、前記アクセスドアを施錠した状態にすることを含み、前記第２の速度は、前記第１
の速度よりも速い、請求項１に記載の方法。
【請求項８】
　前記ロータは、チャンバの中に配置され、前記チャンバは、アクセスドアを含み、前記
ロータからサンプルを除去することは、前記ロータが前記第３の速度で回転している間、
前記アクセスドアを開いた状態にすることを含む、請求項１に記載の方法。
【請求項９】
　前記第１の速度および前記第３の速度は、３，０００ｒｐｍ以下である、請求項１に記
載の方法。
【請求項１０】
　前記第２の速度で前記ロータを回転させることは、真空下で行われる、請求項１に記載
の方法。
【請求項１１】
　ゾーン遠心分離動作を行うための遠心分離機（１００）であって、前記遠心分離機（１
００）は、
　空洞を有するゾーンロータ（１０６）であって、前記ゾーンロータ（１０６）は、サン
プルを前記空洞内に含まれている密度勾配上に受け取るように構成されている、ゾーンロ
ータ（１０６）と、
　ユーザインターフェースを表示するように適合されているディスプレイ（１３０）と、
　プロセッサ（１２０）であって、前記プロセッサ（１２０）は、
　　前記ゾーンロータ（１０６）の回転を制御して、装填モード、運転モード、および除
去モードで前記ゾーンロータ（１０６）を動作させる
　ように適合されている、プロセッサ（１２０）と
　を備え、前記プロセッサ（１２０）は、前記ディスプレイ（１３０）を用いてユーザイ
ンターフェースを生成するように適合され、前記ユーザインターフェースは、前記ゾーン
ロータ（１０６）が前記装填モードで動作し、前記ゾーンロータ（１０６）が第１の速度
で回転しているときに装填ステップ指標（２１２ｂ）を表示し、前記ゾーンロータ（１０
６）が前記運転モードで動作し、前記ゾーンロータ（１０６）が第２の速度で回転してい
るときに運転ステップ指標（２１２ｃ）を表示し、前記ゾーンロータ（１０６）が前記除
去モードで動作し、前記ゾーンロータ（１０６）が第３の速度で回転しているときに除去
ステップ指標（２１２ｂ）を表示することを特徴とする、遠心分離機。
【請求項１２】
　前記第２の速度は、前記第１の速度よりも速い、請求項１１に記載の遠心分離機。
【請求項１３】
　請求項１１に記載の遠心分離機を含む遠心分離システムであって、前記遠心分離システ
ムは、
　ハンドヘルドデバイスをさらに備え、前記ハンドヘルドデバイスは、
　ディスプレイと、
　プロセッサであって、前記プロセッサは、前記ハンドヘルドデバイスの前記ディスプレ
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イ上にハンドヘルドユーザインターフェースを生成するように動作し、前記ハンドヘルド
ユーザインターフェースは、前記遠心分離機の状態を識別する、プロセッサと
　を含む、遠心分離システム。
【請求項１４】
　前記ハンドヘルドユーザインターフェースは、ユーザによって入力されるコマンドを受
信するように適合され、前記ハンドヘルドデバイスは、前記遠心分離機と通信し、前記コ
マンドに従って前記遠心分離機を制御する、請求項１３に記載の遠心分離システム。
【請求項１５】
　前記遠心分離機は、複数の動作モードで動作し、前記ハンドヘルドデバイスによる前記
遠心分離機の制御は、現在の動作モードに基づいて制限される、請求項１４に記載の遠心
分離システム。
【請求項１６】
　前記ハンドヘルドデバイスによる前記遠心分離機の制御は、前記遠心分離機がロータア
クセス可能遠心分離動作モードであるときに制限される、請求項１５に記載の遠心分離シ
ステム。
【請求項１７】
　前記ハンドヘルドデバイスによる前記遠心分離機の制御は、前記遠心分離機がゾーン遠
心分離動作モードで動作しているときに制限される、請求項１５に記載の遠心分離システ
ム。
【請求項１８】
　前記ハンドヘルドユーザインターフェースは、前記ハンドヘルドデバイスによる前記遠
心分離機の制御が、前記現在の動作モードに基づいて制限されていることを示す、請求項
１５に記載の遠心分離システム。
【請求項１９】
　前記状態は、状態指標および通知指標のうちの少なくとも１つを用いて表示される、請
求項１３に記載の遠心分離システム。
【請求項２０】
　前記ハンドヘルドデバイスは、運転ステップの終了前の所定の時間に可聴警告を生成し
、前記運転ステップの終了をユーザに通知する、請求項１３に記載の遠心分離システム。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連出願の引用）
　本願は、ＰＣＴ国際出願（２０１２年９月２１日出願、米国以外のすべての国の指定に
対する出願人：Ｂｅｃｋｍａｎ　Ｃｏｕｌｔｅｒ，　Ｉｎｃ．，Ｕ．Ｓ．ｎａｔｉｏｎａ
ｌ　ｃｏｒｐｏｒａｔｉｏｎ、米国のみの指定に対する出願人：米国市民Ｂｒｉａｎ　Ａ
．Ｒｏｇｅｒｓ、米国市民Ｌａｒｒｙ　Ｍｃｌｎｔｙｒｅ、米国市民Ｇｅｒａｌｄ　Ｒ．
Ｋｏｗａｌｓｋｉ、および、米国市民Ｔｏｍ　Ｎｇｕｙｅｎ）であり、米国特許出願第６
１／５３７，４５８号（２０１１年９月２１日出願）を基礎とする優先権を主張する。該
出願の開示および付属書は、その全体が参照により本明細書に引用される。
【背景技術】
【０００２】
　遠心分離は、粒子の単離または分析のためにサンプル中の粒子を分離するために一般的
に使用されるプロセスである。従来の遠心分離動作では、サンプル管または瓶が、ロータ
の中に配置され、遠心分離機が、封入チャンバの中で所望の回転速度（ロータ速度）でロ
ータを回転させる。安全特徴として、いくつかの遠心分離機は、チャンバへのドアと、遠
心分離動作中に閉鎖位置でドアを固定するラッチとを含む。いくつかの遠心分離機はまた
、ドアが開錠されているときに、遠心分離機がロータを回転させることを防止する、安全
スイッチも含む。これらの特徴は、回転ロータの物理的危害への研究室人員の暴露を防止
するのに役立つ。
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【０００３】
　しかしながら、いくつかの遠心分離動作は、回転ロータにアクセスして作用するように
ユーザに要求する。例えば、ゾーン遠心分離動作は、回転ロータに手動タスクを行うこと
を含む。動作の装填ステップ中に、サンプルが密度勾配上に装填される。このステップは
、ロータが回転している間に、ユーザがサンプルをロータの中へ送達し、充填装置を設置
すること／取り除くことを伴う。次いで、ロータ速度は、密度勾配を通した所望の粒子分
離が真空下で達成される、運転速度まで増加させられる。最終的に、ロータ速度は、除去
速度まで低減させられ、充填装置は、ロータ上に手動で再設置され、分離されたサンプル
は、ロータが回転している間に除去される。装填および除去ステップを達成するために、
上記で説明されるような安全スイッチまたはドアラッチ等の安全特徴が、動作停止させら
れなければならない。その結果として、ユーザは、ゾーン遠心分離動作のような動作中に
、回転ロータまたは漏出サンプルによる損傷のリスクに暴露される。
【０００４】
　研究室内のワークフローは、遠心分離機が誤動作する場合に妨害され得るが、機器を常
に観察下に置くことはできない。例えば、研究室、ビル、またはキャンパスの全体を通し
て位置する、いくつかの遠心分離機があり得る。また、高純度プラスミドＤＮＡの単離の
ようないくつかの遠心分離動作は、完了するのに数時間かかり得る。よって、ユーザは、
しばらくの間、遠心分離機を放置し得る、またはそうする必要があり得る。したがって、
研究室ユーザ、技術者、科学者、および監督者は、動作が安全に進んでいることを確実に
するように、および必要であれば措置を講じるように、これらの機器に関する診断情報を
監視および／または提供する機能性を望む。
【０００５】
　したがって、本発明の目的は、上記で説明される問題に対処する改良された方法、装置
、およびシステムを提供することである。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　一般論として、本開示は、ゾーン遠心分離のためのワークフローサポートを対象とする
。
【０００７】
　一側面は、遠心分離機を操作する方法であり、方法は、遠心分離機動作のワークフロー
図を表示することであって、ワークフロー図は、少なくとも装填ステップ指標、運転ステ
ップ指標、および除去ステップ指標を含む、ことと、装填ステップ指標が強調表示され、
遠心分離機のロータが第１の速度で回転している間に、サンプルをロータの中へ受け取る
ことと、運転ステップ指標が強調表示されている間に、第２の速度で前記ロータを回転さ
せることと、除去ステップ指標が強調表示され、ロータが第３の速度で回転している間に
、ロータからサンプルを除去することとを含む。
【０００８】
　別の側面は、ゾーン遠心分離動作を行うための遠心分離デバイスであり、遠心分離デバ
イスは、空洞を有するゾーンロータであって、サンプルを空洞内に含まれている密度勾配
上へ受け取るように構成されている、ゾーンロータと、ユーザインターフェースを表示す
るように適合されている表示デバイスと、処理デバイスとを備え、処理デバイスは、ゾー
ンロータの回転を制御して、装填モード、運転モード、および除去モードでゾーンロータ
を動作させることと、表示デバイスを用いてユーザインターフェースを生成することとを
行うように適合されており、ユーザインターフェースは、ゾーンロータが装填モードで動
作しているときに装填ステップ指標を表示し、ゾーンロータが運転モードで動作している
ときに運転ステップ指標を表示し、ゾーンロータが除去モードで動作しているときに除去
モードを表示する。
【０００９】
　チャンバと、チャンバの中に配置されているロータと、表示デバイスと、処理デバイス
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であって、処理デバイスは、遠心分離デバイスの状態を識別するユーザインターフェース
を表示デバイス上で生成するように動作する、処理デバイスとを含む遠心分離デバイスと
、遠心分離デバイスとデータ通信しているハンドヘルドコンピューティングデバイスであ
って、ハンドヘルド表示デバイスと、遠心分離デバイスの状態を識別するハンドヘルドユ
ーザインターフェースをハンドヘルド表示デバイス上で生成するように動作するハンドヘ
ルド処理デバイスとを含むハンドヘルドデバイスとを備えている遠心分離システム。
【００１０】
　さらなる側面は、ゾーン遠心分離動作を行う方法であり、方法は、遠心分離機の画面上
で、装填ステップがゾーン遠心分離動作の現在のステップであることを示すステップと、
ゾーンロータが回転している間に、サンプルをゾーンロータの中の密度勾配上に送達する
ステップと、装填ステップが完了した後に遠心分離機の画面上で、運転ステップがゾーン
遠心分離動作の現在のステップであることを示すステップとを含む。
【００１１】
　別の側面は、ゾーン遠心分離動作を行うための遠心分離デバイスであり、遠心分離デバ
イスは、ゾーン遠心分離動作の現在のステップを示すように適合されている画面と、空洞
を有するゾーンロータであって、サンプルを空洞内に含まれている密度勾配上へ受け取る
ように構成されているゾーンロータと、画面と通信しているプロセッサであって、プロセ
ッサは、ゾーンロータの回転を制御するように適合されており、画面上で、ゾーン遠心分
離動作の現在のステップに対応するステップ指標を表示するようにさらに適合されている
、プロセッサとを備えている。
【００１２】
　さらなる側面は、第１および第２の遠心分離動作を行うための遠心分離デバイスであり
、遠心分離デバイスは、１つ以上の遠心分離パラメータの値に基づいて、第１および第２
の遠心分離動作中に遠心分離デバイスの作用を制御するように適合されているプロセッサ
と、プロセッサに通信可能に接続されるローカルユーザインターフェースであって、ロー
カルユーザによって入力される、遠心分離パラメータのうちの１つ以上の値を受信するよ
うに適合されているローカルユーザインターフェースと、プロセッサに通信可能に接続さ
れる遠隔ユーザインターフェースであって、遠隔ユーザによって入力される、遠心分離パ
ラメータのうちの１つ以上の値を受信するように適合されている遠隔ユーザインターフェ
ースとを備え、プロセッサは、遠隔ユーザが、第２の遠心分離動作中に遠心分離機の作用
を制御するための値を入力し得る遠心分離パラメータの数を制限するようにさらに適合さ
れている。
【００１３】
　別の側面は、遠心分離システムであり、遠心分離システムは、ユーザによって入力され
るコマンドを受信して、遠心分離機の作用を制御するように適合されているローカルユー
ザインターフェースと、遠隔デバイスとを備え、遠隔デバイスは、遠隔ユーザインターフ
ェースであって、遠隔ユーザインターフェースは、ユーザによって入力されるコマンドを
受信して、遠心分離機の作用を制御するように適合されている、遠隔ユーザインターフェ
ースと、遠心分離機の動作のモードに基づいて、遠隔デバイスからの遠心分離機の作用の
制御を制限するように適合されているプロセッサとを含む。
【００１４】
　別の側面は、遠心分離機を操作する方法であり、方法は、遠心分離機動作のワークフロ
ー図を表示することであって、ワークフロー図は、サンプルをゾーンロータの中へ装填す
ることのステップ指標を含む、ことと、ロータが第１の速度が回転している間に、サンプ
ルをロータの中へ装填することと、サンプルを装填するステップの完了を示すことと、ロ
ータ回転速度を第２の速度まで増加させることとを含む。
【００１５】
　さらなる側面は、遠心分離機を操作する方法であり、方法は、遠心分離機動作のワーク
フロー図を表示することであって、ワークフロー図は、装填ステップ指標、運転ステップ
指標、および除去ステップ指標を含む、ことと、装填ステップ指標が強調表示され、ロー
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タが第１の速度で回転している間に、サンプルをロータの中へ装填することと、運転ステ
ップ指標が強調表示されている間に、第２の速度でロータを回転させることと、除去ステ
ップ指標が強調表示され、ロータが第３の速度で回転している間に、ロータからサンプル
を除去することとを含む。
本発明は、例えば、以下を提供する。
（項目１）
　遠心分離機を操作する方法であって、前記方法は、
　遠心分離機動作のワークフロー図を表示することであって、前記ワークフロー図は、少
なくとも装填ステップ指標、運転ステップ指標、および除去ステップ指標を含む、ことと
、
　前記装填ステップ指標が強調表示され、前記遠心分離機のロータが第１の速度で回転し
ている間に、サンプルを前記遠心分離機の前記ロータの中へ受け取ることと、
　前記運転ステップ指標が強調表示されている間に、第２の速度で前記ロータを回転させ
ることと、
　前記除去ステップ指標が強調表示され、前記ロータが第３の速度で回転している間に、
前記ロータからサンプルを除去することと
　を含む、方法。
（項目２）
　強調表示することは、照明、色の区別、および点滅速度変動のうちの１つを伴う、項目
１に記載の方法。
（項目３）
　前記ステップ指標は、ゾーン遠心分離のステップに対応する、項目１に記載の方法。
（項目４）
　前記ロータは、チャンバの中に配置され、前記チャンバは、アクセスドアを含み、サン
プルを前記ロータの中へ受け取ることは、前記ロータが回転している間、前記アクセスド
アを開いた状態にすることを含む、項目１に記載の方法。
（項目５）
　前記ロータの中への前記サンプルの受け取り中に、ユーザが、前記サンプルを前記ロー
タの中へ手動で装填する、項目４に記載の方法。
（項目６）
　前記アクセスドアが開いており、前記ロータが回転している間に、可聴警告を起動する
ことをさらに含む、項目４に記載の方法。
（項目７）
　前記ロータは、チャンバの中に配置され、前記チャンバは、アクセスドアを含み、第２
の速度で前記ロータを回転させる前記ステップは、前記ロータが前記第２の速度で回転し
ている間、前記アクセスドアを施錠した状態にすることを含み、前記第２の速度は、前記
第１の速度よりも速い、項目１に記載の方法。
（項目８）
　前記ロータは、チャンバの中に配置され、前記チャンバは、アクセスドアを含み、前記
ロータからサンプルを除去することは、前記ロータが前記第３の速度で回転している間、
前記アクセスドアを開いた状態にすることを含む、項目１に記載の方法。
（項目９）
　前記第１の速度および前記第３の速度は、３，０００ｒｐｍ以下である、項目１に記載
の方法。
（項目１０）
　第２の速度で前記ロータを回転させることは、真空下で行われる、項目１に記載の方法
。
（項目１１）
　ゾーン遠心分離動作を行うための遠心分離デバイスであって、前記遠心分離デバイスは
、
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　空洞を有するゾーンロータであって、前記ゾーンロータは、サンプルを前記空洞内に含
まれている密度勾配上へ受け取るように構成されている、ゾーンロータと、
　ユーザインターフェースを表示するように適合されている表示デバイスと、
　処理デバイスであって、前記処理デバイスは、
　　前記ゾーンロータの回転を制御して、装填モード、運転モード、および除去モードで
前記ゾーンロータを動作させることと、
　　前記表示デバイスを用いてユーザインターフェースを生成することと
　を行うように適合されている、処理デバイスと
　を備え、
　前記ユーザインターフェースは、前記ゾーンロータが前記装填モードで動作していると
きに装填ステップ指標を表示し、前記ゾーンロータが前記運転モードで動作しているとき
に運転ステップ指標を表示し、前記ゾーンロータが前記除去モードで動作しているときに
ス除去モードを表示する、遠心分離デバイス
（項目１２）
　前記ロータは、前記装填モードで動作するときに第１の速度で動作し、前記運転モード
で動作するときに第２の速度で動作し、前記第２の速度は、前記第１の速度よりも速い、
項目１１に記載の遠心分離デバイス。
（項目１３）
　遠心分離デバイスであって、前記遠心分離デバイスは、
　　チャンバと、
　　前記チャンバの中に配置されているロータと、
　　表示デバイスと、
　　処理デバイスであって、前記処理デバイスは、前記遠心分離デバイスの状態を識別す
るユーザインターフェースを前記表示デバイス上で生成するように動作する、処理デバイ
スと
　を含む、遠心分離デバイスと、
　前記遠心分離デバイスとデータ通信しているハンドヘルドコンピューティングデバイス
であって、前記ハンドヘルドコンピューティングデバイスは、
　　ハンドヘルド表示デバイスと、
　　ハンドヘルド処理デバイスであって、前記ハンドヘルド処理デバイスは、前記遠心分
離デバイスの前記状態を識別するハンドヘルドユーザインターフェースを前記ハンドヘル
ド表示デバイス上で生成するように動作する、ハンドヘルド処理デバイスと
　を含む、ハンドヘルドコンピューティングデバイスと
　を備えている遠心分離システム。
（項目１４）
　前記ハンドヘルドユーザインターフェースは、ユーザによって入力されるコマンドを受
信するように適合され、前記ハンドヘルドコンピューティングデバイスは、前記遠心分離
デバイスと通信し、前記コマンドに従って前記遠心分離デバイスを制御する、項目１３に
記載の遠心分離システム。
（項目１５）
　前記遠心分離デバイスは、複数の動作モードで動作し、前記ハンドヘルドコンピューテ
ィングデバイスによる前記遠心分離デバイスの制御は、現在の動作モードに基づいて制限
される、項目１４に記載の遠心分離システム。
（項目１６）
　前記ハンドヘルドコンピューティングデバイスによる前記遠心分離デバイスの制御は、
前記遠心分離機がロータアクセス可能動作モードであるときに制限される、項目１５に記
載の遠心分離システム。
（項目１７）
　前記ハンドヘルドコンピューティングデバイスによる前記遠心分離デバイスの制御は、
前記遠心分離機がゾーン遠心分離動作モードで動作しているときに制限される、項目１５
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に記載の遠心分離システム。
（項目１８）
　前記ハンドヘルドユーザインターフェースは、前記ハンドヘルドコンピューティングデ
バイスによる前記遠心分離機の制御が、前記現在の動作モードに基づいて制限されている
ことをさらに示す、項目１５に記載の遠心分離システム。
（項目１９）
　前記状態は、状態指示および通知指示のうちの少なくとも１つを用いて表示される、項
目１３に記載の遠心分離システム。
（項目２０）
　前記ハンドヘルドコンピューティングデバイスは、前記運転ステップの終了前の所定の
時間に可聴アラームを生成し、運転ステップの終了をユーザに通知する、項目１３に記載
の遠心分離システム。
【図面の簡単な説明】
【００１６】
【図１】図１は、遠心分離システムの可能な実施形態を図示する、ブロック図である。
【図２】図２は、遠心分離システムの可能な実施形態を図示する、ブロック図である。
【図３】図３は、遠心分離システムの可能な実施形態を図示する、ブロック図である。
【図４】図４は、本開示による遠心分離機例の概略ブロック図である。
【図５】図５は、ゾーン遠心分離動作の装填ステップ中の遠心分離機構成の一実施形態の
図式描写である。
【図６】図６は、遠心分離機例のログインページを描写する。
【図７】図７は、ログイン成功後の遠心分離機例のホームページを描写する。
【図８】図８は、遠心分離機例のヘルプページを描写する。
【図９】図９は、遠心分離機例の事前設定ロータ速度の入力ページを描写する。
【図１０】図１０は、遠心分離機例の事前設定運転時間の入力ページを描写する。
【図１１】図１１は、遠心分離機例の温度の入力ページを描写する。
【図１２】図１２は、遠心分離機例の加速および減速プロファイルの入力ページを描写す
る。
【図１３】図１３は、遠心分離機例のメニューページを描写する。
【図１４】図１４は、遠心分離機例のロータアクセス可能承認ページを描写する。
【図１５】図１５は、ゾーン遠心分離動作を選択した後の遠心分離機例のホームページを
描写する。
【図１６】図１６は、ゾーン遠心分離動作の開始ステップ中の遠心分離機例のホームペー
ジを描写する。
【図１７】図１７は、単一のステップ指標を表示することによる、強調表示の実施例であ
る。
【図１８】図１８は、ページの特定の領域中でステップ指標を表示することによる、強調
表示の実施例である。
【図１９】図１９は、ゾーン遠心分離動作の装填ステップ中の遠心分離機例のホームペー
ジを描写する。
【図２０】図２０は、ゾーン遠心分離動作の運転ステップ中の遠心分離機例のホームペー
ジを描写する。
【図２１】図２１は、ゾーン遠心分離動作の除去ステップ中の遠心分離機例のホームペー
ジを描写する。
【図２２】図２２は、ゾーン遠心分離動作の停止ステップ中の遠心分離機例のホームペー
ジを描写する。
【図２３】図２３は、ゾーン遠心分離動作の手動タスクを図で示す。
【図２４】図２４は、連続フロー動作の手動タスクを図で示す。
【図２５】図２５は、連続フロー遠心分離動作の装填ステップ中の遠心分離機例のホーム
ページを描写する。
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【図２６】図２６は、遠隔デバイスのインターフェース例を図示する。
【図２７】図２７は、遠隔デバイスの別のインターフェース例を図示する。
【図２８】図２８は、遠隔デバイスの別のインターフェース例を図示する。
【図２９】図２９は、遠隔デバイスの別のインターフェース例を図示する。
【図３０】図３０は、遠隔デバイスの別のインターフェース例を図示する。
【図３１】図３１は、遠隔デバイスの別のインターフェース例を図示する。
【図３２】図３２は、遠隔デバイスの別のインターフェース例を図示する。
【発明を実施するための形態】
【００１７】
　類似参照数字が、いくつかの図の全体を通して類似部品およびアセンブリを表す、図面
を参照して、種々の実施形態を詳細に説明する。種々の実施形態の参照は、それに添付さ
れた請求項の範囲を限定しない。加えて、本明細書に記載されるいかなる実施例も、限定
的であることを目的とせず、添付の請求項の多くの可能な実施形態のうちのいくつかを記
載するにすぎない。
【００１８】
　図１－３は、遠心分離システム１０の種々の可能な実施例を図示する、ブロック図であ
る。図１は、遠心分離機１００と、遠隔デバイス２０とを含む、遠心分離システム１０を
示す。遠隔デバイス２０は、ネットワーク３０上で遠心分離機１００に通信可能に連結さ
れる。
【００１９】
　図２は、ネットワーク３０上で複数の遠心分離機１００ａ、１００ｂ、１００ｃに通信
可能に連結される、複数の遠隔デバイス２０ａ、２０ｂ、２０ｃを示す。遠心分離システ
ム１０は、示されるように構成され得るが、全ての遠隔デバイスが全ての遠心分離機に連
結される必要があるわけではない。特定の遠隔デバイスが特定の遠心分離機に接続するこ
とを許可されているかどうかは、以降で論議されるであろう、ユーザ名および個人識別番
号等の承認ユーザ情報を入力することに基づき得る。その結果として、構成要素の接続の
任意の組み合わせが可能である。例えば、遠隔デバイス２０ａが、遠心分離機１００ａお
よび１００ｂに通信可能に連結され得る一方で、遠隔デバイス２０ｂは、１００ｂおよび
１００ｃに連結され得る。また、複数の遠隔デバイス２０ｂおよび２０ｃは、単一の遠心
分離機１００ｃに接続され得る。
【００２０】
　図３は、２つのネットワーク３０ａおよび３０ｂを伴う遠心分離システム１０を示す。
この実施形態では、遠隔デバイス２０ｃは、ネットワーク３０ａを介して遠心分離機１０
０ａに連結され、また、ネットワーク３０ｂを介して遠心分離機１００ｄに連結され得る
。また、遠心分離機１００ｃは、ネットワーク３０ａを介して遠隔デバイス２０ｂに連結
され、また、ネットワーク３０ｂを介して遠隔デバイス２０ｄに連結され得る。
【００２１】
　好ましくは、遠隔デバイス２０、２０ａ、２０ｂ、２０ｃ、２０ｄは、Ｗｉ－Ｆｉ（登
録商標）等の実現技術によって、ネットワークを介して遠心分離機１００、１００ａ、１
００ｂ、１００ｃ、１００ｄに接続する、ｉＰｈｏｎｅ（登録商標）またはｉＰａｄ（登
録商標）等の無線ハンドヘルドデバイスである。ネットワーク接続はまた、イーサネット
（登録商標）接続、モデム、または他の接続デバイスによって達成することもできる。ネ
ットワーク３０、３０ａ、３０ｂは、ローカルエリアまたは広域ネットワーク、インター
ネット、イントラネット、無線ネットワーク、セルラーネットワーク、電気通信、電話シ
ステム、デジタルまたはアナログ信号伝送システム、あるいは情報およびサービスを共有
および／または伝送することを可能にする他の好適な通信システムであり得る。遠心分離
機１００上のソフトウェアと遠隔デバイス２０との間の相互作用を促進するために、アプ
リケーションプログラムインターフェース（ＡＰＩ）が必要とされ得る。
【００２２】
　図４は、一例の遠心分離機１００の概略ブロック図である。典型的な遠心分離動作では
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、遠心分離機１００は、サンプル中の粒子を分離するように遠心力を生成する。図示した
実施形態では、遠心分離機１００は、筐体１０２と、ロータチャンバ１０４と、ロータ１
０６と、駆動シャフト１０８と、モータ１１０と、プロセッサ１２０と、機器インターフ
ェース１２６とを含む。
【００２３】
　筐体１０２は、遠心分離機１００の少なくともいくつかの構成要素を保護して封入する
。ロータ１０６は、分離されるサンプルを保持し、ロータチャンバ１０４の中で配列され
る。ロータチャンバ１０４は、ロータ１０６が回転する内部空間を画定する。図示した実
施例では、ロータチャンバ１０４の上の開口部１２２は、ロータ１０６へのユーザアクセ
スを提供する。ドア１１６は、開口部１２２を覆い、ラッチ１１８は、定位置でドア１１
６を固定する。好ましくは、ドア１１６およびロータチャンバ１０４は、ロータ故障の場
合に放出され得る、エネルギーおよび破片を含むように補強される。
【００２４】
　駆動シャフト１０８は、ロータチャンバ１０４の中へ延び、ロータ１０６に解放可能に
接続する。解放可能な接続は、ロータ１０６がロータチャンバ１０４から取り除かれるこ
とを可能にし、所望に応じて異なる構成のロータの使用を促進する。モータ１１０は、駆
動シャフト１０８に接続し、ユーザによって定義され得る所望の速度でロータ１０６を回
転させる。モータ１１０の実施例は、交流誘導モータ、または、例えば、スイッチドリラ
クタンス駆動を含む、他の好適な駆動機構である。
【００２５】
　真空ポンプ１１２が、ロータチャンバ１０４内の空気圧を調整するように、いくつかの
実施形態で提供される。真空ポンプ１１２は、ロータチャンバ１０４から空気を引き出す
ように、ホース、管、パイプ等を通してロータチャンバ１０４に連結される。温度制御シ
ステム１１４が、ロータチャンバ１０４内の温度を制御するように、いくつかの実施形態
で提供される。温度制御システム１１４は、ロータチャンバ１０４を包囲する熱電モジュ
ールのアレイを備え得る。代替として、温度制御システム１１４は、ロータチャンバ１０
４を包囲するコイルを通して冷媒を送出する、冷却モータを備え得る。
【００２６】
　とりわけ、プロセッサ１２０は、モータ１１０、真空ポンプ１１２、温度制御システム
１１４、およびラッチ１１８の動作を含む、種々の遠心分離機の構成要素を制御する。プ
ロセッサ１２０はまた、機器インターフェース１２６上で表示される情報およびグラフィ
ックスも管理する。プロセッサ１２０は、典型的には、メモリ記憶デバイス等の１つ以上
のコンピュータ読み取り可能な記憶媒体に通信可能に連結される。いくつかの実施形態で
は、コンピュータ読み取り可能な記憶媒体は、データ命令を符号化し得る。データ命令が
プロセッサ１２０によって処理されると、命令は、プロセッサ１２０に、本明細書で説明
される作用、動作、方法、または機能のうちの１つ以上を行わせるか、あるいは、作用、
動作、方法、または機能を行うように遠心分離機１００の他の構成要素のうちの１つ以上
と相互作用させる。
【００２７】
　プロセッサ１２０は、マイクロプロセッサ、マイクロコントローラ、コンピュータ、ま
たはデバイスの動作を制御し、プログラムを実行する他の好適なデバイスを含む、１つ以
上の処理デバイスであり得る。中央処理装置（「ＣＰＵ」）、マイクロコントローラ、プ
ログラム可能論理素子、フィールドプログラマブルゲートアレイ、デジタル信号処理（「
ＤＳＰ」）デバイス等を含む、種々の他のプロセッサデバイスも使用され得る。プロセッ
サ１２０は、縮小命令セットコンピューティング（「ＲＩＳＣ」）デバイス、複数命令セ
ットコンピューティング（「ＣＩＳＣ」）デバイス、または特定用途向け集積回路（「Ａ
ＳＩＣ」）デバイス等の特別に設計された処理デバイス等の任意の一般的な種類のデバイ
スを含み得る。
【００２８】
　遠心分離機１００の機器インターフェース１２６は、ユーザと相互作用するように提供
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される。機器インターフェース１２６は、遠心分離機コンソールの一部であり得、または
パーソナルコンピュータ等の遠心分離機１００に接続された外部デバイスであり得る。開
示された実施形態では、機器インターフェース１２６は、機器ディスプレイ１３０と、１
つ以上の入力インターフェース１３２とを含む。機器ディスプレイ１３０は、コンピュー
タモニタまたはビデオ画面等の任意の表示デバイスであり得る。入力インターフェース１
３２は、キーボード、マウス、またはタッチパッド等の任意の情報入力デバイスであり得
る。いくつかの実施形態では、機器ディスプレイ１３０および入力インターフェース１３
２は、タッチセンサ式ディスプレイの中で組み合わせられる。
【００２９】
　遠心分離動作のパラメータは、ロータチャンバ温度、ロータ速度、およびロータ運転時
間を含む。ロータ速度は、遠心分離動作中のロータ１０６の回転速度であり、運転時間は
、ロータ１０６がロータ速度で回転する持続時間である。事前設定パラメータは、遠心分
離機１００が適用する準備ができている値である。これは、デフォルト値、以前の遠心分
離機動作からの値、入力インターフェース１３２を通してユーザによって入力または修正
される値、またはプログラムされた値であり得る。プロセッサ１２０は、機器ディスプレ
イ１３０上で事前設定パラメータを表示する。遠心分離動作中に、プロセッサ１２０は、
事前設定温度で事前設定運転時間にわたって事前設定ロータ速度でロータ１０６を回転さ
せるように、モータ１１０および温度制御システム１１４を制御する。
【００３０】
　遠心分離機１００は、従来の遠心分離モードで、またはロータアクセス可能遠心分離モ
ードで動作するように適合され得る。従来の遠心分離モードでは、遠心分離機１００は、
ロータ１０６が回転している間に、ドア１１６が閉じられた状態で遠心分離動作を行う。
ロータアクセス可能遠心分離モードでは、遠心分離動作は、ユーザがロータ１０６にアク
セスして作用することを促進するように、ロータ１０６が回転している間に、ドア１１６
が開くことを許可される、少なくとも１つのステップを含む。例えば、ゾーン遠心分離動
作中に、ユーザは、ゾーンロータの中へサンプルを送達し、およびそこから外へサンプル
を取り除くように、回転ロータ上に装填装置（充填ヘッドおよび支持遮蔽体等）を設置し
、または取り除き得る。
【００３１】
　遠心分離機１００の遠心分離モードは、ユーザによって選択可能である。一実施形態で
は、遠心分離機１００は、ユーザがロータアクセス可能遠心分離モードを選択するまで、
デフォルトで従来のモードにとどまる。この実施形態では、遠心分離機１００は、ロータ
アクセス可能遠心分離モードでの遠心分離動作が終了するときに、自動的に従来のモード
に戻る。ユーザは、遠心分離機１００上のスイッチを操作することによって、動作のモー
ドを選択し得る。別の実施形態では、プロセッサ１２０は、機器ディスプレイ１３０上で
遠心分離モードを選択するようにユーザに促す。
【００３２】
　従来のモードが選択された場合、遠心分離機１００は、完全閉鎖チャンバ動作を実行す
る準備ができているであろう。モードおよび／または動作パラメータを選択または入力す
る前または後に、典型的には管または瓶に含まれたサンプルが、ロータ１０６の中に配置
される。遠心分離動作中に定位置でサンプルコンテナを固定するように、キャップがロー
タ１０６を覆って配置され得る。ユーザは、従来の動作を開始するように、開始ボタンを
起動する。プロセッサ１２０は、事前設定温度、運転速度、および運転時間に従ってロー
タ１０６を回転させるように、必要な構成要素を制御する。事前設定運転時間が経過した
後、ロータ１０６が停止するように減速させられる。ユーザはまた、事前設定運転時間が
経過する前に、ロータ１０６を減速するように停止ボタンを起動し得る。
【００３３】
　ロータアクセス可能遠心分離モード（ゾーン遠心分離または連続フローモード等）が選
択された場合、遠心分離機１００は、回転ロータ１０６へのユーザアクセスが選択的に提
供される、動作を実行する準備ができているであろう。したがって、ドア１１６が閉じら
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れていない場合に、モータ１１０がロータ１０６を回転させることを防止する安全スイッ
チが、選択時間にわたって動作停止させられるであろう。同様に、ロータが回転している
間に、ドア１１６を閉じられた状態で施錠するラッチ１１８もまた、少なくともある期間
にわたって動作停止させられなければならない。
【００３４】
　ロータアクセス可能遠心分離モードの遠心分離動作は、比較的多くの量が処理される、
ワクチン生産およびバイオプロセス動作で一般的である。ゾーン遠心分離動作は、ロータ
が装填速度（概して、約２，０００から３，０００ＲＰＭの間）で回転している間に、サ
ンプルを密度勾配上に、およびゾーンロータの中へ送達することを含む。連続フロー遠心
分離動作は、ロータが回転している間にサンプルを連続フローロータの中へ送達するステ
ップを含む。連続フロー動作は、ロータの揺動をチェックし、アダプタボウルおよび軸受
筐体を設置し、アダプタボウルおよび軸受筐体の中心化をチェックし、シールアセンブリ
およびマニホールドを設置する追加の手動ステップを含み得る。
【００３５】
　図５は、ゾーン遠心分離動作の装填ステップ中の遠心分離機構成の一実施形態の図式描
写である。支持バンド１６０が、ロータチャンバ１０４の側壁１６２上に位置付けられる
。支持遮蔽体１６４は、支持バンド１６０の中の対応するスロット１７０との支持遮蔽体
１６４上のタブ１６６の係合を通して、ゾーンロータ１０６ａより上側で取り除き可能に
位置付けられる。支持遮蔽体１６４に取り付けられたブラケット１７２が、ゾーンロータ
１０６ａより上側でサンプル充填ヘッド１７４を支持して位置付ける。ロータの中の軸受
は、ゾーンロータ１０６ａが回転している間に、サンプル充填ヘッド１７４のアクセスポ
ート１７６を通したゾーンロータ１０６ａの中へのサンプルの導入を可能にする。この装
填構成では、ドア１１６は、ゾーンロータ１０６ａの中へのサンプルの装填を可能にする
ように開いている。
【００３６】
　上記で説明されるように、ロータアクセス可能遠心分離モードで行われる遠心分離動作
は、ロータチャンバ１０４の中の回転ロータにユーザをさらす、少なくとも１つのステッ
プを含む。これは、遠心分離動作を従来の動作よりも本質的に危険にする。ユーザに潜在
的な危害を警告するために、遠心分離機１００は、ロータアクセス可能遠心分離モードで
動作しているという視覚指示を提供する。また、遠心分離機１００は、遠心分離機がロー
タアクセス可能遠心分離モードであるときに、遠心分離機動作のどのステップが現在のス
テップであるかを示し得る。さらなる安全特徴として、ロータアクセス可能遠心分離モー
ドでの遠心分離機１００の動作は、適正に訓練された承認ユーザに限定され得る。
【００３７】
　ここで、遠心分離機１００のユーザインターフェース側面を説明する。一実施形態では
、遠心分離機１００は、各ユーザが、一意的なユーザ名およびパスワード（ＰＩＮ）を割
り当てられ得る、またはそれを登録する、ユーザ情報を含み得る。このようにして、遠心
分離機１００は、ユーザが遠心分離機１００にアクセスして操作する権限を与えられてい
ることを検証し得る。
【００３８】
　図６は、ユーザ名およびＰＩＮの入力を求める、一例の遠心分離機１００の機器ディス
プレイ１３０上で表示されるログインページ２６０を描写する。ユーザ名は、リスト２６
２から選択され得、ＰＩＮは、キーパッド２７８ａを使用して入力ボックス２８０ａに入
力される。ＰＩＮが、承認ユーザデータに記憶された情報に従ってそのユーザに割り当て
られたＰＩＮと一致する場合、プロセッサは、遠心分離機へのユーザアクセスを可能にし
、ホームページ２００ａ（図７）を表示する。
【００３９】
　図示した実施形態では、ユーザ名がリストから選択され、対応するＰＩＮがボックスの
中へタイプされる。他の実施形態では、承認ユーザが、ＩＤカードまたは従業員バッジ上
の磁気または視覚識別子、親指の指紋等のバイオマーカー、ＲＦＩＤ等を使用して識別さ
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れ得る。
【００４０】
　一実施形態では、ユーザ名は、遠心分離機１００へのアクセスのレベルと関連付けられ
る。管理者レベルは、遠心分離機１００の全ての機能へのユーザアクセスを可能にし得る
。中間レベルは、ユーザが、遠心分離機１００上の全てのプログラムを実行すること、遠
心分離機１００を手動で実行すること、ユーザを管理すること、プログラムを割り当てる
こと、ロータライブラリを管理すること、および遠心分離機１００上で計算およびシミュ
レーションを行うことを可能にし得る。アクセスの下位レベルは、ユーザを割り当てられ
たプログラムを実行することに限定し得る。一実施形態では、ユーザ名は、ユーザがロー
タアクセス可能遠心分離モードにアクセスするために、アクセスの中間（または上位）レ
ベルと関連付けられなければならない。別の実施形態では、ロータアクセス可能遠心分離
モードへのアクセスは、選択された一式のユーザ名に限定される。
【００４１】
　図７を参照すると、ホームページ２００ａは、遠心分離機１００が従来の遠心分離モー
ドで準備ができていることを示す。ホームページ２００ａは、遠心分離機１００の全体的
な状態を要約する。図示した実施形態では、ホームページ２００ａは、遠心分離動作のユ
ーザによって入力された事前設定遠心分離パラメータ、ならびに実際の遠心分離パラメー
タ（リアルタイム値）を表示する。ホームページ２００ａは、ステータスバー２０２、ロ
ータ速度ボタン２５０、運転時間ボタン２５２、温度ボタン２５４、サイドバー２６８、
およびフッタバー２４８を含む。
【００４２】
　ステータスバー２０２は、遠心分離機１００の動作状態および条件の視覚指示を提供す
る。それは、例えば、いずれの遠心分離動作も始まっていないこと、または遠心分離動作
が進行中であることを示し得る。それはまた、機器エラーまたは誤動作が起こったことを
示し得る。一実施形態では、ステータスバー２０２の色は、遠心分離機１００の動作状態
を示す。色は、遠心分離機が遠心分離動作を開始していない（すなわち、アイドル状態で
ある）場合に青色、遠心分離動作が進行中である場合に緑色、軽微な機器誤動作が検出さ
れた場合に黄色、または重大な機器誤動作が検出された場合に赤色であり得る。これらの
遠心分離機状態情報は、遠心分離機１００によって生成される動作情報から導出される。
センサがパラメータを監視し、任意のパラメータが範囲外であると検出された場合、例え
ば、黄色または赤色指示がトリガされ得る。重大な誤動作は、遠心分離動作を止めるよう
に遠心分離機に要求する、検出された状態であり得る。色のほかに、ステータスバー２０
２の他の視覚指示が、遠心分離機１００の動作状態および条件を示すために使用され得る
。
【００４３】
　ステータスバー２０２はまた、ヘルプボタン２０３、通知指標２０４、メニューボタン
２０６、およびホームボタン２０８を含み得る。ヘルプボタン２０３は、遠心分離機１０
０の動作中にユーザを誘導するように、状況依存ヘルプシステムへのアクセスを提供し得
る。一実施形態では、ヘルプボタン２０３が選択されたとき、遠心分離機は、タッチセン
サ式画面上のボタンおよび制御が動作停止させられ、ヘルプ情報が利用可能であるボタン
および制御の上にヘルプアイコン２８２が表示される、ヘルプモードになる（図８）。ヘ
ルプアイコン２８２を選択することは、遠心分離機１００に、そのボタンまたは制御の動
作を説明するヘルプメッセージを表示させる。
【００４４】
　ステータスバー２０２はまた、遠心分離機１００の動作の現在の状態の識別にユーザを
さらに誘導するように、通知指標２０４も含む。例えば、通知指標２０４は、遠心分離機
１００が、準備ができている（いかなる動作も始まっていない）、運転している（動作が
進行中である）、または停止している（動作が終了している）ことをユーザに知らせるこ
とができる。いくつかの実施形態では、通知指標２０４は、遠心分離機１００の動作状態
を示す、テキストワードである。一実施形態では、ステータスバー２０２は、緑色であり
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得、通知指標２０４は、遠心分離動作が進行中であり、ロータが最終減速を開始していな
いことをユーザに知らせる、「運転中」というテキストであり得る。次いで、ステータス
バー２０２は、緑色のままであり得、通知指標２０４は、遠心分離動作が依然として進行
中である（ロータ１０６が依然として回転している）が、ロータ１０６が動作を終了する
ように最終停止まで減速していることを示すように、「停止」に変化し得る。通知指標２
０４はまた、遠心分離動作中に機器エラーが起こったことをユーザに示し得る。
【００４５】
　ステータスバー２０２は、メニューボタン２０６を含む。このボタンを選択することに
より、ユーザに利用可能な種々の機能および動作のメニューを提示し、ユーザが機能およ
び動作の中から選択することを可能にし得る。
【００４６】
　ステータスバー２０２は、現在の遠心分離動作に対応するホームページ２００を選択す
るようにホームボタン２０８を含む。
【００４７】
　ロータ速度ボタン２５０は、（次の遠心分離動作のための）事前設定ロータ速度および
実際の（現在の）ロータ速度の両方を表示する。このボタンを選択することにより、入力
ページ２８４ａを表示させ、キーパッド２７８ｂを使用して、入力ボックス２８０ｂの中
へ遠心分離動作のための事前設定ロータ速度を入力するようにユーザに促す（図９）。
【００４８】
　同様に、運転時間ボタン２５２は、事前設定運転時間および運転に残っている実際の時
間の両方を表示し、ユーザが、キーパッド２７８ｃを使用して、入力ボックス２８０ｃの
中で入力ページ２８４ｂ上に事前設定運転時間を入力することを可能にする（図１０）。
同様に、温度ボタン２５４は、ロータチャンバ１０４の事前設定および実際の温度の両方
を表示し、ユーザが、キーパッド２７８ｄを使用して、入力ページ２８４ｃ上に事前設定
温度を入力することを可能にする（図１１）。
【００４９】
　図７に示されるように、フッタバー２４８は、開始ボタン２５６、停止ボタン２５８、
真空ボタン２３６、および加速／減速ボタン２９０を含む。一実施形態では、開始ボタン
２５６が選択されたとき、モータ１１０は、ロータ１０６を事前設定ロータ速度まで加速
し、通知指標２０４は、遠心分離動作が始まったことを示すように、「準備完了」から「
運転中」に変わる。停止ボタン２５８を選択することにより、遠心分離動作を終了するよ
うに、遠心分離機１００にロータ１０６を０ＲＰＭまで減速させる。
【００５０】
　真空ボタン２３６は、ロータチャンバ１０４の内側の空気圧を表示し、ロータチャンバ
１０４の内側で真空を印加または放出するようにトグルスイッチとしての機能を果たす。
【００５１】
　加速／減速ボタン２９０は、ユーザによって入力される事前設定加速および減速プロフ
ァイル（またはデフォルト値）を表示する。加速／減速ボタン２９０を選択することによ
り、ページ上に記載された加速および／または減速プロファイルの選択のために入力ペー
ジ２８４ｄを提示する（図１２）。
【００５２】
　図７に示されるホームページ２００ａは、ユーザが遠心分離機１００のモードをゾーン
または連続フロー遠心分離動作モードに切り替えることを可能にするアイコンを含む。例
えば、ユーザがホームページ２００ａ上のメニューボタン２０６を選択した場合、メニュ
ーページ２７４が機器ディスプレイ１３０上で表示される（図１３参照）。次いで、ユー
ザが、ゾーン遠心分離オプション２７０または連続フロー遠心分離オプション２７２のい
ずれか一方を選択することによって、ロータアクセス可能遠心分離モードを選択すること
ができる。
【００５３】
　一実施形態では、ゾーン遠心分離オプション２７０または連続フロー遠心分離オプショ
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ン２７２のいずれか一方を選択した後、承認ページ２７６が機器ディスプレイ１３０上に
表示される（図１４）。承認ページ２７６は、キーパッド２７８ｆを使用して、入力ボッ
クス２８０ｆの中へ承認コードを入力するようにユーザに促す。ロータアクセス可能遠心
分離モードが本質的により危険であるため、これは２つの目的を果たす。第１に、ユーザ
が、ロータアクセス可能遠心分離モードで遠心分離機１０を操作する権限を与えられてい
ることを確認する。第２に、（承認ユーザが適正なユーザ名およびパスワードで遠心分離
機にログインしているが、ログアウトすることなく機器を放置し、後続の未承認ユーザに
利用可能なままにする場合とは対照的に）ロータアクセス可能遠心分離モードに切り替わ
る前に、ユーザが物理的に存在していることを確実にする。
【００５４】
　代替として、図７で図示される実施形態では、ユーザが、サイドバー２６８上のゾーン
アイコン２６６を選択することによって、従来のモードからロータアクセス可能遠心分離
モードに切り替えることができる。ユーザがこのアイコンを選択した後、遠心分離機は、
上記で説明されるように承認ページ２７６上で承認コードを求める（図１１）。
【００５５】
　上記で説明される実施形態では、適正な承認コードがユーザによって入力された場合に
、ロータアクセス可能遠心分離モードへのアクセスが提供される。他の実施形態では、磁
気カード、ＲＦＩＤ、識別カード、バイオマーカー、物理キー等によって、ロータアクセ
ス可能遠心分離モードの承認ユーザを識別することができる。
【００５６】
　ロータアクセス可能遠心分離モードが従来のモードよりも本質的に危険であるので、遠
心分離機１００が、ロータアクセス可能遠心分離モードであるという指示を提供すること
が有利である。これは、ロータアクセス可能遠心分離モードと従来のモードを容易に区別
する、任意の視覚指示によるものであり得る。指示するものは、機器ディスプレイ１３０
上で表示されるテキストまたはグラフィックス、あるいはそれらの任意の組み合わせによ
るものであり得る。指示するものはまた、ロータアクセス可能遠心分離モードを識別する
ために使用される、可聴音または音色であり得る。
【００５７】
　図１５を参照すると、一実施形態では、遠心分離機がロータアクセス可能遠心分離モー
ドであると指示するものは、ユーザがゾーンまたは連続フロー遠心分離モードを選択する
ときに表示される、ワークフロー図２１０であり得る。ワークフロー図２１０は、動作を
通してユーザを安全に誘導するように、ゾーンまたは連続フロー動作のステップを描写す
る。例えば、ゾーンまたは連続フロー動作の装填ステップは、ドア１１６が開き、ロータ
１０６が回転している状態で、手動で行われるため、特に危険である。ワークフロー図２
１０は、動作の現在のステップをユーザに知らせ、必要であり得る手動タスクを計画して
準備するようにユーザの注意を引く。
【００５８】
　図１５の図示した実施形態では、ワークフロー図２１０は、ゾーン遠心分離動作の５つ
のステップ（それぞれ、開始、装填、運転、除去、および停止）に対応する、ステップ指
標２１２ａ、２１２ｂ、２１２ｃ、２１２ｄ、および２１２ｅを含む。ステップ指標は、
遠心分離動作の現在のステップを示すように選択的に強調表示される。
【００５９】
　ゾーン遠心分離動作を開始する前、ステップ指標２１２のうちのいずれも強調表示され
ない（図１５参照）。この時間の間に、以前に説明されたように、ロータ速度ボタン２５
０、運転時間ボタン２５２、および温度ボタン２５４を使用して、ゾーン動作の運転ステ
ップの事前設定遠心分離パラメータを入力するか、または、デフォルト設定から変更する
ことができる。加えて、それぞれ、装填速度ボタン２２８および除去速度ボタン２４０を
使用して、装填および除去ステップのためのロータ速度を入力することができる。
【００６０】
　装填速度ボタン２２８は、事前設定装填速度を表示するように装填速度指標２３０を含
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む。事前設定装填速度は、装填速度ボタン２２８の上または下部分の速度調整ボタン２３
２ａ、２３２ｂを選択することによって、増加または減少させることができる。同様に、
除去速度ボタン２４０は、速度調整ボタン２３２ｃ、２３２ｄを使用して変更することが
できる、事前設定除去速度を表示するように除去速度指標を含む。一実施形態では、デフ
ォルト装填速度および除去速度が、それぞれ、装填速度指標２３０および除去速度指標上
で表示（および事前設定）される。デフォルト装填および除去速度は、２，０００ＲＰＭ
から３，０００ＲＰＭ、または１，５００ＲＰＭから４，５００ＲＰＭ等の範囲に制限さ
れ得る。代替として、装填および除去速度は、３，０００ＲＰＭまたは５，０００ＲＰＭ
等の最大限度を有し得る。回転ロータにアクセスして作用するユーザの必要性が、装填お
よび除去ステップ中に生じるため、そのような速度制限が意味を成す。
【００６１】
　動作パラメータを入力すると、遠心分離機１００は準備ができている。機器ディスプレ
イ１３０上で表示されるホームページ２００ｂは、ユーザによる容易な再検討のために現
在の事前設定値を示す。遠心分離動作を開始するために、ユーザは、開始ボタン２５６を
選択する。次いで、プロセッサ１２０は、ラッチ１１８が施錠され、ドア１１６が閉じら
れていることを命令または確認し得る。プロセッサはまた、ロータ１０６を事前設定装填
速度まで加速し始めるように、駆動モータも制御する。この時間の間に、「開始」ステッ
プ指標２１２ａは、図１６に示されるように、動作の現在のステップであることを示すよ
うに強調表示される。実際のロータ速度もまた、機器ディスプレイ１３０上で表示される
。上記で説明されるように、遠心分離パラメータは、機器インターフェース１２６の入力
インターフェース１３２を通してユーザによって入力することができる。他の実施形態で
は、遠心分離パラメータ、実際の値、ワークフロー図、およびステップ指標を入力し、遠
隔デバイス上でも表示することができる。
【００６２】
　図１５を参照すると、ゾーン遠心分離動作を安全に行う際にユーザをさらに支援するた
めに、遠心分離機１００は、ホームページ２００ｂ上でヘルプ文２２２を表示し得る。ヘ
ルプ文２２２は、次のステップに進む前に行わなければならない手動タスクをユーザに知
らせる。ゾーン動作の開始ステップが始まる前の設定中、ヘルプ文２２２は、ゾーンロー
タを設置する、運転パラメータを入力する、装填速度を入力する、運転速度を入力する、
除去速度を入力する、運転時間を入力する、および開始を押して装填速度に進むことのう
ちの１つであり得る。
【００６３】
　ロータ１０６が事前設定装填速度に達するとき、「装填」ステップ指標２１２ｂは、図
１９に示されるように、装填ステップが現在のステップであることをユーザに通知するよ
うに強調表示される。装填ステップ中に、必要であれば、ロータ１０６が装填速度で回転
している間にドアが開かれ得るように、プロセッサ１２０がドア１１６を開錠する。ここ
で、ユーザは、ロータ１０６にアクセスして充填ヘッドを設置し、ゾーンロータの中への
サンプル送達を開始することができる。回転ロータに手動操作を行うことが本質的に危険
であるので、好ましい実施形態では、プロセッサ１２０が、装填ステップ中に警告信号を
起動する。警告は、音声または視覚的であり得、ロータが回転しており、チャンバ１０４
が覆われていないことを、近くに立っているユーザおよび個人に通知する働きをする。一
実施形態では、遠心分離機１００は、ドア１１６が装填ステップ中に開かれているときに
、５秒ごとに可聴音色を鳴らす。別の実施形態では、遠心分離機１００は、ドア１１６が
掛け金を外された位置にある間にロータ１０６が回転しているときはいつでも、可聴音色
を鳴らす。警告は、機器ディスプレイ１３０上の点滅指標、または音声および視覚警告の
組み合わせであり得る。
【００６４】
　サンプルが密度勾配上に装填された後、ユーザは、回転ロータ１０６から充填ヘッドを
手動で取り除き、ロータキャップを交換する。次いで、ユーザは、ドア１１６を閉じ、「
装填完了」ボタン２２４を押す。
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【００６５】
　一実施形態では、遠心分離機１００は、ユーザリマインダを提供するようにヘルプ文２
２２ｄを含む。図１９に示されるように、ヘルプ文２２２ｄは、「ドアを閉じ、装填完了
を押して、運転速度へ続く」ようにユーザに告げる。他の実施形態では、ヘルプ文２２２
ｄは、密度勾配を装填する、サンプルを装填する、充填ヘッドを取り除く、およびロータ
キャップを設置することのうちの１つを行うようにユーザに告げる。
【００６６】
　「装填完了」ボタンが押下されたことを検出すると、プロセッサ１２０は、ドア１１６
が閉じられていることを確認し、ラッチ１１８が定位置でドア１１６を施錠するように自
動的に起動され、真空がロータチャンバ１０４に印加される。次いで、プロセッサ１２０
は、ロータ１０６を事前設定運転速度まで加速し始めるように駆動モータを制御する。こ
の時間の間に、「運転」ステップ指標２１２ｃは、図２０に示されるように、それが動作
の現在のステップであることをユーザに通知するように強調表示される。実際のロータ速
度もまた、機器ディスプレイ１３０上で表示される。運転ステップは、サンプル中の粒子
の分離が起こる場合であり、運転速度は、１０，０００ＲＰＭから最大３５，０００ＲＰ
Ｍであり得る。
【００６７】
　運転ステップ中に（およびその後）、装填完了ボタン２２４が、図示した実施形態で動
作停止させられる。それは、装填完了ボタン２２４がもはやアクティブではないことを示
すように、ホームページ２００ｅ上でグレーアウトされる。代わりに、ホームページ２０
０ｅ上で示されるように、除去ボタン２２６がアクティブである。事前設定運転時間が経
過する前にユーザが除去ボタン２２６を選択した場合、遠心分離機１００は、ロータ１０
６を除去速度指標において表示される事前設定除去速度まで減速し、除去ステップに移行
するであろう。事前設定運転時間が経過する前にユーザが停止ボタン２５８を選択した場
合、遠心分離機１００は、ロータ１０６を０ＲＰＭまで減速し、従来のモードに切り替わ
り戻るであろう。ヘルプ文がまた、運転ステップのために含まれ得る。図２０で図示され
るように、ホームページ２００ｅは、「除去を押して除去速度を減速するか、または停止
を押して除去ステップを迂回する」というヘルプ文２２２ｅを含む。
【００６８】
　除去ボタン２２６も停止ボタン２５８も選択されていない場合、事前設定運転時間が経
過したときに運転ステップが完了する。図２１に示されるように、この時に、プロセッサ
１２０は、「除去」ステップ指標を強調表示するように信号を送信し、それが遠心分離動
作の現在のステップであることをユーザに通知する。次いで、遠心分離機１００は、ロー
タ１０６を事前設定除去速度まで減速し始めるであろう。一実施形態では、遠心分離機１
００は、ユーザがロータチャンバ１０４の内側の真空を放出するために真空ボタン２３６
の選択を終えるまで、ドアラッチ１１８を解放しないであろう。これは、ロータ１０６が
回転している間にドアが掛け金を外されるときに、ユーザが存在していることを確実にす
る。
【００６９】
　真空が放出され、ロータ速度が除去速度まで低減させられると、ここで、手動ステップ
を行うことができる。プロセッサ１２０は、ドア１１６が開かれ得るように、ドアラッチ
１１８を解放する。ここで、ユーザは、サンプル除去プロセスを開始するために必要な装
置を設置するために、ロータ１０６にアクセスすることができる。装填ステップと同様に
、プロセッサ１２０は、除去ステップ中に警告信号を起動する。警告は、音声または視覚
的であり得、ロータが回転しており、チャンバ１０４が覆われていないことを、近くに立
っているユーザおよび個人に通知する働きをする。一実施形態では、遠心分離機１００は
、ドア１１６が開かれているときに、５秒ごとに可聴音色を鳴らす。別の実施形態では、
遠心分離機１００は、ドア１１６が掛け金を外された位置にある間にロータ１０６が回転
しているときはいつでも、可聴音色を鳴らす。警告は、機器ディスプレイ１３０上の点滅
指標、または音声および視覚警告の組み合わせであり得る。
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【００７０】
　除去ステップ中に、遠心分離機１００は、ホームページ２００ｂ上で除去ステップが現
在のステップであることを示し（図２１）、停止を押して運転を終了するようにユーザに
告げるヘルプ文２２２を表示する。除去ステップ中に、装填完了ボタン２２４および除去
ボタン２２６の両方が非アクティブであり、ホームページ２００ｂ上でグレーアウトされ
る。
【００７１】
　ユーザは、除去ステップの手動タスクを完了した後、ホームページ２００ｂ上で停止ボ
タン２５８を選択する。次いで、遠心分離機は、停止ステップが現在のステップであるこ
とを示し、ロータ１０６を減速し始める。図２２は、停止ステップ中の遠心分離機１００
のホームページ２００ｂを描写する。この実施形態では、停止ステップは、停止ステップ
指標２１２ｅを強調表示することによって示される。
【００７２】
　上記で図示される実施形態では、ステップ指標２１２ａ－２１２ｅは、遠心分離動作ス
テップで標識されたバブルである。他の実施形態では、ステップ指標２１２ａ－２１２ｅ
は、動作ステップを識別するテキスト、アイコン、アバター、または任意の図式表現であ
り得る。どのステップが現在のステップであるかを示すことは、そのステップに対応する
ステップ指標２１２ａ－２１２ｅを強調表示することを含むことができる。強調表示は、
他の表示されたステップ指標に対して、異なる色、前景、背景、境界、強度、フォント、
および／または点滅速度で、現在のステップに対応するステップ指標を表示することを含
むことができる。強調表示はまた、現在のステップに対応するステップ指標２１２をアニ
メーション化すること、装飾すること、または指し示すことを含むこともできる。強調表
示は、現在のステップのステップ指標２１２を他のステップ指標２１２と区別する、任意
の視覚表現を含むことができる。
【００７３】
　他の実施形態では、どのステップが現在のステップであるかを示すことは、図１７の開
始ステップ指標２１２ａ等の単一のステップ指標２１２をホームページ２００上で表示す
ることを含む。他の実施形態では、現在のステップを示すことは、図１８の領域２１４等
の他のステップ指標２１２と区別するホームページ２００上の領域において、現在のステ
ップに対応するステップ指標２１２を表示することを含む。他の実施形態では、現在のス
テップを示すことは、標識を対応するステップ指標２１２と関連付けることを含む。一意
的な可聴音色もまた、遠心分離動作の現在のステップを示し得る。
【００７４】
　図２３は、ゾーン遠心分離動作と関連付けられる手動タスクを概説し、ゾーン動作の異
なるステップと関連付けられるおおよそのロータ速度（図の左側）、および、ステップと
関連付けられる空気圧（図の下部）を示す。
【００７５】
　図２４は、連続フロー遠心分離動作の手動タスクを概説する。ゾーンおよび連続フロー
遠心分離動作の間の１つの違いは、連続フロー装填装置の組立中（図２４で、アダプタボ
ウルおよび軸受筐体を設置するステップ、ならびにシールアセンブリおよびマニホールド
を設置するステップ中）に０ＲＰＭに戻って減速する必要性である。この点に関して、連
続フロー遠心分離動作の装填ステップは、段階の手動タスクの間にロータの回転速度を０
ＲＰＭまで減速するステップを含み得る。例えば、連続フロー遠心分離動作の装填ステッ
プは、約２，０００ＲＰＭでのロータの揺動をチェックし、その後、アダプタボウルおよ
び軸受筐体を設置するようにロータを０ＲＰＭまで減速するタスクを含み得る。
【００７６】
　図２５は、揺動チェック中のこの実施形態の遠心分離機１００のホームページ２００ｈ
を描写する。「装填」バブル（ステップ指標２１２ｂ）が強調表示され、これが連続フロ
ー動作の現在のステップであること、およびドア１１６が開いた状態でロータ１０６が回
転していてもよいことを示す。ロータの実際の回転速度は、ユーザがロータ１０６の揺動
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を手動でチェックすることを可能にするように、ロータ速度ボタン２５０によって示され
るように２，５００ＲＰＭである。ホームページ２００ｈは、ゼロボタン２４６を含む。
揺動チェックを行った後、ユーザは、このボタンを選択し、遠心分離機１００にロータ１
０６を停止まで減速させ、したがって、ロータ１０６が静止している間にアダプタボウル
および軸受筐体を設置するという次のタスクにユーザが進むことを可能にする。このタス
クを完了した後、ユーザは、事前設定装填速度まで戻ってロータ１０６を加速するように
、開始ボタン２５６を選択することができる。装填ステップの手動タスクが完了した後、
ユーザは、ヘルプ文２２２ｈ（「装填完了を押して運転速度へ進むか、または０ＲＰＭま
で減速を押す」）によって誘導される、装填完了ボタン２２４を選択する。この入力を受
信すると、遠心分離機１００は、ロータ速度を事前設定運転速度まで増加させることによ
って、連続フロー遠心分離動作の運転ステップに進む。
【００７７】
　連続フロー遠心分離動作の運転ステップに進んだ後、ステップ指標２１２ｃが強調表示
され、それが現在、連続フロー遠心分離動作の現在のステップであることを示す。ゼロボ
タン２４６がグレーアウトされ、連続フロー動作の運転ステップ中、このオプションが利
用可能ではないことを示す。
【００７８】
　遠心分離機１００を詳細に説明したので、ここで遠隔デバイス２０を説明する。図１－
３を再び参照すると、遠心分離システム１０は、ネットワーク３０を通して遠心分離機１
００に通信可能に連結される遠隔デバイス２０を含む。遠隔デバイス２０は、好ましくは
、ネットワーク３０に無線で接続される。好ましくは、遠隔デバイス２０は、ハンドヘル
ドデバイスである。いくつかの実施形態では、遠隔デバイスは、ｉＯＳ（登録商標）４．
３以降を実行し、ネットワーク３０上で命令をプロセッサ１２０に送信することによって
、遠心分離機１００の作用を命令するように適合されている。このようにして、遠隔デバ
イス２０は、遠心分離機１００を制御することができ、制御は、プロセッサ１２０が、遠
隔デバイス２０から受信される命令に基づいて、事前設定または実際の遠心分離パラメー
タの変更を引き起こすことを意味する。
【００７９】
　図２６に示されるように、一実施形態では、遠隔デバイス２０は、画面４０４および入
力属性４０６を含む、デバイスインターフェース４０２を含む。デバイスインターフェー
ス４０２は、デバイス画面４０４および入力属性４０６上で情報を表示し、ユーザが選択
を行い、所望の情報を入力することを可能にする。好ましい実施形態では、デバイスイン
ターフェース４０２は、タッチセンサ式画面であり、表示画面として、および情報入力デ
バイスとしての両方の機能を果たす。
【００８０】
　図２６に示されるように、遠隔デバイス２０は、それが現在接続されている遠心分離機
または機器のリストを表示し得る。図示されるように、遠隔デバイス２０は、第１の遠心
分離機（例えば、Ｏｐｔｉｍａ　ＸＰＮ）および第２の遠心分離機（例えば、Ｏｐｔｉｍ
ａ　ＸＥ）に通信可能に連結される。ユーザは、新しい遠心分離機に接続することを所望
する場合、追加ボタン４０５を選択し得る。追加ボタン４０５を選択することにより、図
２７に示されるような機器を追加するページを立ち上げる。そこで、ユーザは、自分のユ
ーザ情報を入力するように促される。遠心分離機１００のように、ユーザ情報は、ユーザ
名４１２およびＰＩＮ４１４を含む。ユーザはまた、所望の遠心分離機のネットワークア
ドレス４１６を入力するようにも促される。遠心分離機のネットワークアドレス４１６は
、ネットワーク３０内のデバイスの場所を特定する、ＩＰアドレス、英数字ネットワーク
名、任意の適切な識別子であり得る。上記で説明される承認プロセスのように、ユーザ名
４１２およびＰＩＮ４１４が、例えば、中央サーバまたは遠心分離機１００の中に位置す
る、メモリに記憶された承認ユーザデータと一致する場合、アクセスが許可され、遠隔デ
バイス２０および遠心分離機１００が通信可能に連結される。このプロトコルを観察する
ことによって、遠心分離機１００に関する情報への遠隔アクセスを制御し、管理し、安全
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な方式で行うことができる。
【００８１】
　遠隔デバイス２０のユーザおよび遠心分離機１００におけるローカルユーザの両方が同
一の遠心分離機にアクセスしようとする、状況が生じるであろう。そのような状況で、一
実施形態では、ローカルユーザは、遠隔ユーザに勝り、遠心分離機１００の制御を獲得す
るものとする。そのような階級は、ローカルユーザが、遠心分離機付近の状況を理解する
ようにより良好に位置付けられるので、合理的である。また、ローカルユーザが認識する
ことなく、遠心分離機をオンにさせることは望ましくない。他の状況は、２人の遠隔ユー
ザが同一の遠心分離機に接続しようとすることを伴い得る。この状況では、ユーザ情報、
すなわち、ユーザ名およびＰＩＮが、例えば、前もって管理者によって順位を与えられ得
る。このようにして、どの遠隔ユーザが制御を獲得するかを、単純かつ効率的に解決する
ことができる。
【００８２】
　しかしながら、遠隔ユーザは、ローカルユーザまたは別の遠隔ユーザと比べて遠心分離
機１００の制御を獲得しないことがあるが、一実施形態では、ユーザ情報が承認ユーザデ
ータと一致する限り、全ての遠隔デバイス２０が、依然として遠心分離機１００に関する
情報を受信するであろう。つまり、接続された遠心分離機１００からの事前設定および実
際のロータ速度、運転時間、チャンバ温度、およびステータスバー指示が、遠隔デバイス
２０のデバイス画面４０４上で表示されるであろう。また、一実施形態では、全ての承認
および接続された遠隔デバイス２０上の停止ボタン４３４が、遠心分離機のローカルユー
ザ制御にかかわらず、選択可能なままとなるであろう。したがって、遠隔デバイス２０は
、依然として遠心分離動作を中断することが可能であり得る。これは、例えば、研究室で
運転する遠心分離機を監視する研究室監督者にとって有利であり、監督者が、動作を終了
させることを監督者に強いる情報を受信した場合、監督者は、他のユーザにかかわらず遠
隔で措置を講じてもよい。同様に、遠心分離機上で使用される実験器具に欠陥があること
、または間違ったサンプルが処理されていることをユーザが知った場合、遠隔で措置を講
じて遠心分離動作を終了させ得る。
【００８３】
　特定の遠心分離機と通信するために、ユーザは、図２６に示されるようなリストから所
望の遠心分離機を選択し得る。再度、好ましい実施形態は、タッチセンサ式画面である。
（例えば、Ｏｐｔｉｍａ　ＸＰＮとして示されるような）第１の遠心分離機のためのライ
ンを選択することによって、図２８に示されるように、その遠心分離機に関する情報を表
示するページが立ち上げられる。メインページ４１８は、遠心分離機１００のホームペー
ジ２００ａに類似する情報を有する。メインページ４１８は、ステータスバー４２２、ロ
ータ速度ボタン４２４、運転時間ボタン４２６、加速／減速ボタン４２７、温度ボタン４
２８、開始ボタン４３２、および停止ボタン４３４を含む。これらのボタンはそれぞれ、
表示画面および選択領域としての機能を果たす。例えば、ロータ速度ボタン４２４は、事
前設定ロータ速度（７，０００ＲＰＭと示される）および実際のロータ速度（０と示され
る）を表示する。これらの速度値は、遠心分離機１００（この実施例ではＯｐｔｉｍａ　
ＸＰＮ）の機器ディスプレイ１３０上で表示される、同一の値である。遠隔デバイス２０
はまた、例えば、ロータ速度ボタン４２４を選択することによって、事前設定値を入力す
るために使用され得る。いったん選択されると、設定画面４３６が、図２９に示されるよ
うに表示されるであろう。設定画面４３６から、ユーザは、所望のロータ速度を入力する
ためにキーパッド４３７を使用し得る。
【００８４】
　他の事前設定パラメータを、上記で説明されるものと同様に入力することができる。い
ったん所望の事前設定パラメータが入力されると、遠隔デバイス２０が、開始ボタン４３
２を選択することによって従来の遠心分離動作を起動し得る。図３０に示されるように、
ステータスバーは、遠心分離機１００がその動作を開始したことを示すように、「運転中
」に変化する。事前設定運転時間が経過すると、遠心分離機が停止まで減速し、遠心分離
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動作が完了するであろう。遠心分離動作中に、ロータ速度、チャンバ温度、および運転時
間を含む、実際の動作データが、遠隔デバイス２０のデバイス画面４０４上に表示される
。また、遠心分離機１００とともに上記で説明されるようなワークフロー図２１０または
個々のステップ指標もまた、遠隔デバイス２０の画面４０４上で表示され得る。
【００８５】
　遠隔デバイス２０による遠心分離機１００の制御もまた、遠心分離機動作のモードに従
って制限され得る。例えば、一実施形態では、遠隔デバイス２０は、上記で説明されるよ
うに、従来の動作の目的で遠心分離機の完全な制御を有し得る。しかしながら、ゾーン動
作等のロータアクセス可能動作が、ユーザが手動タスクを行うために遠心分離機のある場
所にいることを要求するので、遠隔デバイス２０は、これらの動作を選択することを制約
され得る。それにもかかわらず、たとえ遠心分離機がロータアクセス可能遠心分離モード
に置かれたとしても、その遠心分離機に接続された遠隔デバイス２０は、依然として、停
止ボタン４３４を選択することによって動作を停止するために、制限された制御を有し得
る。
【００８６】
　図２６を再び参照すると、遠隔デバイス２０はまた、それが通信可能に連結される各遠
心分離機の状態指標４３９も提供する。図示した実施例では、遠隔デバイス２０は、第１
の遠心分離機（例えば、Ｏｐｔｉｍａ　ＸＰＮ）および第２の遠心分離機（例えば、Ｏｐ
ｔｉｍａ　ＸＥ）に連結される。各名称に隣接して、状態指標４３９ａ、４３９ｂが、遠
心分離機の状態の直接的表示を提供する。ここで、第１の遠心分離機（例えば、Ｏｐｔｉ
ｍａ　ＸＰＮ）の状態指標４３９ａは、それがアイドル状態で準備ができていることを示
す、青色である。そして、第２の遠心分離機（例えば、Ｏｐｔｉｍａ　ＸＥ）の状態指標
４３９ｂは、それが重大な誤動作を被っていることを示す、赤色である。これらの状態指
標は、遠心分離機１００上のステータスバー２０２のカラースキームと同一の色指定を有
する。
【００８７】
　接続された遠心分離機を調査するために、遠隔ユーザが、図２６に示されるような接続
された遠心分離機のリストから選択することができる。例えば、遠隔ユーザは、第２の遠
心分離機（例えば、Ｏｐｔｉｍａ　ＸＥ）と関連付けられる赤色状態指標４３９ｂに関す
る追加の情報を得ることを希望し得る。ユーザは、図３１に示されるような遠心分離機に
関する情報を表示するページを立ち上げる、機器ラインに触れることによって、この遠心
分離機を選択することができる。主要リストからの赤色状態指標４３９ｂと一致して、ス
テータスバー４２２も赤色である。診断情報を得るために、ユーザは、ステータスバー４
２２を選択し得る。ステータスバーを選択することにより、エラー状態４４４ａ、４４４
ｂを含むエラーリスト４４２を表示する、図３２上で示されるページを立ち上げる。これ
らのエラー状態４４４ａ、４４４ｂは、遠心分離機の動作情報に基づく。つまり、遠心分
離機１００は、各自の動作を監視するセンサ、デバイス、およびソフトウェアを含む。遠
心分離機によって生成される動作情報が、例えば、閾値基準を超える場合、軽微または重
大な誤動作のフラグが提起され得る。この分析に基づいて、エラー状態４４４ａ、４４４
ｂが生成され、ステータスバー４２２および状態指標４３９ａ、４３９ｂの色が変更され
る。
【００８８】
　したがって、遠隔デバイス２０は、１つ以上の遠心分離機の遠隔監視を可能にし、例え
ば、研究室動作が安全に進んでいることを確実にし、必要であれば、措置を講じるための
、接続された遠心分離機に関する状態および診断情報を提供する機能性を提供する。
【００８９】
　（追加の実施形態）
　追加の実施形態は、以下のうちのいずれか１つ、またはその組み合わせを含む。
【００９０】
　ゾーン遠心分離動作を行う方法であって、ａ．遠心分離機の機器ディスプレイ上で、装
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填ステップがゾーン遠心分離動作の現在のステップであることを示すステップと、ｂ．ゾ
ーンロータが回転しており、ユーザにアクセス可能である間に、サンプルをゾーンロータ
内の密度勾配上に送達するステップと、ｃ．装填ステップが完了した後に遠心分離機の機
器ディスプレイ上で、運転ステップがゾーン遠心分離動作の現在のステップであることを
示すステップとを含み、サンプルを密度勾配上に送達するステップは、装填ステップの一
部である、方法。
【００９１】
　装填ステップが現在のステップであることを示すステップは、装填ステップ指標を表示
することを含む、方法。
【００９２】
　方法は、遠心分離機の機器ディスプレイ上で、ゾーン遠心分離動作の少なくとも２つの
ステップに対応する複数のステップ指標を表示するステップをさらに含み、複数のステッ
プ指標は、装填ステップ指標を含む。
【００９３】
　装填ステップが現在のステップであることを示すステップは、装填ステップ指標を強調
表示することを含む、方法。
【００９４】
　装填ステップ指標を強調表示するステップは、他のステップ指標とは異なる色で装填ス
テップ指標を表示することを含む、方法。
【００９５】
　装填ステップ指標を強調表示するステップは、他のステップ指標とは異なる背景、前景
、境界、強度、フォント、および点滅速度のうちの１つで装填ステップ指標を表示するこ
とを含む、方法。
【００９６】
　複数のステップ指標はさらに、運転ステップおよび除去ステップに対応するステップ指
標を含む、方法。
【００９７】
　装填ステップ中に機器ディスプレイ上で装填速度を表示するステップをさらに含む、方
法。
【００９８】
　装填速度は、ゾーン遠心分離動作の装填ステップ中のゾーンロータの事前設定回転速度
である、方法。
【００９９】
　機器ディスプレイ上で、装填ステップを完了するために必要な手動タスクをユーザに知
らせる、ヘルプ文を表示することさらに含む、方法。
【０１００】
　ヘルプ文は、密度勾配を装填すること、サンプルを装填すること、充填ヘッドを設置す
ること、充填ヘッドを取り除くこと、ロータキャップを設置すること、および装填完了を
押すことのうちの１つを行うようにユーザに告げる、方法。
【０１０１】
　方法は、遠心分離機の機器ディスプレイ上で装填完了ボタンを表示するステップと、遠
心分離機の機器ディスプレイ上で、ユーザが装填完了ボタンを起動した後のみ、運転ステ
ップがゾーン遠心分離動作の現在のステップであることを示すステップとをさらに含む。
【０１０２】
　サンプルを密度勾配上に送達するステップは、ゾーンロータが約２，０００から３，０
００ＲＰＭの回転速度で回転している間に行われる、方法。
【０１０３】
　装填ステップが完了した後に、ゾーンロータの回転速度を運転速度まで増加させるステ
ップをさらに含む、方法。
【０１０４】
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　運転速度は、約１０，０００から３５，０００ＲＰＭの間である、方法。
【０１０５】
　方法は、遠隔ハンドヘルドデバイスの画面上で遠心分離機のロータ速度を表示するステ
ップをさらに含み、ハンドヘルドデバイスは、遠心分離機に無線で通信可能に連結される
。
【０１０６】
　方法は、ハンドヘルドデバイスの画面上で装填ステップ指標を表示するステップをさら
に含み、ハンドヘルドデバイスは、遠心分離機に通信可能に連結される。
【０１０７】
　第１のユーザによって入力されるコマンドを受信して、遠心分離機の作用を制御するよ
うに適合されている機器インターフェースを含む遠心分離機と、遠心分離機に通信可能に
連結される遠隔デバイスであって、遠隔デバイスは、第２のユーザによって入力されるコ
マンドを受信して、遠心分離機の作用を制御するように適合されている、デバイスインタ
ーフェースと、遠心分離機の動作のモードに基づいて、遠隔デバイスによる遠心分離機の
作用の制御を制限するように適合されているプロセッサとを含む遠隔デバイスとを備えて
いる、遠心分離システム。
【０１０８】
　第１のユーザおよび第２のユーザは、同一のユーザである、遠心分離システム。
【０１０９】
　プロセッサは、遠心分離機が動作のロータアクセス可能遠心分離モードである場合、遠
隔デバイスによる遠心分離機の作用の制御を制限するように構成されている、遠心分離シ
ステム。
【０１１０】
　動作のロータアクセス可能遠心分離モードは、ゾーン遠心分離動作である、遠心分離シ
ステム。
【０１１１】
　ゾーン遠心分離動作は、装填、運転、および除去するステップを含み、プロセッサはさ
らに、装填するステップの少なくとも経過の間に、可聴アラームを生成するように適合さ
れている、遠心分離システム。
【０１１２】
　遠心分離機を操作する方法であって、遠心分離機の機器ディスプレイ上で遠心分離機動
作のワークフロー図を表示するステップであって、ワークフロー図は、ゾーンロータの中
へサンプルを装填するステップ指標を含む、ことと、ロータがユーザにアクセス可能であ
り、ロータが第１の速度で回転している間に、サンプルをロータの中へ装填することと、
サンプルを装填するステップの完了を示すことと、ロータ速度を第２の速度まで増加させ
ることとを含む、方法。
【０１１３】
　ロータは、チャンバの中に配列され、ロータへのアクセスを覆うドアは、チャンバの周
囲に配置され、ドアは、ロータ速度を第２の速度まで増加させるステップの前に、ロータ
へのユーザアクセスを防止するように自動的に施錠する、方法。
【０１１４】
　ドアが自動的に施錠された後に、チャンバの中で真空を印加するステップをさらに含む
、方法。
【０１１５】
　第１の速度は、２，０００ｒｐｍから３，０００ｒｐｍの間である、方法。
【０１１６】
　第２の速度は、１０，０００から３５，０００ｒｐｍの間である、方法。
【０１１７】
　第１の速度は、最大３，０００ｒｐｍである、方法。
【０１１８】
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　第１の速度および第２の速度は、ユーザによって事前設定される、方法。
【０１１９】
　方法は、サンプルをロータの中へ装填するステップ中に警告を起動するステップをさら
に含む。
【０１２０】
　警告は、可聴警告である、方法。
【０１２１】
　方法は、ドアが開錠され、ロータが回転しているときに、可聴警告を起動するステップ
をさらに含む。
【０１２２】
　サンプルを装填するステップ指標は、サンプルをロータの中へ装填するステップ中に強
調表示される、方法。
【０１２３】
　ステップ指標は、照明によって強調表示される、方法。
【０１２４】
　遠隔デバイスの画面上で遠心分離機ロータ速度を表示するステップを含み、遠隔デバイ
スは、インターネット上で遠心分離機に通信可能に連結される、方法。
【０１２５】
　遠心分離機を操作する方法であって、方法は、遠心分離機動作のワークフロー図を表示
することであって、ワークフロー図は、装填ステップ指標、運転ステップ指標、および除
去ステップ指標を含む、ことと、装填ステップ指標が強調表示され、ロータが第１の速度
で回転している間に、サンプルをロータの中へ装填することと、運転ステップ指標が強調
表示されている間に、第２の速度でロータを回転させることと、除去ステップ指標が強調
表示され、ロータが第３の速度で回転している間に、ロータからサンプルを除去すること
とを含む、方法。
【０１２６】
　回転ロータへのアクセスは、サンプルを装填するステップ中にユーザに提供される、方
法。
【０１２７】
　第１の速度および第３の速度は、同一の速度である、方法。
【０１２８】
　サンプルを装填するステップは、ユーザによって行われる手動操作を含む、方法。
【０１２９】
　ロータは、チャンバの中に配列され、チャンバは、アクセスドアを含み、サンプルをロ
ータの中へ装填するステップは、ロータが回転している間にアクセスドアを開いた状態に
することを含む、方法。
【０１３０】
　アクセスドアが開いており、ロータが回転している間、可聴警告が起動される、方法。
【０１３１】
　第１の速度および第３の速度は、最大３，０００ｒｐｍである、方法。
【０１３２】
　ステップ指標は、照明、色の区別、および点滅速度のうちの１つによって個々に強調表
示される、方法。
【０１３３】
　ワークフロー図は、ゾーン遠心分離のステップに対応するステップ指標を含む、方法。
【０１３４】
　モータと、ロータと、遠心分離機インターフェースと、機器ディスプレイとを含む、遠
心分離機であって、ロータは、モータによって駆動され、遠心分離機インターフェースは
、第１のユーザ情報を入力するように構成され、機器ディスプレイは、実際の動作データ
を表示するように構成されている、遠心分離機と、遠心分離機に通信可能に連結されるハ
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ンドヘルドであって、ハンドヘルドは、ハンドヘルドインターフェースを有する画面を含
み、ハンドヘルドインターフェースは、第２のユーザ情報を入力するように構成され、画
面は、実際の動作データを表示するように構成されている、ハンドヘルドと、記憶された
承認ユーザデータを含むメモリとを備え、実際の動作データは、入力される第１のユーザ
情報がメモリに記憶された承認ユーザデータと一致する場合、機器ディスプレイ上で表示
され、実際の動作データは、第２のユーザ情報がメモリに記憶された承認ユーザデータと
一致する場合、画面上で表示され、第１のユーザ情報および第２のユーザ情報の両方が承
認ユーザデータと一致する場合、遠心分離機インターフェースおよびハンドヘルドインタ
ーフェースのうちの１つのみが、遠心分離機のロータ速度を設定するために使用され得る
、遠心分離システム。
【０１３５】
　ユーザ情報は、ユーザ名と、パスワードとを含む、遠心分離システム。
【０１３６】
　承認ユーザデータは、複数のユーザ情報を含む、遠心分離システム。
【０１３７】
　第１のユーザ情報および第２のユーザ情報の両方が承認ユーザデータと一致する場合、
遠心分離機インターフェースのみが、遠心分離機のロータ速度を設定するために使用され
得る、遠心分離システム。
【０１３８】
　第２のユーザ情報が承認ユーザデータと一致する場合、ハンドヘルドインターフェース
が、停止コマンドを入力することによって遠心分離機を終了するために使用され得る、遠
心分離システム。
【０１３９】
　メモリは、ユーザ順位を含み、第１のユーザ情報および第２のユーザ情報の両方が承認
ユーザデータと一致する場合、ユーザ順位は、遠心分離機インターフェースおよびハンド
ヘルドインターフェースのうちのどちらか１つが、遠心分離機のロータ速度を設定するた
めに使用され得るかを定義するであろう、心分離システム。
【０１４０】
　機器ディスプレイはさらに、遠心分離動作のワークフロー図を表示する、遠心分離シス
テム。
【０１４１】
　モータおよびロータを含む遠心分離機であって、ロータは、モータによって駆動され、
遠心分離機は、動作情報を生成する、遠心分離機と、遠心分離機に通信可能に連結される
ハンドヘルドデバイスであって、ハンドヘルドデバイスは、画面を含み、画面は、遠心分
離機の状態情報を表示し、状態情報は、遠心分離機動作情報に基づき、画面はさらに、遠
心分離機の動作を終了させるようにユーザによって選択することができる停止ボタンを表
示する、ハンドヘルドデバイスとを備えている、遠心分離システム。
【０１４２】
　ハンドヘルド画面は、遠心分離機の実際のロータ速度を表示する、遠心分離システム。
【０１４３】
　ハンドヘルドデバイスは、遠心分離機のロータ速度を設定するように構成されている、
遠心分離システム。
【０１４４】
　ハンドヘルド画面は、遠心分離機動作のワークフロー図を表示し、ワークフロー図は、
遠心分離機動作のステップに対応するステップ指標を含む、遠心分離システム。
【０１４５】
　遠心分離機動作のステップは、少なくとも装填ステップ指標および運転ステップ指標を
含む、遠心分離システム。
【０１４６】
　遠心分離システムは、遠心分離機に無線で連結される第２のハンドヘルドデバイスをさ
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らに備え、第２のハンドヘルドデバイスは、遠心分離機の動作を終了するように選択する
ことができる停止ボタンを表示する画面を含む。
【０１４７】
　状態情報は、遠心分離機の問題を示す、遠心分離システム。
【０１４８】
　遠心分離機の状態情報は、検出される準備、動作、および問題のうちの１つを示す、遠
心分離システム。
【０１４９】
　状態情報は、色分けされたフィールドによって示される、遠心分離システム。
【０１５０】
　赤色の色分けされたフィールドは、重大な問題を示す、遠心分離システム。
【０１５１】
　黄色の色分けされたフィールドは、軽微な問題を示す、遠心分離システム。
【０１５２】
　色分けされたフィールドを選択することは、診断情報を表示することを起動する、遠心
分離システム。
【０１５３】
　ゾーン遠心分離動作を行う方法であって、方法は、ａ．遠心分離機の画面で、装填ステ
ップがゾーン遠心分離動作の現在のステップであることを示すことと、ｂ．ゾーンロータ
が回転している間に、サンプルをゾーンロータ内の密度勾配上に送達することと、ｃ．装
填ステップが完了した後に遠心分離機の画面上で、運転ステップがゾーン遠心分離動作の
現在のステップであることを示すこととを含む。
【０１５４】
　装填ステップが現在のステップであることを示すことは、装填ステップ指標を強調表示
することを含む、方法。
【０１５５】
　装填ステップ指標を強調表示することは、装填ステップ指標を含む、複数のステップ指
標を表示することを含む、方法。
【０１５６】
　装填ステップ指標を強調表示することは、複数のステップ指標のうちの他のステップ指
標とは異なる色で装填ステップ指標を表示することを含む、方法。
【０１５７】
　装填ステップ指標を強調表示することは、複数のステップ指標のうちの他のステップ指
標とは異なる背景、前景、境界、強度、および点滅速度のうちの１つで装填ステップ指標
を表示することを含む、方法。
【０１５８】
　複数のステップ指標は、ゾーン遠心分離動作の各ステップに対応するステップ指標を含
む、方法。
【０１５９】
　複数のステップ指標は、装填ステップに対応するステップ指標と、運転ステップに対応
するステップ指標と、除去ステップに対応するステップ指標とを含む、方法。
【０１６０】
　装填ステップが現在のステップであることを示すことは、画面上で単一のステップ指標
を表示することを含み、単一のステップ指標は、装填ステップに対応する、方法。
【０１６１】
　装填ステップ中に画面上で装填速度および運転速度を表示することをさらに含む、方法
。
【０１６２】
　装填速度は、ゾーン遠心分離動作の装填ステップ中のゾーンロータの事前設定回転速度
であり、運転速度は、ゾーン遠心分離動作の運転ステップ中のゾーンロータの事前設定回
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転速度である、方法。
【０１６３】
　画面上で、装填ステップを完了するために必要な手動タスクをユーザに知らせる、ヘル
プ文を表示することをさらに含む、方法。
【０１６４】
　ヘルプ文は、密度勾配を装填すること、サンプルを装填すること、充填ヘッドを設置す
ること、充填ヘッドを取り除くこと、ロータキャップを設置すること、および装填完了を
押すことのうちの１つを行うようにユーザに告げる、方法。
【０１６５】
　方法は、遠心分離機の画面上で装填完了ボタンを表示することと、遠心分離機の画面上
で、ユーザが装填完了ボタンを起動した後にのみ、運転ステップがゾーン遠心分離動作の
現在のステップであることを示すこととをさらに含む。
【０１６６】
　サンプルを密度勾配上に送達することは、ゾーンロータが約２，０００から３，０００
ＲＰＭの回転速度で回転している間にサンプルを送達することを含む、方法。
【０１６７】
　方法は、装填ステップが完了した後に、ゾーンロータの回転速度を運転速度まで増加さ
せることをさらに含む。
【０１６８】
　運転速度は、約１０，０００から３５，０００ＲＰＭの間である、方法。
【０１６９】
　ゾーン遠心分離動作を行うための遠心分離デバイスであって、遠心分離デバイスは、ゾ
ーン遠心分離動作の現在のステップを示すように適合されている画面と、空洞を有するゾ
ーンロータであって、サンプルを空洞内に含まれている密度勾配上へ受け取るように構成
されているゾーンロータと、画面と通信しているプロセッサであって、プロセッサは、ゾ
ーンロータの回転を制御するように適合され、プロセッサは、画面上で、ゾーン遠心分離
動作の現在のステップに対応するステップ指標を表示するようにさらに適合されている、
プロセッサとを備えている、遠心分離デバイス。
【０１７０】
　第１および第２の遠心分離動作を行うための遠心分離デバイスであって、遠心分離デバ
イスは、１つ以上の遠心分離パラメータの値に基づいて、第１および第２の遠心分離動作
中に遠心分離デバイスの作用を制御するように適合されているプロセッサと、プロセッサ
に通信可能に接続されるローカルユーザインターフェースであって、ローカルユーザイン
ターフェースは、ローカルユーザによって入力される遠心分離パラメータのうちの１つ以
上の値を受信するように適合されている、ローカルユーザインターフェースと、プロセッ
サに通信可能に接続される遠隔ユーザインターフェースであって、遠隔ユーザインターフ
ェースは、遠隔ユーザによって入力される遠心分離パラメータのうちの１つ以上の値を受
信するように適合されている、遠隔ユーザインターフェースとを備え、プロセッサはさら
に、遠隔ユーザが、第２の遠心分離動作中に遠心分離機の作用を制御するように値を入力
し得る遠心分離パラメータの数を制限するように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１７１】
　プロセッサは、遠隔ユーザが、遠心分離機の現在の動作のモードに基づいて、遠心分離
機の作用を制御するための値を入力し得る遠心分離パラメータの数を制限するように適合
されている、遠心分離デバイス。
【０１７２】
　現在の動作のモードは、従来の動作のモードおよびロータアクセス可能遠心分離モード
のうちの１つである、遠心分離デバイス。
【０１７３】
　第１の遠心分離動作は、従来の遠心分離動作であり、第２の遠心分離動作は、ゾーン遠
心分離動作である、遠心分離デバイス。
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【０１７４】
　プロセッサは、遠隔ユーザがゾーン遠心分離動作のステップのためのロータ速度を入力
することを防止することによって、遠隔ユーザが入力し得る、遠心分離パラメータの数を
制限するように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１７５】
　ゾーンロータのロータ速度は、装填速度および運転速度のうちの１つである、遠心分離
デバイス。
【０１７６】
　プロセッサを遠隔ユーザインターフェースに通信可能に接続するネットワーク接続をさ
らに備え、プロセッサは、第２の遠心分離動作を行う前にネットワーク接続を無効にする
ように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１７７】
　遠隔ユーザインターフェースは、遠心分離パラメータのうちの１つ以上の値を表示する
ように適合されている遠隔画面を含む、遠心分離デバイス。
【０１７８】
　遠隔画面は、ローカルユーザによって入力される１つ以上の遠心分離パラメータの値を
表示するように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１７９】
　プロセッサはさらに、遠隔画面上で、ゾーン遠心分離動作の現在のステップに対応する
ステップ指標を表示するように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１８０】
　ユーザによって入力されるコマンドを受信して、遠心分離機の作用を制御するように適
合されているローカルユーザインターフェースと、遠隔ユーザインターフェースを含む遠
隔デバイスであって、遠隔ユーザインターフェースは、ユーザによって入力されるコマン
ドを受信して、遠心分離機の作用を制御するように適合されている、遠隔デバイスと、遠
心分離機の動作のモードに基づいて、遠隔デバイスからの遠心分離機の作用の制御を制限
するように適合されているプロセッサとを備えている遠心分離システム。
【０１８１】
　プロセッサは、遠心分離機が動作のロータアクセス可能遠心分離モードである場合、遠
隔デバイスからの遠心分離機の動作の制御を制限するように適合されている、遠心分離シ
ステム。
【０１８２】
　ゾーン遠心分離動作は、動作のロータアクセス可能遠心分離モードでのみ行うことがで
きる、遠心分離システム。
【０１８３】
　プロセッサは、動作のゾーン遠心分離モード中に遠心分離機のロータ速度を制御するコ
マンドの遠隔ユーザインターフェースへの入力を許可しないように適合されている、遠心
分離システム。
【０１８４】
　遠心分離機と通信している遠隔デバイスの画面上で、装填ステップがゾーン遠心分離動
作の現在のステップであることを示すステップをさらに含む、方法。
【０１８５】
　ゾーン遠心分離動作中に遠隔場所から遠心分離機を制御するユーザの能力を制限するス
テップをさらに含む、方法。
【０１８６】
　プロセッサはさらに、動作の従来およびロータアクセス可能遠心分離モードの間で選択
を行うようユーザに促すように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１８７】
　遠心分離デバイスは、プロセッサに通信可能に接続される遠隔モバイルデバイスをさら
に備え、遠隔モバイルデバイスは、遠心分離機の遠心分離機パラメータを表示するように
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適合されている。
【０１８８】
　プロセッサはさらに、ゾーン遠心分離動作中にプロセッサから遠隔モバイルデバイスを
通信切断するように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１８９】
　ゾーン遠心分離動作は、装填、運転、および除去するステップを含み、プロセッサはさ
らに、運転ステップの終了前の所定の時間に可聴アラームを生成して、運転ステップの終
了をユーザに通知するように適合されている、遠心分離デバイス。
【０１９０】
　遠心分離機を操作する方法であって、方法は、ａ．遠心分離機動作のワークフロー図を
表示することであって、ワークフロー図は、サンプルをゾーンロータの中へ装填するステ
ップ指標を含む、ことと、ｂ．ロータが第１の速度で回転している間に、サンプルをロー
タの中へ装填することと、ｃ．サンプルを装填するステップの完了を示すことと、ｄ．ロ
ータ回転速度を第２の速度まで増加させることとを含む、方法。
【０１９１】
　ロータは、チャンバの中に配置され、ロータへのアクセスを覆うドアは、チャンバの周
囲に配置され、ドアは、ロータ回転速度を第２の速度まで増加させるステップの前に、ロ
ータへのユーザアクセスを防止するように自動的に施錠する、方法。
【０１９２】
　ドアが自動的に施錠された後に、チャンバの中で真空を印加するステップをさらに含む
、方法。
【０１９３】
　第１の速度は、２，０００ｒｐｍから３，０００ｒｐｍの間である、方法。
【０１９４】
　第２の速度は、１０，０００から３２，０００ｒｐｍの間である、方法。
【０１９５】
　第１の速度は、最大３，０００ｒｐｍである、方法。
【０１９６】
　第１の速度および第２の速度は、ユーザによって事前設定される、方法。
【０１９７】
　ロータが第１の速度で回転している間にサンプルをロータの中へ装填するステップ中、
警告が起動される、方法。
【０１９８】
　警告は、音声警告である、方法。
【０１９９】
　ロータが回転している間にドアが開いているとき、警告が起動される、方法。
【０２００】
　サンプルを装填するステップ指標は、ロータが第１の速度で回転している間にサンプル
をロータの中へ装填するステップ中、強調表示される、方法。
【０２０１】
　ステップ指標は、照明によって強調表示される、方法。
【０２０２】
　遠心分離機を操作する方法であって、方法は、遠心分離機動作のワークフロー図を表示
することであって、ワークフロー図は、装填ステップ指標、運転ステップ指標、および除
去ステップ指標を含む、ことと、装填ステップ指標が強調表示され、ロータが第１の速度
で回転している間に、サンプルをロータの中へ装填することと、運転ステップ指標が強調
表示されている間に、第２の速度でロータを回転させることと、除去ステップ指標が強調
表示され、ロータが第３の速度で回転している間に、ロータからサンプルを除去すること
とを含む、方法。
【０２０３】
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　第１の速度および第２の速度は、同一の速度である、方法。
【０２０４】
　ロータは、チャンバの中に配置され、チャンバは、アクセスドアを含み、サンプルをロ
ータの中へ装填するステップは、ロータが回転している間にアクセスドアを開いた状態に
することを含む、方法。
【０２０５】
　サンプルを装填するステップは、ユーザによって行われる手動操作を含む、方法。
【０２０６】
　アクセスドアが開いており、ロータが回転している間、音声警告が起動される、方法。
【０２０７】
　ロータは、チャンバの中に配置され、チャンバは、アクセスドアを含み、第２の速度で
ロータを回転させるステップは、ロータが第２の速度で回転している間、アクセスドアを
施錠した状態にすることを含む、方法。
【０２０８】
　ロータは、チャンバの中に配置され、チャンバは、アクセスドアを含み、ロータからサ
ンプルを除去するステップは、ロータが第３の速度で回転している間、アクセスドアを開
いた状態にすることを含む、方法。
【０２０９】
　第１の速度および第３の速度は、最大３，０００ｒｐｍである。
【０２１０】
　ステップ指標は、照明、色の区別、および点滅速度のうちの１つによって個々に強調表
示される、方法。
【０２１１】
　ワークフロー図は、ゾーン遠心分離のステップに対応するステップ指標を含む、方法。
【０２１２】
　第２の速度でロータを回転させるステップは、真空下で行われる、方法。
【０２１３】
　ロータと、チャンバと、モニタとを含む第１の遠心分離機であって、ロータは、チャン
バの中に配置され、モニタは、状態指示および通知指示を表示するように適合されている
、第１の遠心分離機と、第１の遠心分離機に通信可能に連結されるハンドヘルドデバイス
であって、ハンドヘルドデバイスは、第１の遠心分離機の状態指示および通知指示を表示
するように構成されている画面を含む、ハンドヘルドデバイスとを備えている遠隔アクセ
ス遠心分離機。
【０２１４】
　第１の遠心分離機およびハンドヘルドデバイスは、インターネット上で通信可能に連結
される、方法。
【０２１５】
　ハンドヘルドデバイスは、状態指示が変化した場合にアラームを起動するように適合さ
れている、方法。
【０２１６】
　第２のモニタであって、第２の状態指示および第２の通知指示を表示するように構成さ
れている第２のモニタを含む第２の遠心分離機をさらに備えている、方法。
【０２１７】
　画面はさらに、第２の遠心分離機の第２の状態指示および第２の通知指示を表示するよ
うに構成されている、方法。
【０２１８】
　状態指示は、正常の緑色と、誤作動の赤色とを含む、方法。
【０２１９】
　画面はさらに、事前設定遠心分離パラメータおよび実際の遠心分離パラメータを表示す
るように構成されている、方法。



(31) JP 6241950 B2 2017.12.6

10

【０２２０】
　ハンドヘルドデバイスは、従来の遠心分離動作の遠心分離パラメータを設定することが
できる、方法。
【０２２１】
　ハンドヘルドデバイスは、ゾーン遠心分離動作の遠心分離パラメータを設定することが
できない、方法。
【０２２２】
　画面はさらに、状態指示が誤作動である場合、診断メッセージを表示するように構成さ
れている、方法。
【０２２３】
　本明細書で説明される種々の実施形態は、例証のみとして提供され、本明細書に添付さ
れた請求項を限定すると解釈されるべきではない。当業者であれば、本明細書で例証およ
び説明される実施形態および用途例に従うことなく、かつ以下の請求項の真の精神および
範囲から逸脱することなく行われ得る、種々の修正および変更を容易に認識するであろう
。
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