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DESCRIPCION
Sistema de gestién de portaobjetos
Antecedentes
Campo
Un sistema automatizado de procesamiento de especimenes biolégicos.
Antecedentes

En varios entornos, se requiere el examen de especimenes biolégicos con fines de diagnéstico. En términos generales,
los patélogos y otros diagnosticadores recogen y estudian muestras de pacientes y utilizan el examen microscdpico y
otros dispositivos para evaluar las muestras a nivel celular. Normalmente, en patologia y otros procesos de diagnéstico
intervienen numerosas etapas, incluyendo la recogida de muestras biolégicas tales como sangre y tejidos,
procesamiento de las muestras, preparaciéon de portaobjetos de microscopio, tincién, examen, nuevas pruebas o
tinciones, recogida de muestras adicionales, nuevo examen de las muestras y, en Ultima instancia, presentacién de
resultados de diagnésticos. En los procesos de diagnéstico puede intervenir numeroso personal médico o veterinario,
incluidos cirujanos, flebotomistas u otro personal operativo de recogida de muestras, patdlogos, histélogos y otro
personal que procese, transporte y examine las muestras, etc. La complejidad de los procedimientos de manipulacién
de tejidos desde el quiréfano hasta el laboratorio y de vuelta a los diagnosticadores o cirujanos es cada vez mayor en
los grandes entornos médicos donde es necesario manipular, procesar y examinar a diario grandes volimenes de
muestras. Diversas etapas de los procedimientos de manipulacién de tejidos se han automatizado utilizando
instrumentos que estdn normalmente controlados cada uno por un ordenador dedicado o un controlador
computarizado integrado. En algunos laboratorios, la informacién puede compartirse entre instrumentos automatizados
y/o un sistema de informacién de laboratorio u hospital conectado en red, tal como para almacenar datos de pacientes
o de seguimiento. Un ejemplo de instrumento automatizado es un sistema automatizado de procesamiento de tejidos
en el que las muestras biolégicas se fijan y se infiltran con parafina de forma automatizada. Algunos ejemplos de
sistemas de procesamiento de tejidos son los sistemas de procesamiento TISSUE-TEK® VIP® y TISSUE-TEK®
XPRESS® disponibles en Sakura Finetek U.S.A, Inc. de Torrance, California.

Otro ejemplo de automatizacién es un tefiidor de portaobjetos y aplicador de cubreobjetos automatizado, que tifie
portaobjetos de microscopio y aplica cubreobjetos a los portaobjetos de forma automatizada. Ejemplos de tales
sistemas automatizados de tincién y aplicacién de cubreobjetos son el sistema combinado TISSUE-TEK® PRISMA®
y TISSUE-TEK® FILM® y el sistema combinado TISSUE-TEK® PRISMA® y TISSUE-TEK® Glas™g2 disponibles en
Sakura Finetek U.S.A, Inc. de Torrance, California.

A pesar de la ayuda de los instrumentos automatizados, en numerosas etapas del procesamiento y examen de
especimenes biolégicos normalmente deben participar patdlogos, otros diagnosticadores y personal de laboratorio.
Por ejemplo, una vez tefiido el espécimen, el espécimen tefiido en un portaobjetos de microscopio puede examinarse
fisicamente al microscopio. Normalmente, esto implica transportar el portaobjetos de microscopio a un diagnosticador
situado fuera del laboratorio o, en otros casos, puede implicar que el diagnosticador se desplace al laboratorio para
examinar el portaobjetos de microscopio. Como alternativa, el espécimen tefiido en un portaobjetos de microscopio se
visualiza con un escéaner digital y la imagen del espécimen se carga para que la examine un diagnosticador.

Tras esta primera fase de examen, por lo general, el diagnosticador evalla si es necesario realizar pruebas
adicionales. Estas pruebas adicionales pueden implicar la recogida de mas especimenes (muestras) de un paciente o
méas examenes de especimenes ya recogidos. Por ejemplo, el diagnosticador puede recuperar el portaobjetos fisico
que contiene el espécimen objeto del examen inicial y examinar los especimenes utilizando un microscopio tradicional.
El diagnosticador también puede solicitar que se seccione méas el espécimen existente y que se aplique un régimen
de tincién diferente u otro protocolo. Esto puede dar lugar a iteraciones de uno o mas de recogida, examen
macroscépico, procesamiento, infiltracién, incrustacién, seccién, aplicacion de cubreobjetos, tincién, examen, etc.
Ademas, diferentes portaobjetos con cubreobjetos pueden requerir diferentes tiempos de secado. Por consiguiente,
algunos portaobjetos pueden estar listos para su examen y otros no. Todo esto puede provocar retrasos, asi como
deterioro de los tejidos. Tras las iteraciones de pruebas y procedimientos adicionales, el patélogo repite el proceso de
examen y, a continuacién, puede solicitar mas pruebas de forma iterativa hasta llegar a un resultado definitivo.

El documento US 2014/273086 A1 divulga un aparato y un método para transportar un portaobjetos entre un médulo
tefiidor, un médulo cubreobjetos, un médulo de generacién de imégenes y un médulo de almacenamiento que utilizan
un médulo de transporte automatizado para permitir una serie de operaciones automatizadas de procesamiento de
tejidos, generacién de imagenes y almacenamiento de tejidos.

El documento US 2015/177504 A1 divulga un cargador de portaobjetos que sirve para contener multiples portaobjetos,
tal como miultiples portaobjetos del caso de un paciente, para su observaciéon al microscopio. El cargador de
portaobjetos incluye un cuerpo cargador con una pluralidad de receptéculos de portaobjetos espaciados
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circunferencialmente alrededor de un eje longitudinal. El cuerpo cargador puede girar alrededor del eje longitudinal
para alinear un portaobjetos con un sensor de imagen del microscopio para su visualizacién. El microscopio descrito
puede incluir varias camaras, incluida una camara de etiquetas para leer una etiqueta, una cdmara de visién general
para proporcionar una imagen de baja resoluciéon de un espécimen sobre un portaobjetos y una cadmara de espécimen
para proporcionar una visién ampliada del espécimen.

El documento "VisionTek Live Digital Microscope | Sakura Finetek Europe BV" por Andnimo,(https:/mww.omnia-
health.con/product/visiontek-live-digital-microscope) divulga el microscopio digital VISIONTEK®, comercializado por
Sakura Finetek USA, Inc.

El VISIONTEK® incorpora un sistema éptico de camara multiple y campo claro configurado para visualizar multiples
portaobjetos simultdneamente o visualizar maltiples zonas del mismo portaobjetos con diferentes aumentos (p. ej.,
2,5x, 5%, 10x, 20x, 40x, 63x) en modo directo.

La pagina "Sakura" por Sakura, https://video.medicalexpo.com/video_me/videos/video-44900.mp4 muestra un video
en el que se presentan las caracteristicas del microscopio digital VISIONTEK®.

Breve descripcién de los dibujos

Las realizaciones de la invencidn se ilustran a modo de ejemplo y no de forma excluyente en las figuras de los dibujos
adjuntos, en los que referencias similares indican elementos similares. Cabe sefialar que las referencias a "una"
realizacidén en esta divulgacién no se refieren necesariamente a la misma realizacidn, y que tales referencias significan
al menos una.

La FIG. 1 ilustra un diagrama de flujo de un método para procesar autométicamente especimenes biolégicos.
La FIG. 2 ilustra una realizacién de un sistema automatizado para procesar especimenes biolégicos.
La FIG. 3 ilustra una realizacién de un sistema automatizado para procesar especimenes biolégicos.

La FIG. 4 ilustra una vista superior de una realizacién de un sistema automatizado para procesar especimenes
biolégicos.

La FIG. 5 ilustra una vista lateral del sistema automatizado de la FIG. 4 a través de la linea 5-5".
La FIG. 6 ilustra una vista lateral del sistema automatizado de la FIG. 4 a través de la linea 6-6".

La FIG. 7 ilustra una vista superior del sistema automatizado de la FIG. 4 mostrando un portaobjetos colocado en un
generador de imagenes.

La FIG. 8 ilustra una vista lateral del sistema automatizado de la FIG. 4 a través de la linea 8-8".

La FIG. 9 muestra una vista en perspectiva de una realizacién de un moédulo de almacenamiento del sistema
automatizado de la FIG. 4.

Descripcion detallada

En general, se desvela un sistema (aparato) y un proceso para realizar una serie de operaciones automatizadas que
incluyen procesamiento de tejidos, generacién de imagenes y almacenamiento de tejidos. La FIG. 1 muestra un
diagrama de flujo de una realizacién de un proceso implementado por un sistema (es decir, instrucciones de programa
no transitorias, legibles por maquina, implementadas en un procesador conectado a mddulos de control de procesos).
Haciendo referencia a la FIG. 1, el proceso 100 incluye obtener, en un sistema de manipulacién de materiales, una
muestra biolégica que ha sido montada en un portaobjetos (bloque 102). La muestra bioldgica se transporta a un
sistema de manipulacién de materiales, por ejemplo, mediante transporte manual, un carro o transporte automatizado.
En una realizacién hospitalaria, el espécimen puede entregarse a un laboratorio médico, ya sea in situ o en una
ubicacién remota.

En el sistema de manipulacién de materiales, el espécimen montado en el portaobjetos puede procesarse mediante
operaciones automatizadas hasta un estado adecuado para el examen deseado. En una realizacion, el procesamiento
incluye la tincién de la muestra bioldgica y la aplicacion de un cubreobjetos al portaobjetos (bloque 104). La tincién del
espécimen puede ser opcional. A continuacién, el portaobjetos con el espécimen sobre el mismo se transfiere a un
mébdulo de transporte (bloque 106). En algunas realizaciones, el portaobjetos se transfiere al médulo de transporte
utilizando un dispositivo robético de transferencia, tal como se considerara con més detalle haciendo referencia a las
FIGS. 4-9.

El proceso 100 incluye también la determinacién de si el portaobjetos esta listo para la generacidén de imagenes (bloque
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108). Tal determinacién puede basarse, por ejemplo, en el tiempo de secado del portaobjetos. Por ejemplo, existen
diferentes métodos de aplicacién de cubreobjetos y cada uno requiere un tiempo de secado diferente. De manera
representativa, un cubreobjetos de vidrio puede necesitar aproximadamente un dia para secarse, mientras que un
cubreobjetos de pelicula puede secarse en aproximadamente una hora. En este aspecto, los portaobjetos con
cubreobjetos que no estén listos (p. ej., no estén secos) para su posterior procesamiento (p. ej., generacién de
imagenes) se transportan a un médulo de almacenamiento para darles un tiempo adicional de secado (bloque 112).
Se determina que los portaobjetos que estan secos estén listos para la generacién de imagenes.

El proceso 100 incluye ademas determinar si un primer generador de imégenes esté disponible para la generacién de
imagenes (bloque 110). En una realizacién, un primer generador de imagenes es un generador de imagenes que
permite capturar una imagen de toda una zona de un espécimen sobre un portaobjetos en un Unico plano del
espécimen. Uno de tales generadores de imagenes es un escéner de portaobjetos de campo claro de alta velocidad.
Generar imagenes de un espécimen sobre un portaobjetos lleva normalmente mas tiempo que tefir, aplicar el
cubreobjetos y secar el portaobjetos, porque la generacién de imagenes debe hacerse en portaobjetos individuales
(es decir, de uno en uno), mientras que las operaciones de tincién y aplicacién de cubreobjetos pueden realizarse en
varios portaobjetos al mismo tiempo (p. ej., tifiendo un lote de portaobjetos). Por ejemplo, un primer generador de
imagenes que es un escéner de portaobjetos puede realizar un escaneo 20x de un tejido de 15x15 mm en
aproximadamente dos a tres minutos. Una mayor resolucién puede duplicar ese tiempo. Esto equivale a un rendimiento
del generador de imagenes de aproximadamente 10 a 24 portaobjetos por hora. Por el contrario, se pueden procesar
alrededor de 500 portaobjetos por hora mediante un aplicador de cubreobjetos y/o tefiidor. Como resultado, a menudo,
el generador de imagenes no esté preparado para generar imagenes de cada uno de los portaobjetos a medida que
salen del aplicador de cubreobjetos y/o tefiidor. Si el generador de imagenes no esta disponible, los portaobjetos se
transportan desde el aplicador de cubreobjetos hasta un médulo de almacenamiento para almacenarlos hasta que
esté disponible un primer generador de imagenes (bloque 112).

Una vez que esté disponible un primer generador de imagenes, el portaobjetos se transporta al primer generador de
imagenes para su procesamiento (bloque 114). En el primer generador de imagenes, se captura una imagen digital
del espécimen y se almacena en la memoria de un ordenador (bloque 115). En una realizacién, el primer generador
de imagenes es un escaner de portaobjetos que puede escanear una imagen de un espécimen sobre un portaobjetos
y capturar y almacenar la imagen escaneada en la memoria de un ordenador. En una realizacién, el proceso 100 dirige
el primer generador de imagenes para escanear una imagen de un espécimen en un Unico plano (un Unico plano de
direccién z) con un aumento seleccionado (p. ej., 2,5%, 5x, 10x, 20x, 40x, 63x). En otra realizacién, el proceso 100
dirige el primer generador de imagenes para escanear una imagen de un espécimen en un solo plano con multiples
aumentos (p. €j., un primer aumento de 20x y un segundo aumento de 40x).

Tras la captura de una o varias imagenes de un espécimen en el portaobjetos por el primer generador de imagenes,
el portaobjetos puede transportarse al médulo de almacenamiento (bloque 116) o0 a un segundo generador de
imagenes. En una realizacién, donde se procesan conjuntamente especimenes de varios portaobjetos y se capturan
imagenes, el examen de cualquiera de las imagenes de un espécimen puede tener lugar en un momento posterior a
la captura de la imagen. Hasta tal examen, el portaobjetos se envia al médulo de almacenamiento.

Después de haber captado una 0 mas iméagenes de un espécimen, o grupo de especimenes, mediante el primer
generador de imagenes y haberlas almacenado, la una 0 mas imagenes pueden ser examinadas y los datos pueden
ponerse a disposicion de un diagnosticador y/o de un moédulo de interpretacién opcional que interprete
automaticamente los datos (bloque 117). Como se utiliza en el presente documento, "diagnosticador" se refiere a
cualquier persona que desee visualizar los datos de imagen, tal como patdlogos, cirujanos, enfermero/as,
investigadores, técnicos y administradores.

Los datos de imagen se ponen a disposiciéon de un diagnosticador para que acceda a ellos silo desea y, opcionalmente,
el diagnosticador recibe una notificacioén electrénica, tal como por correo electrénico, anuncio emergente en la pantalla
del ordenador, anuncio de banner, mensaje de busca o llamada telefénica automéatica. En otras realizaciones, los
datos de imagen también pueden estar accesibles, o puestos a disposiciéon de un médulo de interpretacién opcional.
En el caso del médulo de interpretacién opcional, el médulo de interpretaciéon puede llevar a cabo un procesamiento
digital, tal como mediante el uso de tecnologia de reconocimiento de patrones, con el fin de desarrollar un diagnéstico
preliminar y generar instrucciones o recomendaciones para un procesamiento adicional si es necesario.

En una realizacién, cuando se procesan especimenes sobre una serie de portaobjetos y se captura una imagen de
cada espécimen para su examen, dicho examen de las imagenes captadas por el primer generador de imagenes
puede revelar que uno 0 méas de los especimenes no presentan una indicacién para un analisis més detallado que
puede incluir, por ejemplo, generacién de més iméagenes (p. ej., captura de més imagenes). Como se ha indicado
anteriormente, la captura de imagenes de una porcién de un espécimen sobre un portaobjetos (una porcién de zona
completa de un espécimen o menos de una porcién de zona completa) consume una cantidad de tiempo significativa
en relacién con otras etapas de procesamiento de tejidos. En una realizacién, el método mejora el tiempo de
procesamiento y anélisis de multiples portaobjetos separando los portaobjetos con especimenes que no muestran
indicios de necesitar procesamiento adicional y los que si muestran tales indicios. De manera representativa, capturar
una imagen (p. €j., escanear una imagen en un solo plano), y analizar (examinar) s6lo esa imagen para el diagnéstico,
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minimiza el tiempo de analisis con respecto, por ejemplo, a capturar multiples imagenes (p. ej., tomar imagenes a
diferentes distancias focales o en diferentes planos de un espécimen).

Para aquellos portaobjetos con especimenes que muestren una indicacion de procesamiento adicional, el
procesamiento adicional puede incluir la recogida de muestras biolégicas adicionales o la realizacién de un
procesamiento posterior de las muestras ya recogidas, tal como la ejecucién de procedimientos de ensayo o protocolos
de tincién adicionales o diferentes. De acuerdo con una realizacién, el procesamiento adicional incluye la generacién
de imagenes adicionales de un espécimen. En esta realizacién, el proceso 100 recibe una notificacién de que uno o
méas portaobjetos contienen especimenes que tienen que recibir procesamiento adicional mediante, por ejemplo, una
sefial del médulo de interpretaciéon o de un diagnosticador que haya revisado los uno o mas portaobjetos, o pregunta
al médulo de interpretacién o al diagnosticador si debe realizarse una generacién de imagenes adicional (bloque 118).

Si se indica o solicita una generacién de imagenes adicional de un espécimen sobre un portaobjetos, el proceso 100
pregunta si estad disponible un segundo generador de iméagenes (bloque 120). Si no esta disponible un segundo
generador de imagenes, el proceso mantiene el portaobjetos que contiene el espécimen en el médulo de
almacenamiento si el portaobjetos estad presente en el mismo o dirige el transporte del portaobjetos al médulo de
almacenamiento (bloque 121). Si estéd disponible un segundo generador de imagenes, el proceso transporta el
portaobjetos al segundo generador de imagenes disponible (bloque 122). En el segundo generador de imagenes, el
proceso dirige la obtencidén de una o mas imagenes adicionales (bloque 123). En una realizacién, el proceso 100 dirige
multiples imagenes de una porcion del espécimen para que se tomen a diferentes distancias focales para proporcionar
una pila z de la porcién del espécimen o una imagen compuesta de la porcién de los especimenes con una mayor
profundidad de campo (es decir, espesor del plano de enfoque) que un escaneo individual de un solo plano. En otra
realizacién, las imagenes adicionales incluyen, alternativa o adicionalmente, imagenes con mayor aumento o mayor
resolucién que una imagen capturada por el primer generador de imagenes.

En una realizaciéon, el segundo generador de imagenes es un microscopio digital tal como el microscopio digital
VISIONTEK®, comercializado por Sakura Finetek USA, Inc. El VISIONTEK® incorpora un sistema &ptico de camara
multiple y campo claro configurado para visualizar multiples portaobjetos simultaneamente o visualizar multiples zonas
del mismo portaobjetos con diferentes aumentos (p. ej., 2,5x, 5x, 10x, 20x, 40x, 63x).

En una realizacién, el segundo generador de iméagenes captura multiples imagenes de una porcién de una muestra y
almacena dichas imagenes en una memoria de ordenador para su revisién y analisis por parte del sistema o de un
diagnosticador. En una realizacién, una vez almacenadas las imagenes, el sistema o el diagnosticador reciben una
notificacién y el sistema o el diagnosticador pueden revisar las imagenes almacenadas. En otra realizacién, se puede
notificar a un diagnosticador la presencia de un portaobjetos en el segundo generador de iméagenes antes de
almacenar las imagenes. El segundo generador de imagenes es un VISIONTEK®, el microscopio ofrece un modo de
visualizacién "en directo" que permite al diagnosticador revisar una parte de un espécimen sin almacenar (guardar) la
imagen. Por tanto, el diagnosticador puede visualizar una porcién de la imagen a diferentes distancias focales,
diferentes resoluciones (p. ej., con/sin zoom) y/o diferentes aumentos sin guardar una imagen utilizando el
VISIONTEK® para analizar un espécimen.

En la actualidad, el VISIONTEK® permite visualizar hasta cuatro portaobjetos simultdneamente. En ciertos casos,
puede ser conveniente visualizar o poner a disposicién para su visualizacién mas de cuatro portaobjetos. Por ejemplo,
en ciertos casos, puede haber mas de cuatro portaobjetos disponibles para un determinado caso de paciente (p. €j.,
siete portaobjetos, nueve portaobjetos, 12 portaobjetos, etc.) y un diagnosticador (p. ej., un patdlogo) puede querer
visualizar todos los portaobjetos juntos. En una realizacién, un sistema incluye mdaltiples microscopios digitales.
Cuando cada uno de los multiples microscopios digitales es un VISIONTEK®, cada microscopio puede alojar cuatro
portaobjetos a la vez, de modo que un diagnosticador puede visualizar (examinar) portaobjetos multiples de cuatro en
cuatro. En otra realizacién, cuando un microscopio es capaz de cargar y posiblemente visualizar mas de cuatro
portaobjetos simultaneamente, por ejemplo, 12 portacbjetos (véase, por ejemplo, la solicitud de patente
estadounidense n.° 14/138.740, titulada "Microscope with Slide Clamp Assembly", presentada el 23 de diciembre de
2013, los siete portaobjetos, nueve portaobjetos, o incluso 12 portaobjetos de un caso de paciente pueden cargarse y
visualizarse juntos en un Unico microscopio digital.

El examen, la generacién de imagenes y la interpretacién de un espécimen pueden continuar hasta que el sistema o
el diagnosticador los consideren completos. Estas pruebas y exédmenes repetidos se denominan en el presente
documento procesamiento, pruebas o examenes iterativos. En otro aspecto de la invencidn, el diagnosticador puede
acceder a informes basados en los datos de comparacién creados por el médulo de interpretacién. En un aspecto
adicional de la invencién, el diagnosticador puede ordenar o llevar a cabo més procesamientos, pruebas o exadmenes
iterativos.

Las FIGS. 2-9 ilustran ejemplos de sistemas automatizados para el procesamiento de especimenes biol6égicos. En
estas figuras, las vias de informacién se ilustran con lineas continuas y/o flechas y las vias de material se ilustran con
lineas dobles y flechas perfiladas. Como se utiliza en el presente documento, "material" se refiere a cualquier material
biolégico, incluidos los especimenes histolégicos y citolégicos que puedan examinarse en un procedimiento médico,
autépsico, veterinario o de laboratorio de investigacién. El material biolégico puede incluir muestras o especimenes de
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tejidos, y/o fluidos biol6gicos tales como sangre, plasma, etc. Cuando los ejemplos ilustrados se describen en relacién
con tejidos, los sistemas y métodos descritos no estén limitados a los mismos. Segun se utiliza en el presente
documento, el material biolégico se denominara indistintamente espécimen, muestra o material. Ademas, las
referencias en el presente documento al procesamiento de un "portaobjetos" se refieren a un portaobjetos que tiene
material biolégico en el mismo.

En los ejemplos ilustrados, las vias de material representan ejemplos de rutas de transporte que puede recorrer una
muestra fisicamente en un laboratorio u hospital. Una progresiéon normal del material desde una estacién o componente
del sistema a la siguiente se representa por la direccion de la flecha. Sin embargo, debe entenderse que las estaciones
de procesamiento se proporcionan a modo de ejemplo, asi como las direcciones del flujo de material. Se apreciara
que en la practica de la presente invencién pueden usarse més, menos u otras estaciones de procesamiento, y/o
pueden usarse mas, menos u otras rutas y direcciones de material. Ademas, las estaciones pueden estar en cualquier
orden y orientacién (por ejemplo, apiladas verticalmente o una al lado de la otra).

Se puede utilizar cualquier forma de transporte que sea suficiente para transportar automéaticamente el material tal y
como indican las vias de material. Por ejemplo, el material puede ser transportado por un dispositivo robético de una
estacién a la siguiente, como se discutird con méas detalle en referencia a las FIGS. 4-7. El término robot o robético
debe interpretarse en sentido amplio como un medio de transporte, un dispositivo de transferencia, un dispositivo o
mecanismo electromecanico de ftransferencia, o un manipulador polivalente reprogramable, controlado
automaticamente y programable en tres, cuatro o méas ejes. El dispositivo robético puede adoptar diversas formas o
configuraciones coherentes con su finalidad prevista. El dispositivo robético puede programarse con un programa de
aplicaciéon, una rutina de programa u otro conjunto de instrucciones. El programa o conjunto de instrucciones puede
especificar uno o méas operaciones que el dispositivo robético debe realizar de forma auténoma o al menos
semiautbnoma. De manera representativa, el programa o conjunto de instrucciones puede especificar los movimientos
(p. ej., coordenadas, distancias, direcciones, etc.), la temporizacién o los desencadenantes, y datos similares
asociados a las operaciones. En algunas realizaciones, el material puede también, o alternativamente, ser
transportado a mano de una estacién a la siguiente. Adicionalmente, una maquina puede realizar multiples etapas sin
necesidad de desplazar fisicamente el material de una estacién a la siguiente.

En la realizacién de la FIG. 2, se recibe una muestra en la recepcién del laboratorio. El remitente puede haber sido un
cirujano u otro técnico de hospital que recogié la muestra de un paciente en un hospital o centro ambulatorio. En una
realizacién, el remitente introdujo informacién sobre la muestra en una base de datos, tal como una base de datos
asociada a un sistema de informaciéon de hospital 270 y/o a un sistema de informacién de laboratorio 280. La
informacién representativa que se introduce en la base de datos incluye informacién sobre el origen de la muestra, la
informacién del paciente, el tratamiento deseado o requerido, y un identificador (p. ej., un nimero de cédigo de barras
0 una etiqueta de identificacién por radiofrecuencia (RPID)) de un recipiente de muestras asociado. En otra realizacién,
el remitente introdujo informacién sobre la muestra en un recipiente que la contenia. De manera representativa, el
remitente puede escribir en una etiqueta informacién sobre el paciente y el tratamiento deseado o requerido para la
muestra y, a continuacién, colocar la etiqueta en el recipiente.

En la recepcién del laboratorio, puede leerse la informacidn sobre la muestra, tal como mediante un lector de cédigos
de barras que lea un cédigo de barras asociado a un recipiente de muestras asociado. El lector de cédigos de barras
0 un procesador asociado al lector de cédigos de barras, en una realizacién, estan vinculados o puede vincularse a la
base de datos que contiene informacién sobre la muestra, tal como una base de datos asociada a un sistema de
informacién de hospital 270 y/o a un sistema de informacién de laboratorio 280. En una realizacion, la base de datos
encuentra el registro del envio y muestra una lista del contenido previsto. En una realizacién en la que la informacién
sobre la muestra se imprime en una etiqueta, un técnico que recibe la muestra en el laboratorio puede introducir la
informacién en una base de datos que, en una realizacién, esta vinculada al sistema de informacién de hospital 270 o
al sistema de informacién de laboratorio 280. En una realizacién, puede afiadirse un identificador de la muestra, tal
como un cédigo de barras, al recipiente que contiene las muestras.

Tras la recepcion y el acuse de recibo del envio de la muestra, la muestra puede presentarse al médulo de examen
macroscopico 201. En el médulo de examen macroscépico 201, en una realizacion, cualquier identificador de muestra
(p. ej., cédigo de barras) se muestra a un lector y el lector o un procesador asociado al lector esta vinculado o puede
vincularse a la base de datos que contiene informacién sobre la muestra. Una pantalla asociada al lector o procesador
presenta una lista de cémo debe prepararse la muestra para las una o mas pruebas solicitadas. En otra realizacion,
en lugar de la vinculacién a una base de datos, puede incluirse junto con la muestra documentacién en papel en la
que se indiquen las una o mas pruebas solicitadas. La muestra puede dividirse en el nimero necesario de viales o
casetes, segln corresponda. Para especimenes no fluidos tales como tejidos, el procesamiento puede incluir
tratamiento con una serie de reactivos seguido de infiltracién con parafina. En una realizacién, cualquier divisién o
preparacién de la muestra puede ser dirigida por el remitente o por un protocolo, tal como un protocolo asociado al
sistema de informacién de hospital 270 o al sistema de informacidn de laboratorio 280. En otra realizacién, el técnico
del médulo de examen macroscépico 201 realiza una determinacién de cualquier division o preparacidén de la muestra
basandose en su experiencia. Cualquiera de los viales o casetes en los que se introduzca la muestra o una porcién
de la misma podra etiquetarse individualmente con un identificador (por ej., un cédigo de barras), y el identificador y
su asociacion con un vial o casete pueden cargarse en la base de datos.
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Desde el médulo de examen macroscépico 201, las una o mas muestras se transfieren al médulo microtémico 205.
En el médulo microtémico 205, el proceso de mostrar un identificador (p. ej., un cédigo de barras) a un lector puede
repetirse. En una realizacién, el lector o un procesador asociado al lector estan vinculados a la base de datos que
contiene informacién sobre la muestra. Una pantalla asociada al lector o procesador presenta una lista de instrucciones
sobre c6mo debe prepararse la muestra para las una o mas pruebas solicitadas. En otra realizacién, en lugar de la
vinculacién a una base de datos, puede incluirse junto con la muestra documentacién en papel en la que se indiquen
las una o més pruebas solicitadas. La muestra puede incrustarse en parafina y seccionarse en varias secciones, cada
una de las cuales se coloca en un portaobjetos para su posterior procesamiento. En una realizacién, cualquier divisién
o preparacidén de la muestra puede ser dirigida por el remitente o por un protocolo, tal como un protocolo asociado al
sistema de informacién de hospital 270 o al sistema de informacidn de laboratorio 280. En otra realizacién, el técnico
del médulo microtémico 205 realiza una determinacién de cualquiera de las secciones de la muestra basandose en su
experiencia.

Las secciones de espécimen creadas en la estacién microtémica se colocan individualmente en un portaobjetos de
microscopio. Un espécimen montado en un portaobjetos de microscopio se transporta al médulo de tincién 210. Los
portaobjetos que requieran desparafinizacién pueden colocarse en un horno antes de la tincién, o directamente en el
tefiidor si el tefiidor est4 equipado con un horno incorporado, o pueden ser sometidos a una etapa de desparafinizacién
quimica.

El médulo de tincién 210 puede realizar cualquier tincién u otro protocolo de prueba que se desee. En una realizacién,
se usa un tefiidor automatico. En un ejemplo, en el médulo de tinciéon 210 se efectia una tincién con hematoxilina y
eosina ("H & E"). También pueden efectuarse otros métodos de tincién tales como tinciones especiales (SS),
inmunohistoquimica (IHC) e hibridacién in situ (ISH) o hibridacién fluorescente in situ (FISH).

En una realizacion, después de la tincién, las muestras pueden ser transportadas a lo largo de la ruta de material 217
hasta el médulo cubreobjetos 220 para ser cubiertas.

Después de la tincién y/o la aplicacién del cubreobjetos, el portaobjetos puede pasar al primer médulo generador de
imagenes 230 o al médulo de almacenamiento 202. En algunas realizaciones, cuando se desea retrasar la generacién
de iméagenes del portaobjetos, el portaobjetos se transporta al médulo de almacenamiento 202 para almacenarlo hasta
que se desee generar las imagenes. De manera representativa, existen diferentes métodos de aplicaciéon de
cubreobjetos y cada uno requiere un tiempo de secado diferente. Los portaobjetos con cubreobjetos que no estén
listos (p. ej. no estén secos) para su procesamiento posterior se transportan al médulo de almacenamiento 202 a lo
largo de la ruta de material 203. Una vez listos los portaobjetos, a continuacién, pueden ser transportados a lo largo
de la ruta de material 205 hasta el primer médulo de generacién de imagen 230. En este aspecto, las diferencias en
los tiempos de secado de un portaobjetos a otro son resueltas automaticamente por el sistema automatizado.

En algunas realizaciones, el laboratorio puede seleccionar los criterios de retraso basdndose en la técnica de
aplicacién de cubreobjetos utilizada y en el tipo de muestra (histologia frente a citologia, portaobjetos monocapa frente
a frotis, etc.). Por ejemplo, el laboratorio puede determinar, basédndose en la técnica de aplicacion de cubreobjetos que
se vaya a utilizar y del tipo de muestra del portaobjetos, que el portaobjetos debe almacenarse durante un tiempo
antes de la generacién de imagenes. Esta informacién puede estar contenida en un identificador asociado al
portaobjetos. El sistema automatizado puede leer el identificador y seguir el protocolo de procesamiento asignado. En
este aspecto, después aplicar el cubreobjetos, el portaobjetos se transporta al médulo de almacenamiento 202 y se
almacena durante el periodo de tiempo predeterminado. Después de tal tiempo, el sistema puede alertar al médulo de
transporte para que recupere el portaobjetos del médulo de almacenamiento 202 y lo transporte al primer médulo
generador de imagenes 230 para su procesamiento. En una realizacion, el primer médulo generador de imagenes 230
incluye uno o més generadores de imagenes, siendo operable o estando configurado cada generador de imagenes
para capturar una imagen de una zona completa de un espécimen sobre un portaobjetos en un solo plano. La seleccién
del plano o de la seccién z de la muestra puede ser realizada por el protocolo asociado al sistema de informacién de
hospital 270 o al sistema de informacién de laboratorio 280. Un identificador asociado con el portaobjetos puede ser
leido por un primer médulo generador de imagenes 230 y ser vinculado al protocolo. En otra realizacién, la seleccién
del plano de la muestra de la que se vayan a generar imagenes puede ser determinada por un diagnosticador
responsable del anélisis del portaobjetos. En una realizacién, un generador de imagenes en el primer médulo
generador de imagenes 230 es un escaner de portaobjetos que puede capturar una imagen del espécimen y almacenar
esa imagen en la memoria o dirigir la imagen a una unidad o médulo de memoria asociados con el sistema.

Ademas de los tiempos de secado, la disponibilidad de un generador de imégenes en el primer médulo generador de
imagenes 230 puede retrasar aln mas la generacion de imagenes. En particular, generar imagenes de un espécimen
sobre un portaobjetos lleva normalmente més tiempo que tefiir, aplicar cubreobjetos y secar el portaobjetos. Como
resultado, un generador de imagenes en el primer médulo generador de imagenes 230, en ciertos casos, no puede
estar preparado para generar imagenes de cada uno de los portaobjetos a medida que salen de los médulos tefiidor /
aplicador de cubreobjetos. El identificador asociado al portaobjetos puede almacenar informacién relativa al protocolo
de generacion de iméagenes deseado para el portaobjetos. Al leer el identificador, el sistema programa la generacién
de imégenes del portaobjetos con un generador de imégenes, situado en el primer médulo generador de imagenes
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230, capaz de generar imagenes de acuerdo con un protocolo solicitado. Si el generador de imagenes deseado no
esta disponible cuando el portaobjetos esta listo para la generacién de imagenes, el portaobjetos se transporta desde
el moédulo de tincién 210 y/o el mbédulo cubreobjetos 227 a lo largo de la ruta de material 203 hasta el médulo de
almacenamiento 202 para almacenarlo hasta que esté disponible un generador de imagenes en el primer médulo
generador de imagenes 230.

Es decir, después de que el primer médulo generador de imagenes 230 obtenga imagenes de un espécimen, el
portaobjetos puede transportarse a lo largo de la ruta de material 205 hasta el médulo de almacenamiento 202. El
portaobjetos puede almacenarse en el médulo de almacenamiento 202 para pruebas y/o examenes futuros.

Una vez que el espécimen esté listo para la generacion de iméagenes, al menos una imagen del espécimen de material
es obtenida por el primer médulo generador de imagenes 230. En una realizacién, un protocolo de generacién de
imagenes que debe seguirse para cada portaobjetos dicta una imagen (p. €j., un escaneo) de una porcidn (es decir,
p. €j., toda una zona xy) de un espécimen sobre un portaobjetos en un Unico plano z). En otra realizacién, el protocolo
de generacion de imagenes para cada portaobjetos, que debe seguir un generador de imagenes situado en el primer
mébdulo generador de imagenes 230, puede ser flexible y puede ser definido en cualquier momento por, por ejemplo,
el diagnosticador (p. ej., el patélogo). Por ejemplo, un diagnosticador puede examinar una imagen y determinar que
son necesarias imagenes adicionales del portaobjetos. De manera representativa, el diagnosticador puede determinar
que son necesarias imagenes con un aumento diferente 0 que un generador de iméagenes debe enfocar mas
profundamente en una zona del tejido (un plano z diferente). Segun el sistema automatizado divulgado en el presente
documento, el patélogo puede ordenar al sistema que obtenga més imagenes.

El primer médulo generador de imagenes 230 puede incluir uno 0 méas generadores de imagenes. El primer médulo
generador de iméagenes 230 puede ser cualquier sistema que genere imagenes que puedan ser interpretadas
manualmente o, de manera opcional, interpretadas automaticamente por el médulo de interpretacién 290. En una
realizacién, el primer médulo generador de imagenes 230 incluye un escéaner capaz de grabar imagenes digitales del
campo visual del microscopio. Por ejemplo, puede usarse una cdmara Optica basada en un dispositivo de carga
acoplada (CCD) para generar los datos de imagen digital. Los datos de imagen digital pueden almacenarse de
cualquier manera que permita el acceso a los datos segun lo requieran el médulo de interpretacién 290, la estacién
de trabajo de diagnosticador 243 y/o la estacién de trabajo de técnico 250 y/o segln lo desee cualquier persona que
necesite acceder a los datos de imagen, tal como personal de diagnéstico o de laboratorio. Ejemplos de
almacenamiento de datos adecuados son los dispositivos de almacenamiento local asociados con el primer médulo
generador de imagenes 230 (tal como disco duro, memoria extraible, memoria flash, memoria éptica tal como CD o
DVD, etc.), yfo una memoria en red tal como la ilustrada esqueméaticamente por el almacenamiento de datos 260.
Cabe sefialar que el primer médulo generador de imagenes 230 puede generar cualquier tipo de informacién,
adicionalmente a los datos de imagen. Por ejemplo, el primer médulo generador de imagenes 230 puede asociar
opcionalmente otros tipos de datos, tales como un registro de la informacién del paciente asociada a los datos de
imagen y como se considera mas adelante en el presente documento. Como alternativa, otro sistema de
procesamiento puede asociar los datos de imagen con otros datos.

En una realizacion, se pretende que el tipo de informacién generada sea suficiente para que un diagnosticador (p. €j.,
un patélogo) o el médulo de interpretacion 290 efectien el procesamiento de interpretaciéon y generen el informe
deseado. El médulo de interpretacién 290 puede adoptar cualquier forma deseada, como, por ejemplo, un sistema
informético dedicado, o como alternativa puede ser un médulo que se ejecute en un sistema informético utilizado para
multiples fines. En ejemplos adicionales, puede ser un elemento independiente, una parte del primer médulo generador
de imagenes 230, parte del sistema de informacién de hospital 270, parte del sistema de informacién de laboratorio
280, o puede estar en cualquier ubicacién en la que puedan recibirse datos desde el primer médulo generador de
imagenes 230. Aunque la figura representa un Unico mddulo de interpretaciéon 290, debe entenderse que también
pueden usarse varios médulos de interpretacién 290. En ejemplos adicionales, las estaciones de trabajo de
diagnosticador 243 pueden incluir mbdulos de interpretacién 290 o clientes de médulos de interpretaciéon que permitan
al diagnosticador llevar a cabo localmente una interpretacién basada en los datos disponibles, incluyendo, sin
limitacién, datos de imagen procedentes del primer médulo de imagen 230.

En la realizacién de la FIG. 2, el uno o0 mas médulos de interpretacién 290 estan en comunicacién a través de la
infraestructura de comunicaciones 200. El médulo de interpretacién 290 puede acceder a los datos como desee, ya
sea directamente desde el primer médulo de imagen 230, a través de la instalacién de almacenamiento de datos 260,
o a través del almacenamiento local de datos. El médulo de interpretacién utiliza los datos de imagen y otros datos
para realizar un anélisis y una recomendacién. En una realizacién, el anélisis incluye un anélisis de reconocimiento de
patrones en un sistema de reconocimiento de patrones del médulo de interpretacion 290 (p. ej., un analisis
automatizado por ordenador o maquina). En una forma de reconocimiento de patrones, los datos de imagen del primer
médulo de imagen 230 se comparan con una base de datos de patrones conocidos. Si se encuentra un nivel de
correspondencia suficiente, se localiza un patrén coincidente sobre el que se puede hacer una recomendacioén, un
diagndstico o una instruccidén de procesamiento suplementario. La base de datos de patrones puede formar parte del
médulo de interpretaciéon 290, o estar ubicada externamente, tal como, por ejemplo, en el almacenamiento de datos
260 o en el sistema de informacién de laboratorio 280. Tras la generacién de imagenes mediante un generador de
imagenes en el primer médulo generador de imagenes 230, el médulo de interpretacién 290 puede estar configurado
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para determinar si el espécimen del cual se han generado imagenes debe ir al médulo de almacenamiento 202, o el
médulo de interpretacion 290 puede estar configurado para determinar si el espécimen en particular necesita
someterse a un procesamiento adicional, tal como ir a un diagnosticador u otro personal para una inspeccién mas
detallada o la captura de imagenes adicionales, en cuyo caso el portaobjetos que contiene el espécimen avanza por
la via de material 237 hasta el segundo médulo generador de imagenes 240.

En otra realizacién, en lugar de un analisis automatizado por ordenador o maquina de la imagen de un espécimen
sobre un portaobjetos, un diagnosticador analiza las imagenes del espécimen proporcionadas por el primer médulo
generador de imagenes 230 y determina si el espécimen necesita o debe someterse a un procesamiento adicional. Si
el diagnosticador no considera necesario un procesamiento adicional, el portaobjetos que contiene el espécimen
puede permanecer en el médulo de almacenamiento 202, si estaba en él, o se dirige al médulo de almacenamiento
202. Si el diagnosticador considera necesario un procesamiento adicional, el portaobjetos que contiene el espécimen
puede enviarse al segundo médulo generador de imagenes 240.

Si se indica o solicita la generaciéon de imagenes adicionales de un espécimen sobre un portaobjetos, ya sea a través
del médulo de interpretacién 290 o de un diagnosticador, el portaobjetos que contiene el espécimen se envia al
segundo moédulo generador de imagenes 240. El segundo médulo generador de imagenes 240 incluye uno o mas
microscopios. En una realizacion, el segundo generador de imagenes es un microscopio digital tal como el microscopio
digital VISIONTEK®, comercializado por Sakura Finetek U.S.A., Inc. El VISIONTEK® incorpora un sistema éptico de
camara multiple y campo claro configurado para visualizar multiples portaobjetos simultdneamente o visualizar
multiples zonas del mismo portaobjetos con diferentes aumentos (p. ej., 2,5%, 10x, 20x, 40x). En una realizacién, un
segundo generador de imagenes en el segundo médulo generador de imagenes 240 sirve, o esta configurado, para
capturar (obtener) autométicamente una o mas imagenes adicionales del espécimen sobre el portaobjetos. En una
realizacién, un segundo generador de imagenes sirve, o estad configurado, para capturar automaticamente multiples
imagenes de una porcién del espécimen, tomadas a diferentes distancias focales para proporcionar una pila z de la
porcién del espécimen, o una imagen compuesta de la porcién de los especimenes, con mayor profundidad de campo
(es decir, espesor del plano de enfoque) que un escaneo individual de un solo plano. En otra realizacién, un segundo
generador de imagenes sirve, o esta configurado, para, alternativa o adicionalmente, capturar automaticamente
imagenes con mayor aumento o mayor resolucién que una imagen capturada por el primer generador de imagenes.

En una realizacién, el segundo generador de imagenes captura multiples imagenes de una porciéon de un espécimen
y almacena dichas imagenes en una memoria de ordenador para su revision y anélisis por parte del sistema o de un
diagnosticador. En una realizacidén, una vez almacenadas las imagenes, el sistema o el diagnosticador reciben una
notificacién y el sistema o el diagnosticador pueden revisar las imagenes almacenadas. En otra realizacién, se puede
notificar a un diagnosticador la presencia de un portaobjetos en el segundo generador de iméagenes antes de
almacenar las imagenes. El segundo generador de imagenes es un VISIONTEK®, el microscopio ofrece un modo de
visualizacién "en directo" que permite al diagnosticador revisar una parte de un espécimen sin almacenar (guardar) la
imagen. El diagnosticador puede visualizar una porcién de la imagen a diferentes distancias focales, diferentes
resoluciones (p. €j., con/sin zoom) y/o diferentes aumentos sin guardar una imagen utilizando el VISIONTEK® para
analizar un espécimen. En una realizacién, como alternativa al almacenamiento de imégenes adicionales o
adicionalmente al almacenamiento de imagenes adicionales, cuando un diagnosticador esta disponible en el segundo
médulo de generacién de imagenes 240 en el momento en que estéd presente el portaobjetos que contiene el
espécimen, el diagnosticador puede examinar el portaobjetos y decidir las imagenes que desea capturar y almacenar
(guardar).

En ciertos casos, puede ser conveniente visualizar, o poner a disposicién para su visualizacién, mas de un portaobjetos
a la vez. En una realizacién, el segundo médulo generador de imagenes 240 incluye un generador de imagenes que
puede contener mas de un portaobjetos, de modo que los especimenes de diferentes portaobjetos puedan visualizarse
simultaneamente. En la actualidad, el VISIONTEK® permite visualizar hasta cuatro portaobjetos simultdneamente. En
otra realizacién, el segundo médulo generador de imagenes 240 puede incluir mas de un generador de imagenes,
incluyendo mas de un generador de imagenes que pueden contener mas de un portaobjetos. Por ejemplo, en ciertos
casos, puede haber mas de cuatro portaobjetos disponibles para un determinado caso de paciente (p. €j., siete
portaobjetos, nueve portaobjetos, 12 portaobjetos, etc.) y un diagnosticador (p. ej., un patbélogo) puede querer
visualizar todos los portaobjetos juntos. En una realizacién, un sistema incluye mdaltiples microscopios digitales.
Cuando cada uno de los multiples microscopios digitales es un VISIONTEK®, cada microscopio puede alojar cuatro
portaobjetos a la vez, de modo que un diagnosticador puede visualizar (examinar) portaobjetos multiples de cuatro en
cuatro.

En una realizacién, un diagnosticador realiza un anélisis de un espécimen basandose en las imagenes captadas en el
segundo médulo generador de imagenes 240. Una vez que las imagenes son capturadas y almacenadas en el
segundo médulo generador de imagenes 240, el portaobjetos que contiene el espécimen puede enviarse al médulo
de almacenamiento 202.

En una realizacién, el médulo de interpretacion 290 estd configurado o sirve para determinar si es necesario un
procesamiento suplementario de una muestra representada por el espécimen del que se han generado imagenes. En
tal caso, es necesario un nuevo espécimen de la muestra para su interpretacién. En una realizacién, es posible que
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se hayan colocado una o mas secciones (especimenes) adicionales de la misma muestra en uno o mas portaobjetos,
y que dichos uno o mas portaobjetos se hayan enviado al médulo de almacenamiento 202 con una etiqueta que vincule
el uno o més portaobjetos con la muestra de la que se han generado imagenes. En esta realizacién, los uno o mas
portaobjetos no se tifien ni se cubren con cubreobjetos, y se guardan aparte. Estos portaobjetos pueden identificarse
como secciones adicionales que no deben tefiirse ni guardarse en la zona de almacenamiento hasta que se soliciten
de nuevo para tincién y aplicacién de cubreobjetos. Por ejemplo, estos uno o mas portaobjetos adicionales pueden
tener una informacién de identificacién igual a la original o primaria, quiza con un indicador adicional (p. ej., una letra
0 numero adicional) para indicar que el uno o mas portaobjetos son uno o méas portaobjetos adicionales. Si no se
necesitan, estos portaobjetos pueden desecharse posteriormente, por ejemplo, cuando haya transcurrido un periodo
de tiempo, definido por el usuario, o el caso haya finalizado y se haya dado por concluido. Las secciones adicionales
se cortan y los portaobjetos adicionales se preparan y tifien sélo cuando se necesiten més protocolos de tincién. En
un sistema automatizado de manipulacién que incluya también la manipulacién de bloques de tejido, la solicitud de
méas tincién se transferird al médulo microtémico 205. En una realizacion, un bloque de tejido, incluyendo una seccién
de tejido fijada con formol en un bloque de parafina del que pueda haberse tomado otra seccién de tejido y haberse
colocado en un portaobjetos, incluye una etiqueta de identificacién tal como un cédigo de barras o una etiqueta RFID.
En respuesta a una sefial eléctrica procedente de un controlador, el bloque de tejido se recupera y transporta
automaticamente desde un médulo de almacenamiento (p. ej., el moédulo de almacenamiento 202) al médulo
microtémico 205. El bloque de tejido se almacena y puede recuperarse mediante la etiqueta de identificacion. El bloque
de tejido se enviara a la zona de microtomia para que se tomen mas secciones.

De manera representativa, una vez que se coloca una nueva muestra en un portaobjetos, la nueva muestra pasa al
mébdulo tefiidor 210, donde puede someterse a operaciones tales como una tincién especial, inmunohistoquimica
("IHC"), hibridacién in situ ("ISH"), multiplexacién u otros procedimientos de tincién o prueba. Posteriormente, la nueva
muestra puede avanzar a lo largo de la ruta de material, por ejemplo, hacia el primer médulo generador de imagenes
230 o directamente hacia el segundo médulo generador de imagenes 240. En ultima instancia, se desea que un
espécimen que se haya analizado y del cual se hayan generado imagenes se almacene segun se indique en el médulo
de almacenamiento 202. En este ejemplo, tras la inspeccién por parte de un diagnosticador u otra persona, el
espécimen original puede ser designado para almacenamiento, tal como en el médulo de almacenamiento 202, y el
nuevo espécimen de la misma seccibén de tejido puede ser designado y procesado suplementariamente. El nuevo
espécimen puede ser procesado, inspeccionado y enviado al almacén. El espécimen original y el nuevo espécimen
estan vinculados por una etiqueta de identificacion. Mas adelante, opcionalmente, se pueden recuperar del médulo de
almacenamiento 202 tanto el espécimen original como el nuevo, si se desea.

Las estaciones de trabajo, tales como las estaciones de trabajo de diagnosticador 243 u otras estaciones de trabajo,
tales como las estaciones de trabajo de técnicos 250 pueden tener cualquier estructura deseada, incluyendo sistemas
informaticos que actlan como controladores en comunicacion, a través de la infraestructura de comunicaciones 200,
con otras estaciones 0 componentes de procesamiento del sistema. Las estaciones de trabajo también pueden incluir
opcionalmente otros componentes que podrian ser (tiles en una zona de trabajo, tales como unidades de
almacenamiento de material, muebles, teléfonos, etc. En una realizacién, las estaciones de trabajo 243, 250
proporcionan acceso a la informacion relativa al procesamiento de muestras biolégicas, y a los resultados del
procesamiento, incluidos los datos de imagen procedentes del primer mddulo de generacion de imagenes 230 y los
datos de interpretacidén o informes procedentes del médulo de interpretacién 290. La estacién de trabajo del técnico
250 puede estar en comunicacién con el almacenamiento de datos 260 a través de la ruta 257. En otra realizacién, un
sistema puede no incluir estaciones de trabajo tales como las estaciones de trabajo de diagnéstico 243 y/o las
estaciones de trabajo de técnico 250.

A medida que el material avanza por las vias de material y a través de los sistemas de procesamiento, la informacién
puede compartirse entre los numerosos dispositivos que utilizan las diversas vias de informacién que forman la
infraestructura de comunicaciones 200. Cabe sefialar que la infraestructura de comunicaciones 200 puede ser
cualquier forma de sistema de comunicacién que permita las comunicaciones entre individuos, sistemas informaticos
y/o sistemas de procesamiento automatizados. De manera representativa, la infraestructura de comunicaciones puede
ser una red informatica cableada, inalambrica o una combinacidén de cableada e inaldmbrica. Por ejemplo, los puntos
de acceso a la informacién pueden estar conectados a la red por cable y/o a través de un portal inaldmbrico. Aunque
el ejemplo ilustrado muestra un sistema en red en el que las comunicaciones se realizan a través de una red, también
pueden llevarse a cabo comunicaciones directas. Por ejemplo, en una realizacién, el médulo de tincién 210 puede
tener un enlace de comunicaciones directo con el médulo cubreobjetos 220 y puede acceder a la red de
comunicaciones a través de un nodo del médulo cubreobjetos 220, o como alternativa puede tener un enlace de red
directo. Debe entenderse que se prevé cualquier estructura de via de comunicacién adecuada que permita compartir
informacién entre varias estaciones. Del mismo modo, debe entenderse que, en otras realizaciones, es posible que
no todas las estaciones tengan una via de comunicacién directa. Ademés, debe entenderse que las vias de
comunicacién pueden adoptar cualquier forma, tal como digital, analégica, cableada, inalambrica, papel, oral,
telefénica, etc.

En una realizacion, puede proporcionarse una red de laboratorio, como parte de la infraestructura de comunicaciones

200, entre los instrumentos o médulos de laboratorio, representados con los numeros de referencia 210, 220, 230,
240, 202 y también el sistema de informacién de laboratorio 280 y otras estaciones de trabajo 243 y 250 (que pueden
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incluir un sistema informatico como, por ejemplo, uno o mas ordenadores personales y/o servidores informéticos). La
red de laboratorio puede estar conectada en red con una red de hospital que también forma parte de la infraestructura
de comunicaciones 200. En tal realizacién, otros dispositivos pueden tener acceso a la informacién disponible en el
sistema de informacién de laboratorio 280, o en otros dispositivos de laboratorio, a través de la infraestructura de
comunicaciones 200. Estos otros dispositivos incluyen, por ejemplo, las estaciones de trabajo de diagnosticador o
administrador 243, el sistema de informacién de hospital 270 y, en algunas realizaciones, también el médulo de
interpretacién 290. Debe entenderse que la flexibilidad de las vias de informacion esta dirigida a permitir el flujo de la
informacién necesaria para realizar el seguimiento de las muestras biolégicas que se estan procesando como se
desee, y para distribuir la informacién necesaria a los usuarios apropiados. Pueden seleccionarse numerosas
estructuras alternativas de sistemas de comunicaciones para satisfacer esta necesidad, y los ejemplos ilustrados y
considerados se proporcionan Unicamente con fines ilustrativos, no para limitar el alcance ni la flexibilidad del sistema.
En referencia al ejemplo ilustrado, las vias de comunicaciéon 203, 205, 207, 215, 225, 235, 245, 255, 265, 275, 285,
295, representan ejemplos de vias de comunicacién entre el médulo de tincién 210, el médulo cubreobjetos 220, el
primer médulo generador de imagenes 230, el médulo de almacenamiento 202, la estacién de trabajo de
diagnosticador 243, la estacién de trabajo de técnico 250, el almacenamiento de datos local o remoto 260 y/o el sistema
de informacién de hospital 270, el sistema de informacidén de laboratorio 280, el mddulo de interpretacién 290, o
cualquier otra estacién o componente del sistema que se desee.

El intercambio de informacién puede ser automatizado, manual o conceptual. Por ejemplo, la informacién puede ser
compartida directamente por dos maquinas en comunicacién entre si, puede ser puesta a disposicién de un usuario
que puede introducirla manualmente en otro dispositivo, 0 una sola maquina que comprenda mas de un dispositivo de
los mostrados en la FIG. 2 puede entablar una comunicacion interna. Este intercambio de informacidn suele implicar
una comunicacién bidireccional. Por ejemplo, las imagenes de un paciente que tenga una enfermedad crénica pueden
enviarse a una base de datos de almacenamiento de informacién sobre el paciente, y la informacién obtenida
anteriormente sobre el mismo paciente puede recuperarse de la base de datos para controlar la progresién de la
enfermedad. En otra realizacién, cada estacién de la ruta de material es capaz de comunicarse a través de la
infraestructura de comunicaciones 200 y las estaciones pueden comunicar la progresién del material a lo largo de las
vias de material, asi como otra informacién, como se analiza con mayor detalle a continuacién.

En ofra realizacién, los especimenes bioldgicos, los portaobjetos, las bandejas, los recipientes, las piezas de trabajo
y las ubicaciones por todo el sistema pueden identificarse con cédigos comprensibles por maquina, tales como los
proporcionados por etiquetas RFID, identificadores de forma, identificadores de color, nUmeros o palabras, otros
cédigos 6pticos, cédigos de barras, etc. Los identificadores pueden ser registrados para generar datos suministrados
a una base de datos, tales como los datos mantenidos en el dispositivo de almacenamiento de datos 260, mediante
un procesador (cualquier dispositivo informatico), el sistema de informacidn de hospital 270, el sistema de informacién
de laboratorio 280 o cualquier combinacién de los mismos. Algunos ejemplos de datos que pueden rastrearse incluyen
informacién e historial del paciente, informacién relativa a la una 0 més muestras biolégicas recogidas, horas de llegada
y salida de las muestras bioldgicas, pruebas realizados en los especimenes, procesos realizados en los especimenes,
reactivos aplicados a los especimenes, diagnésticos realizados, imagenes asociadas, etc.

La FIG. 3 ilustra una realizacién de un sistema para procesar automaticamente un espécimen biolégico. El sistema
300 incluye el médulo de transporte 302. El mddulo de transporte 302 puede automatizar, o al menos automatizar
parcialmente, la transferencia de portaobjetos u otros portadores de tejidos entre las estaciones, en concreto desde o
entre uno o mas de: el médulo microtémico 303 y el médulo de tinciéon 304, el médulo cubreobjetos 306, el primer
médulo generador de imagenes 307, el mbdulo de almacenamiento 322. Transportar automaticamente portaobjetos u
otros portadores de tejidos entre el médulo de tincién 304, el médulo cubreobjetos 306, el primer médulo generador
de imégenes 307, el segundo médulo generador de imagenes 315, el médulo de almacenamiento 322, y el médulo
microtémico 303, en lugar de transferir manualmente los portaobjetos u otros portadores de tejidos, ofrece ciertas
ventajas potenciales. Por un lado, puede liberar al personal de la necesidad de tener que realizar manualmente estas
operaciones, a veces repetitivas o tediosas. Ventajosamente, esto puede permitir al personal realizar més operaciones
de valor afladido y/u otras operaciones menos susceptibles de automatizacién. Otra ventaja es que el mddulo de
transporte puede ser mas adecuado, para realizar estas operaciones con fidelidad y puntualidad, que el personal que,
en ocasiones, puede distraerse con otras tareas u olvidar o ser incapaz de realizar estas operaciones con fidelidad o
puntualidad. En particular, el transporte manual por parte del personal puede resultar en pérdida de portaobjetos,
rotura de portaobjetos durante la manipulacién, colocacién o lectura erréneas de portaobjetos por parte del generador
de imagenes. Ademas, en el caso de almacenamiento de portaobjetos, el transporte por parte del personal hasta el
médulo de almacenamiento puede dar lugar a colocacién errénea de portaobjetos, documentacién incorrecta de
portaobjetos almacenados dentro del médulo de almacenamiento y/o recuperacién costosa y prolongada de
portaobjetos desde el médulo de almacenamiento. Ventajosamente, el transporte automatizado de los portaobjetos
puede permitir un perfeccionamiento de la productividad o el rendimiento al reducir el tiempo de inactividad del
instrumento a la espera de que las muestras se transfieran manualmente. Se pueden ofrecer ventajas similares
automatizando la transferencia de bloques de tejido entre el médulo microtémico 303 y el médulo de almacenamiento
322.

En una realizacién, el médulo de transporte 302 puede ser un dispositivo robético capaz de transportar un portaobjetos
entre estaciones. En una realizacién, el médulo de transporte 302 puede ser un dispositivo robético X-Y-Z
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dimensionado para transportar uno o més portaobjetos entre estaciones. De manera representativa, el médulo de
transporte 302 puede ser un sistema de avance y elevacion. El sistema de avance puede ser un sistema de cinta
transportadora o un sistema de placas que transportan el portaobjetos horizontalmente en direccién "X". En este
aspecto, uno o méas portaobjetos pueden colocarse sobre el transportador y transportarse entre las estaciones
deseadas, por ejemplo, entre el médulo cubreobjetos 306, el generador de imagenes 308 y el médulo de
almacenamiento 322. En una realizacién, el sistema de cinta transportadora puede tener dos cintas transportadoras
separadas de tal manera que una cinta transportadora transfiere el portaobjetos en una direccién y la otra cinta
transportadora transfiere el portaobjetos en la direccién opuesta, como ilustra la flecha 316. Como alternativa, segun
se describe con referencia a las FIGS. 4-9, puede usarse un Unico sistema de cinta transportadora para transportar el
portaobjetos en mas de una direccién. El médulo de transporte 302 puede incluir ademas un dispositivo elevador. El
dispositivo elevador transporta el portaobjetos verticalmente en direccién y cuando se desea situar un portaobjetos en
un lugar por encima o por debajo de la cinta transportadora. El dispositivo elevador puede incluir ademéas un
componente para transportar el portaobjetos dentro y fuera del elevador en la direccién z.

El mddulo de tincién 304 y el mddulo cubreobjetos 306 pueden ser un sistema integrado de tefiidor de portaobjetos y
aplicador de cubreobjetos. Como alternativa, el médulo de tincién 304 y el médulo cubreobjetos 306 pueden estar en
instrumentos separados en ubicaciones diferentes. En el caso de un sistema integrado, el médulo de tincién 304 y el
médulo cubreobjetos 306 pueden ser un sistema de tincién/aplicacién de cubreobjetos como el sistema combinado
TISSUE-TEK® PRISMA® y TISSUE-TEK® GLAS™g2 o el sistema combinado TISSUE-TEK® PRISMA® y TISSUE-
TEK® FILM® comercializados por Sakura Finetek U.S.A., Inc., Torrance, CA. En una realizacién, el médulo de tincién
304 puede tener capacidades de tincién con hematoxilina y eosina (H&E) y tincién especial (SS). En la tincién con
H&E/SS y aplicacién de cubreobjetos, una muestra biolégica puede someterse a una tincién con H&E o SS y a una
aplicacion de cubreobjetos opcional. También pueden realizarse otros protocolos de tincién o prueba.

Durante el funcionamiento, un portaobjetos individual o un grupo de portaobjetos colocados en una cesta pueden
cargarse en el médulo de tincién 304 y tefiirse de acuerdo con un protocolo de tincién deseado. En el caso de un grupo
de portaobjetos, el protocolo de tincién puede ser el mismo para todos los portaobjetos o ser seleccionado, en un
menu de protocolos de tincidn, por un operario o automaticamente mediante la lectura de un cédigo de barras, un
RFID o cualquier otro dispositivo de identificacion de protocolo. Una vez finalizado el protocolo de tincién, el
portaobjetos o grupo de portaobjetos dentro de la cesta se transfieren automaticamente al médulo cubreobjetos 306
para la aplicacién individual de cubreobjetos. A continuacion, se lee el identificador asociado a cada portaobjetos a
medida que se cubren los portaobjetos y se colocan como grupo en una cesta o se introducen individualmente en el
médulo de transporte 302.

En una realizacion alternativa, donde un grupo de portaobjetos se tifien juntos, los portaobjetos pueden singularizarse
(separarse del grupo) en el médulo de tincién 304 y colocarse en el mdédulo de transporte 316. Por ejemplo, cuando
un grupo de portaobjetos se tifien juntos en una cesta, un dispositivo robdtico de recogida y colocacién, situado en el
médulo de tincién 304, puede transferir los portaobjetos individualmente al médulo de transporte 316. Desde el médulo
de transporte 316, los portaobjetos pueden ser transportados al médulo cubreobjetos 308, o, sin cubreobjetos, a un
primer médulo generador de imagenes 307 o a un médulo de almacenamiento 322.

En una realizacién, el primer médulo generador de imagenes 307 incluye mas de un generador de imagenes (p. €j.,
se representa el generador de imagenes 308, el generador de imagenes 310 y el generador de imagenes 312). En el
primer médulo generador de imagenes 307 se puede preasignar a un espécimen sobre un portaobjetos el método de
generacién de imagenes (escaneo rapido, 20x, 40x, etc.) de acuerdo con las instrucciones de laboratorio,
predeterminadas o especificas, procedentes, por ejemplo, de un diagnosticador. En el caso de los portaobjetos
agrupados en cestas, en una realizacién, a cada uno de los portaobjetos se le asignara el mismo método de
escaneado. Los portaobjetos individuales o la cesta de portaobjetos pueden ser asignados a uno de los generadores
de imagenes 308, 310, 312 basandose en su disponibilidad o de acuerdo con las reglas definidas por el laboratorio,
tales como dedicar uno o mas generadores de imagenes a un método de escaneo especifico (p. ej., escaneo rapido,
20x, 40x) o a una pluralidad de métodos.

En una realizacién, un portaobjetos que incluye una muestra biolégica es transportado individualmente por el médulo
de transporte 302 a uno de los generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de imagenes
307 y/o al médulo de almacenamiento 322. Si el portaobjetos esta listo para la generacién de iméagenes (p. €j.,, esta
seco), el sistema comprueba si, por ejemplo, el generador de imagenes 308 esta disponible. Se determina que el
generador de imagenes 308 esta disponible si, por ejemplo, esta funcionando correctamente y no esta en ese momento
generando imagenes de otra muestra sobre un portaobjetos. Si el generador de imagenes 308 no esté disponible, se
determina la disponibilidad del generador de imagenes 310. Si el generador de imagenes 310 no esta disponible, se
determina la disponibilidad del generador de imagenes 312. Este proceso continlia, hasta que se encuentre un
generador de imagenes disponible. Como alternativa, puede predeterminarse un plan de generacién de imagenes
entre el portaobjetos y un generador de imagenes particular. De manera representativa, la informacién relativa a un
periodo de tiempo suficiente para permitir que el portaobjetos se seque puede ser asignada a dicho portaobjetos y los
generadores de imagenes 308, 310 y 312 pueden estar en un plan de generacién de imégenes. El sistema puede
determinar qué generador de iméagenes estara disponible una vez transcurrido el periodo de secado. Una vez
determinado el generador de imagenes disponible, el médulo de transporte 302 transporta el portaobjetos hasta el
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generador de imagenes disponible. Aunque en la FIG. 3 se ilustran tres generadores de imagenes, se contempla la
posibilidad de incluir menos de tres o méas de tres generadores de iméagenes en el sistema 300.

Si ninguno de los generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de imagenes 307 esta
disponible o existen otras condiciones que requieran un retraso en la generacién de imagenes (es decir, esperando
instrucciones para el procesamiento de portaobjetos), el mbdulo de transporte 302 transporta el portaobjetos al médulo
de almacenamiento 322. El portaobjetos permanece en el médulo de almacenamiento 322 hasta que uno de los
generadores de imagenes 308, 310, 312 esté disponible y/o se reciban instrucciones de procesamiento. Una vez que
se determina que un generador de imagenes estd disponible, el portaobjetos es transferido del médulo de
almacenamiento 322 al médulo de transporte 302 usando, por ejemplo, un dispositivo robético, y es transportado por
el médulo de transporte 302 hasta el generador de imagenes disponible para la generacién de imagenes. Al finalizar
la generacion de imagenes, el portaobjetos puede ser transportado por el médulo de transporte 302 desde el generador
de imagenes 308, 310 o 312 hasta el mddulo de almacenamiento 322. La imagen puede ser comunicada a un
diagnosticador, por ejemplo, un diagnosticador, para su examen inmediato. A través de un ordenador (p. €j., un
ordenador personal, el diagnosticador puede examinar entonces una imagen de una muestra sobre un portaobjetos
para su visualizacién y recuperar un portaobjetos para realizar mas trabajos de generacién de imagenes silo desea.
Como alternativa, si se decide no seguir examinando el portaobjetos, el portaobjetos puede extraerse del médulo de
almacenamiento 322. Como alternativa, un médulo de interpretacién (no mostrado) puede examinar automaticamente
un espécimen sobre un portaobjetos utilizando, por ejemplo, software de reconocimiento de patrones, y determinar si
un portaobjetos debe retirarse para realizar un trabajo de generacién de imagenes adicional.

Si se indica o solicita la generaciéon de imagenes adicionales de un espécimen sobre un portaobjetos, ya sea a través
de un moédulo de interpretacién o de un diagnosticador, el portaobjetos que contiene el espécimen se transporta a
través del médulo de transporte 302 desde, por ejemplo, el médulo de almacenamiento 322 al segundo médulo
generador de imagenes 315. El segundo médulo generador de imagenes 315 incluye uno o méas generadores de
imagenes o microscopios (p. €j., el generador de imagenes 316, el generador de imagenes 318, el generador de
imagenes 320). En una realizacién, el uno o mas segundos generadores de imagenes son microscopios digitales, tales
como el microscopio digital VISIONTEK®, comercializado por Sakura Finetek USA, Inc. En una realizacién, un
segundo generador de imagenes (p. €j., el generador de iméagenes 316, el generador de imagenes 318 o el generador
de imagenes 320) es operable o esta configurado para capturar automaticamente multiples imagenes de una porcién
del espécimen tomadas a diferentes distancias focales para proporcionar una pila z de la porcién del espécimen o una
imagen compuesta de la porcién de los especimenes con una mayor profundidad de campo (es decir, espesor del
plano de enfoque) que un escaneo individual de un solo plano. En otra realizacién, un segundo generador de imagenes
sirve, o esta configurado, para, alternativa o adicionalmente, capturar automaticamente imagenes con mayor aumento
0 mayor resolucién que una imagen capturada por el primer generador de imagenes.

En una realizacién, un segundo generador de imagenes (p. €j., el generador de imégenes 316, el generador de
imagenes 318 o el generador de iméagenes 320) captura mdultiples imagenes de una porcién de un espécimen y
almacena dichas imagenes en la memoria de un ordenador para su revisién y analisis por parte del sistema o de un
diagnosticador. En una realizacién, una vez almacenadas las imagenes, el sistema o el diagnosticador reciben una
notificacién y el sistema o el diagnosticador pueden revisar las imagenes almacenadas. En otra realizacién, se puede
notificar a un diagnosticador la presencia de un portaobjetos en el segundo generador de iméagenes antes de
almacenar las imagenes. El segundo generador de imégenes es un VISIONTEK®, el microscopio ofrece un modo de
visualizacién "en directo" que permite al diagnosticador revisar una parte de un espécimen sin almacenar (guardar) la
imagen. El diagnosticador puede visualizar una porcién de la imagen a diferentes distancias focales, diferentes
resoluciones (p. €j., con/sin zoom) y/o diferentes aumentos sin guardar una imagen utilizando el VISIONTEK® para
analizar un espécimen. En una realizacién, como alternativa al almacenamiento de imégenes adicionales o
adicionalmente al almacenamiento de imagenes adicionales, cuando un diagnosticador esta disponible en el segundo
moédulo de generacién de imagenes 315 en el momento en que estéd presente el portaobjetos que contiene el
espécimen, el diagnosticador puede examinar el portaobjetos y decidir las imagenes que desea capturar y almacenar
(guardar).

En ciertos casos, puede ser conveniente visualizar, o poner a disposicién para su visualizacién, mas de un portaobjetos
a la vez. En una realizacién, multiples generadores de imagenes (p. €j., el generador de imagenes 316, el generador
de imagenes 318 y/o el generador de imagenes 320) en el segundo médulo generador de imagenes 315 se usan al
mismo tiempo, conteniendo cada uno de ellos uno o més portaobjetos relacionados, por ejemplo, con el caso de un
solo paciente. De esta manera, se pueden visualizar simultaneamente especimenes sobre diferentes portaobjetos.

En una realizaciéon, el médulo de almacenamiento 322 puede incluir mas de un médulo de almacenamiento. En este
aspecto, uno o mas de los médulos de almacenamiento pueden actuar como zonas de almacenamiento a corto plazo
para los portaobjetos que probablemente necesiten mas trabajo de generacién de imagenes. Ademas, uno o mas de
los médulos de almacenamiento pueden actuar como zonas de almacenamiento a largo plazo para los portaobjetos
que probablemente no requieran mas trabajo de generacién de imagenes en un futuro préximo. Los médulos de
almacenamiento a largo plazo pueden estar situados dentro del laboratorio o remotamente.

En una realizacién, el médulo de almacenamiento 322 esta configurado para agrupar portaobjetos (y bloques de tejido
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para el sistema de almacenamiento en bloques) segun criterios definidos por el usuario. Por ejemplo, los portaobjetos
correspondientes a un caso de un paciente podrian colocarse en la misma zona. A continuacion, los casos o bloques
pueden ser localizados por fecha de produccién, por médico, por procedencia, 0 por una combinacién de estos
criterios. De manera representativa, como se ha indicado anteriormente, un portaobjetos puede contener un
identificador que pueda ser leido por un lector (p. ej., un lector de RFID, un lector de cédigos de barras). Ese
identificador (p. ej., RFID, cédigo de barras) puede contener informacién (p. €j., letras, nimeros y/o simbolos) que
indiquen una fecha de produccién, un médico y/o una procedencia. Cuando la informacién es leida por un lector, la
informacién puede enviarse a un controlador o a otros dispositivos a través de la infraestructura de comunicaciones.

El sistema automatizado 300, como se ilustra en la FIG. 3, proporciona un movimiento totalmente automatizado de los
portaobjetos entre el médulo de tinciéon 304, el médulo cubreobjetos 306, el primer mddulo generador de imagenes
307, el segundo médulo generador de imagenes 315 y el médulo de almacenamiento 322. En este aspecto, el sistema
300 proporciona un flujo de trabajo continuo y sin fisuras que esta sincronizado con otros procesos de laboratorio y
elimina la necesidad de procesar y agrupar de modo inmediato, al tiempo que reduce los errores y las
responsabilidades del personal. Se observa ademas que en el sistema 300 no hay puntos de contacto desde la tincién
hasta el almacenamiento, por lo que se considera que el sistema 300 satisface incluso los programas de control de
calidad mas estrictos, tales como Lean y Six Sigma.

La FIG. 4 ilustra una realizacién del sistema de la FIG. 3. En esta realizacién, El médulo tefiidor 304 es un teflidor
TISSUE-TEK® PRISMA® y el médulo cubreobjetos 306 es un aplicador de cubreobjetos TISSUE-TEK® FILM®,
ambos comercializados por Sakura Finetek USA. El moédulo tefiidor TISSUE-TEK® PRISMA® y el médulo
cubreobjetos TISSUE-TEK® FILM® pueden estar conectados entre si, y un contenedor de carga utilizado en el médulo
cubreobjetos para sostener uno o més soportes de portaobjetos antes de una operacioén de aplicaciéon de cubreobjetos
puede moverse entre el médulo cubreobjetos 306 y el médulo de tincién 304. En los parrafos siguientes se describe
brevemente la interaccién entre estos mddulos.

Con el fin de automatizar el movimiento del contenedor de carga en el mddulo cubreobjetos 3086, entre el médulo
cubreobjetos 306 y el médulo tefiidor 304, se proporcionan instrucciones de software y un enlace de datos entre el
mébdulo cubreobjetos 306 y el mbdulo tefiidor 304. Dichas instrucciones y dicho enlace pueden ser Unicamente entre
el médulo cubreobjetos 306 y el médulo tefiidor 304. Como alternativa, puede conectarse un sistema de control a cada
uno de: el médulo tefiidor 304, el médulo cubreobjetos 3086, los primeros generadores de imagenes 308, 310, 312 del
primer médulo generador de imagenes 307, los segundos generadores de iméagenes 316, 318, 320 del segundo
mébdulo generador de imagenes 315, el médulo de almacenamiento 322 y el médulo de transporte 302 que puede
usarse para transportar un portaobjetos entre los generadores de imagenes y los médulos. Las FIGS. 4-9 describen
el controlador 400 conectado a cada uno de los mddulos descritos. En tal caso, pueden establecerse instrucciones
relativas a la transferencia y un enlace de datos entre los mddulos y el sistema de control. En tal caso, el controlador
400 puede controlar las operaciones de transferencia entre el médulo tefiidor 304 y el médulo cubreobjetos 306. El
controlador 400 también puede controlar (p. €j., el funcionamiento directo de) los demas mébdulos y los generadores
de imagenes, asi como controlar los portaobjetos con respecto a los médulos y los generadores de imagenes.

Haciendo referencia de nuevo al movimiento de un contenedor de carga desde el médulo tefiidor 304 al médulo
cubreobjetos 306, el contenedor de carga se asienta sobre una placa que estd conectada a cables que mueven la
placa y el contenedor de carga en direccién x e y, respectivamente, mediante motores de dos etapas. La placa puede
desplazar el contenedor de carga en direccién x hasta dentro del tefiidor.

Durante el funcionamiento, un brazo de transferencia del médulo tefiidor 304 recupera un soporte de portaobjetos y
desplaza el soporte a lo largo de un eje xy hasta una o més estaciones de tincién individuales. El brazo de transferencia
transfiere un soporte de portaobjetos a una estacién de tincién apropiada y a continuacién baja el soporte a esa
estacién de tincién para la tincién (una direccién z). Después de la tincién, el brazo de transferencia retira el soporte
de portaobjetos de la estacion de tincién y se desplaza en direccién x e y hacia otra estaciéon de tincién o, una vez
finalizadas todas las operaciones de tincién, hacia una estacién de transferencia donde el soporte de portaobjetos sera
transferido desde el tefiidor al médulo cubreobjetos Film® (médulo cubreobjetos 3086).

Para una operacién de transferencia entre el médulo tefiidor 304 y el médulo cubreobjetos 306, el contenedor de carga
del médulo cubreobjetos 306 recibe instrucciones para pasar del médulo cubreobjetos 306 al médulo tefidor 304 a
través de la entrada adyacente de cada dispositivo. El contenedor de carga es desplazado por la placa sobre la que
se asienta a lo largo de un plano Unico (plano xy) desde el aplicador de cubreobjetos hasta una posicién en el interior
del tefiidor adyacente a la entrada del médulo tefiidor. Una vez dentro del médulo tefiidor, el brazo de trasferencia baja
el soporte de portaobjetos hasta el contenedor de carga. A continuacién, el contenedor de carga se desplaza sobre la
placa en direccién x desde el tefiidor hasta el aplicador de cubreobjetos, de nuevo a través de las entradas adyacentes.
A continuacién, se realiza en el aplicador de cubreobjetos una operacién de aplicacién de cubreobjetos que incluye la
colocaciéon de un cubreobjetos de tipo pelicula sobre los portaobjetos individuales de la cesta de portaobjetos. A
continuacién, se realiza en el cubreobjetos una operacién de aplicacién de cubreobjetos que incluye la colocacion de
un cubreobjetos de tipo pelicula sobre los portaobjetos individuales de la cesta de portaobjetos.

El mddulo de transporte 302 puede ser un dispositivo robético capaz de transportar un portaobjetos entre estaciones.
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En la realizaciéon que se muestra en la FIG. 4, el modulo de transporte 302 puede ser un dispositivo robético que
incluye un transportador 402 que es un sistema transportador para transportar un portaobjetos o un grupo de
portaobjetos horizontalmente en un bucle entre el médulo tefidor 304 / mddulo cubreobjetos 308, el primer médulo
generador de imagenes 307, el segundo médulo generador de imagenes 315 y el médulo de almacenamiento 322. En
esta realizacion, el transportador 402 transporta un portaobjetos en una direccidén, como ilustra la flecha 403, desde el
mébdulo tefiidor 304 o el médulo cubreobjetos 306 hasta los generadores de imagenes 308, 310, 312, hasta los
segundos generadores de imagenes 316, 318, 320 y hasta el médulo de almacenamiento 322, y en una direccién
opuesta, como ilustra la flecha 405, desde el médulo de almacenamiento 322 hasta los primeros generadores de
imagenes 308, 310 y 312 o los segundos generadores de imagenes 316, 318, 320. En una realizacién, el transportador
402 puede ser una cinta transportadora o un conjunto de palés transportadores dispuestos en un plano horizontal y
dimensionados para transportar un portaobjetos o un grupo de portaobjetos. Un sistema de transporte que sea un
conjunto de palés transportadores puede ser similar a los sistemas que se utilizan actualmente en los carruseles de
equipaje de los aeropuertos comerciales. Tales carruseles normalmente incluyen una plataforma que esta rodeada
por pistas para ruedas de apoyo. Las pistas para ruedas de apoyo definen una ruta que suele tener forma ovalada.
Espaciados de forma uniforme a lo largo de las pistas para ruedas hay unos miembros de apoyo de palé. En cada
extremo de los miembros de apoyo de palé hay unas ruedas de apoyo. Los miembros de apoyo estan configurados
para ser transportados a lo largo de las pistas para ruedas de apoyo mediante la rodadura de las ruedas de apoyo.
Los miembros de apoyo estan conectados entre si en la parte superior mediante correas que discurren entre los
miembros de apoyo. Los fondos estdn unidos entre si por eslabones rigidos. Por tanto, los miembros de apoyo, las
ruedas de apoyo y las correas funcionan de forma analoga a un tren sobre vias férreas sin fin.

Unidos a los miembros de apoyo de palé hay unos palés. Los palés estan disefiados para solaparse entre siy se fijan
a los miembros de apoyo de palé para formar una superficie flexible. La configuracién solapada de los palés permite
que se deslicen entre si segln avanzan por las curvas de las pistas. El borde delantero de los palés se fija a los
miembros de apoyo mediante elementos de fijacién. Cada uno de los palés puede tener una ligera curvatura para
sortear las curvas de la unidad.

En la realizacién que se muestra en la FIG. 4, el transportador 402 recibe un portaobjetos del mbdulo cubreobjetos
306 y lo transporta a uno de los primeros generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de
imagenes 307. Haciendo referencia al aplicador de cubreobjetos TISSUE-TEK® FILM®, el médulo cubreobjetos 306
coloca individualmente una tira de pelicula sobre un portaobjetos. Con el sistema descrito en referencia a la FIG. 4, el
portaobjetos se desplaza a continuacién a una posicién de descarga en el médulo cubreobjetos 306 y se descarga
sobre el transportador 402 desde el mddulo cubreobjetos 306 sobre el transportador 402. La posicidén de descarga en
el médulo cubreobjetos puede establecerse en una posicién situada corriente abajo de la operacién de aplicacion de
cubreobjetos. Haciendo referencia a la FIG. 4, un portaobjetos, tal como el portaobjetos 424, se descarga sobre el
transportador 402 de manera que su longitud se extienda a lo ancho del transportador 402. Puede situarse un lector
423, tal como un lector de RFID o de cédigo de barras, en un punto de descarga sobre el transportador 402 o corriente
abajo de un punto de descarga para leer un identificador sobre el portaobjetos 424. El lector 423 esta conectado al
controlador 400 para indicar al controlador 400 que el portaobjetos 424 estd sobre el transportador 402. Una vez
entregado al transportador 402, el transportador 402 desplaza el portaobjetos 424 hacia los primeros generadores de
imagenes 308, 310, 312.

Como se ha comentado anteriormente, en esta realizacién, multiples portaobjetos son llevados al médulo conversor
306 desde el médulo tefiidor 304 en un soporte. En el médulo cubreobjetos 306, los portaobjetos se singularizan (se
separan de otros portaobjetos de un soporte) para la aplicacién de cubreobjetos. En una realizacién, todos los
portaobjetos tefiidos en el médulo cubreobjetos 306 tiene aplicados cubreobjetos. En otra realizacién, se puede omitir
la operacién de aplicacién de cubreobjetos. Tal omisién puede producirse en el punto de singularizaciéon del médulo
cubreobjetos 306. De acuerdo con esta realizacién, un portaobjetos se singulariza y se dirige para descargarlo
directamente sobre el transportador 402 o para aplicarle un cubreobjetos y a continuacién descargarlo.

En una realizacién, un dispositivo de retencién de portaobjetos esta situado junto al transportador 402 o conectado al
mismo. El dispositivo de retencién de portaobjetos 420, en una realizacién, es una cadena o cinta en forma ovalada
(p. €j., un bucle continuo) que tiene salientes 422 que se extienden hacia fuera de las mismas. Los salientes 422 estan
espaciados entre si aproximadamente a la anchura de un portaobjetos.

Como se muestra en la FIG. 4, el médulo tefiidor 304, el médulo cubreobjetos 3086, los primeros generadores de
imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de imagenes 307 y los segundos generadores de imagenes
316, 318, 320 del segundo médulo generador de imagenes 315 estan situados en un lado del transportador 402. El
dispositivo de retencién de portaobjetos 420 se coloca en un lado del transportador 402 opuesto al lado que incluye el
mébdulo tefiidor 304, el médulo cubreobjetos 306 y los médulos generadores de iméagenes. Los salientes 422 del
dispositivo de retencién de portaobjetos 420 se proyectan hacia fuera en direccién hacia el transportador 402. Una
longitud del dispositivo de retencién de portaobjetos 420 se coloca adyacente al transportador 402 de modo que los
salientes 422 se extiendan una distancia sobre el transportador 402. En una realizacién, el dispositivo de retencién de
portaobjetos 410 es de caucho sintético u otro material plastico con salientes 422 de material similar preferentemente
elastico. Los salientes 422 tienen un grosor de 0,5 milimetros (mm) o menos, tal como 0,25 mm, y una longitud de 0,5
mm a 1 mm. El dispositivo de retencién de portaobjetos 420 se proyecta por encima del plano definido por el
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transportador 402 una distancia suficiente para permitir que un tramo de salientes 422 quede sobre el transportador
422 o ligeramente por encima (es decir, menos de 0,25 mm por encima) del transportador 422. De esta manera, un
portaobjetos puede quedar retenido en el transportador 402 entre dos salientes 422 adyacentes.

El dispositivo de retencién de portaobjetos 420 gira mediante una polea y se mueve a la misma velocidad que el
transportador 402. La FIG. 56 muestra una vista lateral del sistema de la FIG. 4 a través de la linea 5-5'. Como se
muestra en la FIG. 5, el dispositivo de retencién de portaobjetos 420 esta conectado por un extremo de bucle a la
polea 430 y por el otro extremo de bucle a la polea 430. La polea 430 gira sobre un eje 435. El eje 435 se extiende a
lo ancho del transportador 402 hacia un lado opuesto donde un segundo extremo del eje 435 esté conectado a la polea
437. La polea 437 esta conectada mediante una cinta a la polea 440 que acciona el transportador 402.

Como se ilustra en las FIGS. 4-6 y 7, los portaobjetos, tales como el portaobjetos 424, se descargan individualmente
del médulo cubreobjetos 306 u opcionalmente del médulo tefiidor 204 y se colocan sobre el transportador 402. El
transportador 402 puede estar situado, por ejemplo, ligeramente por debajo del orificio de salida 407 del médulo
cubreobjetos 306 (y del orificio de salida opcional 409 del médulo tefiidor 304) para que los portaobjetos se coloquen
en el transportador 402 por gravedad. De forma ideal, un portaobjetos se coloca sobre el transportador 402 entre dos
salientes 422 del dispositivo de retencién de portaobjetos 420. Sin embargo, cuando un portaobjetos no esta alineado
entre los salientes 422 cuando el portaobjetos sale del médulo cubreobjetos 306, la fuerza de un saliente contra un
borde de un portaobjetos es suficiente para reposicionar el portaobjetos entre los salientes.

El transportador 402 transporta un portaobjetos hasta los primeros generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer
médulo generador de imagenes 307. Los generadores de imagenes 308, 310, 312 son, por ejemplo, escaneres v,
ademas, cada uno de ellos puede contener un lector (p. €j., un lector de RFID, un lector de cédigo de barras) conectado
con el controlador 400 para leer un identificador sobre un portaobjetos e indicar al controlador 400 que un portaobjetos
esta en el generador de imagenes y asociar una imagen digital con el identificador. En una realizacién, el transportador
402 se detiene en cada generador de iméagenes y el controlador 400 evalla la disponibilidad del generador de
imagenes (p. €j., recibe una sefial que indica si hay o no un generador de imagenes disponible). Si esté disponible un
generador de imagenes y un sistema de control (p. j., el controlador 400) determina que se puede generar una imagen
de un portaobjetos en ese momento (p. €j., el portaobjetos estd seco), el portaobjetos se coloca en el generador de
iméagenes.

En una realizacién, se coloca un portaobjetos en un generador de imagenes aplicando una fuerza de empuje al
portaobjetos. En esta realizacién, asociado a cada primer generador de imagenes 308, 310, 312 y controlado por el
controlador 400 hay un conjunto de émbolo. Las FIGS 4-7 muestran el conjunto de émbolo 408, 410 y 412 asociado
con los primeros generadores de imagenes 308, 310, 312, respectivamente. Los conjuntos de émbolo 408, 410 y 412
estan situados en un lado del transportador 402 opuesto a los generadores de imagenes 308, 310 y 312.

Cada conjunto de émbolo 408, 410, 412 incluye un actuador tal como un motor eléctrico o pistén de aire que acciona
un émbolo correspondiente para extenderlo o retraerlo. Un émbolo, al accionarse, se desplaza hacia fuera desde el
conjunto de émbolo hacia el generador de imagenes correspondiente. El émbolo puede ser una barra o varilla que
tenga un grosor equivalente o superior al grosor de un portaobjetos. Cada conjunto de émbolo se coloca adyacente al
transportador 402 de tal manera que cuando un émbolo se extienda desde un conjunto de émbolo, el émbolo entrara
en contacto con la superficie del transportador 402 o se extendera sobre el transportador 402 una ligera distancia (p.
ej., 0,1 a 0,25 mm). El émbolo debe estar lo suficientemente cerca del transportador 402 como para entrar en contacto
con un borde de un portaobjetos sobre la cinta transportadora y empujar el portaobjetos fuera del transportador 402 a
medida que se extiende. Siempre que la altura del dispositivo de retencién de portaobjetos 420 no impida que un
émbolo entre en contacto con un borde de un portaobjetos, el émbolo estd hecho de un material que tenga suficiente
peso o densidad para flexar el dispositivo de retencién de portaobjetos 420. Por ejemplo, un émbolo comprendido por
una barra o varilla de acero puede ser de un peso suficiente para flexar hacia abajo el dispositivo de retencién de
portaobjetos 420 de una cinta de caucho sintético. En otra realizacién, un émbolo puede extenderse desde un conjunto
de émbolo en un angulo ligeramente inferior a la horizontal (p. ej., inferior a 5°) de modo que el émbolo flexe el
dispositivo de retencién de portaobjetos 420 para que quede como méximo paralelo a la superficie del transportador
402.

Si un portaobjetos se coloca delante del primer médulo generador de iméagenes 307 (delante de uno de los primeros
generadores de iméagenes 308, 310, 312) y el generador de imagenes estad disponible, el émbolo empujara el
portaobjetos al interior del generador de imagenes. Por tanto, el émbolo esta orientado de tal manera que entre en
contacto con un borde de un portaobjetos sobre el transportador 402. La FIG. 7 muestra una ilustracién de un
portaobjetos empujado desde el transportador 402 al interior del primer generador de imagenes 308. La FIG. 7 muestra
el émbolo 458 accionado desde el conjunto de émbolo 408 y extendiéndose a través del transportador 402. El
accionamiento del émbolo 458 hace que el émbolo 458 entre en contacto con el portaobjetos 424 y empuje el
portaobjetos 424 al interior del primer generador de imagenes 308. Una vista en corte del primer generador de
imagenes 308 muestra el portaobjetos 424 en una platina o plataforma de generacién de imagenes dentro del primer
generador de imagenes 308 y listo para la generacién de iméagenes. La vista en corte también muestra el conjunto de
émbolo 488 en un lado de una platina o plataforma de generacién de imagenes opuesta al conjunto de émbolo 488.
El conjunto de émbolo 488 esta configurado para empujar el portaobjetos 424 desde el interior del primer generador
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de imagenes 308 de vuelta al transportador 402 una vez completada la generacion de imagenes del portaobjetos 475.

Como se ha indicado anteriormente, en una realizacién, el controlador 400 esta conectado al médulo tefiidor 304, al
médulo cubreobjetos 306, a los primeros generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de
imagenes 307, a los segundos generadores de imagenes 316, 318, 320 del segundo médulo generador de imagenes
315, a los conjuntos de émbolo 408, 410, 412, 418, 421 correspondientes a los conjuntos de émbolo asociados a cada
generador de imagenes, al médulo de almacenamiento 322 y al transportador 402. Ademéas de controlar opcionalmente
la tincién de los portaobjetos en el médulo tefiidor 304 y aplicar cubreobjetos a los portaobjetos en el médulo
cubreobjetos 306, el controlador 400 incluye instrucciones (p. ej., un programa informéatico) para controlar la descarga
de un portaobjetos desde el médulo cubreobjetos 306 o, de manera opcional, el médulo tefiidor 304 sobre el
transportador 402 y el movimiento del transportador 402 para llevar un portaobjetos a los primeros generadores de
imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de imagenes 307 y/o a los segundos generadores de imagenes
316, 318, 320 del segundo mdbdulo generador de imagenes 315.

Para controlar la descarga de un portaobjetos sobre el transportador 402 desde el médulo cubreobjetos 306, el
controlador 400 recibe datos del médulo cubreobjetos 306 sobre si un portaobjetos esté listo para su descarga. En
una realizacion, estos datos se proporcionan al controlador 400 en forma de sefial cuando un portaobjetos se coloca
en una zona designada del médulo cubreobjetos 306. El portaobjetos puede o no haber pasado por una operacion de
cubreobjetos en el médulo cubreobjetos 306. El controlador 400 comprueba si una posicién sobre el transportador 402
esta libre para recibir un portaobjetos. En la realizacién que se muestra en las FIGS. 4-7, el sistema incluye un sensor
495 colocado aproximadamente a una anchura de portaobjetos corriente arriba del orificio de salida 416 del médulo
cubreobjetos 306. El sensor 495 puede ser, por ejemplo, un sensor fotoeléctrico que envia un rayo de luz a través de
una superficie del transportador 402. Cuando se rompe el rayo, un sensor envia una sefial al controlador 400 de que
hay un portaobjetos presente. Se aprecia que, en una realizacién en la que un portaobjetos pueda descargarse del
médulo tefiidor 304, se puede emplear una técnica similar con, por ejemplo, un sensor similar al sensor 495.

En una realizacion, el sistema de control detiene el transportador 402 durante un breve instante (p. ej., de tres a cinco
segundos) en intervalos periédicos cada vez que un portaobjetos pudiera colocarse delante de un generador de
imagenes (cualquiera de los primeros generadores de imagenes o de los segundos generadores de imagenes). El
controlador 402 recibe una sefial que indica si el generador de imagenes esta disponible para recibir un portaobjetos.
Puede recibir esta sefial de forma no solicitada (p. ej., un sensor asociado al sensor envia una sefial siempre que el
generador de imagenes esté disponible) o puede solicitar la sefial (p. ej., el controlador envia una sefial a un sensor
asociado al generador de imagenes y recibe del sensor una respuesta a la sefial enviada). Si hay un portaobjetos
presente en el transportador 402 y se dispone de un generador de iméagenes, el sistema de control activara el conjunto
de émbolo correspondiente para colocar un portaobjetos en el generador de imagenes. De forma similar, el controlador
400 comprueba cuando se ha completado la generaciéon de imagenes de un portaobjetos y, posteriormente, descarga
el portaobjetos sobre el transportador 402. En una realizacién, puede asociarse, conectarse o adjuntarse un sensor,
tal como un sensor fotoeléctrico, a cada uno de los conjuntos de émbolo 408, 410, 412 para detectar si un portaobjetos
esta presente en el transportador 402 o si el transportador 402 esta libre para recibir un portaobjetos desde uno de los
primeros generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de imagenes 307 o desde uno de los
segundos generadores de imagenes 316, 318, 320 del segundo médulo generador de imagenes. La FIG. 6 muestra
el sensor 496 conectado al primer generador de imagenes 308. En una realizacién, un componente de sensor
correspondiente puede conectarse al primer generador de imagenes 308 situado directamente enfrente del sensor
496. Como alternativa, una memoria asociada al controlador 400 puede rastrear la posicién de los portaobjetos en el
transportador 402 basandose en los datos suministrados por el sensor 495 y por el médulo cubreobjetos 306 y, con
estos datos, calcular si el transportador 402 esta libre para recibir un portaobjetos procedente de los primeros
generadores de imagenes 308, 310, 312 del primer médulo generador de imagenes 307 y de los generadores de
imagenes 316, 318, 320 del segundo médulo generador de imégenes 315. La breve parada del transportador 402
también puede utilizarse para evaluar si un portaobjetos se encuentra en el transportador 402 corriente arriba de un
orificio de salida del médulo cubreobjetos 306, tal como baséndose en los datos recibidos del sensor 495.

Aunque se describen conjuntos de émbolo para transferir portaobjetos entre el transportador 402 y los generadores
de imagenes, se contempla la posibilidad de usar cualquier otro tipo de dispositivo robético adecuado para transferir
un portaobjetos entre estaciones de procesamiento. De manera representativa, puede usarse un brazo robético capaz
de agarrar el portaobjetos 424 y transferir portaobjetos entre los generadores de imagenes y el transportador 402. Por
ejemplo, en realizaciones en las que un grupo de portaobjetos se transporta dentro de una cesta, los portaobjetos
deben extraerse individualmente de la cesta para la generacién de imagenes. En este aspecto, puede usarse un robot
de tipo Gantry o de coordenadas cartesianas, un robot de tipo brazo robético de ensamblaje selectivo (SCARA), un
robot del tipo de brazo articulado, o una combinacién de los mismos (p. ej., un robot tipo SCARA acoplado en una
configuracién de robot tipo Gantry) para recuperar y depositar portaobjetos individuales dentro de la cesta.

En una realizacién descrita con referencia a las FIGS. 3-7, el médulo tefiidor 304 y el médulo cubreobjetos 306 estan
conectados y los portaobjetos son transportados por el médulo tefidor 304 al médulo cubreobjetos 306 a través de un
sistema integrado comercialmente disponible, aunque en otra realizacién, tal transporte puede ser controlado como
alternativa por el controlador 400 como parte de un sistema de control global. En otra realizacién, los portaobjetos
pueden transferirse del médulo tefiidor 304 al transportador 402 y a continuaciéon transportarse a través del
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transportador 402 al médulo cubreobjetos 306 mediante, por ejemplo, uno o més conjuntos de émbolo tales como los
descritos anteriormente u otro tipo de mecanismo de transferencia.

Las FIGS. 4-7 muestran también el transportador 402 que se extiende hacia el médulo de almacenamiento 322. En
una realizacién, el transportador 402 tiene forma de bucle continuo con un extremo del bucle que entra y sale del
médulo de almacenamiento 322.

La FIG. 8 ilustra una seccién transversal del mddulo de almacenamiento 322 a través de la linea 8-8' de la FIG. 4. En
una realizacién, el médulo de almacenamiento 322 puede incluir al menos un cajén, cdmara, compartimento, armario,
recinto, cubiculo, o similares. Un dispositivo robético tal como el médulo de transporte 302 puede ser capaz de
introducir un portaobjetos en el mddulo de almacenamiento 322 y retirar el portaobjetos del médulo de almacenamiento
322, por ejemplo, a través del transportador 402. El médulo de almacenamiento 322 puede incluir ademas una puerta
a la que puede acceder el médulo de transporte 302.

En una realizacién en la que el médulo de almacenamiento 322 es un armario, el médulo de almacenamiento 322
puede tener una pluralidad de estaciones de portaobjetos 602. Cada una de las estaciones de portaobjetos 602 puede
estar dimensionada para recibir y almacenar un portaobjetos. En una realizacion, las estaciones de portaobjetos 602
estan dimensionadas para recibir y almacenar un portaobjetos individualmente o un grupo de portaobjetos. En el caso
de un grupo de portaobjetos, el grupo de portaocbjetos puede almacenarse en las estaciones de portaobjetos 602 en
una bandeja o cesta. Por ejemplo, una bandeja o cesta con 10 portaobjetos puede almacenarse dentro de una de las
estaciones de portaobjetos 602. En este aspecto, las estaciones de portaobjetos 602 estan dimensionadas para
almacenar la bandeja o cesta con los portaobjetos en su interior.

En una realizacién, las estaciones 602 pueden estar formadas segln un patrén de cuadricula como se ilustra en la
FIG. 8. Los portaobjetos almacenados dentro de las estaciones 602 pueden localizarse y recuperarse del
almacenamiento 314 utilizando un sistema de indexacién que incluya, por ejemplo, las coordenadas correspondientes
al patrén de cuadricula. De manera representativa, a cada columna se le puede asignar un identificador y a cada fila
se le puede asignar un identificador distinto del de las columnas. Por ejemplo, a la primera columna empezando por
el lado izquierdo del médulo de almacenamiento 322 se le puede asignar el identificador "1" y a la primera fila
empezando por la parte superior del médulo de almacenamiento 322 se le puede asignar el identificador "A". En este
aspecto, la ubicacidn de la estacién 602A puede ser A1. A un portaobjetos almacenado dentro de la estacién 602A se
le puede asignar la ubicacién A1. Cuando se desee recuperar el portaobjetos, el sistema se dirige a recuperar el
portaobjetos en la ubicacibn A1. En otras realizaciones, las estaciones de portaobjetos 602 pueden ser
compartimentos apilados verticalmente dentro del médulo de almacenamiento 322.

El médulo de transporte 302 puede incluir uno o mas dispositivos elevadores colocados en el médulo de
almacenamiento 322 para introducir portaobjetos o recuperar portaobjetos de las estaciones de portaobjetos 602 y
transferir portaobjetos entre las estaciones de portaobjetos 602 y el transportador 402.

El dispositivo elevador 614 puede usarse para mover el portaobjetos verticalmente entre el transportador 402 (una
direccién y con referencia a la FIG. 4). El dispositivo elevador 614 incluye también el miembro de pista 604 que permite
el movimiento del miembro de bastidor horizontalmente en una direccidén z (con referencia a la FIG. 4) como ilustra la
flecha 606. El dispositivo elevador 614 puede estar situado entre la cinta transportadora 402 y las estaciones de
portaobjetos 602. El dispositivo elevador 614 puede incluir un miembro de bastidor 618 y un miembro ascensor 620
que se desplaza a lo largo del miembro de bastidor 618. Un sistema de motor y polea puede conectarse al miembro
de bastidor 618 y al miembro ascensor 620 para accionar el miembro ascensor 620 a lo largo del miembro de bastidor
618.

El dispositivo elevador 614 puede incluir ademas una plataforma de portaobjetos 622 colocada dentro del miembro
ascensor 620. La plataforma de portaobjetos 622 puede estar acoplada de forma mévil al miembro ascensor 620 de
tal manera que se deslice horizontalmente en una direccién x para expulsar el portaobjetos o recibir el portaobjetos en
el dispositivo elevador 614. La plataforma de portaobjetos 622 esta dimensionada para recibir y retener el portaobjetos
624 dentro del miembro ascensor 620. En una realizacién, la plataforma de portaobjetos 622 puede ser una caja de
forma rectangular que tiene los extremos abiertos y un tamafio configurado para contener un solo portaobjetos (es
decir, 25,4 mm x 25,4 mm x 76,2 mm (1 pulg. x 1 pulg. x 3 pulg.)). La plataforma de portaobjetos 622 puede ser al
menos tan ancha como la anchura del portaobjetos, de modo que el portaobjetos pueda colocarse sobre la misma. El
portaobjetos puede insertarse y extraerse a través de cualquiera de los lados de la plataforma de portaobjetos 622.
Como alternativa, la plataforma de portaobjetos 622 puede ser un miembro plano (una verdadera plataforma) sobre el
cual el portaobjetos puede ser soportado por la plataforma de portaobjetos 622.

El dispositivo elevador 614 puede usarse para transferir el portaobjetos 624 entre eltransportador 402 y las estaciones
de portaobjetos 602. De manera representativa, el transportador 402 puede transportar el portaobjetos 624 desde, por
ejemplo, el médulo cubreobjetos 306 o los generadores de imagenes 308, 310, 312, a las estaciones de portaobjetos
602. El transportador 402 mueve el portaobjetos 624 horizontalmente en la direccién x hasta que el portaobjetos 624
se alinea con la plataforma de portaobjetos 622. En este aspecto, el miembro ascensor 620 se desplaza verticalmente
en la direccién y a lo largo del miembro de bastidor 618 hasta que la plataforma de portaobjetos 622 se alinea con el
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portaobjetos 624. Una vez que la plataforma de portaobjetos 622 esta alineada con el portaobjetos 624, la plataforma
de portaobjetos 622 se desplaza en la direccién x hacia el transportador 402 hasta situarse alrededor del portaobjetos
624. En una o mas realizaciones, la plataforma de portaobjetos 622 puede incluir pinzas, garras, dientes, estructuras
tipo gancho u otro miembro de agarre. La plataforma de portaobjetos 622 se mueve a continuacién en la direccién
opuesta (es decir, alejandose del transportador 402) con el portaobjetos 624 en su interior. El miembro ascensor 620
eleva la plataforma de portaobjetos 622 con el portaobjetos 624 en su interior hasta que el portaobjetos 624 se alinea
con la abertura 428 de las estaciones portaobjetos 602. La plataforma de portaobjetos 622 se mueve a continuacién
en la direccién "X" hacia las estaciones portaobjetos 602 para insertar el portaobjetos 624 dentro de la abertura de la
estacién de portaobjetos. Una vez que el portaobjetos 624 esta dentro de la abertura, la plataforma de portaobjetos
622 libera el portaobjetos 624 y se retrae (es decir, se aleja de las estaciones portaobjetos 602), dejando de este modo
el portaobjetos 624 dentro de las estaciones portaobjetos 602 para su almacenamiento.

Una vez completado el almacenamiento, el dispositivo elevador 614 puede usarse para retirar el portaobjetos 624 de
las estaciones de portaobjetos 602 y colocarlo de nuevo en el transportador 402 para transportarlo, por ejemplo, al
primer médulo generador de imagenes 307 o al segundo médulo generador de imagenes 315.

Aunque se describe el dispositivo elevador 614 para transferir el portaobjetos 624 entre el transportador 402 y las
estaciones de portaobjetos 602, se contempla la posibilidad de usar cualquier otro tipo de dispositivo robético
adecuado para transferir un portaobjetos entre estaciones de procesamiento. De manera representativa, puede usarse
un brazo robético capaz de agarrar el portaobjetos 624 y transferir el portaobjetos 624 entre las estaciones de
portaobjetos 602 y el médulo de transporte 302. Por ejemplo, en realizaciones en las que un grupo de portaobjetos se
transporta dentro de una cesta, los portaobjetos deben extraerse individualmente de la cesta para la generaciéon de
imagenes. En este aspecto, puede usarse un robot de tipo Gantry o de coordenadas cartesianas, un robot de tipo
brazo robético de ensamblaje selectivo (SCARA), un robot del tipo de brazo articulado, 0 una combinacién de los
mismos (p. €j., un robot tipo SCARA acoplado en una configuracién de robot tipo Gantry) para recuperar y depositar
portaobjetos individuales dentro de la cesta.

Como se ha analizado anteriormente, un portaobjetos puede ser insertado y almacenado en cualquiera de las
estaciones 602 que estan posicionadas segun un patrén de cuadricula. En este aspecto, el dispositivo robético para
introducir y retirar los portaobjetos debe poder desplazarse tanto verticalmente en la direccién y como horizontalmente
en la direccién x. Para almacenar un portaobjetos o recuperar un portaobjetos almacenado en la estacién 602A, el
miembro ascensor 620 del dispositivo elevador 614 se desplaza verticalmente, como ilustra la flecha 616, hasta la fila
superior (p. €j., fila A) del médulo de almacenamiento 322. El miembro de bastidor 618 se desplaza a continuacién
horizontalmente, como ilustra la flecha 606, hacia la primera columna (p. ej., columna 1).

Para almacenar el portaobjetos 424 dentro de la estacién 602A, la plataforma de portaobjetos 422 se desplaza en la
direccién "Z" hacia el mddulo de almacenamiento 322 e inserta el portaobjetos 424 dentro de la estacién 602A. Una
vez que el portaobjetos 424 esta posicionado dentro de la estacién 602A, la plataforma de portaobjetos 622 se
desplaza en la direccién opuesta al médulo de almacenamiento 322, dejando atras la plataforma de portaobjetos 624
dentro de la estacion 602A. Para recuperar el portaobjetos 624 de la estacion 602A, la plataforma de portaobjetos 622
se inserta dentro de la estacién 602A y alrededor del portaobjetos 624. EI movimiento de la plataforma de portaobjetos
622 alejandose de la estacion 602A extrae el portaobjetos 624 de la estacién 602A y lo introduce en el dispositivo
elevador 614. El miembro ascensor 620 del dispositivo elevador 614 puede a continuacién elevarse o bajarse para
transferir el portaobjetos 624 al transportador 402. El transportador 402 puede a continuacién usarse para transportar
el portaobjetos 624 al generador de imagenes 308, 310, 312.

La identificacién, colocacién y recuperacién de un portaobjetos dentro del médulo de almacenamiento 322 pueden ser
controladas por el controlador 400, que esta vinculado eléctricamente o por comunicacién con el mbdulo de transporte
302. En una o més realizaciones, el movimiento o funcionamiento del médulo de transporte 302 pueden estar basados
en sefiales intercambiadas entre el controlador y el médulo de almacenamiento 322. Por ejemplo, en una realizacién,
tal controlador puede recibir una sefial del médulo cubreobjetos 306 indicando que un portaobjetos esta listo para su
almacenamiento. Como respuesta, el controlador puede indicar al médulo de transporte 302 que recupere el
portaobjetos del médulo cubreobjetos y lo transfiera al médulo de almacenamiento 322. Un lector (p. ej., un lector de
RFID o de cédigos de barras) puede estar colocado a la entrada del médulo de almacenamiento para leer un
identificador asociado al portaobjetos. Esta informacidn se transmite al controlador 400. El controlador puede identificar
una estacién de portaobjetos abierta dentro del médulo de almacenamiento 322 y enviar una sefial al médulo de
transporte 302 para que inserte el portaobjetos dentro de la estacidén de portaobjetos abierta. La informacion sobre la
ubicacién del portaobjetos puede ser almacenada por el sistema. En una realizacién, la ubicacién del portaobjetos
puede seleccionarse de acuerdo con un criterio tal como el caso de un paciente, un médico o un hospital, el plazo de
almacenamiento, etc. Cuando se desea recuperar el portaobjetos, por ejemplo, cuando un patdlogo ordena al sistema
que realice una generacién suplementaria de imagenes del portaobjetos, el controlador 400 puede determinar la
informacién de ubicacién del portaobjetos deseada y enviar una sefial al médulo de transporte 302 para que recupere
el portaobjetos desde la estacién de portaobjetos apropiada dentro del médulo de almacenamiento 322.

La FIG. 9 ilustra una vista en perspectiva del médulo de almacenamiento y dispositivo elevador de la FIG. 8. En la
vista de la FIG. 9 se puede observar que el miembro ascensor 620 se desliza verticalmente a lo largo de la pista 702
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formada en el miembro ascensor 620. En este aspecto, el miembro ascensor 620 puede tener salientes a lo largo de
su superficie exterior que se alinean y pueden engranarse con la pista 702. De forma similar, el miembro de pista 604
incluye unas pistas 704 a lo largo de las cuales se desliza el miembro de bastidor 618.

La FIG. 8 y la FIG. 9 describen un médulo de almacenamiento en conexién con el almacenamiento de portaobjetos.
En ofra realizacién, un médulo de almacenamiento esta configurado para almacenar portaobjetos, asi como bloques
de tejido (p. ej., bloques de tejido que contienen una etiqueta identificadora). En otra realizacién, el sistema incluye el
médulo de almacenamiento 202 para almacenar portaobjetos y un médulo de almacenamiento separado para
almacenar bloques de tejido. Un médulo de almacenamiento para almacenar bloques de tejido puede estar
configurado de forma similar al médulo de almacenamiento 322, incluyendo un lector de identificadores, y estar
vinculado al controlador 400. En cualquier configuracién, el controlador 400 est4 configurado para almacenar
informacién de identificacién de los portaobjetos y los bloques de tejido, de modo que uno o0 mas portaobjetos puedan
vincularse a un bloque de tejido. La FIG. 4 muestra el médulo microtémico 307 adyacente al transportador 402. El
mébdulo microtémico puede incluir un equipo de procesamiento de bloques de tejido que incluya un micrétomo y un
lector de identificadores enlazados con el controlador 400. En una realizacién, el bloque de tejido puede cargarse en
el transportador 402 desde el médulo microtémico 307 (o descargarse del transportador 402 al médulo microtémico
307) o cargarse/descargarse del médulo de almacenamiento 322 al transportador 402 o viceversa, de forma similar a
los métodos considerados anteriormente para la carga/descarga de portaobjetos.

Se divulga un sistema automatizado para transportar portaobjetos entre estaciones de procesamiento. Un experto en
la materia apreciaréd que la presente invencién puede llevarse a la practica mediante realizaciones distintas de las
preferidas que se presentan en esta descripcién con fines ilustrativos y no limitativos, y la presente invencién esta
limitada Unicamente por las reivindicaciones que siguen. Cabe sefialar que los equivalentes para las realizaciones
particulares tratadas en la presente descripcibn también pueden poner en préactica la invencion. De manera
representativa, en una realizacién, puede aplicarse un procedimiento de "tincion reflex". En ese procedimiento, el
sistema recomienda tinciones y/o pruebas especificas de muestras bioldégicas basandose en los informes de
reconocimiento de patrones de un médulo de interpretacion. El tefiidor reflex puede incluir un sistema de tincién, un
generador de imagenes y un médulo de interpretacién, que se agrupan e implementan como un Unico instrumento
automatizado. Como alternativa, pueden estar en instrumentos separados en lugares diferentes. El procesamiento
puede realizarse mediante instrumentos tanto dentro como fuera del tefiidor reflex, tal como, por ejemplo, en el examen
macroscépico, el procesamiento e incrustacién, la microtomia y tincién, y la aplicaciéon de cubreobjetos.

En algunas realizaciones, el médulo de transporte descrito anteriormente puede implementarse en relaciéon con el
procesamiento de bloques de tejido. De manera representativa, una muestra de tejido, que potencialmente ha sido
examinada macroscépicamente y/o fijada en un bloque de parafina, puede ser transportada por el médulo de
transporte entre un micrétomo, un generador de imagenes y un médulo de almacenamiento. Por ejemplo, el bloque
que tiene el tejido incrustado y un identificador puede ser seccionado por el micrétomo y a continuacién transportado
al mbédulo de almacenamiento. Si, al examinar la seccion de tejido, se determina que es necesaria otra seccién de
tejido, un controlador puede indicar al médulo de transporte que recupere el bloque desde el médulo de
almacenamiento y lo transporte de vuelta al micrétomo para realizar secciones adicionales.

Una o mas realizaciones de la invenciéon pueden proporcionarse como un producto de programa u otro articulo
manufacturado que puede incluir un medio informéatico legible por maquina que tenga almacenadas en el mismo una
0 més instrucciones. El medio puede proporcionar instrucciones, que, si son ejecutadas por una maquina tal como un
robot o una unidad de integracién, pueden dar lugar y/o hacer que la méaquina realice uno o mas de los métodos u
operaciones divulgados en el presente documento. Entre las maquinas adecuadas se incluyen, pero sin limitacién,
robots, unidades de integracién, sistemas informaticos, equipos de laboratorio, y una amplia variedad de otras
magquinas, por enumerar solo algunos ejemplos. De manera representativa, el medio puede incluir medios grabables,
tales como, por ejemplo, disquete, medio de almacenamiento éptico, disco éptico, CD-ROM, disco magnético, disco
magneto-6ptico, memoria de solo lectura (ROM), ROM programable (PROM), ROM borrable y programable (EPROM),
ROM programable y borrable eléctricamente (EEPROM), memoria de acceso aleatorio (RAM), memoria estatica
(SRAM), RAM dindmica (DRAM), memoria flash, otros tipos de memoria, otro medio legible por maquina dentro de
unidades légicas programables utilizadas para controlar robots, y combinaciones de los mismos.
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REIVINDICACIONES
1. Un aparato, que comprende:

un primer médulo de generacidén de imagenes (230, 307, 308, 310, 312) que comprende uno 0 mas escaneres;

un segundo modulo de generacién de imagenes (240, 308, 315, 316, 318, 320) que comprende uno o mas
microscopios;

un médulo de almacenamiento (202, 322) que comprende una pluralidad de estaciones de portaobjetos (602), en
donde el médulo de almacenamiento es un armario;

un médulo de transporte automatizado (302) operable para transportar al menos un portaobjetos entre al menos uno
del primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312), el médulo de almacenamiento (202, 322) y
el segundo médulo de generacién de imégenes (240, 315, 316, 318, 320); y

un controlador (400) operable para (i) determinar si uno de los uno 0 mas escaneres del primer médulo de generacién
de imégenes (230, 307, 308, 310, 312) esté disponible, (ii) transportar directamente una pluralidad de portaobjetos
mediante el médulo de transporte (302) individualmente al primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308,
310, 312), (iii) dirigir uno 0 mas escaneres del primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312)
para capturar una imagen de una zona de un espécimen sobre cada uno de la pluralidad de portaobjetos, siendo la
imagen de un Unico plano del espécimen y estando dirigida por un protocolo asociado al portaobjetos o seleccionado
por un diagnosticador responsable del andlisis del portaobjetos, (iv) transportar directamente la pluralidad de
portaobjetos a las respectivas estaciones de portaobjetos del médulo de almacenamiento, (v) determinar la ubicacién
de una de la pluralidad de estaciones de portaobjetos (602) en el mddulo de almacenamiento (202, 322) que contiene
un portaobjetos de la pluralidad de portaobjetos, basdndose en un sistema de indexacién, para localizar una de la
pluralidad de estaciones de portaobjetos (602) en el médulo de almacenamiento (202, 322), siendo el portaobjetos
uno de una pluralidad de portaobjetos para un caso de paciente, (vi) determinar si uno de los uno 0 mas microscopios
del segundo médulo de generacién de imagenes (240, 315, 316, 318, 320) esta disponible, (vii) controlar el médulo de
transporte automatizado (302) para recuperar un portaobjetos de la pluralidad de portaobjetos, (viii) si uno de los uno
0 mas microscopios del segundo médulo de generacién de imagenes (240, 315, 316, 318, 320) est4 disponible,
transportar directamente el portaobjetos recuperado desde el médulo de almacenamiento (202, 322) al segundo
médulo de generacién de iméagenes (240, 315, 316, 318, 320), sélo en respuesta a una solicitud de un diagnosticador
o de un modulo de interpretacién para capturar imagenes adicionales a la imagen del espécimen del portaobjetos
recuperado capturada por el primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312), siendo la solicitud
posterior a la interpretacion de la imagen capturada por el primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308,
310, 312), (ix) dirigir el microscopio disponible del segundo médulo de generacién de imagenes (240, 315, 316, 318,
320) para capturar multiples imagenes de una porcién del espécimen sobre el portaobjetos recuperado, en donde las
multiples imagenes incluyen imagenes de una porcién del espécimen que deben tomarse a diferentes distancias
focales para proporcionar una pila z de la porcién del espécimen, teniendo una imagen compuesta de la porcién de
los especimenes una profundidad de campo mayor que la de la imagen en un solo plano capturada por el primer
médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312) o siendo imagenes con mayor aumento o resolucién,
(x) determinar si uno de los uno 0 mas microscopios del segundo médulo de generacién de imagenes (240, 315, 316,
318, 320) esta disponible para capturar una imagen de un espécimen sobre otro portaobjetos de la pluralidad de
portaobjetos para el caso del paciente, (xi) controlar el médulo de transporte automatizado para recuperar otro
portaobjetos de la pluralidad de portaobjetos para el caso del paciente desde una ubicacién determinada en el médulo
de almacenamiento (202, 322), (xii) transportar directamente el otro portaobjetos recuperado al segundo médulo de
generacién de imagenes (240, 315, 316, 318, 320), (xiii) dirigir el microscopio disponible para capturar una imagen de
una porcién de un espécimen sobre el otro portaobjetos recuperado, (xiv) mostrar simultaneamente, para su anélisis
por un diagnosticador, al menos una imagen de las multiples imégenes de la porcién del espécimen sobre el
portaobjetos recuperado y la imagen de la porcién del espécimen sobre el otro portaobjetos recuperado y (xv) notificar
a un diagnosticador que se han capturado las multiples imagenes.

2. El aparato de la reivindicacién 1, en donde el controlador (400) es operable para dirigir el primer médulo de
generacion de imagenes (230, 307, 308, 310, 312) para capturar una imagen de una zona completa de un espécimen
sobre un portaobjetos.

3. El aparato de cualquiera de las reivindicaciones 1 0 2, en donde el segundo mddulo de generacién de imagenes
(240, 315, 316, 318, 320) comprende més de un microscopio digital.

4. El aparato de la reivindicacién 1, en donde el uno o més microscopios del segundo médulo de generacién de
imagenes (240, 315, 316, 318, 320) comprende al menos un sensor de imagen, el controlador es operable para dirigir
una captura de imagen, por parte del al menos un sensorde imagen, de una porcién de un portaocbjetos de microscopio,
y para dirigir un dispositivo visualizador acoplado al controlador, y el controlador es operable para mostrar visualmente
la imagen capturada por el al menos un sensor.

5. El aparato de la reivindicacién 4, en donde el controlador es operable para mostrar visualmente la imagen capturada
sin guardar la imagen.

6. Un método que comprende: proporcionar el aparato de la reivindicacion 1;
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transportar la pluralidad de portaobjetos al primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312)
utilizando el mddulo de transporte automatizado (302);

colocar individualmente la pluralidad de portaobjetos dentro del primer médulo de generacién de imagenes (230, 307,
308, 310, 312) cuando uno de los uno o mas escaneres de portaobjetos esté disponible;

capturar, por medio del uno o mas escaneres del primer médulo de generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312),
una imagen de un espécimen sobre cada uno de la pluralidad de portaobjetos, estando la imagen en un Unico plano
del espécimen dirigido por un protocolo asociado con el al menos un portaobjetos o seleccionado por un diagnosticador
responsable de analizar el portaobjetos;

transportar la pluralidad de portaobjetos a las respectivas estaciones de una pluralidad de estaciones de portaobjetos
(602) en el mbédulo de almacenamiento (202, 322) utilizando el médulo de transporte automatizado;

determinar la ubicacién de una de la pluralidad de estaciones de portaobjetos (602) en el médulo de almacenamiento
(202, 322) que contenga un portaobjetos de la pluralidad de portaobjetos basandose en un sistema de indexacién,
siendo el portaobjetos uno de una pluralidad de portaobjetos para un caso de paciente;

determinar si uno de los uno o mas microscopios del segundo médulo de generacién de imagenes (240, 315, 316,
318, 320) esta disponible;

si uno de los uno 0 mas microscopios del segundo médulo de generacidén de imagenes (240, 315, 316, 318, 320) esta
disponible, transportar el portaobjetos al microscopio disponible del segundo médulo de generacién de imagenes (240,
315, 316, 318, 320) en respuesta a una solicitud por parte de un diagnosticador o de un médulo de interpretacién para
capturar imagenes adicionalmente a la imagen capturada por el primer mbdulo de generacién de imagenes (230, 307,
308, 310, 312), siendo la solicitud posterior a la interpretacién de la imagen capturada por el primer médulo de
generacién de imagenes (230, 307, 308, 310, 312);

colocar el portaobjetos en el microscopio disponible del segundo médulo de generacidén de imagenes (240, 315, 316,
318, 320),

capturar, mediante el microscopio disponible, multiples imégenes del espécimen sobre el portaobjetos, en donde las
multiples imagenes incluyen imagenes de una porciéon del espécimen que deben tomarse a diferentes distancias
focales para proporcionar una pila z de la porcién del espécimen, teniendo una imagen compuesta de la porcién de
los especimenes una profundidad de campo mayor que la de la imagen en un solo plano captada por el primer médulo
de generacidn de imagenes (230, 307, 308, 310, 312) o siendo imagenes con mayor aumento o resolucién;
determinar si uno de los uno o mas microscopios del segundo médulo de generacién de imagenes (240, 315, 316,
318, 320) esta disponible para capturar una imagen de un espécimen sobre otro portaobjetos de la pluralidad de
portaobjetos para el caso del paciente;

si uno de los uno 0 mas microscopios del segundo médulo de generacidén de imagenes (240, 315, 316, 318, 320) esta
disponible, recuperar el otro portaobjetos de la pluralidad de portaobjetos para el caso del paciente desde una
ubicacién en el médulo de almacenamiento (202, 322);

transportar el portaobjetos recuperado al microscopio disponible del segundo médulo de generacién de iméagenes
(240, 315, 316, 318, 320),

capturar por medio del microscopio disponible una imagen de una porcién de un espécimen sobre el otro portaobjetos
recuperado,

mostrar simultdneamente, para su analisis por un diagnosticador, al menos una imagen de las multiples imagenes de
la porcidén del espécimen sobre el portaobjetos y la imagen de la porcién del espécimen sobre el otro portaobjetos
recuperado; y

notificar al diagnosticador que el segundo médulo de generacién de imagenes ha capturado miltiples imagenes.

7. El método de la reivindicacién 6, en donde capturar por medio del uno o més escaneres del primer médulo de
generacién de imégenes (230, 307, 308, 310, 312) una imagen de un espécimen sobre el al menos un portaobjetos
comprende capturar una imagen de una zona completa del espécimen.

8. El método de cualquiera de las reivindicaciones 6-7, en donde el uno o més microscopios del segundo médulo de
generacién de imagenes (240, 315, 316, 318, 320) comprende un microscopio digital o en donde el segundo médulo
de generacién de iméagenes (240, 315, 316, 318, 320) comprende al menos un sensor de imagen, el controlador es
operable para dirigir una captura de imagen, por parte del al menos un sensor de imagen, de una porcién de un
portaobjetos de microscopio, y para dirigir un dispositivo visualizador acoplado al controlador, y el controlador es
operable para mostrar visualmente la imagen capturada por el al menos un sensor.

9. El método de la reivindicacién 8, en donde mostrar visualmente comprende mostrar visualmente la imagen de la
porcién del espécimen sobre el otro portaobjetos recuperado sin guardar la imagen.

10. El método de cualquiera de las reivindicaciones 6-9, en donde tras capturar por parte del segundo médulo de

generacion de imagenes (240, 315, 316, 318, 320) multiples imagenes del espécimen, se transporta el portaobjetos al
médulo de almacenamiento (202, 322).
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