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DESCRIPCION

Aparato analizador, con plato portador de soportes
de tubos de tipo giratorio.

La presente invencion se refiere a un aparato auto-
madtico para andlisis quimicos destinado a analizar
muestras de liquidos, que comprende

una unidad de aspiracién por pipetas de tipo auto-
madtico, para la aspiracion de una parte de la muestra
de un tubo de muestras determinado que forma par-
te de un conjunto de tubos de muestra situados en una
zona para los mismos y destinado a facilitar la parte de
muestra aspirada a un tubo de reaccion seleccionado
que forma parte de un conjunto de tubos de reaccién
situados en una zona de tubos de reaccién, soportando
cada tubo de muestras una identificaciéon que puede
ser leida por un dispositivo lector, comprendiendo di-
cha unidad automatica de aspiracién o pipeteado una
aguja de pipeteado,

una serie de soportes de muestras alargados, ca-
da uno de los cuales tiene un eje longitudinal y estd
adaptado para recibir una serie de tubos de muestras,
estando lleno cada tubo de muestras con una mues-
tra, llevando cada soporte de tubos de muestras una
identificacién legible por un dispositivo lector,

un plato portador de soportes de muestras, de ti-
po giratorio, situado en el drea de tubos de muestras,
cuyo plato portador de soportes de tubos de muestras,
de tipo rotativo, estd adaptado para recibir una serie
de dichos soportes de tubos de muestras dentro de un
espacio delimitado por una circunferencia,

medios de transporte de muestras para transportar
dichos soportes de muestras desde un dispositivo de
entrada de soportes de tubos de una unidad de sumi-
nistro de soportes de tubos a dicho plato portador de
soportes de tubos de muestras, de tipo rotativo y para
transportar selectivamente dichos soportes de mues-
tras desde dicho plato portador de soportes de tubos
de muestras de tipo rotativo a un dispositivo de sali-
da de soportes de tubos de la mencionada unidad de
suministro de soportes de tubos, estando dicho dispo-
sitivo de entrada de soportes de tubos y el dispositivo
de salida de soportes de tubos adaptados entre si pa-
ra recibir una serie de los mencionados soportes de
tubos de muestras,

estando adaptada la unidad de pipeteado de tipo
automatico para aspirar una parte de una muestra con-
tenida en un tubo de muestras seleccionado situado en
un soporte de tubos de muestras seleccionado sopor-
tado por dicho plato portador de soportes de muestras
en un punto de tiempo dentro de un intervalo de tiem-
po durante el cual, dicho plato portador de soportes
de muestras de tipo rotativo se encuentra en reposo,
y para suministrar la parte de muestra aspirada a un
tubo de reaccién seleccionado en dicha zona de tubos
de reaccién y

medios para controlar y coordinar el funciona-
miento de dichos medios de transporte de muestras
y dicha unidad de pipeteado automatica.

Un aparato del andlisis del tipo antes mencionado
se describe en la patente USA 5.833.925.

La solicitud de patente europea EP 0325101 Al
describe un aparato automatico para analisis quimico
que comprende:

- una unidad automatica de pipeteado para aspirar
una parte de muestra de un tubo de muestras selec-
cionado que forma parte de un conjunto de tubos de
muestra situado en una drea de tubos de muestras, y
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para suministrar dicha parte de muestra aspirada a un
tubo de reaccion seleccionado que forma parte de un
conjunto de tubos de reaccion situado en un drea de
tubos de reaccion, llevando cada tubo de muestras so-
bre el mismo una identificacion que puede ser leida
por un dispositivo lector,

- una serie de soportes de tubos de muestras alar-
gados, cada uno de los cuales tiene un eje longitu-
dinal y estd adaptado para recibir una serie de tubos
de muestras, estando lleno cada uno de dichos tubos
de muestras de una muestra, llevando cada soporte de
tubos de muestras sobre el mismo una identificacién
que puede ser leida por un dispositivo lector,

- un plato portador de soportes de tubos de mues-
tras de tipo rotativo situado en dicha drea de los tubos
de muestras, estando adaptado dicho plato portador
de soportes de tubos de muestras de tipo rotativo para
recibir una serie de dichos soportes de tubos de mues-
tras dentro de un espacio delimitado por una circunfe-
rencia, estando dispuestos dichos soportes de tubos de
muestras a lo largo de la mencionada circunferencia
con el eje longitudinal de cada uno de dichos sopor-
tes de tubos de muestras sustancialmente ortogonal a
dicha circunferencia.

A efectos de mejorar la fiabilidad del funciona-
miento de un aparato de andlisis y de modo més gene-
ral, para mejorar el rendimiento global de dicho apa-
rato, es deseable evitar en la mayor medida posible,
cualesquiera operaciones manuales para el transporte
de los tubos de muestras.

El objetivo de la invencién consiste por lo tanto
en dar a conocer un analizador del tipo antes mencio-
nado en el que el transporte de los tubos de muestras
estd completamente automatizado.

De acuerdo con la invencidn, este objetivo se con-
sigue mediante un aparato de andlisis automatico se-
gtn la reivindicacién 1. Las realizaciones preferentes
se definen en las reivindicaciones dependientes.

La ventaja principal de un aparato de andlisis se-
glin la invencién es que comprende medios que pro-
porcionan un transporte completamente automadtico
de los tubos de muestras y que estos medios hacen
posible conseguir simultdneamente dos objetivos:

- por una parte, proporcionar dicho transporte
automdtico a un coste relativamente bajo y con una
estructura simple que facilita los trabajos de manteni-
miento, y por lo tanto, reduce los costes del mismo,
y

- por otra parte, para coordinar dicho transporte de
tubos de muestras automatico con las necesarias ob-
tenciones de pipeteado de muestras y para posibilitar
el acceso selectivo al azar a cualquiera de los tubos de
muestras en el drea de muestras para llevar a cabo las
operaciones de pipeteado.

El conseguir estos objetivos contribuye a optimi-
zar/incrementar el nimero de muestras del aparato de
analisis que es capaz de analizar por unidad de tiem-
po. Ademds, dado que de acuerdo con la invencion,
los soportes de tubos de muestras permanecen sobre
el plato portador de soportes de tubos de muestras de
tipo rotativo siempre que no se haya terminado el ana-
lisis de cualquiera de los tubos de muestras conteni-
dos en los mismos, el plato portador de soportes de
tubos de muestras sirve también como almacén inter-
medio para soportes de tubos de muestras y de esta
manera, la presente invencion elimina la necesidad de
un depdsito intermedio de soportes de tubos de mues-
tras separado.
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Se describen a continuacién realizaciones prefe-
rentes de la invencion de manera mds detallada con
referencia a los dibujos adjuntos.

La figura 1 muestra una vista en planta parcial es-
quemdtica de un sistema analizador segin la inven-
cién.

La figura 2 muestra una vista lateral esquematica
de uno de los soportes (16) de los tubos de muestras,
mostrado en la figura 1, y de tubos de muestras (12)
contenidos en el mismo.

La figura 3 muestra una vista esquemadtica en sec-
cioén de los medios mecdnicos para desplazar un so-
porte (16) de tubos de muestras a lo largo de la linea
de transferencia (23) que se ha mostrado en la figura
1.

La figura 4 muestra una vista en seccién esquema-
tica de los medios mecanicos mostrados en la figura 3,
en un plano perpendicular al de la seccion transversal
representado en la figura 3.

Tal como se ha mostrado en la figura 1, una rea-
lizacién de un aparato para andlisis quimico de tipo
automatico segtn la invencion, comprende:

a) una unidad (61) del proceso de muestras que
comprende:

- una unidad de pipeteado automatica (11), y

- un plato (19) portador de soportes de muestras
de tipo rotativo, adaptado para recibir una serie de di-
chos soportes (16) de los tubos de muestras, estando
adaptado cada soporte (16) de tubos de muestras para
recibir una serie de tubos de muestras (12),

b) medios de transporte de las muestras para trans-
portar los soportes (16) de los tubos de muestras desde
una unidad (18) de alimentacién de soportes de tubos,
al plato (19) portador de los tubos de muestras, de ti-
po rotativo y para transportar selectivamente soportes
(16) de tubos de muestras desde el plato (19) portador
de dichos soportes de tubos de muestras a la unidad
(18) de suministro de soportes de tubos de muestras,

¢) medios para controlar y coordinar el funciona-
miento de los medios de transporte de muestras y de
la unidad de pipeteado automatica (11).

La unidad (18) de suministro de soportes de tubos
comprende un dispositivo (17) de entrada de soportes
de tubos de muestras y un dispositivo de salida de los
mismos (21). En una realizacion preferente, la unidad
(18) de suministro de soportes de tubos, estd situada
fuera del area (13) de tubos de muestras y comprende
un dispositivo (17) de entrada de soportes de tubos de
tipo estacionario y un dispositivo (21) para la salida
de tubos de tipo estacionario. En una realizacion pre-
ferente, la unidad (18) de suministro de soportes de
tubos es un médulo separado que estd adaptado para
cooperar con la unidad de proceso de muestras (61),
tal como se describe mds adelante, pero que no forma
parte de dicha unidad. Para este objetivo, la unidad
(18) de suministro de soportes de tubos estd configu-
rada de forma tal que los soportes (16) de tubos de
muestras situados en el mismo son accesibles para su
transporte hacia y desde la unidad (61) de proceso de
muestras.

Una realizacion preferente de la unidad de pipe-
teado automatica (11) comprende una aguja de pipe-
teado y medios de transporte para desplazar la aguja
de pipeteado en tres direcciones X, Y, Z que son orto-
gonales entre si. Este sistema de transporte de la aguja
de pipeteado posibilita un acceso al azar a las mues-
tras contenidas en los tubos de muestras situados en el
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plato (19) portador de soportes de los tubos de mues-
tras.

En una realizacién preferente, la unidad (61) de
proceso de muestras comprende una zona para los tu-
bos de muestras destinada a recibir los tubos de mues-
tras a analizar y una zona para tubos de reaccién para
recibir tubos de reaccioén en los que tienen lugar las
necesarias reacciones de las muestras con los reacti-
vos adecuados.

En una realizacién preferente, la zona (13) de los
tubos de muestras comprende espacio reservado para
recibir uno o varios soportes de tubos de muestras que
estdn manualmente posicionados sobre un soporte es-
tacionario, es decir, soportes de tubos de muestras que
no son transportados por los medios de transporte de
muestras de un aparato de andlisis segun la invencion.

La unidad automética de pipeteado (11) estd adap-
tada para llevar a cabo operaciones de pipeteado tales
como por ejemplo, la aspiracién de una parte de una
muestra de un tubo de muestras seleccionado (12) que
forma parte de un conjunto de tubos de muestras (12)
situado en la zona (13) de tubos de muestras, y pa-
ra suministrar la parte de muestra aspirada a un tubo
de reaccioén seleccionado (14) que forma parte de un
conjunto de tubos de reaccién (14) situado en un area
(15) de tubos de reaccién. La unidad automatica de
pipeteado (11) es controlada por medios de control
adecuados a efectos de llevar a cabo dichas operacio-
nes de pipeteado de forma sucesiva con respecto a una
serie de tubos de muestras, o bien tubos de reaccion.
Cada tubo de muestras (12) lleva una identificacién
que puede ser leida por un dispositivo lector (27).

El plato (19) portador del soporte de muestras, de
tipo rotativo, estd situado en la zona (13) de los tu-
bos de muestras y estd adaptado para recibir una serie
de soportes de tubos de muestras (16) dentro de un
espacio delimitado por una circunferencia (22). Los
soportes (16) de las muestras estan dispuestos a lo lar-
go de la circunferencia (22) con el eje longitudinal de
cada uno de soportes (16) de las muestras, sustancial-
mente ortogonal a la circunferencia (22), es decir, el
eje longitudinal de cada uno de los soportes de mues-
tras (16) estd orientado radialmente con respecto al
eje de rotacién del plato giratorio (19) de soportes de
las muestras.

Tal como se puede observar en las figuras 1 y 2,
cada uno de los soportes de las muestras tiene una
forma alargada y un eje longitudinal, y estd adaptado
para recibir una serie de tubos de muestras (12) cada
una de las cuales contiene una muestra para analizar.

Tal como se ha mostrado en la figura 2, los tubos
de muestras (12) pueden tener diferentes tamafios, por
ejemplo 4 ml o 7 ml, tal como se ha indicado para al-
gunos de los tubos de muestras que se han mostrado
en la figura 2. En el lado derecho de la figura 2 las
longitudes se han indicado en milimetros.

Cada uno de los soportes (16) de tubos de mues-
tras lleva en el mismo una identificacién legible por
un dispositivo lector (27). En una realizacién prefe-
rente, los tubos de muestras (12) estdn dispuestos sus-
tancialmente en una alineacién a lo largo del eje lon-
gitudinal del soporte (16) de las muestras.

El dispositivo de transporte de las muestras estd
adaptado para transportar soportes de muestras (16)
desde un dispositivo (17) de entrada de soportes de
muestras de la unidad (18) de suministro de dichos
soportes hacia el plato (19) portador de soportes de
tubos de muestras, de tipo rotativo y para transportar
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de forma selectiva soportes de muestras (16) desde el
plato (19) portador de soportes de muestras, de tipo
rotativo al dispositivo de salida (21) de soportes de
muestras de la unidad (18) de suministro de dichos
soportes de muestras. El dispositivo (17) de entrada
de soportes de muestras y el dispositivo (21) de salida
de los mismos estan adaptados para recibir una serie
de soportes de muestras (16).

Los medios de transporte de muestras incluyen
medios para llevar a cabo una rotacién paso a paso del
plato (19) portador de soportes de muestras de tipo
rotativo. Esta rotacién paso a paso comprende inter-
valos de rotacion e intervalos de paro de la rotacion,
durante los cuales el plato (19) portador de soportes
de muestras se encuentra en reposo.

En una realizacién preferente, los medios de trans-
porte de las muestras estdn adaptados para transportar
soportes (16) de las muestras una a una desde el dis-
positivo de entrada (17) al plato (19) portador de so-
portes de muestras de tipo rotativo.

En otra realizacién preferente, los medios de
transporte de muestras estdn adaptados para transpor-
tar selectivamente soportes de muestras (16) uno a
uno desde el plato (19) portador de soportes de mues-
tras, de tipo rotativo, al dispositivo (21) de salida de
soportes de muestras.

Una operacién tipica de pipeteado llevada a ca-
bo por la unidad de pipeteado automatica (11) consis-
te por ejemplo, en la aspiracién de una parte de una
muestra contenida en un tubo de muestras seleccio-
nado (12) situado en un soporte seleccionado (16) de
muestras, soportado por el plato portador (19) en un
punto o momento de tiempo dentro de un intervalo de
tiempo durante el cual el plato (19) portador de los
soportes de muestras se encuentra en reposo y el su-
ministro de la parte de muestra aspirada a un tubo de
reaccion seleccionado (14) del area (15) de los tubos
de reaccion.

Los medios de control que controlan y coordi-
nan el funcionamiento de los medios de transporte
de muestras y la unidad automaética de pipeteado (11)
comprenden, por ejemplo, un ordenador que recibe
toda la informacién necesaria desde las diferentes par-
tes que constituyen el aparato de andlisis, que generan
correspondientes sefiales de instruccién para el con-
trol de la unidad de pipeteado automatica (11) y dife-
rentes partes de los medios de transporte de muestras
de acuerdo con un programa adecuado que proporcio-
na un funcionamiento optimizado de los componentes
del sistema que participan en el transporte de sopor-
tes de muestras (16) para un nimero predeterminado
de muestras procesadas por el sistema por unidad de
tiempo.

En una realizacién preferente, los medios de trans-
porte de muestras comprenden

- una linea de transferencia (23) para efectuar el
transporte de soportes de muestras desde la unidad
(18) de suministro de los mismos, al plato (19) por-
tador de soportes de muestras, de tipo rotativo y vice-
versa,

- medios para desplazar en serie y uno a uno los
soportes de muestras (16) del dispositivo (17) de en-
trada de soportes de muestras a la linea de transferen-
cia (23),

- medios para desplazar uno a uno los soportes
de muestras (16) desde la linea de transferencia (23)
al dispositivo (21) de salida de soportes de tubos de
muestra,
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- medios para desplazar uno a uno los soportes de
muestras (16) desde la linea de transferencia (23) al
plato (19) portador de soportes de muestras, de tipo
rotativo y viceversa,

- medios para llevar a cabo una rotacion paso a pa-
so del plato (19) portador de soportes de muestras de
tipo rotativo y,

- un dispositivo lector (27) para leer la identifica-
cién de cada soporte (16) de las muestras y la identi-
ficacién de cada tubo de muestras (16) contenido en
su interior durante su transporte desde la unidad (18)
de suministro de soportes de muestras al plato (19)
portador de soportes de muestras, de tipo rotativo.

En una realizacién preferente, los medios de trans-
porte de las muestras comprenden ademds medios pa-
ra desplazar un soporte de muestras (25) que contiene
como minimo una muestra que requiere andlisis ur-
gente desde una posicién (26) de entrada de sopor-
tes de muestras para este tipo de soporte a la linea de
transferencia (23) a efectos de que dicho soporte de
muestras (25) pueda ser pasado al plato (19) portador
de los soportes de muestras, de tipo rotativo, con alta
prioridad.

En una realizacion preferente, la linea de transfe-
rencia (23) es una unica linea de transferencia (23)
para transportar soportes de muestras (16) en dos di-
recciones opuestas, es decir, desde la unidad de sumi-
nistro de soportes (18) al plato (19) portador de so-
portes de muestras, de tipo rotativo y viceversa.

Las figuras 3 y 4 muestran secciones esquemdti-
cas de componentes mecdnicos que forman parte de
una realizacién de linea de transferencia (23) que se
describe como ejemplo. Estos componentes cooperan
entre si para desplazar un soporte de muestras (16) a
lo largo de la linea de transferencia (23) mostrada por
la figura 1. Tal como se puede apreciar en las figuras 3
y 4, un soporte de muestras (16) es desplazado sobre
la placa de soporte (49). El transporte del soporte de
muestras (16) en una direccion deseada se consigue
por medio del carro (41) y de la cadena de transporte
(45). El carro (41) esta conectado de forma desmon-
table al soporte (16) de las muestras por medio de un
pasador (42). La parte superior del pasador (42) del
carro (41) estd alojada de forma desmontable en una
cavidad correspondiente de la pared inferior del so-
porte (16) de las muestras.

Tal como se ha mostrado en la figura 4, un rodi-
llo de guiado (43) y un carril de guiado (44) efectdan
el guiado del movimiento del carro (41). Una cadena
de guia (46) efectiia el guiado de la cadena (45) en su
movimiento. La placa de base (48) soporta el carril de
guiado (44) y los componentes mecdnicos que coope-
ran con el mismo.

Tal como se ha mostrado en la figura 3, el perno de
soporte (51) conecta el carro (41) a la cadena (45). El
pasador (42) estd fijado al carro (41) por medio de un
tornillo de ajuste (53). El perno de soporte (51) esta
fijado al carro (41) por medio de un husillo de ajuste
(52).

Los medios para efectuar una rotacién paso a paso
del plato (19) de soportes de muestras, comprende por
ejemplo, un motor de corriente continua y un “enco-
der”. Este motor de corriente continua estd controlado
por los medios de control antes mencionados.

Los medios para llevar a cabo la rotacién paso a
paso del plato (19) portador de soportes de muestras,
de tipo rotativo, funcionan de manera tal que la rota-
cién paso a paso del plato (19) portador de soportes
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de muestras comprende intervalos de rotacion e inter-
valos de paro de la rotacién durante los cuales el plato
(19) portador de soportes de muestras se encuentra en
reposo.

La rotacién paso a paso del plato (19) portador de
soportes de muestras es efectuada de manera que al
final de cada etapa de rotacidn, uno de los soportes de
muestras (16) seleccionado es alineado con la linea de
transferencia, (23) y preparado para su transferencia a
la misma para su transporte al dispositivo (21) de sali-
da de soportes de muestras de la unidad de suministro
de soportes de muestras (18), o una posicion libre (24)
disponible para recibir un soporte de muestras (16) en
el plato (19) portador de soportes de muestras, esta
alineado con la linea de transferencia (23) para reci-
bir un soporte de muestras (16) que llega a dicho plato
(19) portador de soportes de muestras por medio de la
linea de transferencia (23). Con este objetivo, el eje
longitudinal de la parte extrema de la linea de transfe-
rencia (23) estd orientado preferentemente de forma
radial con respecto al eje de rotacion del plato (19)
portador de las muestras, de tipo rotativo.

Cada etapa o paso de rotacién comprende la rota-
cién del plato (19) portador de soportes de muestras
de un dngulo determinado por los medios de control,
por ejemplo, un 4ngulo menor de 180 grados. Los me-
dios para provocar la rotacién del plato (19) de sopor-
tes de muestras estdn configurados de manera tal que
el plato (19) puede ser obligado a girar en cualquiera
de los dos sentidos opuestos, es decir, en sentido de
las agujas del reloj o en sentido contrario a las mis-
mas.

Los medios para desplazar soportes de muestras
(16) uno a uno desde la linea de transferencia (23) al
plato (19) portador de soportes de muestras, de tipo
rotativo y viceversa, comprenden medios que sirven
para desplazar un soporte de muestras seleccionado
(16) que llega con intermedio de la linea de transfe-
rencia (23) a una posicién libre (24) del plato (19)
portador de soportes de muestras durante uno de los
intervalos de paro de rotacién y para desplazar un so-
porte de muestras seleccionado (16) desde su posicién
sobre el plato (19) portador de soportes de muestras a
la linea de transferencia (23) durante otro de los inter-
valos de paro de la rotacion.

La seleccién de un soporte de muestras (16) pa-
ra su retirada del plato (19) portador de soportes de
muestras es llevada a cabo por los medios de con-
trol en base a la informacién disponible sobre la si-
tuacién de las operaciones de andlisis con respecto a
cada uno de los tubos de muestras del plato (19). Ca-
da uno de los soportes de muestras (16) permanece
sobre el plato (19) mientras el tubo de muestras de
dicho soporte no ha sido completado o tiene que ser
repetido porque la validez de los resultados se consi-
dera dudosa. En el plato (19) portador de soportes de
muestras, lleva a cabo por lo tanto, adicionalmente la
funcién de un almacenamiento intermedio. Por lo tan-
to, no es necesario un almacenamiento intermedio de
soportes de muestras separado. Cuando se ha termi-
nado el andlisis de todos los tubos de muestras de un
soporte de muestras (16), los medios de control selec-
cionan dicho soporte y proporcionan las instrucciones
necesarias a efectos de retirar el soporte del plato (19)
portador de soportes de muestras lo mas rdpidamen-
te posible. Por lo tanto, cada uno de los soportes de
muestras (16) permanece sobre el plato portador (19)
solamente durante el intervalo de tiempo minimo ne-
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cesario para posibilitar el andlisis de las muestras de
dicho soporte.

Las identificaciones que llevan los tubos de mues-
tras (12) y soportes de muestras (16) son, por ejemplo,
codigos de barras que pueden ser lefdos por un lec-
tor (27) de cédigos de barras. En la realizacién mos-
trada en la figura 1, el lector de cédigos de barras
(27) esta dispuesto de manera fija en el analizador
y es utilizado para leer los c6digos de barras de ca-
da soporte de muestras y de cada tubo de muestras
contenido en cada soporte de recipientes al pasar es-
tos componentes ante el lector de codigos de barras
y cruzar la trayectoria de lectura del mismo durante
su transporte sobre la linea de transferencia (23) des-
de el dispositivo (17) de entrada de los soportes de
muestras hasta el plato (19) portador de soportes de
muestras.

Lista de numerales de referencia

11 unidad automatica de pipeteado
12 tubo de muestras

13 zona de tubos de muestras

14 tubo de reaccién

15 zona de tubos de reaccién

16  soporte de muestras

17  dispositivo de entrada de soportes
18  unidad de suministro de soportes

19  plato portador de soportes de muestras de ti-
po rotativo

21  dispositivo de salida de soportes
22 circunferencia

23 linea de transferencia

24 posicion libre

25 soporte de muestras (para andlisis urgente)
26  posicién de entrada de soportes
41  carro

42  pasador

43  rodillo de guia

44  carril de guia

45 cadena

46 guia de cadena

47

48 placa de base

49  placa de soporte

51 perno portador

52  tornillo de ajuste

53 tornillo de ajuste

61 unidad de proceso de muestras.

Numerosas modificaciones y realizaciones alter-
nativas de un aparato de andlisis segtin la invencién
quedardn evidentes en los técnicos en la materia a la
vista de la descripcion que se ha realizado. De acuer-
do con ello, la presente descripcién se debe conside-
rar solamente como ilustrativa y tiene el objetivo de
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indicar a los técnicos en la materia la mejor forma de
llevar a cabo la invencién. Se podrdn variar detalles
del aparato sustancialmente sin apartarse de la inven-
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cion, y se hace reserva del uso exclusivo de todas las
modificaciones que se encuentran dentro del dmbito
de las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Aparato automatico para andlisis quimico para
analizar muestras liquidas que comprende

(a) una unidad automatica de pipeteado (11) para
la aspiracion de una parte de una muestra de un tubo
de muestras seleccionado (12) que forma parte de un
conjunto de tubos de muestras (12) situado en un area
(13) de tubos de muestras y para suministrar dicha
parte de muestra aspirada a un tubo de reaccién selec-
cionado (14) que forma parte de un conjunto de tubos
de reaccién (14) situado en una zona (15) de tubos de
reaccion, llevando cada tubo de muestras (12) sobre
el mismo una identificacién legible por un dispositivo
lector (27), comprendiendo dicha unidad automética
de pipeteado (11) una aguja de pipeteado,

(b) una serie de soportes de muestras alargados
(16) cada uno de los cuales tiene un eje longitudi-
nal y estd adaptado para recibir una serie de tubos de
muestras (12), estando cada uno de dichos tubos de
muestras (12) lleno de una muestra,

(c) un plato portador (19) de soportes de muestras,
de tipo rotativo, situado en dicha drea (13) de tubos de
muestras, estando adaptado dicho plato (19) portador
de soportes de muestras, de tipo rotativo, para recibir
una serie de dichos soportes de muestra (16) dentro
de un espacio delimitado por una circunferencia (22),

(d) primeros medios de transporte de muestras pa-
ra transportar dichos soportes de muestras (16) des-
de el dispositivo (17) de entrada de soportes de una
unidad (18) de suministro de soportes de muestras a
dicho plato (19) portador de soportes de muestras, de
tipo rotativo, y para transportar de forma selectiva di-
chos soportes de muestras (16) desde dicho plato (19)
portador de soportes de muestras de tipo rotativo, a un
dispositivo (21) de salida de soportes de muestras de
dicha unidad (18) de suministro de soportes de mues-
tras, estando dicho dispositivo (17) de entrada de so-
portes de muestras y el dispositivo (21) de salida de
los mismos adaptados para recibir una serie de dichos
soportes de muestras (16),

(e) estando adaptada dicha unidad automética de
pipeteado (11) para aspirar una parte de la muestra
contenida en un tubo de muestras seleccionado (12)
situado en un soporte de muestras seleccionado (16)
soportado por dicho plato portador (19) de soportes de
muestras en un punto de tiempo situado dentro del in-
tervalo de tiempo durante el que el plato (19) portador
de soportes de muestras, de tipo rotativo se encuentra
en reposo, y para suministrar dicha parte de muestra
aspirada a un tubo de reaccién seleccionada (14) de
dicha area (15) de tubos de reaccion, y

(f) medios para controlar y coordinar el funcio-
namiento de dichos primeros medios de transporte
de muestras y dicha unidad automatica de pipeteado
(11), caracterizandose dicho aparato porque

(g) dicha unidad automadtica de pipeteado (11)
comprende medios para transportar dicha aguja de pi-
peteado en tres direcciones (X, Y, Z) que son perpen-
diculares entre si,

(h) dichos soportes de muestras (16) estan dis-
puestos a lo largo de dicha circunferencia (22) con
el eje longitudinal de cada uno de dichos soportes de
muestras (16) sustancialmente ortogonal a dicha cir-
cunferencia (22), y

(i) cada uno de los soportes de muestras (16) lleva
sobre el mismo una identificacién legible por dicho
dispositivo lector (27), y porque dicho aparato com-
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prende ademas

(j) segundos medios de transporte de muestras que
comprenden medios para efectuar una rotacién paso
a paso de dicho plato (19) portador de soportes de
muestras, de tipo rotativo, comprendiendo dicha ro-
tacién paso a paso, intervalos de rotacion e intervalos
de paro de la rotacién, durante los cuales dicho plato
(19) portador de soportes de muestras se encuentra en
reposo,

(k) medios de control por ordenador que contro-
lan el funcionamiento de la unidad automaética de pi-
peteado (11), dichos primeros medios de transporte
de muestras y dichos segundos medios de transporte,
para minimizar el intervalo de tiempo durante el cual
cada uno de los soportes de muestras ocupa un lugar
en dicho plato (19) portador de soportes de muestras
de tipo rotativo.

2. Aparato segun la reivindicacién 1, caracteriza-
do porque dichos medios de control estdn adaptados
para seleccionar soportes de muestras a retirar de di-
cho plato (19) portador de soportes de muestras, de
tipo rotativo tan pronto como sea posible después de
que el proceso de todos los tubos de muestras de dicho
soporte se ha terminado.

3. Aparato segun la reivindicacién 1, caracteriza-
do porque dichos medios de control estdn adaptados
para determinar el dngulo de rotacién de dicho plato
(19) portador de soportes de muestras de tipo rotativo,
para cada paso o etapa de rotacion.

4. Aparato seglin cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 3, en que dichos primeros medios de transpor-
te estdn adaptados para transportar dichos soportes de
muestras (16) uno a uno desde dicho dispositivo de
entrada de soportes (17) a dicho plato (19) portador
de soportes de muestras, de tipo rotativo.

5. Aparato segtin cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 3, en el que dichos primeros medios de trans-
porte de muestras estin adaptados para transportar
de manera selectiva dichos soportes de muestras (16)
uno a uno desde el plato (19) portador de soportes de
muestras, de tipo rotativo a dicho dispositivo (21) de
salida de soportes.

6. Aparato segtin cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 3, caracterizado porque dicha unidad (18) de
suministro de soportes de muestras es un médulo se-
parado que no forma parte de la unidad de proceso
de muestras (61) y que comprende un dispositivo (17)
de entrada de soportes de muestras estacionario y un
dispositivo (21) de salida de soportes de muestras es-
tacionario.

7. Aparato segun cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 3, en el que dichos primeros medios de trans-
porte de muestras comprenden

(i) una linea de transferencia (23) destinada a efec-
tuar el transporte de soportes de muestras desde la
unidad de suministro de soportes (18) a dicho plato
(19) portador de soportes de muestras de tipo rotativo
y viceversa,

(i1) medios para desplazar en serie uno a uno los
soportes de muestras (16) desde dicho dispositivo (17)
de entrada de soportes de muestras a la linea de trans-
ferencia (23),

(iii)) medios para llevar a cabo la rotacién paso
a paso de dicho plato (19) portador de soportes de
muestras de tipo rotativo como comprendiendo dicha
rotacién paso a paso intervalos de rotacién e interva-
los de paro, durante los cuales, dicho plato (19) por-
tador de soportes de muestras se encuentra en reposo,

7
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siendo efectuada dicha rotacién paso a paso de ma-
nera que al final de cada etapa de rotacién, uno de
los soportes de muestras seleccionado (16) es alinea-
do con la linea de transferencia (23) y se encuentra
dispuesto para su transferencia a la misma, para su
transporte a dicho dispositivo de salida de soportes de
muestras (21) de la unidad de suministro de soportes
(18), o una posicion libre (24) disponible para recibir
un soporte de muestras (16) en dicho plato (19) por-
tador de soportes de muestras estd alineada con dicha
linea de transferencia (23) para recibir un soporte de
muestras (16) que llega a dicho plato (19) de soportes
de muestras con intermedio de la mencionada linea de
transferencia (23),

(iv) medios que sirven para desplazar un soporte
seleccionado de muestras (16) que llega con interme-
dio de dicha linea de transferencia (23) a una posicién
libre (24) sobre dicho plato (19) portador de soportes
de muestras, durante uno de dichos intervalos de paro
de la rotacién y para desplazar un soporte de muestras
seleccionado (16) desde su posicion en el plato (19)
portador de soportes de muestras a la linea de transfe-
rencia (23), durante otro de dichos intervalos de paro
de rotacidn,

(v) medios para desplazar uno a uno los soportes
de muestras (16) desde dicha linea de transferencia
(23) a dicho dispositivo (21) de salida de soportes, y

(vi) un dispositivo lector (27) para la lectura de la
identificacién de cada soporte de muestras (16) y la
identificacion de cada tubo de muestras (12) conteni-
do en el mismo durante su transporte desde la unidad
de suministro de soportes (18) al plato (19) portador
de soportes de muestras de tipo rotativo.

8. Aparato segiin la reivindicacién 7, caracteri-
zado porque dicho dngulo de rotacién es tal que al
final de cada etapa de rotacién un soporte de mues-
tras seleccionado (16) sobre dicho plato (19) portador
de soportes de muestras, de tipo rotativo, es alineado
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con dicha linea de transferencia (23) y preparado para
su transferencia a la misma para su transporte al dis-
positivo (21) de salida de soportes de muestras o una
posicion libre (24) sobre dicho plato (19) portador de
soportes de muestras, de tipo rotativo, estd alineada
con la linea de transferencia (23) encontrandose di-
cha posicion libre (24) disponible para recibir un so-
porte de muestras (16) que llega a dicho plato (19)
de soportes de muestras con intermedio de la linea de
transferencia (23).

9. Aparato segun la reivindicacion 7, en el que di-
cha linea de transferencia (23) es una linea de trans-
ferencia Unica (23) para transportar dichos soportes
de muestras (16) en dos direcciones opuestas, es de-
cir, desde dicha unidad de suministro de soportes de
muestras (18) a dicho plato (19) portador de soportes
de muestras de tipo rotativo y viceversa.

10. Aparato segtn la reivindicacién 7, en el que di-
chos primeros medios de transporte de muestras com-
prenden ademds medios para desplazar un soporte de
muestras (25) que contiene como minimo una mues-
tra que requiere andlisis urgente desde una posicién
de entrada (26) de los soportes de muestras para dicho
tipo de soportes de muestras a la mencionada linea de
transferencia (23) a efectos de que dicho soporte de
muestras (25) pueda ser transferido al plato (19) por-
tador de soportes de muestras de tipo rotativo con alta
prioridad.

11. Aparato segtin cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 3, en el que dichos tubos de muestras (12) es-
tan dispuestos sustancialmente en una alineacién se-
gtin el eje longitudinal del soporte de muestras (16).

12. Aparato segtin cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 3, en el que dicha zona (13) de tubos de mues-
tras comprende un espacio reservado para recibir uno
0 varios soportes para tubos de muestras posicionados
manualmente sobre un soporte estacionario.
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