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DESCRIPCIÓN

Aparato para retirar tapas de recipientes de muestras tubulares

La presente invención se refiere a un sistema de destapado, es decir, un aparato para retirar tapas de recipientes de 
muestras tubulares.

Según se emplea en el presente documento, el término "recipiente" significa un artículo que contiene una muestra 5
biológica y que tiene una abertura tubular cerrada por una tapa para el acceso al contenido, por ejemplo, un tubo de 
ensayo.

En laboratorios químicos clínicos automatizados, con el fin de acceder a la muestra biológica contenida en el 
recipiente, resulta necesario retirar la tapa del recipiente.

Se conocen máquinas destapadoras sólo para tapas a presión y máquinas destapadoras sólo para tapas de rosca.10

En las máquinas destapadoras es importante no sólo retirar la tapa a presión o de rosca sin dañarla, sino también 
operar con recipientes de tamaños diferentes.

Además, existe el problema de que el recipiente se ha de retirar de su portador para la operación de retirada de tapa 
y posteriormente se le ha de volver a colocar en el portador. Esto puede provocar el riesgo potencial de que el 
recipiente sea recolocado en un portador diferente poniendo en peligro así el proceso de identificación de la muestra 15
en aquellos casos en los que la identificación de muestra se realiza mediante la identificación del portarecipiente.

Los documentos WO-03/034038 y EP-0972744 muestran puestos de destapado con los problemas antes 
mencionados.

Un objeto de la presente invención es proporcionar ahora un aparato de destapado que permita la retirada segura de 
tapas de rosca y de tapas a presión.20

Otro objeto es proporcionar un aparato de destapado que pueda autoadaptarse a recipientes de tamaños diferentes.

Un objeto adicional consiste en proporcionar un aparato de destapado que sea capaz de retirar la tapa sin retirar el 
recipiente de su portador.

A la vista de los objetos anteriores, se describe en la reivindicación 1 el aparato según la presente invención para 
retirar tapas de recipientes de muestras tubulares.25

Las características y ventajas de la presente invención serán evidentes a partir de la siguiente descripción detallada 
de una realización de la misma ilustrada como ejemplo no limitativo en los dibujos anexos, en los que:

La figura 1 es una vista en perspectiva de un aparato según la presente invención en una posición de reposo;

La figura 2 es una vista superior del aparato de la figura 1;

La figura 3 es una vista en sección según la línea III-III de la figura 2;30

La figura 4 es la misma vista en sección de la figura 3 en una primera posición de trabajo;

La figura 5 es una vista superior del aparato en una segunda posición de trabajo;

La figura 6 es una vista en sección según la línea VI-VI de la figura 5;

La figura 7 es la misma vista en sección de la figura 6 en una tercera posición de trabajo;

La figura 8 es la vista en sección de la figura 6 en una cuarta posición de trabajo;35

La figura 9 es la misma vista en sección de la figura 6 en una quinta posición de trabajo;

La figura 10 es la misma vista en sección de la figura 6 en una sexta posición de trabajo;

La figura 11 es la misma vista en sección de la figura 6 en una séptima posición de trabajo;

La figura 12 es la misma vista en sección de la figura 6 en una octava posición de trabajo;

La figura 13 es una vista en sección según la línea XIII-XIII de la figura 7;40

La figura 14 es una vista en sección según la línea XIV-XIV de la figura 8;
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La figura 15 es una vista en sección según la línea XV-XV de la figura 12;

La figura 16 es una vista en perspectiva de una parte del aparato que incluye medios de agarre para el recipiente y 
un sensor para detectar el diámetro del recipiente, mostrándose los medios de agarre en posición abierta; y

La figura 17 es una vista en perspectiva similar a la de la figura 16 con los medios de agarre en posición cerrada.

Un destapador o aparato para retirar una tapa de rosca 1 de un recipiente tubular 2 de muestras se representa en 5
las figuras 1-3 y comprende un eje 3 móvil vertical y giratoriamente sobre el cual se monta un conjunto 4 de cabezal 
por medio de una ménsula 5. El eje 3 está soportado giratoria y deslizablemente por un bastidor fijo 11 y tiene fijado 
a su extremo inferior un contador óptico 60 que coopera con una regleta óptica 61 (figuras 6-9) para formar un 
codificador óptico con el fin de detectar la posición vertical del eje 3, permitiendo al conjunto 4 de cabezal 
autoadaptarse a recipientes de altura variable y ser capaz de comunicar dicha altura a la unidad de control del 10
destapador.

El recipiente 2 de muestras está soportado por un portador 6 y está bloqueado por un dispositivo de agarre 7 que 
está incluido en el alojamiento 10 y que comprende unos brazos de agarre 8 accionados por unos medios de 
accionamiento 9 (figuras 1, 2, 16 y 17).

Un vástago 62 está fijado a uno de los brazos 8 y coopera con dos lectores ópticos 63 y 64 para detectar la posición 15
cerrada o abierta de los brazos de agarre 8 (figuras 16 y 17).

El bastidor 11 conecta el aparato a un sistema de correa transportadora (no mostrado) sobre el que el portador 6 es 
móvil con su recipiente 2.

Dicho conjunto 4 de cabezal comprende una envuelta 12 en la que está alojado un motor 13 para accionar un rotor 
14 (figura 3).20

El rotor 14 está provisto de una cavidad 15 que tiene una superficie de apoyo superior 65 (figuras 3, 7, 8, 11 y 12) y 
unos agujeros radiales periféricos 16 para guiar unas agujas de enganche 17, con unas puntas interiores 30, que 
son radialmente móviles, con respecto al eje vertical del conjunto 4 de cabezal, mediante un dispositivo neumático 
18 incluido en dicho conjunto 4 de cabezal.

Cada aguja 17 gira con el rotor 14 y comprende un miembro 19 de cabezal incluido en una cámara de guiado 20 del 25
rotor 14.

El aparato comprende también un tobogán 21 de desechos para la tapa retirada 1.

Partiendo de la situación de la figura 1, el recipiente 2 de muestras está bloqueado firmemente por los brazos de 
agarre 8 para garantizar que el recipiente no sea retirado de su portador 6. El bloqueo del recipiente se detecta por 
el sensor 63, 64 (figuras 16, 17).30

El eje de montaje 3 se eleva ahora (figura 4) y gira aproximadamente 90º hasta que el conjunto 4 de cabezal está 
sobre la tapa 1 del recipiente 2 (figuras 5-6).

A continuación, el eje de montaje 3 desciende hasta que la tapa 1 se acopla dentro con la cavidad 15 (figura 7) en 
apoyo con la superficie superior 65 de la cavidad. El codificador óptico 61, 60 detecta la posición vertical del eje y 
proporciona una señal eléctrica correspondiente a la unidad de control del sistema de laboratorio automatizado al 35
cual pertenece el aparato destapador. El apoyo proporcionado por la superficie 65 de la cavidad permite que ésta 
reciba recipientes de tamaño variable.

El codificador 61, 60 detecta la carrera vertical del eje 3, correspondiente a la longitud del recipiente 2, e informa a la 
unidad de control del sistema de laboratorio.

Las agujas de agarre 17 están aún en una posición exterior de reposo (véase la ventana agrandada de la figura 7 y 40
de la figura 13).

Una unidad de control ordena al dispositivo neumático 18 que mueva hacia dentro las agujas 17 que atraviesan los 
agujeros 16 y enganchan la tapa 1 (figura 8).

La cavidad neumática 18 inyecta aire dentro de la porción externa de la cámara 20 empujando hacia dentro los 
miembros de cabezal 19 de las agujas 17 (véase la ventana agrandada de la figura 18 y de la figura 14).45

Mediante dichas agujas de agarre 17, la tapa es firmemente agarrada en una pluralidad de puntos en los que la tapa 
es ligeramente deformada, pero no perforada.

Estas deformaciones permiten un agarre firme por el conjunto 4 de cabezal de la tapa 1 sin dañar las roscas de la 
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tapa 1 y del cabezal del recipiente 2.

La fuerza de agarre está perfectamente equilibrada debido a que las agujas 17 tienen la misma distancia angular 
entre ellas y están orientadas hacia el centro de un círculo, definido por la envuelta 12, del cual las agujas 18 son los 
radios (figura 13-15).

Dicho aparato está provisto de ocho agujas 17, pero también es posible tener un buen agarre con menos agujas 17, 5
por ejemplo con tres.

Sin  embargo, es mejor disponer una pluralidad de agujas 17, particularmente más de cuatro agujas 17, porque se 
aumenta la fuerza de agarre y se equilibra mejor.

Para retirar la tapa 1 del cabezal del recipiente 2, el motor 13 acciona la rotación desatornilladora del rotor 14, con 
las agujas 17, y simultáneamente se eleva el conjunto 4 de cabezal (figura 9).10

Finalmente, el eje 3 tiene una contrarrotación de 90º para posicionar la tapa retirada 1 sobre el tobogán de desechos 
21 (figura 10). Cuando el conjunto de cabezal 4 ha descendido por encima de la abertura del tobogán de desechos 
21, el dispositivo neumático 18 impulsa hacia fuera las agujas 17, permitiendo que la tapa 1 caiga dentro del tobogán 
de desechos 21 (figuras 11-12,15).

El aparato comprende sensores detectores (no mostrados) en el conjunto 4 de cabezal para detectar el agarre de la 15
tapa 1, y en el tobogán de desechos 21 para detectar la liberación de la tapa 1, es decir, el fin del trabajo de 
destapado.

Este aparato también es adecuado para tapas a presión. En esta realización, los pasos para retirar una tapa a 
presión 1 son los mismos que los descritos anteriormente para una tapa de rosca 1.

20
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REIVINDICACIONES

1. Aparato para retirar tapas (1) de recipientes tubulares (2) de muestras, que comprende un conjunto (4) de cabezal 
que es móvil por encima de un recipiente (2) de altura variable a lo largo de su eje vertical, teniendo dicho conjunto 
(4) de cabezal una cavidad receptora (15) de tapas con una superficie de apoyo superior (65) para emparejarse con 
la superficie superior de la tapa (1) de recipientes (2) de tamaño variable,5

caracterizado porque

dicho conjunto (4) de cabezal está dotado de un rotor (14) que tiene unos agujeros pasantes radiales (16) para guiar 
radialmente unos medios afilados (17) entre una posición de reposo y una posición de agarre de la tapa (1) del 
recipiente,

induciendo el rotor (14) la rotación de los medios afilados (17) que agarran la tapa (1) con respecto al recipiente 10
fijado en una posición vertical por unos medios de agarre (8) de un bastidor fijo (11).

2. Aparato según la reivindicación 1, caracterizado porque dichos medios afilados (17) causan una ligera 
deformación de la tapa (1) en puntos periféricos en los que los medios afilados (17) se acoplan con dicha tapa (1).

3. Aparato según la reivindicación 1 o 2 caracterizado porque se está dotado de un dispositivo neumático (18) que 
impulsa radialmente los medios afilados (17).15

4. Aparato según cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado porque dichos medios afilados 
consisten en agujas de agarre (17).

5. Aparato según la reivindicación 4, caracterizado porque dichas agujas de agarre (17) comprenden miembros (19) 
de cabezal alojados en cámaras (20) dispuestas dentro del rotor (14).

6. Aparato según cualquiera de las reivindicaciones 4-5, caracterizado porque está dotado de tres o más agujas de 20
agarre (17) dispuestas con la misma distancia angular entre ellas, con sus puntas (30) orientadas hacia un centro de 
un círculo virtual, estando dicho centro sobre el eje del recipiente (2).

7. Aparato según cualquier reivindicación precedente, caracterizado porque dos sensores (62, 64) están asociados 
a dichos medios de agarre (8) para detectar sus posiciones cerrada y abierta.

8. Aparato según cualquier reivindicación precedente, caracterizado porque se proporciona un sensor (61, 60) para 25
detectar la longitud del movimiento vertical del conjunto (4) de cabezal.

9. Aparato según cualquier reivindicación precedente, caracterizado porque el conjunto (4) de cabezal está 
montado sobre un eje (3) móvil giratoria y verticalmente que es autoadaptable a cualquier altura del recipiente (2) y 
es capaz, usando sensores (60, 61) de regleta, de detectar y comunicar la altura de dicho recipiente (2) a una unidad 
de control.30
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