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DESCRIPCION
Sistema automatico para conservar muestras a una temperatura controlada.

La presente invencion pertenece al sector de los dlsposmvos de conservacion y, en particular, se. refiere a un
sistema automatico para conservar muestras en general y, en particular, muestras biolégicas a temperatura
controlada. v

Se conocen dispositivos termostétleos para la conservacion de muestras de material biolégico a baja temperatura:
que consisten en congeladores del tipo denominado honzontal con la abertura por arriba y del tipo vemcal con la
abertura por delante.

En dichos dispositivos conocidos, las muestras se conservan en recipientes, generaimente de pequeﬁas

dimensiones, situados manualmente en cestos .o soportes movidos manualmente

Las soluciones que estan actualmente dlsponlbles son controladas Unicamente de forma manual y tienen Ias
siguientes limitaciones graves: : 4

e errores humanos enla manlpulacién,

e ' errores humanos en la identificacién de las muestras

. exposlcaén de los operarios a los riesgos de la contaminacion blolégnca ya quemaduras en caso de contacto

accidental con partes de baja temperatura,

o lentitud intolerable de los procedimientos manuales y conslgmentes costes de gestlén elevados.

En la solicitud de patente estadounidense n°® 5.233.844 se dan a conocer dispositivos de conservacion segun el
predmbulo de ia reivindicacion 1; estos dispositivos tienen una estructura muy compleja y el movimiento de las
muestras es muy complicado.

El objeto de la presente mvencnén es proponer un sistema para la conservacion de muestras a temperatura -
controlada, en particular del tipo bioldgico, que sea capaz de mover automaticamente dichas muestras, a la entrada
y la salida, eliminando las limitaciones recién mencionadas. :

El objeto de la presente invencion se alcanza segt’m el contenido de las reivindicaciones.

Se destacan las caracteristicas de la invencion con particular referencua a las laminas de dlbu10s adjuntas, en las
que: 4

1a Flgura 1 ilustra una vista esquemétlca lateral del dispositivo de la presente lnvenclén en la que vanas partes han

sido parcial o totaimente eliminadas para destacar otras mejor;

“la Figura 2ilustra una seccién del sistema ilustrado en la Figura 1 realizada enun plano horizontal;

la Figura 3 ilustra la misma seccién que la Figura 2 con el disco rotado cierto angulo.

El sistema 100 esta constituido principalmente por un oonjunto de dos camaras 1y 2 separadas horizontalmente por

1

una balda 6 aislada térmicamente y conectadas funcionalmente entre si, que tienen el objetivo, en el caso de la
primera 1, situada debajo, de contener las muestras a temperatura controlada, y en el caso de la segunda 2, situada
encima de la primera, de contener a temperatura ambiente, medios para mover las muestras entre las camaras y
desde la camara superior hacia el exterior y viceversa.

La camara inferior est4 dotada de medios 3 que controlan su temperatura y que estan situados en un lateral de la
misma camara.

De la misma manera, la cAmara superior 2 esta equipada de medios 5 para controlar los slstemas de movumlento

‘robotizado de las muestras, que estan situados en un Iateral de la misma camara.

La camara 1 .contiene una pila de discos 9 totalmente centrada en un eje 8 sobre la que estan sntuados los
emplazamientos 17 de las muestras 19.

" Los discos estan soportados individualmente por un grupo ‘de tres soportes periféricos 22 situados en fres

coirespondientes montantes verticales 23 conectados entre si mecénicamente cada 120°, para que el peso de cada

* disco sea aguantado en sus propios soportes 22 idénticamente para todos los discos.

-—Gada- disco- se-caracteriza-porque-tiene- una-ranura-radial-14-asociadacon- una-marca-de-cero; de-modo- “que- el

alineamiento sobre la propia marca garantice el consiguiente alineamiento de las ranuras de los discos en la misma
2
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vertical. Los discos 9 en la posicién “0” tienen ranuras radiales 14 en la misma vertical que la abertura 7 de acceso
controlado practicada en la balda 6 de separacion entre la camara 1 y la camara 2. Dicho alineamiento vertical
permite que el sistema cartesuano 4 penetre vertlcalmente en toda la pila de discos con su dispositivo 18 de

recogida.

‘Para lo anterior, el dispositivo 18 de recogida puede alcanzar cualquier emplazamlento que se encuentre en un disco

girado previamente atravesando, secuencialmente, la abertura 7 situada en la balda aislante 6 y todas las ranuras
radiales 14 de los discos por encima del disco que contiene el emplazamiento implicado. Por Io tanto, la muestra 19
puede ser recogida o depositada en dicho emplazamiento. °

El dispositivo 12 de “0” del que esta dotado cada disco individual inmoviliza en la posicién “0” todos los discos, salvo
el que contiene el emplazamiento implicado en la operacién de carga o descarga de la muestra 19; dicho disco gira

en torno al eje 8 hasta que sittia el emplazamiento 17 implicado en la vertical de la abertura 7 de acceso controlado.

El sensor 13 de posicion del que est4 equipado cada dispositivo 12 de “0” individual garantiza que se monitorice la
posicion de los dispositivos que detienen los discos 9 para que solo el disco que contiene eI emplazamiento

3 implicado en la carga o la descarga sea girado partiendo de la posrcién “‘0".

A la vez que se libera un disco de la pila 9 que contiene el emplazamiento en el que ha de realizarse la carga o la
descarga, se activa el comespondiente dispositivo 21, iniciando el giro del disco hasta que presenta el
emplazamlento lmpllcado enla vemcal del dispositivo 18 de recogida del sistema robético carteSlano 4

Como ejemplo, el dispositivo 21 para la rotacién de cada disco puede estar realizado por una rueda dentada
accionada mediante. instrucciones, por medio del dispositivo 24 en un eje motorizado 25. La posiciéon angular de
dicho arbol motorizado 25 es monitorizada por un codificador de la resolucién adecuada. Dicha rueda dentada 21

‘est4 permanentemente acoplada con una posicién de dentado en la periferia de su correspondiente disco de la pila

9.

La camara superior 2, separada de la camara 1 por la balda 6 de aislémlento, también contiene, ademas del ya
mencionado sistema robdtico 4, el sistema de identificacion de la muestra 11, el sensor éptico 10 y el cajon de E/S
para la entrada/salida de las muestras 19,

El pnnqpal ObjetIVO de la separauén produddé por la balda 6 de aislamiento es mantener todos 'Ios diSpositlvos'
contenidos en.la camara 2 a temperatura ambiente para que puedan ser sometidos a mantenimiento sin lnterfenr en
la camara 1 de temperatura controlada. . .

Como ejemplo, el sistema robdtico 4, con al menos dos ejes de control numérico, esta compuesto de un pgtln para
el movimiento horizontal, el cual, a su vez, lleva un eje vertical que esta dotado del dispositivo 18 de recogida y una
parte extrema de un sensor 6ptico 10 para obtener una sefial de retorno de la procesién de la oolocaaén de la pinza:
18 en relacién con el emplazam:ento 17. _ .

Como ejemplo dicho sensor 6pl|oo 10 puede fabncarse con un dispositivo de fibra éptlca o con una mlcrocémara

El control electrénico combinado del movimiento de los discos y del sistema robético permite que los
emplazamientos de las muestras sean gestionados automéaticamente.

Una caracteristica fundamental de este sistema automatico 100 de gestién para la conservacién de muestras a
temperatura controlada es establecer una conexién inequivoca entre el emplazamiento 17 de almacenamiento y la
muestra 19 usando un procedimiento para identificar la muestra con medios 11 puestos dentro de la cAmara 2 para
que sea posible, a la entrada o la salida, confirmar la identidad de la muestra que se mueve.

Como ejemplo, el sistema 11 de identificacién puede ser un lector de cédigos de barras, un lector de etiquetas o,
preferentemente, un dispositivo de identificacién de un cédigo bldlmensmnal marcado directamente en la superficie

de la muestra.

La entrada y la salida de las muestras tiene lugar usando un cajén 20 de E/S que pone en comunicacion, cuando asi
se ordena, el mundo exterior con la cdmara superior 2. La caracteristica de! cajon 20 es que forma una junta estanca
entre la camara 2 y el mundo externo para que, tanto en la posicion abierta como en la posicion cerrada, la entrada
de aire externo himedo en la camara 2 se limite enun grado maximo. '

La operacién de carga se produce ordenando la apertura del cajon, que puede ser wrgado de esta manera con una
o mas muestras. Con el cierre del cajén, las muestras son transferidas dentro de la camara 2, en la que el sistema
robotizado 4 recoge cada muestra con el’ dnsposltivo 18 de recogida y, tras el procedimiento de ldentlﬁcacién llevado
acabo con el dispositivo 11, lo deposita en el emplazamiento requerido. =~

La operacion de descarga de muestras se produce llevando a cabo en orden inverso las operaciones recién
descritas.
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Como ejemplo, el movimiento del cajén 20 puede lograrse por medio de un pistén neumatico y las posiciones
“abierta” y “cerrada® son monitorizadas por sensores especiales. '

El sistema automatico 100 de gestion para la conservaciéon de muestras a temperatura controlada hace uso de un
sistema de control consistente en médulos de soporte I6gico y de soporte fisico cuyos componentes principales son
los siguientes: : '

Componentes de soporte fisico:

o sistemas electrbniods para pilotar los ejes, los sensores y los sensores de ID,
« dispositivos electromecanicos para el movimiento de los ejes del sistema.
Componehtes de soporte légico:

» interfaz grafica con el operario,

¢ base de datos de gestion de los emplazamientos y las muestras,

"« controlador para el control de los ejes,

‘e programas robéticos,

« protocolos de comunicaciones entre los dispositivos intemos, entre ellos y hacia el mundo exterior,

. diagnosticos del sistema,

o dispositivos para el control remoto.




10

15

20

25

30

35

40

45

ES 2530 181 T3

REIVINDICACIONES

1. Un sistema automatico (100) para la conservaciéon de muestras (19) que comprende: una cdmara temoaislada
(1) de aimacenamiento a temperatura controlada que contiene una pila de discos (9) totaimente centrada en un eje
vertical (8) sobre la que hay situados emplazamientos (17) de muestras (19), estando dotados los discos de una
ranura radial (14) y de dichos emplazamientos (1 7) para el almacenamiento de muestras (19); y un sistema robético

"(4), contenido en una segunda camara (2) encima y separada de la caAmara (1) de almacenamiento por medio de

una balda aislante (6) dotada con una abertura (7) de acceso controlado, estando dotado el sistema robético (4) de
un dispositivo (18) de recogida que mueve las muestras (19), caracterizado porque el sistemna robético es un sistema
robético cartesiano (4) que mueve el dispositivo (18) de recogida en una direccion horizontal y por encima de la
abertura (7) de acceso controlado y en una direccion vertical, para que dicho dispositivo (18) de recogida movido por
el sistema cartesiano (4) pueda alcanzar cualquier emplazamiento (17) de uno de los discos de la pila (9)
atravesando, secuencialmente, la abertura (7) de acceso controlado de la balda aislante (6), las ranuras radiales (14)
de la pila de discos (9) que se encuentran por encima del emplazamiento (17) implicado y girado en una posicién “0” .
en la que dichas ranuras radiales estan en la misma vertical que la abertura (7) de acceso controlado.

2. Un sistema segun la reivindicacion 1 en el que el sistema robético cartesiano (4) tiene al menos dos ejes de
control numérico y comprende un patin para el movimiento horizontal en la direccién horizontal, el cual, a su vez,
lleva un eje vertical que esta dotado del dispositivo (18) de recogida para el movimiento en la direcci6n vertical, y
una parte extrema.de un sensor optico (10) para obtener una sefial de retorno de la precision de la colocacién de

_una pinza de! dlsposmvo (18) de recogida en relacién con el emplazamuento 17).

3. Un sistema segun la reivindicacion 1 en el que la balda alslante (6) es una balda honzontal alslada térmncamente
la cdmara (1) de almacenamiento esta situada debajo para contener las muestras a temperatura controlada yla
segunda camara (2) esta situada encima de la primera para contener, a temperatura ambiente, el. sistema robético
cartesiano (4) para mover las muestras entre las dos cémaras y desde la segunda camara hacia el exterior y
viceversa.

4 Un sistema segun la renvmdlcacn‘)n 1 en el que cada disco de la plla (9) esta su1eto por un grupo de tres soportes
(23) situados a 120° en |a periferia de cada disco individual. v v

5. Un sistema segun las reivindicaciones 1 y 4 en el que se puede hacer girar a cada disco individual (9), y solo a
un disco cada vez, por medio de un dispositivo (21) que se acopla en la periferia correspondiente de cada disco (9).

6. Un sistema segun la reivindicacion .5 en el que el dispositivo. (21) comprende un complejo de ruedas dentadas
(21) siempre en contacto en el dentado periférico de los correspondientes discos (9) y de un dispositivo (24) de
acoplamiento integral con un. arbol motorizado (25), que es debidamente controlado, que pone en rotaciéon
unlcamente una rueda dentada (21) Y. asl, al correspondiente dlsco de la pila (9). ,

7. Un sistema segiin las reivindicaciones 1y 6 en el que todos los discos (9) son mantenidos bloqueados por un
dispositivo (12) de bloqueo en “0” en dicha posicién “0" con las ranuras (14) alineadas verticalmente, salvo el disco -
cuya rotacién pone el emplazamiento (17) bajo dichas ranuras.

- 8. Un sistema segun las reivindicaciones 1, 6 y 7 en el que el dispositivo (12) de bloqueo de los discos en “0" esta

dotado de un sensor (13) capaz de monitorizar la posicién de dicho dlsposltlvo de bloqueo en “0” y, a la vez, la
posicién del “0" de cada disco mantenido bloqueado.

9. Un sistema segun las reivindicaciones anteriores en el que el disco de la pila (9) que es puesto en rotacion por el
dispositivo (21) es monitorizado en su posicién angular por medio de un codificador montado en el arbol motorizado

(25) de traccién.

10. Un sistema segun la reivindicacién 1 en el que la segunda camara (2) contiene un dispositivo para identificar las
muestras (11) a la entrada y la salida del sistema (100).

11. Un sistema (100) segt'm la reivindicaclién 1 en el que las operaciones de insercion de las muestras en el sistema
y de extraccion del mismo se producen por medio de un cajon (20) de E/S que conecta el mundo exterior con la
segunda camara (2), que contiene, entre otras cosas, el sistema robético earteslano 4).

12.Un sistema (100) segin la rewmdieacuén 1 en el que el acceso a las muestras puede producirse umcamente por
medio del sistema robético cartesiano (4); es decir, no puede produclrse con una mtervencuén de tipo manual.

13. Un sistema (100) segun la reivindicacion 1 en el que la abenura (7) de acceso controlado en la balda aislante (6)
‘est4 dotada de cuerpos que mantienen dicha abertura cerrada para que los cuerpos especificos abran dicha
abertura Ginicamente cuando pasa el dispositivo de recogida de muestras.

14. Un sistema (100) segun la reivindicacion 1 en el que el dlsposltivo (18) de recogida de la muestra (19) esta

“equipado-¢on-un”sensor Sptico (10) para monitorizar a ¢ a ‘colocacion de dicho dispositivo de recogida en’
relacion con el emplazamiento de la muestra.
5
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15. Un sistema (100) segun las reivindicaciones anteriores en el que cada mecanismo para accionar y acceder a la
camara (1) de almacenamiento estd contenido en la segunda camara (2), permitiendo que se lleve a cabo la
actividad de mantenimiento en dichos dispositivos sin interferir en la cAmara (1) de almacenamiento. :

16. Un sistema (100) segun las reivindicaciones anteriores en el que toda la gestién de los dispositivos del_ sistema
_ es controlada por un sistema de control numérico accionado por un soporte légico dedicado de gestion.

17.Un sistema (100) seguin las reivindicaciones anteriores en el que el sistema robotizado esta controlado por un
soporte légico que registra cada operacién emprendida por un operario y llevada a cabo por el sistema (100). ‘
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