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DESCRIPCIoN 

Sistema automatic° pare conserver muestras a una temperature controlada. 

La presente invencion pertenece al sector de los dispositivos de conserved& y, en particular, se refiere a un 
sistema automatic° para conserver muestras en general y, en particular, muestras biolegicas a temperature 
controlada. 

Se conocen dispositivos termostaticos pare la conserved& de muestras de material biologic° a baja temperature 
que consisten en congeladores del tipo denominado horizontal con la abertura por arriba y del tipo vertical con la 
abertura por delante. 

En dichos dispositivos conocidos, las muestras se conservan en recipientes, generalmente de pequenas 
10 dimensiones, situados manualmente en cestos o soportes movidos manualmente. 

Las soluciones que estan actualmente disponibles son controladas Onicamente de forma manual y tienen las 
siguientes limitaciones graves: 

• errores humanos en la manipulacion, 

15 • errores humanos en la identificacien de las muestras, 

• exposicion de los operarios a los riesgos de la contaminacion biologica y a quemaduras en caso de contacto 
accidental con partes de baja temperatura, 

20 • lentitud intolerable de los procedimientos manuales y consiguientes costes de gestion elevados. 

En la solicitud de patente estadounidense no 5.233.844 se dan a conocer dispositivos de conserved& segun el 
preambulo de la reivindicacion 1; estos dispositivos tienen una estructura muy compleja y el movimiento de las 
muestras es muy complicado. 

El objeto de la presente invencion es proponer un sistema para la conserved& de muestras a temperatura 
25 controlada, en particular del tipo biolOgico, que sea capaz de mover autornaticamente dichas muestras, a la entrada 

y la salida, eliminando las limitaciones red& mencionadas. 

El objeto de la presente invencion se alcanza segOn el contenido de las reivindicaciones.  

Se destacan las caracteristicas de la invencion con particular referenda a las laminas de dibujos adjuntas, en las 
quo: 

30 la Figura 1 ilustra una vista esquematica lateral del dispositivo de la presente invencion en la que varies partes han 
sido parcial o totalmente eliminadas para destacar otras mejor; 

la Figura 2 ilustra una seccion del sistema ilustrado en la Figura 1 realizada en un piano horizontal; 

35 la Figura 3 ilustra la misma seccion quo la Figura 2 con el disco rotado cierto Angulo. 

El sistema 100 esti constituido principalmente por un conjunto de dos cameras 1 y 2 separadas horizontalmente por 
una balda 6 aislada termicamente y conectadas funcionalmente entre sl, 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 temperature ambiente, medios para mover las muestras entre las cameras y 

40 desde la camera superior hacia el exterior y viceversa. 

La camera inferior esti dotada de medios 3 quo controlan su temperatura y quo estan situados en un lateral de la 
misma camera. 

De la misma manera, la camera superior 2 esta equipada de medios 5 pare controlar los sistemas de movimiento 
robotizado de las muestras, que estan situados en un lateral de la misma camera. 

45 La camera 1 contiene una pile de discos 9 totalmente centrada en un eje 8 sobre la que estan situados los 
emplazamientos 17 de las muestras 19. 

Los discos estan soportados individualmente por un grupo de tres soportes perifericos 22 situados en tres 
correspondientes montantes verticales 23 conectados entre at mec.anicamente cada 1200, para quo el peso de cada 
disco sea aguantado en sus propios soportes 22 identicamente pars todos los discos. 

50 - Cada disco- se caractertza -porque-tiene-una ranura-radial -14-asociada con 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 
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vertical. Los discos 9 en la posiciOn "0" tienen ranuras radiales 14 en la misma vertical que la abertura 7 de acceso 
controlado practicada en la belde 6 de separacion entre la camera 1 y la camera 2. Dicho alineamiento vertical 
permite que el sistema cartesiano 4 penetre verticalmente en toda la pile de discos con su dispositivo 18 de 
recogida. 

Para lo anterior, el dispositivo 18 de recogida puede alcanzar cualquier emplazamiento 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 lo tanto, la muestra 19 
puede ser recogida 0 depositada en dicho emplazamiento. 

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

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

El sensor 13 de posiciOn del que esti 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 el emplazamiento 

implicado en la carga o la descarga sea girado partiendo de la posicion "0". 

15 A la vez que se libera un disco de la pile 9 que contiene el emplazamiento en el que ha de realizarse la carga o la 

descarga, se active el correspondiente dispositivo 21, iniciando el giro del disco hasta que presenta el 

emplazamiento implicado en la vertical del dispositivo 18 de recogida del sistema robOtico cartesiano 4. 

Como ejemplo, el dispositivo 21 pare la ['I:Awl& de cede disco puede estar realizado por una rueda dentada 

accionada mediante instrucciones, por medio del dispositivo 24 en un eje motorized° 25. La posicion angular de 

20 dicho drbol motorized° 25 es monitorizada por un codificador de la resolucion adecuada. Dicha rueda dentada 21 

este permanentemente acoplada con una posicion de dentado en la periferia de su correspondiente disco de la pile 

9. 

La camera superior 2, separada de la camera 1 por la balda 6 de aislamiento, tambien confiene, edemas del ya 

mencionado sistema robotic° 4, el sistema de identificaciOn de la muestra 11, el sensor optic° 10 y el cajon de EIS 

25 para la entrada/salida de las muestras 19. 

El principal objetivo de la separacion producida por la balda 6 de aislamiento es mantener todos los dispositivos 

contenidos en la camera 2 a temperature ambiente para que puedan ser sometidos a mantenimiento sin interferir en 

la camera 1 de temperatura controlada. 

Como ejemplo, el sistema robotic° 4, con al menos dos ejes de control numeric°, esta compuesto de un petin para 

30 el movimiento horizontal, el cual, a su vez, Ileve un eje vertical que esta dotado del dispositivo 18 de recogida y una 

parte extrema de un sensor optic° 10 para obtener una serial de retomo de la procesion de la colocacion de la pinza 

18 en relacion con el emplazamiento 17. 

Como ejemplo, dicho sensor optic° 10 puede fabricarse con un dispositivo de fibre optica o con una microcamara. 

El control electronic° combinado del movimiento de los discos y del sistema robotic° permite que los 

35 emplazamientos de las muestras sean gestionados automaticamente. 

Una caracteristica fundamental de este sistema automdtico 100 de gestion para la conservacion de muestras a 

temperature controlada es establecer una conexian 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, confirrnar la identidad de la muestra que se mueve. 

40 Como ejemplo, el sistema 11 de identificacion puede ser un lector de codigos de barras, un lector de etiquetas o, 

preferentemente, un dispositivo de identificacion de un codigo bidimensional marcado directamente en la superficie 

de la muestra. 

La entrada y la salida de las muestras tiene lugar usando un cajon 20 de E/S quo pone en comunicadon, cuando asl 

se ordena, el mundo exterior con la camera superior 2. La caracteristica del cajon 20 es quo forma una junta estanca 

45 entre la camera 2 y el mundo extemo pare que, tanto en la posicion abierta como en la posicion cerrada, la entrada 

de aire extern° hilmedo en la camara 2 se limite en un grado maxim°. 

La operacion de carga se produce ordenando la apertura del cajon, que puede ser cargado de esta manera con una 

o mits muestras. Con el derre del cajOn, las muestras son transferidas dentro de la camera 2, en la quo el sistema 

robofizado 4 recoge cada muestra con el dispositivo 18 de recogida y, tnas el procedimiento de identificaciOn Ilevado 

50 a cabo con el dispositiVo 11, lo deposita en el emplazamiento requerido. 

La operacion de descarga de muestras se produce Ilevando a cabo en orden inverso las operaciones recien 
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Como ejemplo, el movimiento del caj6n 20 puede lograrse por medio de un piston neurnatico y las posiciones 
"abierta" y "cerrada" son monitorizadas por sensores especiales. 

El sistema automatic° 100 de gesti6n para la conservacion de muestras a temperatura controlada hace uso de un 

sistema de control consistente en modulos de soporte logic° y de soporte fisico cuyos componentes principales son 

los siguientes: 

Componentes de soporte flsico: 

• sistemas electronicos para pilotar los ejes, los sensores y los sensores de ID, 

• dispositivos electromecanicos para el movimiento de los ejes del sistema. 

10 Componentes de soporte 16gico: 

• interfaz grafica con el operario, 

• base de datos de gestiOn de los emplazamientos y las muestras, 

15 • controlador para el control de los ejes, 

• programas robOticos, 

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

20 

• diagnosticos del sistema, 

• dispositivos para el control remoto. 
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REIVINDICACIONES 

1. Un sistema automatic° (100) para la conseivacion de muestras (19) que comprende: una camera tennoaislada 

(1) de almacenamiento a temperatura controlada que contiene una pile de discos (9) totalmente centrada en un eje 

vertical (8) sobre la que hay situados emplazamientos (17) de muestras (19), estando dotados los discos de una 

5 ranura radial (14) y de dichos emplazamientos (17) para el almacenamiento de muestras (19); y un sistema robotic° 

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

una balda aislante (6) dotada con una abertura (7) de acceso controlado, estando dotado el sistema robOtico (4) de 

un dispositivo (18) de recogida que mueve las muestras (19), caracterizado porque el sistenna robotic° es un sistema 

robotic° cartesiano (4) que mueve el dispositivo (18) de recogida en una direccion horizontal y por encima de la 

10 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 pile (9) 

atravesando, secuencialmente, la abertura (7) de acceso controlado de la beide aislante (6), las ranuras radiales (14) 

de la pile de discos (9) que se encuentran por encima del emplazamiento (17) implicado y girado en una posiciOn "0" 

en la que dichas ranuras radiales ester, en la misma vertical que la abertura (7) de acceso controlado. 

15 2. Un sistema segOn la reivindicaciOn 1 en el que el sistema robotic° cartesiano (4) fiene al menos dos ejes de 
control numeric° y comprende un patin para el movimiento horizontal en la direccion horizontal, el cual, a su vez, 

Ileva un eje vertical que este dotado del dispositivo (18) de recogida para el movimiento en la direccion vertical, y 

una parte extrema de un sensor Optic° (10) para obtener una senal de retorno de la precision de la colocacion de 

una pinza del dispositivo (18) de recogida en relacion con el emplazamiento (17). 

20 3. Un sistema sec& la reivindicaciOn 1 en el que la beide aislante (6) es una belde horizontal aislada termicamente, 

la camera (1) de almacenamiento este situada debajo para contener las muestras a temperature controlada y la 

segunda camera (2) este situada encima de la primera para contener, a temperatura ambiente, el sistema robotic° 

cartesiano (4) para mover las muestras entre las dos cameras y desde la segunda camera hacia el exterior y 

viceversa. 

25 4. Un sistema segiin la reivindicacidn 1 en el que cada disco de la pile (9) este sujeto por un grupo de tres soportes 

(23) situados a 120° en la periferia de cada disco individual. 

5. Un sistema segim 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 segiin la reivindicaciOn 5 en el quo el dispositivo (21) comprende un complejo de ruedas dentadas 

30 (21) siempre en contact° en el dentado periferico de los correspondientes discos (9) y de un dispositivo (24) de 

acoplamiento integral con un &Iv! motorizado (25), que es debidamente controlado, que pone en rotacion 

Onicamente una rueda dentada (21) y, asi, al correspondiente disco de la pile (9). 

7. Un sistema segOn las reivindicaciones 1 y 6 en el que todos los discos (9) son mantenidos bloqueados per un 

dispositivo (12) de bloqueo en "0° en dicha posicion "0" con las ranuras (14) alineadas verticalmente, salvo el disco 

35 cuya rotaciOn pone el emplazamiento (17) bajo dichas ranuras. 

8. Un sistema segun las reivindicaciones 1, 6 y 7 en el quo el dispositivo (12) de bloqueo de los discos on "0" este 

dotado de un sensor (13) capaz de monitorizar la posiciOn de dicho dispositivo de bloqueo en "0" y, a la vez, la 

posician del "0" de cada disco mantenido bloqueado. 

9. Un sistema segOn las reivindicaciones anteriores en el que el disco de la pila (9) que es puesto en rotacion por el 

40 dispositivo (21) es monitorizado en su posicion angular por medio de un codificador montado on el arbol motorizado 

(25) de traccion. 

10. Un sistema segOn la reivindicacion 1 en el quo la segunda camera (2) confiene un dispositivo para identificar las 

muestras (11) a la entrada y la salida del sistema (100). 

11. Un sistema (100) segOn la reivindicacion 1 en el que las operaciones de insercion de las muestras en el sistema 

45 y de extraccien del mismo se producen per medio de un cajon (20) de E/S quo conecta el mundo exterior con la 

segunda camera (2), que confiene, entre otras cosas, el sistema robotic° cartesiano (4). 

12. Un sistema (100) segOn la reivindicacion 1 en el quo el acceso a las muestras puede producirse Onicamente per 

medio del sistema robotic° cartesiano (4); es dedr, no puede producirse con una intervencidn de tipo manual. 

13. Lin sistema (100) segOn la reivindicacion 1 on el que la abertura (7) de acceso controlado on la balda aislante (6) 

•este dotada de cuerpos que mantienen dicha abertura cerrada pain quo los cuerpos especificos abran cliche 

abertura Onicamente cuando pasa el dispositivo de recogida de muestras. 

14. Un sistema (100) segiin la reivindicacion 1 en el que el dispositivo (18) de recogida de la muestra (19) este 

-eqiiiptidb con- un sensor becitica-00) para monitdizer fa coiteaa tbrodEici6ii dirdichifidlipOtifvo de reabg—iaiiiii  

reladon con el emplazamiento de la muestra. 
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15. Un sistema (100) sec* las reivindicaciones anteriores en el que cada mecanismo para accionar y acceder a la 
camara (1) de almacenamiento esta contenido en la segunda camara (2), permitiendo que se Ileve 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 gestion de los dispositivos del sistema 
5 es controlada por un sistema de control numerico accionado por un soporte logic° dedicado de gestion. 

17. Un sistema (100) segrin las reivindicaciones anteriores en el que el sistema robotizado esta controlado por un 

soporte logico que registra cada operacion emprendida por un operario y Ilevada a cabo por el sistema (100). 
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