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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理するための自動化されたシステ
ムであって、
　コントローラと、
　スライドの個々の１つを受け入れるように構成された複数のスライド処理モジュールと
、
　少なくとも１つの流体注入ロボットであって、コントローラにより、複数の試薬を、少
なくとも１つの流体注入ロボットに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジ
ュールに受け入れられた前記スライドの個々の１つに注入し、前記１つ以上の組織サンプ
ルをそれぞれ処理するように構成された流体注入ロボットと、
　前記試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器から、少なくとも１つの流体注入ロボット
の出力ノズルに送給するための少なくとも１つのポンプ手段とを備え、
　少なくとも１つの流体注入ロボットは、コントローラにより、前記試薬を、スライド処
理モジュールの各々について予め定めた順序で注入し、スライドの各々に戴置された１つ
以上の組織サンプルを処理するように構成され、
　少なくとも１つの流体注入ロボットは、流体移送プローブ（ＦＴＰ）ロボットを備え、
該流体移送プローブロボットは、コントローラにより、複数の高価値試薬を、ＦＴＰロボ
ットに設置されたＦＴＰノズルを経由して、スライド処理モジュールに受け入れられた前
記スライドの個々の１つに注入し、前記１つ以上の組織サンプルをそれぞれ処理するよう
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に構成され、
　ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、ＦＴＰロボットに搭載された搬送装置
を用いて、前記スライドを入力バッファモジュールからスライド処理モジュールに移動さ
せ、スライドを取り外し可能に保持する、システム。
【請求項２】
　少なくとも１つの流体注入ロボットは、少なくとも１つのバルク流体ロボット（ＢＦＲ
）を備え、該バルク流体ロボットは、コントローラにより、複数の試薬を、少なくとも１
つのＢＦＲに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジュールに受け入れられ
た前記スライドの少なくとも１つに注入し、前記１つ以上の組織サンプルをそれぞれ処理
するように構成される、請求項１記載のシステム。
【請求項３】
　少なくとも１つのポンプ手段は、複数のポンプ手段と、複数の試薬ラインとを備え、
　前記ポンプ手段の各々が、前記試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器から、少なくと
も１つのＢＦＲに設置された出力ノズルに送給するために、複数の試薬の各々と関連付け
られ、
　複数の試薬ラインは、複数の試薬の各々と関連付けられ、試薬容器の各々から個々のポ
ンプ手段を経由して少なくとも１つのＢＦＲに延びており、
　少なくとも１つのＢＦＲは、２つ以上のＢＦＲを備え、複数のポンプ手段は、複数の試
薬の各々およびＢＦＲの各々と関連付けられたポンプ手段を備える、請求項２記載のシス
テム。
【請求項４】
　少なくとも１つのＢＦＲ及び／又はＦＴＰロボットは、コントローラにより、前記試薬
及び／又は前記高価値試薬を前記予め定めた順序で注入し、予め定めた染色手順に従って
、スライドの各々に戴置された前記１つ以上の組織サンプルを染色するように構成される
、請求項２または３記載のシステム。
【請求項５】
　ＦＴＰロボットは、前記予め定めた順序に従って、前記高価値試薬を含む複数の高価値
試薬容器から、ＦＴＰノズルへまたはＦＴＰノズルから前記高価値試薬を吸引し注入する
ように構成された、第１シリンジポンプ手段および第２シリンジポンプ手段を備える、請
求項４記載のシステム。
【請求項６】
　第１シリンジポンプ手段および第２シリンジポンプ手段は、直列に配置され、そして、
第１および第２シリンジポンプ手段が前記高価値試薬を吸引し注入するように動作可能な
バイパス弁を備える、請求項５記載のシステム。
【請求項７】
　第１シリンジポンプ手段および第２シリンジポンプ手段は、並列に配置され、第１およ
び第２シリンジポンプ手段が、前記高価値試薬を吸引し注入するように構成される、請求
項５記載のシステム。
【請求項８】
　ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、複数の試薬容器からＦＴＰノズルを経
由して複数の試薬を注入するように構成される、請求項１～７のいずれかに記載のシステ
ム。
【請求項９】
　ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、前記スライドをスライド処理モジュー
ルから出力バッファモジュールに移動させるように構成される、請求項１～８のいずれか
に記載のシステム。
【請求項１０】
　スライドは、入力および出力バッファモジュールにおける１つ以上のスライドラックに
戴置され、そして、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、スライドを、入力お
よび出力バッファモジュールにおけるスライドラックとスライド処理モジュールとの間で
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移動させるように構成され、
　ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、スライドラック内の前記スライドを、
入力および出力モジュールと、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理す
るための追加モジュールとの間で移動させるように構成され、
　ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、搬送装置を用いて、前記スライドラッ
クを、入力および出力モジュールと追加モジュールとの間で移動させ、スライドラックを
取り外し可能に保持するように構成される、請求項９記載のシステム。
【請求項１１】
　下記ａ）およびｂ）の一方または両方を行うための検知手段をさらに備える、請求項２
～１０のいずれかに記載のシステム。
　ａ）少なくとも１つのＢＦＲによって注入された前記試薬の量を検知する。
　ｂ）ＦＴＰロボットで注入された前記高価値試薬の量を検知する。
【請求項１２】
　スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理する自動化された方法であって
、
　複数のスライド処理モジュールにおいて、スライドの個々の１つを受け入れるステップ
と、
　少なくとも１つのポンプ手段を用いて、複数の試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器
から少なくとも１つの流体注入ロボットの出力ノズルに送給するステップと、
　複数の試薬を、スライド処理モジュールの各々について予め定めた順序で、少なくとも
１つの流体注入ロボットに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジュールに
受け入れられた前記スライドの個々の１つに注入し、これによりスライドの各々に戴置さ
れた１つ以上の組織サンプルを処理するステップと、を含み、
　少なくとも１つの流体注入ロボットは、流体移送プローブ（ＦＴＰ）ロボットを備え、
該流体移送プローブロボットは、コントローラにより、複数の高価値試薬を、ＦＴＰロボ
ットに設置されたＦＴＰノズルを経由して、スライド処理モジュールに受け入れられた前
記スライドの個々の１つに注入し、前記１つ以上の組織サンプルをそれぞれ処理するよう
に構成され、
　ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、ＦＴＰロボットに搭載された搬送装置
を用いて、前記スライドを入力バッファモジュールからスライド処理モジュールに移動さ
せ、スライドを取り外し可能に保持する、方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理する自動化されたシ
ステムおよび方法に関する。本発明は、特に、これに限らないが、複数の試薬を用いて組
織サンプルを処理して、組織サンプルを染色する際の応用に関する。
【背景技術】
【０００２】
　既存の組織サンプル処理方法が、幾つかの応用において、手動で実施される多数の工程
を含む。例えば、免疫学的応用、例えば、インシチュ・ハイブリダイゼーション（ＩＳＨ
）および免疫組織化学的（ＩＨＣ）応用において、脱ろう、ターゲット賦活化(retrieval
)を含む幾つかのステップがオペレータによって手動で実施され、予め定めた染色手順に
従って組織サンプルを染色するための染色装置で使用できる前に、組織サンプルを処理し
ている。この例では、組織サンプルがホルマリン中に保存され、サンプルを保護するパラ
フィンろう層を用いて顕微鏡スライド上に提出される。こうしてサンプルの染色の形態で
の処理が起こる前に、熱による少なくとも脱ろうの形態の処理、及び／又は、試薬の使用
がオペレータによって実施されることが要求される。脱ろうは、典型的には、スライドを
脱ろう液（例えば、脱ろう試薬）の中に浸し、サンプルを染色用に準備することによって
、オペレータによって手動で達成される。また、サンプルはさらに、スライドを他の試薬
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、例えば、アルコール中に浸漬し、染色が起こる前にサンプルを脱水することによって、
手動で処理してもよい。とにかくスライド上の脱ろうサンプルは、典型的には、染色のた
めにオペレータによって染色装置に投入され、染色プロセスが完了した後、いわゆる病理
学者による観察のために、後でオペレータによって回収される。
【０００３】
　例えば、自動組織サンプル染色装置を用いて免疫学的応用のために、スライド上に戴置
された組織を自動的に処理する試みが行われてきた。この例では、自動染色装置は、スラ
イド上のサンプルを染色する前に、サンプルを処理する試薬を用いて組織サンプルを処理
する。サンプルの処理は、典型的には、スライド上のサンプルに試薬を注入するように構
成された１つ以上のロボットによって、染色手順に係る予め定めた順番で自動的に実施さ
れる。さらに、ロボットは、試薬、例えば、脱ろう液、アルコールなどを注入して、染色
の前後でスライド上のサンプルを処理するように構成できる。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　しかしながら、現在、ロボットの１つによって注入される試薬は、他の試薬が注入でき
る前に、ロボットから除去(purge)する必要があり、遅延、試薬消耗、自動染色装置の非
効率的な使用を生じさせる。
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　本発明の一態様によれば、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理する
ための自動化されたシステムが提供される。該システムは、
　コントローラと、
　スライドの少なくとも１つを受け入れるように構成された複数のスライド処理モジュー
ルと、
　少なくとも１つの流体注入ロボットであって、コントローラにより、複数の試薬を、少
なくとも１つの流体注入ロボットに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジ
ュールに受け入れられた前記スライドの少なくとも１つに注入し、前記１つ以上の組織サ
ンプルをそれぞれ処理するように構成された流体注入ロボットと、
　前記試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器から、少なくとも１つの流体注入ロボット
の出力ノズルにポンプ送給するための少なくとも１つのポンプ手段とを備え、
　少なくとも１つの流体注入ロボットは、コントローラにより、前記試薬を、スライド処
理モジュールの各々について予め定めた順序で注入し、スライドの各々に戴置された１つ
以上の組織サンプルを独立に処理するように構成される。
【０００６】
　一実施形態において、少なくとも１つの流体注入ロボットは、少なくとも１つのバルク
流体ロボット（ＢＦＲ）を備え、これは、コントローラにより、複数の試薬を、少なくと
も１つのＢＦＲに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジュールに受け入れ
られた前記スライドの少なくとも１つに注入し、前記１つ以上の組織サンプルをそれぞれ
処理するように構成される。
【０００７】
　一実施形態において、少なくとも１つのポンプ手段は、複数のポンプ手段と、複数の試
薬ラインとを備え、
　前記ポンプ手段の各々が、前記試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器から、少なくと
も１つのＢＦＲに設置された出力ノズルにポンプ送給するために、複数の試薬の各々と関
連付けられ、
　複数の試薬ラインは、複数の試薬の各々と関連付けられ、試薬容器の各々から個々のポ
ンプ手段を経由して少なくとも１つのＢＦＲに延びている。
【０００８】
　一実施形態において、少なくとも１つのＢＦＲは、２つ以上のＢＦＲを備え、
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　複数のポンプ手段は、複数の試薬の各々およびＢＦＲの各々と関連付けられたポンプ手
段を備える。
【０００９】
　一実施形態において、少なくとも１つの流体注入ロボットは、流体移送プローブ（ＦＴ
Ｐ）ロボットを備え、これは、コントローラにより、複数の高価値(high value)試薬を、
ＦＴＰロボットに設置されたＦＴＰノズルを経由して、スライド処理モジュールに受け入
れられた前記スライドの少なくとも１つに注入し、前記１つ以上の組織サンプルをそれぞ
れ処理するように構成される。
【００１０】
　一実施形態において、少なくとも１つのＢＦＲ及び／又はＦＴＰロボットは、コントロ
ーラにより、前記試薬及び／又は前記高価値試薬を前記予め定めた順序で注入し、予め定
めた染色手順に従って、スライドの各々に戴置された前記１つ以上の組織サンプルを独立
に染色するように構成される。
【００１１】
　予め定めた順序および予め定めた染色手順は、コントローラによってアクセス可能なメ
モリに保存されることは当業者に理解されるであろう。こうしてスライド処理モジュール
での各スライドが、割り当てられた予め定めた染色手順に従って独立に処理できる。
【００１２】
　他の実施形態において、ＢＦＲ及び／又はＦＴＰロボットは、前記試薬を注入して、サ
ンプル及び／又はスライドを洗浄、脱水などによって別に処理するように構成される。こ
うして、例えば、システムは、免疫組織化学（ＩＨＣ）、インシチュ・ハイブリダイゼー
ション（ＩＳＨ）、蛍光インシチュ・ハイブリダイゼーション、染色、マイクロアレイ、
および他の化学的および生物学的応用に関して使用できる。システムはまた、インシチュ
・ポリメラーゼ連鎖反応（ＰＣＲ）に関して使用できる。
【００１３】
　一例では、ＢＦＲによって注入される試薬は、バルク流体試薬、例えば、シュウ酸、硫
酸、過マンガン酸カリウム、アルコール、脱ろう剤、ヘマトキシリン、過酸化物、クエン
酸、ＥＤＴＡ、青味剤、ＤＩ水、ボンドウォッシュ(Bond wash)などである。高価値試薬
は、例えば、クロマゲン(chromagens)、ＩＳＨプローブ、蛍光体、ＩＨＣプローブ、抗体
、ＰＣＲ試薬を含む。
【００１４】
　１つより多くのＢＦＲ出力ノズルおよび１つより多くのＦＴＰノズルを、ＢＦＲおよび
ＦＴＰロボットでそれぞれ使用して、異なる試薬を注入してもよいことは当業者に理解さ
れるであろう。さらに、ＢＦＲ出力ノズルおよびＦＴＰノズルは、１つより多いノズルを
有することは理解されるであろう。例えば、一実施形態において、ＢＦＲ出力ノズルは、
異なる試薬をスライドに独立に注入するための６つのノズルを備える。こうして６つの試
薬ラインが準備され、異なるスライド処理モジュールによって使用可能である。
【００１５】
　一実施形態において、ＦＴＰ及び／又はＢＦＲは、コントローラにより、スライド染色
モジュールの各々において、スライド上に戴置された組織サンプルの撹拌を生成するよう
に構成される。
【００１６】
　一実施形態において、ＦＴＰロボットは、前記予め定めた順序に従って、前記高価値試
薬を含む複数の高価値試薬容器から、ＦＴＰノズルへまたはＦＴＰノズルから前記高価値
試薬を吸引し注入するように構成された、第１シリンジポンプ手段および第２シリンジポ
ンプ手段を備える。他の実施形態において、ＦＴＰロボットは、前記高価値試薬をＦＴＰ
ノズルにポンプ送給するように構成された歯車ポンプを備える。
【００１７】
　一実施形態において、第１シリンジポンプ手段および第２シリンジポンプ手段は、直列
に配置され、そして、第１および第２シリンジポンプ手段が前記高価値試薬を独立に吸引
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し注入するように動作可能なバイパス弁を備える。他の実施形態おいて、第１シリンジポ
ンプ手段および第２シリンジポンプ手段は、並列に配置され、第１および第２シリンジポ
ンプ手段が、前記高価値試薬を独立に吸引し注入するように構成される。
【００１８】
　一実施形態において、第１シリンジポンプ手段は、第２シリンジポンプ手段より小さな
ポンプ容量を備える。一例では、第１シリンジポンプ手段は、２５０μｌのポンプ容量を
備え、第２シリンジポンプ手段は、２．５ｍｌのポンプ容量を備える。一例では、第１シ
リンジポンプ手段は、１μｌ～２５μｌを吸引し注入する。一例では、第１シリンジポン
プ手段は、５μｌ～２０μｌを吸引し注入する。一例では、第２シリンジポンプ手段は、
１００μｌ～５００μｌを吸引し注入する。一例では、第２シリンジポンプ手段は、１５
０μｌ～２５０μｌを吸引し注入する。他の構成のポンプ容量は、種々の染色手順に従っ
て異なる量の高価値試薬を注入するように想定されることは当業者に理解されるであろう
。
【００１９】
　一実施形態において、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、複数の試薬容器
からＦＴＰノズルを経由して複数の試薬を注入するように構成される。一例では、第１シ
リンジポンプ手段および第２シリンジポンプ手段は、前記試薬を、前記試薬を含む試薬容
器からＦＴＰノズルに吸引し注入するように構成される。他の例では、ＦＴＰロボットは
、ＤＩ水を注入して、ＢＦＲによって使用される同じＤＩ水容器からサンプルを処理する
ように構成される。他の例では、追加のＤＩ水容器が、ＦＴＰロボットによる使用のため
に専用とされる。さらに他の例では、ＦＴＰノズルは、二次汚染からのリスクがある試薬
および検査について消耗品であり、これはＰＣＲに特に関連している。
【００２０】
　一実施形態において、システムはさらに、洗浄液を、洗浄液容器からＦＴＰロボットへ
ポンプ送給するための洗浄ポンプを備え、注入した残余の高価値試薬を第１および第２シ
リンジポンプ手段から洗浄する。
【００２１】
　一実施形態において、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、ＦＴＰロボット
に搭載された搬送装置（例えば、吸引装置または把持装置(gripper)など）を用いて、前
記スライドを入力バッファモジュールからスライド処理モジュールに移動させ、スライド
を取り外し可能に保持するように構成される。他の搬送装置が、スライドを取り外し可能
に保持し、変位させるために利用できることは当業者に理解されるであろう。一例では、
ＦＴＰロボットは、コントローラにより、ｘ軸，ｙ軸，ｚ軸，Θ軸に沿って移動するよう
に構成される。ロボットは、より多くの自由度、例えば、６つの自由度で移動して、スラ
イドを移動し、試薬を注入するように構成できることは当業者に理解されるであろう。他
の例では、ＢＦＲは、コントローラにより、ｘ軸およびｙ軸だけに沿って移動するように
構成される。例えば、使用の際、ＢＦＲは、ｚ軸に沿って移動せず、ＦＴＰロボットの動
きおよびスライドと干渉しないようする。
【００２２】
　例えば、吸引装置は、吸引カップまたは蛇腹式(bellowed)吸引カップを含む。しかしな
がら、スライド搬送装置は、スライドを取り外し可能に保持する他の装置、例えば、把持
装置を含み、該装置は、例えば、特定のスライド処理装置に専用のスライドなど、スライ
ド上に予め設置されたフック掛けポイントを把握し持ち上げるように構成されたフック(h
ook)を有してもよいことは当業者に理解されるであろう。
【００２３】
　スライド搬送装置は、異なる寸法のスライドまたは、スライドの表面での変動、例えば
、不正または損傷したスライドラベルから起因する変動に適応するように調整可能である
ことは理解されるであろう。
【００２４】
　一実施形態において、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、前記スライドを
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スライド処理モジュールから出力バッファモジュールに移動させるように構成される。
【００２５】
　一実施形態において、スライドは、入力および出力バッファモジュールにおける１つ以
上のスライドラックに戴置され、そして、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより
、スライドを、入力および出力バッファモジュールにおけるスライドラックとスライド処
理モジュールとの間で移動させるように構成される。例えば、使用の際、スライドは、ス
ライドラック内に垂直配向に戴置され、そして、ＦＴＰによってスライド処理モジュール
に移動し、水平配向に戴置される。こうして使用の際、ＦＴＰロボットは、入力バッファ
モジュールでのスライドラックに垂直に戴置されたスライドを把持し、それを水平に回転
して、スライド処理モジュールに戴置する。スライド処理モジュールでの処理（例えば、
染色）の後、スライドは、ＦＴＰロボットによって把持され、出力バッファモジュールで
の他のスライドラックに戴置するために再び垂直に回転する。さらに、スライドラックに
垂直に戴置されたスライドは、ＦＴＰロボットによってシステムの脱ろうモジュールに移
動可能であり（例えば、浸漬）、続いてＦＴＰロボットは、スライドラック内の特定のス
ライドを把持し、処理のためにスライド処理モジュールに戴置する。
【００２６】
　これらのスライドラックは、使用の際、これらの意図した処理に従って、例えば、スラ
イドの脱ろう、ベーキング、保管、選別など、スライドの大量処理を可能にする。例えば
、スライドラックに戴置されたサンプルは、同じ染色手順が施される前に、ベーキングモ
ジュールにおいて指定の温度（例えば、３７℃～８０℃）に全て加熱される。例えば、指
定の温度は、全てのスライドについて６０℃または３７℃でもよい。さらに、スライドラ
ックは、例えば、スライドにカバースリップを載せるためのカバースリップモジュールへ
、スライドの大量移動を可能にする。
【００２７】
　一実施形態において、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、搬送装置（例え
ば、把持装置）を用いて、スライドラック内の前記スライドを、入力および出力モジュー
ルと、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理するための追加モジュール
との間で移動させ、スライドラックを取り外し可能に保持（例えば、把持）するように構
成される。例えば、システムは、スライド走査モジュール、脱ろうモジュール（例えば、
脱ろう槽）、カバースリップモジュール、ポリメラーゼ連鎖反応（ＰＣＲ）モジュール（
必要な場合）をさらに備える。スライドを処理するために、追加モジュールが想定される
ことは当業者に理解されるであろう。とにかくＦＴＰロボットは、スライドを、モジュー
ル間で予め定めた最適化した順序で移動させるよう構成される。一例では、把持装置は、
スライドラックに設置された指定のフック掛けポイントにおいてスライドラックを把握し
、持ち上げるように構成されたフックを備える。いずれの場合も、スライドラックを移動
させるために、他の把持手段または把握手段が想定されることは当業者に理解されるであ
ろう。
【００２８】
　一実施形態において、ＦＴＰロボットはさらに、コントローラにより、スライドラック
を、入力および出力モジュールと追加モジュールとの間で移動させるように構成される。
【００２９】
　一実施形態において、システムは、試薬容器および高価値試薬容器の少なくとも幾つか
を冷却するための冷却手段をさらに備える。該実施形態において、冷却手段は、冷却を要
する試薬容器の下方に設置された冷却プレートを備える。他の例では、冷却手段は、保管
された試薬容器内の試薬の温度を制御するように構成された冷蔵庫モジュールを備える。
他の実施形態において、システムは、試薬容器および高価値試薬容器の少なくとも幾つか
を加熱するための加熱手段をさらに備える。この実施形態において、加熱手段は、加熱を
要する試薬容器の下方に設置された加熱プレートを備える。代替として、加熱手段は、ヒ
ーターパッド、ＲＦ、マイクロ波、対流手段を含んでもよく、冷却手段は、低温化(chill
ing)手段、フィン、及び／又はペルチェ効果クーラーを含んでもよい。更なる実施形態に



(8) JP 6080860 B2 2017.2.15

10

20

30

40

50

おいて、加熱及び／又は冷却プレートは、スライド処理モジュール（例えば、下方）に配
置され、注入された試薬を戴置したスライドを加熱／冷却する。さらに、加熱／冷却され
るスライドの温度は、コントローラによって設定可能であることは想定されよう。
【００３０】
　一実施形態において、入力および出力バッファモジュールは、１０個のスライドラック
に戴置された最大で２００個のスライドを一度に受け入れる能力を有する。他のライドラ
ックおよびバッファモジュール構成、例えば、それぞれ１０個のスライドだけを保持する
スライドラック、そして、システムのスライド密度および入力および出力バッファの相対
サイズを改善するために、例えば、３０個のスライドラックを受け入れる能力を有する入
力および出力バッファモジュールなど、がシステムで使用してもよいことは当業者に理解
されるであろう。
【００３１】
　幾つかの実施形態において、入力バッファモジュールは、出力バッファモジュールとし
ても機能することができ、その逆も同様である。例えば、処理のために入力バッファから
除去されたスライド（例えば、基板）が、処理の後、バッファモジュールから除去のため
に、バッファモジュールにおいて同じ場所に戻してもよい。即ち、同じモジュールは、ス
ライドをシステムに導入し、そしてスライドを装置から除去するために使用できる。この
例では、入力バッファは、カバースリップを搭載した後、スライドを硬化(cure)させても
よい。
【００３２】
　好ましくは、スライドのグループ化が任意の所望の構成に従って行われ、これに限定さ
れないが、共通の患者症例、マーカーバッチ、染色バッチ、特殊化した手順、医師照会、
病理学者行き、または他の好ましい管理構成を含む。１つ以上の実施形態において、基板
のグループ化は、所望のグループ化及び／又は好みに従ってユーザによって構成可能であ
ってもよい。
【００３３】
　一実施形態において、システムは、ベーキング、染色、カバースリップ設置、分子検査
（例えば、ポリメラーゼ連鎖反応）、走査、及び／又はカバースリップ接着材のキュアリ
ングのための少なくとも１つの処理ゾーンを含む。この実施形態において、処理ゾーンは
、単独(standalone)の構成として利用してもよく、ユーザは、処理ゾーンの他の構成また
は全ての構成の利用を必要とせずに、これらの好ましい構成、例えば、ベーキングまたは
カバースリップ設置を利用してもよい。
【００３４】
　一実施形態において、システムは、前記ＢＦＲの各々によって注入された前記試薬の量
、及び／又はＦＴＰロボットで注入された前記高価値試薬の量を検知するための検知手段
をさらに備える。一例では、検知手段は、試薬容器および高価値試薬容器の各々について
注入された試薬量を検知する。一例では、コントローラは、容器から用いられ、検知した
試薬量を比較して、正しい試薬量が注入されたか否かを決定する。追加の例では、コント
ローラは、試薬容器が空に近いと検知された場合、試薬を注文する指示または命令を提供
する。他の例では、検知手段（例えば、センサ）は、スライド処理モジュールに設置され
、ＦＴＰロボットまたはＢＦＲにおいて、例えば、圧力差を比較することによって、スラ
イド上に注入された試薬の量を比較し、配給を確認する。
【００３５】
　１つ以上の実施形態おいて、注入された試薬量を検知することは、液体レベル検知技術
、例えば、プローブ接触技術を用いて構成される検知手段を用いて、及び／又は、ＦＴＰ
ノズル先端での静電容量または圧力の変化を監視することによって実施してもよい。代替
として、光学液体レベル検知システム及び／又は超音波システムを採用してもよい。ＦＴ
Ｐノズルで、チャンバ内、及び／又はＦＴＰの出口を通じて取られた試薬体積の測定値が
、コントローラによって比較でき、スライド処理モジュールの各々について実施した手順
の数に従って注入された全体量を照合する。この照合は、システムに保管された試薬の在
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庫管理のために使用できる。さらに、この照合は、コントローラによって、処理（例えば
、スライド染色手順）が正しく完了したことを確認することによって、決定論的な方法で
スライドを処理するために使用できる。こうしてコントローラは、ベーキングモジュール
または染色モジュールでの培養時間、検知した試薬使用に加えて、正しい順序での正しい
試薬の配給および除去などの情報を受け取るように構成される。
【００３６】
　一実施形態において、システムは、前記試薬の１つ以上を用いて前記１つ以上の組織サ
ンプルを処理することからの廃棄物を処理するように構成された廃棄物処理モジュールを
さらに備える。例えば、過マンガン酸カリウム、硫酸、アスコルビン酸、Ｈ２Ｏ２、過酸
化物、シュウ酸が、組織サンプルの染色からの廃棄物を処理するために使用できる。さら
に、システムは、沸騰または濾過によって生物学的危害を無力化するためのボイラーをさ
らに備える。いずれのケースも、処理された廃棄物は、従来の手法で、例えば、シンクに
落とすことによって処分でき、危険な廃棄物取扱いおよび廃棄物処分のコストを削減する
。さらに、危険な廃棄物および無害物が、廃棄物処理モジュールによって分離されること
が想定される。
【００３７】
　本発明の他の態様によれば、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理す
る自動化された方法が提供される。該方法は、
　複数のスライド処理モジュールにおいて、スライドの少なくとも１つを受け入れるステ
ップと、
　少なくとも１つのポンプ手段を用いて、複数の試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器
から少なくとも１つの流体注入ロボットの出力ノズルにポンプ送給するステップと、
　複数の試薬を、スライド処理モジュールの各々について予め定めた順序で、少なくとも
１つの流体注入ロボットに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジュールに
受け入れられた前記スライドの少なくとも１つに注入し、これによりスライドの各々に戴
置された１つ以上の組織サンプルを独立に処理するステップと、を含む。
【００３８】
　本発明の他の態様によれば、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理す
るための自動化組織サンプル処理装置が提供される。該装置は、
　スライドの少なくとも１つを受け入れるように構成された複数のスライド処理モジュー
ルと、
　少なくとも１つの流体注入ロボットであって、コントローラにより、複数の試薬を、少
なくとも１つの流体注入ロボットに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジ
ュールに受け入れられた前記スライドの少なくとも１つに注入し、前記１つ以上の組織サ
ンプルをそれぞれ処理するように構成された流体注入ロボットと、
　前記試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器から、少なくとも１つの流体注入ロボット
の出力ノズルにポンプ送給するための少なくとも１つのポンプ手段とを備え、
　少なくとも１つの流体注入ロボットは、コントローラにより、前記試薬を、スライド処
理モジュールの各々について予め定めた順序で注入し、スライドの各々に戴置された１つ
以上の組織サンプルを独立に処理するように構成される。
【００３９】
　本発明のさらに他の態様が、実行時に、上述した方法を実施するコンピュータプログラ
ムコードを提供する。
【００４０】
　本発明のさらに他の態様が、上述したプログラムコードを含む、有形のコンピュータ読
み取り可能な媒体を提供する。
【００４１】
　本発明のさらに他の態様が、上述したプログラムコードを含むデータファイルを提供す
る。
【図面の簡単な説明】
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【００４２】
　以下、本発明の実施形態について添付図面を参照し、一例として説明する。
【００４３】
【図１】本発明の一実施形態に係る自動化スライド処理装置の斜視図である。
【図２】図１の自動化スライド処理装置の追加の斜視図である。
【図３】図１の自動化スライド処理装置の追加の斜視図である。
【図４】図１の自動化スライド処理装置の平面図である。
【図５】本発明の一実施形態に係る１つ以上の組織サンプルを処理するための自動化シス
テムの概略図である。
【図６】図５のシステムのバルク流体ロボット（ＢＦＲ）および複数の試薬ラインの概略
図である。
【図７】図５のシステムの試薬容器の概略図である。
【図８】図５のシステムの２つの試薬容器の概略図である。
【図９】図５のシステムの流体移送プローブ（ＦＴＰ）ロボットの概略図である。
【図１０】図５のシステムの他の流体移送プローブ（ＦＴＰ）ロボットの概略図である。
【図１１】図５のシステムの廃棄物処理モジュールの概略図である。
【図１２】図５のシステムの他の廃棄物処理モジュールの概略図である。
【図１３】図５のシステムの他の廃棄物処理モジュールの概略図である。
【図１４】本発明の一実施形態に係る１つ以上の組織サンプルを処理する方法のフローチ
ャートである。
【図１５】本発明の一実施形態に係る１つ以上の組織サンプルを処理する方法のフローチ
ャートである。
【発明を実施するための形態】
【００４４】
　本発明の一実施形態に係る、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理す
るための自動化組織サンプル処理装置１０を図１に示す。本実施形態において、装置１０
および、実際には、上述のような組織サンプルを処理するシステムは、コントローラ（本
図では示していない）を含む。しかしながら、他の実施形態において、コントローラは、
装置１０から離れて実装されることは当業者に理解されるであろう。
【００４５】
　装置１０は、スライドの少なくとも１つを受け入れるように構成された複数のスライド
処理モジュール１２と、少なくとも１つのバルク流体ロボット（ＢＦＲ）１４の形態であ
る流体注入ロボットとを備え、流体注入ロボットは、コントローラにより、試薬容器内に
保管された複数の試薬を、ＢＦＲに設置された出力ノズルを経由して、スライド処理モジ
ュール１２に受け入れられたスライドに注入し、スライド上の組織サンプルを処理するよ
うに構成される。
【００４６】
　図１に示す実施形態において、コントローラにより、試薬、例えば、シュウ酸、硫酸、
過マンガン酸カリウム、アルコール、脱ろう剤、ヘマトキシリン、過酸化物、クエン酸、
ＥＤＴＡ、ＤＩ水、ボンドウォッシュ(Bond wash)などをスライドに注入して、そこに戴
置された組織サンプルを処理するように構成された２つのＢＦＲ１４が存在する。
【００４７】
　これらの試薬（例えば、バルク流体試薬）は、装置１０に収納された試薬容器内に保管
され、本実施形態では、装置１０のパネル１６を経由してアクセス可能である。装置１０
はまた、前記試薬を、試薬容器から、ＢＦＲ１４の出力ノズルにポンプ送給するための少
なくとも１つのポンプ手段（本図では示していない）を備える。ＢＦＲ１４は、コントロ
ーラにより、これらの試薬を、スライド処理モジュールの各々について予め定めた順序で
注入し、スライドの各々に戴置された１つ以上の組織サンプルを独立に処理するように構
成される。
【００４８】
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　一例では、装置１０は、複数のポンプ手段を備え、その各々が、試薬を試薬容器から各
ＢＦＲ１４の出力ノズルにポンプ送給するために、複数の試薬の各々とそれぞれ関連付け
られている。試薬を注入するために、装置１０は、試薬の各々と関連付けられ、試薬容器
の各々から個々のポンプ手段を経由してＢＦＲ１４へ延びる複数の試薬ライン（本図では
示していない）を備える。即ち、装置１０は、各試薬、および各試薬容器から各ポンプを
経由して各ＢＦＲへ延びる専用の試薬ラインについて専用のポンプ手段（例えば、ポンプ
）を備える。こうして１０個の異なるバルク流体試薬容器に保管された１０個のバルク流
体試薬が存在し、２つのＢＦＲ１４が存在する例では、専用の試薬ラインが、２０個のイ
ンラインポンプを経由して１０個の容器の各々から両方のＢＦＲ１４へ延びている。また
、一例では、各ＢＦＲ出力ノズルが、各試薬について１０個のノズルを有する。他の例で
は、各容器に関連付けられた１０個のポンプが存在し、専用の試薬ラインは、１０個のポ
ンプの各々から両方のＢＦＲ１４へ延びている。
【００４９】
　さらに、装置１０の流体注入ロボットは、流体移送プローブ（ＦＴＰ）ロボット１８を
さらに備え、これは、コントローラにより、高価値試薬容器２０内に保管された複数の高
価値試薬を、ＦＴＰロボット１８に設置されたＦＴＰノズル２８を経由して、スライド処
理モジュール１２でのスライドに注入し、組織サンプルを処理するように構成される。こ
うして使用の際、ＢＦＲ１４およびＦＴＰロボット１８は、コントローラにより、バルク
流体試薬および高価値試薬を予め定めた順序で注入し、組織サンプルを処理するように構
成され、一例では、インシチュ・ハイブリダイゼーション（ＩＳＨ）および免疫組織化学
的（ＩＨＣ）応用のための予め定めた染色手順に従って、組織サンプルを染色する。こう
してＢＦＲおよびＦＴＰロボットは、コントローラにより、スライド処理モジュール１２
の各々のための試薬を注入して、モジュール１２内の各スライドに戴置された組織サンプ
ルを独立に処理（例えば、染色）するように構成される。
【００５０】
　高価値試薬容器２０およびバルク流体試薬容器は、装置１０の構造内での交換および充
分な存在を必要とせずに、単一の反応または多重反応のための試薬の充分な供給を促進す
るために、種々のサイズ、形状および構成を有することは当業者に理解されるであろう。
さらに、これらの容器は、複数の試薬容器支持部、例えば、トレイまたは回転式コンベヤ
(carousel)を利用して、装置１０上に搭載される、着脱可能な試薬システムの一部を形成
できる。
【００５１】
　さらに、ＦＴＰロボット１８は、コントローラにより、装置１０内のスライドを、組織
サンプルを独立に処理するための種々のモジュールへ移動させるように構成される。図面
に示したＦＴＰロボット１８は、把持装置２６、例えば、吸引手段が、スライドを把持し
て、スライドを入力バッファモジュール２２から移動させ、サンプルが処理できるように
スライドを処理用の装置１０、スライド処理モジュール１２に導入し、そして、装置１０
からスライドの後続の除去のための出力バッファ２４へ移動させる。こうしてＦＴＰロボ
ット１８は、コントローラにより、ｘ軸，ｙ軸，ｚ軸，Θ軸に沿って移動するように構成
される。また、ＢＦＲ１４は、コントローラにより、ｘ軸，ｙ軸およびｚ軸に沿って移動
し、ＦＴＰロボット１８によるスライドの動きと干渉しないように構成される。
【００５２】
　上述のように、一実施形態において、把持装置２６は、蛇腹式吸引カップであり、標準
の吸引カップより更なる摩擦の印加を可能にする。吸引カップは、ポリマー、エラストマ
ーまたはプラスチックの材料、例えば、ニトリル、ポリウレタンまたはバイトン(viton)
（登録商標）などの材料で製作してもよく、スライドが所定場所に保持されるのを確保す
るために内部滑り止め(cleat)を含んでもよい。蛇腹式吸引カップが、コントローラによ
り、取り外し可能にスライドを保持するように構成されたカップを起動するための真空手
段を含むことは当業者に理解されるであろう。また、真空手段は、圧力を維持し、スライ
ドでの把持を維持するように、圧力センサの使用とともに動作するように構成してもよい



(12) JP 6080860 B2 2017.2.15

10

20

30

40

50

。一実施形態において、真空手段は、正圧を維持して、スライドが蛇腹式吸引カップに付
着するのを回避している。
【００５３】
　図２と図３は、自動化組織サンプル処理装置１０を詳細に示す。入力バッファ２２およ
び出力バッファ２４は、垂直に戴置されたスライドの多数のスライドラックを備えること
が判る。ＦＴＰロボット１８は、コントローラにより、スライドを、入力バッファ２２お
よび出力バッファ２４モジュールにおけるスライドラックとスライド処理モジュール１２
との間で移動させるように構成される。図において、スライドは、スライドラック内に垂
直配向に戴置され、ＦＴＰロボット１８によってスライド処理モジュール１２に移動し、
処理のために水平配向に戴置される。こうしてＦＴＰロボット１８は、把持装置２６を用
いて、入力バッファモジュール２２内のスライドラックに垂直に戴置されたスライドを把
持し、それを水平に回転させ（Θ軸）、ｘ軸，ｙ軸，ｚ軸に沿って移動しながら、スライ
ド処理モジュール１２内にスライドを戴置するように構成される。
【００５４】
　染色を含む処理後、スライド処理モジュール１２において、スライドは、ＦＴＰロボッ
ト１８の把持装置２６によって再び把持され、出力バッファモジュール２４内の他のスラ
イドラックに戴置するために垂直に回転させられる（Θ軸）。こうしてオペレータが、Ｆ
ＴＰロボット１８およびＢＦＲ１４の動作を妨害することなく、処理のためにスライドを
装置１０に導入でき、そして、スライドを装置１０から除去できる。代替として、スライ
ドにアクセスするための引き出しが、スライドの除去及び／又は交換の際、ロックしても
よい。ＦＴＰロボット１８は、コントローラにより、スライドを数多くの方法で垂直戴置
状態から水平戴置状態に回転させるように構成されることは理解されるであろう。１つの
方法が、把持装置２６が、ｚ軸または垂直軸に対して４５°に配置された回転部材の端部
に配置され、Θ軸周りの回転部材の回転が、スライドを垂直戴置状態から水平戴置状態に
、そして逆も同様に回転させるようにすることである。
【００５５】
　スライドラック内のスライドは、ＦＴＰロボット１８によって装置１０内の他のモジュ
ールに移動可能である。他のモジュールとして、各スライド及び／又はスライドラックに
関連付けられたバーコードを読み取るスライド走査モジュール３０、ベーキングおよびキ
ュアリングモジュール（不図示）、スライドラック（または個々のスライド）が、ＦＴＰ
ロボット１８によって浴槽モジュール３２の脱ろう槽または洗浄槽の中に浸される浴槽モ
ジュール３２などがある。スライドを処理するために、例えば、ＤＩ水、アルコールなど
、他の試薬の浴槽が装置１０で使用できることは当業者に理解されるであろう。また、把
持装置２６がスライドラックを把持するように構成され、ＦＴＰロボット１８がこれらを
処理用モジュール間で移動させるようにすることは理解されるであろう。また、図示して
いないが、スライド上のサンプルの処理後、カバーをスライド（例えば、ガラスまたはテ
ープカバースリップ）に付与するために、カバースリッパモジュールが装置１０に実装で
きる。種々のモジュールは、装置１０に対して取り外し可能に設置できることは当業者に
理解されるであろう。例えば、幾つかの例では、カバースリッパモジュールは必要とされ
ず、装置１０とともに設置されない。
【００５６】
　機械読み取り可能な識別子、例えば、バーコードを、装置１０の任意の場所、例えば、
試薬容器、スライド、スライドマウンタ、カバースリップマガジン、カバー部材または何
れか他の場所に設置して、識別、在庫管理を容易にしたり、あるいは装置１０のコンポー
ネントまたはプロセスを別途管理または制御してもよいことは当業者に理解されるであろ
う。
【００５７】
　図２と図９から、ＦＴＰロボットは、高価値試薬を、これらの高価値試薬を収納する高
価値試薬容器２０からＦＴＰノズル２８に独立にポンプ送給するように構成された、第１
シリンジポンプ手段および第２シリンジポンプ手段を備えることが判る。一例では、第１
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シリンジポンプ手段は、２５０μｌのポンプ容量を備えた第１シリンジポンプを備え、第
２シリンジポンプ手段は、２．５ｍｌのポンプ容量を備えた第２シリンジポンプを備える
。こうしてより小さなシリンジポンプは、より少ない量の高価値試薬、例えば、クロマゲ
ン(chromagens)、または混合用の成分、または抗体を注入し吸引するように構成される。
一方、より大きなシリンジポンプは、例えば、複数のスライドに注入可能であるより多い
量の高価値試薬を注入し吸引するように構成される。こうして、より小さなシリンジポン
プに、所望のスライドに必要な量を吸引し注入させることによって、高価値で使用量が少
ない試薬の廃棄が低減され、一方、より大きなシリンジポンプが、より広く使用される高
価値試薬を多数のスライドに注入できる。また、こうしてＦＴＰロボット１８は、より広
く使用される高価値試薬を種々のスライドに注入することによって、動きをより少なくす
ることが要求される。第１および第２シリンジポンプは、高価値試薬容器から吸引する場
合、ＦＴＰロボット１８のチャンバ内で混合を行うのに充分な流量(flow)を有することは
当業者に理解されるであろう。
【００５８】
　さらに、第１シリンジポンプおよび第２シリンジポンプは、直列に配置され、ＦＴＰ出
力ノズル２８の近い方により小さなポンプを備え、各シリンジポンプがバイパス弁を有し
、ポンプは独立に使用できる。さらに、両方のポンプをバイパスし、洗浄ポンプを経由し
てポンプ送給されるＤＩ水またはボンドウォッシュを用いて、ＦＴＰロボット１８の試薬
ラインが洗浄できる。
【００５９】
　図３と図４は、高価値試薬容器２０を詳細に示す。ここで、典型的にはより小さなポン
プで注入される高価値試薬または混合用の成分が、小さな試薬容器３６（例えば、抗体）
に保管され、一方、より頻繁に使用される高価値試薬（例えば、検出試薬）が、より大き
な試薬容器３４に保管される。また、高価値試薬容器２０は、装置１０の動作を妨害する
ことなく、アクセス手段３８を経由して装置１０内に投入できる。ＦＴＰノズル２８によ
る吸引および注入のために、シリンジポンプは、ＦＴＰノズル２８を含むシリンジを利用
して、これらに設けられた開口を介して試薬容器３４，３６の中に入り、これらの容器か
ら試薬を引き出すことが判る。
【００６０】
　図面に示していないが、高レベル試薬は、適切な冷却または加熱手段、例えば、容器の
下方に設置された冷却プレートまたは加熱プレートを用いて。これらの個々の容器におい
て個々に冷却または加熱することができる。さらに、他の実施形態において、装置１０は
また、試薬を混合する混合モジュールを含む。この実施形態において、ＦＴＰロボット１
８は、試薬を、混合モジュール容器の中に吸引し、これらの試薬を混合し、続いてスライ
ドに注入されるように構成される。混合モジュールでの容器内の混合した試薬は、上述し
た方法で、加熱および冷却できることが想定される。いずれの場合も、第１または第２シ
リンジポンプは、混合した試薬を所望のスライドに注入するように使用できる。
【００６１】
　コントローラは、装置１０内に収容されたコンピュータに実装したり、あるいは、装置
１０から離れたコンピュータによって実装でき、これと通信ネットワーク、例えば、ロー
カルエリアネットワーク（ＬＡＮ）などを経由して接続されること（監視、トラッキング
、スケジューリング、手順シーケンス、試薬の選択、ＬＩＳ、および他の接続性インタフ
ェースなどのための、その上に存在するモジュールを含む）は当業者に理解されるであろ
う。いずれの場合も、コントローラは、命令をＢＦＲ１４およびＦＴＰロボット１８に提
供して、その動きおよび試薬の注入を制御するための多数のモジュールを含む。一例では
、コントローラは、サンプルトラッキングシステム（例えば、Leica Cerebro platform）
と通信するように構成され、スケジューリング、手順シーケンス、試薬要件、ＬＩＳおよ
び他の接続性の計画立案を可能にする。
【００６２】
　コントローラは、図５に概略的に示しており、コントローラは、各ＢＦＲ　１４Ａ，１
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４Ｎについて動きおよび試薬注入を制御するように構成されたＢＦＲモジュール４２およ
び、ＦＴＰロボット１８について動きおよび試薬注入を制御するＦＴＰロボットモジュー
ル４４を有する。これらのモジュールは、コントローラ４０によってアクセス可能なメモ
リ４６に保存された命令と関連して、プロセッサを用いて実装される。メモリ４６は、装
置１０内に収容されたコンピュータに存在したり、あるいは、コントローラ４０とのデー
タ通信により装置１０から離れて設置してもよいことは当業者に理解されるであろう。い
ずれの場合も、コントローラ４０は、メモリ４６から命令を読み出して、装置１０を動作
させ、スライド処理モジュール１２の各々におけるスライド上の組織サンプルを処理する
ように構成される。メモリ４６はまた、装置１０でのスライドのスループットを最適化す
るような決定論的な方法で、入力バッファ２２からのスライドを他のモジュールに処理す
る命令を含む。また、染色手順（例えば、ＢＦＲおよびＦＴＰロボットによってスライド
に注入される試薬の順番）を含む処理手順もまた、メモリ４６に保存され、コントローラ
４０が、試薬をスライド処理モジュール１２でのスライドに必要な順番で注入するように
ＢＦＲ　１４Ａ，１４ＮおよびＦＴＰロボット１８を構成できる。
【００６３】
　上述のように、コントローラ４０は、メモリ４６から命令を読み出して、装置１０の種
々のモジュールを通じてスライドを移動し処理するように構成される。例えば、図１４の
フローチャートを参照して、ミクロトームを用いてサンプル組織を薄片化することによっ
て、組織サンプルが得られる。これらの組織サンプルは、オペレータによってスライドの
上に戴置され、そして、これらは、装置１０の中に挿入するために、スライドラックまた
はトレイの中に戴置される。そして、コントローラ４０は、上述のように、命令をＦＴＰ
ロボット１８に与えて、スライドトレイ及び／又はスライドを所望の順番で装置１０の種
々のモジュールに移動して、組織サンプルを自動的に処理する。これらのモジュールはま
た、染色前に組織サンプルを乾燥させるベーキングモジュール（不図示）、染色（例えば
、ＩＨＣ／ＩＳＨ）を実施するスライド処理モジュール１２、脱水モジュール（例えば、
アルコール浴槽）、およびカバースリップモジュールを含む。
【００６４】
　いったんこれらのモジュールがスライド上に相応に作用すると、スライドは、取り出し
、そして、オペレータによる染色組織サンプルの撮像および診断のためのために、出力バ
ッファモジュール２４に戻る。さらに、図２に示すスライド選別モジュール３０は、スラ
イドと関連付けられたバーコードを読み取り、これは、命令をコントローラ４０に提供し
、当該スライド上の組織サンプルを処理する。例えば、命令は、メモリ４６に保存された
、当該スライドのための組織染色手順への参照を含む。
【００６５】
　図５に示す実施形態において、ＢＦＲ　１４Ａ，１４Ｎは、命令を個々の試薬ポンプ４
８Ａ，４８Ｎに提供し、予め定めた量の試薬をスライドに注入するように構成される。ま
た、コントローラ４０は、命令を第１シリンジポンプおよび第２シリンジポンプに提供し
、予め定めた量の高価値試薬を予め定めた試薬順序で吸引し、スライドに注入するように
構成される。
【００６６】
　図６を参照して、各バルク流体試薬のためのポンプと接続された、ＢＦＲ出力ノズルを
含むＢＦＲヘッドが概略的に示される。ＢＦＲによって注入される試薬は、シュウ酸、硫
酸、過マンガン酸カリウム、アルコール、脱ろう剤、ヘマトキシリン、過酸化物、ＥＤＴ
Ａ、クエン酸、ＤＩ水、ボンドウォッシュなどのバルク流体試薬である。この図から、各
バルク流体試薬は、個々の容器（不図示）から個々のポンプを介して延びる専用の試薬ラ
インを有することが判る。これらの試薬の各々または組合せを注入するために、ＢＦＲヘ
ッドが１つより多いノズルを含んでもよいことは当業者に理解されるであろう。
【００６７】
　さらに、バルク流体試薬容器またはボトルは、装置１０内に異なる構成で配置できるこ
とは理解されるであろう。図７は、試薬容器が装置１０に固定的に搭載される固定式の容
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器構成を示す。この実施形態において、オペレータが、容器上にあって、ストレーナを有
する入口を介して固定容器を充填する。他の実施形態において、バルク流体試薬容器は、
消耗品であり、図８に示すように、装置１０に対して取り外し可能に搭載される。こうし
てオペレータは、そこに含まれる試薬のレベルが空近くになると、取り外し可能な容器を
交換する。両方の実施形態において、装置１０は、ＢＦＲ１４によって注入された試薬の
量を検知するための、重量計の形態である検知手段を備える。重量計は、例えば、使用す
ると決定した試薬の量と、実際に使用した量とを比較することで、装置１０の診断目的で
も使用できる。さらに、図示していないが、重量計が、各高価値試薬容器に関して装置１
０でも使用され、ＦＴＰロボット１８によって注入された高価値試薬の量を検知すること
が想定される。また、上述のように、液体レベル検知技術、例えば、静電容量が、これら
の実施形態において採用され、ＦＴＰロボット１８及び／又はＢＦＲ１４によって注入さ
れた試薬の量を検知する。液体レベル検知技術は、充分なレベルの試薬の供給によって、
連続した動作を確保するために、ユーザに切迫した試薬交換を通知するため、そして、試
薬使用および寿命の管理を容易にするために組み込まれる。
【００６８】
　また、図７と図８において、各容器がこれに接続されたポンプを有し、使い捨て容器の
実施形態は、例えば、容器を装置１０の中に挿入することによって、試薬ラインに導入さ
れた気泡を除去するための気泡除去システムを含むことが判る。
【００６９】
　さらに、ＦＴＰロボット１８の異なる構成が想定され、図９と図１０の実施形態に示し
ている。図９において、ＦＴＰロボット１８は、上述のように直列接続された第１の２５
０μｌ　シリンジポンプおよび第２の２．５ｍｌ　シリンジポンプを備えることが判る。
また、２つのシリンジポンプが独立して動作可能なように、シリンジポンプバイパス弁が
装置１０に設置される。
【００７０】
　さらに、ＦＴＰノズル２８からポンプへのラインを洗浄するために、洗浄ブロックがボ
ンドウォッシュポンプおよびＤＩ水ポンプと関連して設置される。一実施形態において、
同じボンドウォッシュポンプおよびＤＩ水ポンプが、これらの試薬をＦＴＰロボット１８
へ配給する追加の試薬ラインを備えたＢＦＲについて使用される。他の実施形態において
、高速ダイヤフラム洗浄ポンプが、ＦＴＰロボット１８の流体配給ラインを洗浄するため
のボンドウォッシュおよびＤＩ水の選択を可能にするソレノイド選択弁と関連して、装置
１０で使用される。代替の実施形態において、ＦＴＰロボット１８は、図１０に示すよう
に、高レベル試薬をＦＴＰロボット１８にポンプ送給するために、シリンジポンプではな
く、単一の歯車ポンプを備える。
【００７１】
　図１１～図１３は、１つ以上の試薬を用いて組織サンプルを処理することから生ずる廃
棄物を処理するために、装置１０で設置された廃棄物処理モジュールの種々の構成を示す
。これらの図において、スライドプロセスモジュールとして示すように、スライド処理モ
ジュール１２からの廃棄物が、処理のための危険廃棄物タンク内に回収される。廃棄物は
、図１１と図１３に示すように、真空ポンプまたはファンを用いてタンク内に送り込まれ
、図１３では、追加として排液槽を有する。いずれの場合も、危険廃棄物タンクは、タン
クを装置１０から除去することなく、廃棄物を分配する注入ホースを有することができる
。廃棄物処理モジュールが廃棄物を充分に処理して、処理した廃棄物を安全に処分するた
めに、注入ホースがシンクと配管できることも想定される。
【００７２】
　図１５を参照して、スライド上に戴置された１つ以上の組織サンプルを処理する自動化
された方法の概要を示す。該方法は、複数のスライド処理モジュールにおいて、スライド
の少なくとも１つを受け入れるステップと、少なくとも１つのポンプ手段を用いて、複数
の試薬を、前記試薬を含む複数の試薬容器から少なくとも１つの流体注入ロボットの出力
ノズルにポンプ送給するステップと、複数の試薬を、スライド処理モジュールの各々につ
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由して、スライド処理モジュールに受け入れられた前記スライドの少なくとも１つに注入
し、これによりスライドの各々に戴置された１つ以上の組織サンプルを独立に処理するス
テップと、を含む。
【００７３】
　該方法の更なる態様が、装置１０の上記説明から明らかになるであろう。当業者は、該
方法がプログラムコード内に埋め込み可能であることは理解するであろう。プログラムコ
ードは、多数の方法、例えば、有形コンピュータ読み取り可能な媒体、例えば、ディスク
またはメモリで、あるいは、データ信号またはデータファイルとして（例えば、サーバー
から送信することによって）供給可能である。
【００７４】
　本発明の範囲から逸脱することなく、上述した部分に対して種々の変形、追加及び／又
は変更が可能であり、そして、上記の教示の観点から、本発明は、当業者によって理解さ
れるように、種々の方法でソフトウエア、ファームウェア及び／又はハードウエアで実装
できることは、理解すべきである。
【００７５】
　文書、活動、材料、デバイス、記事などの議論は、本発明の内容を提供することを目的
としてのみ本明細書に含まれる。これらの事項の何れかまたは全てが、本願の各請求項の
優先日の前に存在したものとして、先行技術の基礎の一部を形成し、あるいは本発明に関
連した分野で共通の一般的知識であったことは、示唆も表現もしていない。
【００７６】
　本明細書の説明および請求項を通じて、用語「備える、含む」およびその変形は、他の
添加物、構成要素、整数またはステップを除外することを意図していない。

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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【図１１】 【図１２】

【図１３】 【図１４】
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【図１５】
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