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(57)摘要

本发明提供了一种载玻片识别传感器和设

备，该设备包括：容器，该容器包括用于接收篮的

狭槽；推杆，该推杆布置在容器中，推杆具有接触

篮中的多个载玻片中的单个载玻片的边缘的端，

推杆包括在接收在狭槽中的篮的底座的底面下

方的第一位置和狭槽中的第二位置；以及关注于

狭槽的方向的传感器，该传感器可操作为从所接

收的篮中的载玻片获取信息。一种方法包括以下

步骤：将载玻片篮放置到容器的狭槽中；从篮中

的相应位置单独升高一个或多个载玻片；使用传

感器，从篮中的已升高的载玻片获取信息；以及

在获取信息之后，降低已升高的载玻片。
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1.一种配置用于感测标本载玻片的设备，该设备包括：

容器，该容器包括配置用于接收篮的狭槽，所述篮可操作为在内部包含多个标本载玻

片；

推杆，该推杆布置在所述容器中，所述推杆具有仅接触所接收的篮中的单个标本载玻

片的一侧的端，所述端不接触所接收的篮中的任何其他标本载玻片，所述推杆包括在所接

收的篮的底座的底面下方的第一位置和在所述狭槽中的第二位置；

所述容器中的轨道，该轨道可操作为接合所接收的篮以及使所接收的篮逐步移动到所

述狭槽中，其中，每步等于所述篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔，从而利用每步改

变所接收的篮中将由所述推杆接触的一个标本载玻片；以及

关注于所述狭槽的方向的传感器，该传感器可操作为从所接收的篮中的标本载玻片获

取信息。

2.根据权利要求1所述的设备，还包括：

马达，该马达耦接到所述推杆，并且可操作为使所述推杆从所述第一位置竖直移动到

所述第二位置。

3.根据权利要求1所述的设备，其中，所述轨道可操作为接合所接收篮的所述底座，并

且使所述所接收的篮沿水平侧向移动。

4.根据权利要求3所述的设备，其中，所接收的篮的所述底座包括沿着长度方向的多个

齿和缺口的图案，相邻齿的分离足以容纳标本载玻片的宽度，并且可操作为使所接收的篮

移动的每步等于相邻齿之间的间隔。

5.根据权利要求1所述的设备，其中，所述轨道包括皮带。

6.根据权利要求4所述的设备，还包括马达，该马达耦接到所述轨道并可操作为使所述

轨道移动。

7.根据权利要求1所述的设备，其中，所述传感器是第一传感器，所述设备还包括第二

传感器，该第二传感器关注于所述狭槽的方向，并且可操作为检测所接收的篮的存在。

8.根据权利要求6所述的设备，其中，所述传感器是第一传感器，所述设备还包括第二

传感器，该第二传感器可操作为检测标本载玻片在所接收的篮中的存在。

9.一种配置用于感测标本载玻片的设备，该设备包括：

容器，该容器包括配置用于接收篮的狭槽，所接收的篮可操作为在内部在竖直位置中

包含多个标本载玻片；

推杆，该推杆布置在所述容器中，所述推杆具有仅接触所接收的篮中的单个标本载玻

片的一侧的端，所述推杆包括在所接收的篮的底座的底面下方的第一位置和在所述狭槽中

的第二位置，该第一位置和第二位置足以将所述标本载玻片的部分，而不是所接收的篮中

的任何其他标本载玻片，升高至所接收的篮的顶部上方；

所述狭槽中的轨道，该轨道可操作为接合所接收的篮以及使所接收的篮逐步移动到所

述狭槽中，其中，每步等于所述篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔，从而利用每步改

变所接收的篮中将由所述推杆接触的一个标本载玻片；

马达，该马达耦接到所述轨道，并且可操作为以预定步移动所接收的篮；以及

关注于所述狭槽的方向的传感器，该传感器可操作为当所述标本载玻片处于所接收的

篮中的已升高位置时，从所述标本载玻片获取信息。
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10.根据权利要求9所述的设备，还包括：

马达，该马达耦接到所述推杆，并且可操作为使所述推杆从所述第一位置移动到所述

第二位置。

11.根据权利要求9所述的设备，其中，所述轨道可操作为使所接收的篮沿侧向移动到

所述狭槽中和移出所述狭槽。

12.根据权利要求9所述的设备，其中，所述轨道包括皮带。

13.根据权利要求9所述的设备，还包括马达，该马达耦接到所述轨道并可操作为使所

述轨道移动。

14.根据权利要求9所述的设备，其中，所述传感器是第一传感器，所述设备还包括第二

传感器，该第二传感器关注于所述狭槽的方向，并且可操作为检测所接收的篮的存在。

15.根据权利要求14所述的设备，还包括第三传感器，该第三传感器可操作为检测标本

载玻片在所接收的篮中的存在。

16.根据权利要求9所述的设备，其中，所述传感器是条形码阅读器。

17.一种包括配置用于将染色应用于标本载玻片的载玻片染色器和权利要求1所述的

设备的载玻片染色系统。

18.一种用于感测标本载玻片的方法，该方法包括以下步骤：

将包括一个或多个标本载玻片的篮放置到容器的狭槽中，所述篮可操作为在内部、在

所述篮的底座与顶部之间、在竖直位置中包含多个标本载玻片；

通过仅接触所放置的篮中的所述一个或多个标本载玻片中的一个的一侧而不接触所

放置的篮中的任何其他标本载玻片以及从所放置的篮的所述底座处的端推动所述一个或

多个标本载玻片，从所放置的篮中的相应位置单独升高所述一个或多个标本载玻片中的一

个；

使用传感器，从所放置的篮中的已升高的标本载玻片获取信息；

在获取信息之后，降低所述已升高的标本载玻片；

在降低已升高的标本载玻片后，使所放置的篮逐步移动到所述狭槽中，其中，每步等于

所放置的篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔；

确定在每步所放置的篮中是否存在标本载玻片；以及

如果在任一步在所放置的篮中存在标本载玻片，独立地升高所存在的标本载玻片，从

所升高的存在的标本载玻片获取信息，并且在获取信息后，降低所升高的存在的标本载玻

片。

19.根据权利要求18所述的方法，其中，所述传感器包括条形码阅读器。

20.根据权利要求18所述的方法，其中，所述传感器包括第一传感器，以及确定篮中是

否存在标本载玻片包括以下步骤：用第二传感器感测标本载玻片在所放置的篮中的存在。

21.根据权利要求18所述的方法，其中，所述传感器包括第一传感器，所述方法还包括

以下步骤：用第二传感器感测所述狭槽中的所述篮的存在。
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载玻片识别传感器

技术领域

[0001] 一种组织载玻片传感器。

背景技术

[0002] 在各种环境中，为了诊断目的，需要生物标本的检查。一般而言，病理医生和其他

诊断医生从患者采集并研究样品，并且使用显微镜检查和其他装置来评价细胞级的样品。

在病理学和其他诊断过程中通常涉及大量步骤，包括采集诸如血液和组织的生物样品、处

理样品、制备显微镜载玻片、染色、检查、重新测试或重新染色、采集另外样品、重新检查样

品、以及最终提供诊断发现。在诊断过程中可能涉及许多医疗或兽医人员，包括外科医生、

抽血员或采集样品的其他操作人员、病理医生、组织学者以及处理、输送并检查样品等的其

他人员。从手术室到实验室并返回到诊断医生或外科医生的组织处理过程的复杂性在需要

每天处理、加工并检查大量样品的大型医疗环境中已经变得越来越复杂。

[0003] 组织处理过程的各种步骤已经使用仪器来自动化，各个仪器通常受专用计算机或

机载计算机化控制器控制。在一些实验室中，信息可以在自动化仪器和/或联网实验室或医

院信息系统之间共享，以便存储患者或跟踪数据。自动化仪器的一个示例是生物样品以自

动化样式固定并用石蜡浸润的自动化组织处理系统。示例性组织处理系统是可从加利福尼

亚托伦斯的樱辉胜达(Sakura  Finetek)美国有限公司购买的TISSUE‑TEK 和TISSUE‑

TEK 处理系统。自动化的另一个示例是自动化载玻片染色器和盖玻片器，它们以

自动化样式对显微镜载玻片染色并向载玻片应用盖玻片。这种自动化染色和盖玻片应用系

统的示例是可从加利福尼亚托伦斯的樱辉胜达美国有限公司购买的TISSUE‑TEK

和TISSUE‑ FILMTM组合系统以及TISSUE‑TEK 和TISSUE‑

GlasTMTM  g2组合系统。

[0004] 为了使实验室效率和患者安全最大化，经常用可以输送患者信息和/或标本处理

要求的某一形式的可读信息来标记标本。机器可读条形编码是促进许多实验室实践(包括

标本跟踪、自动化以及质量管理)的一种可读信息。

发明内容

[0005] 本发明提供了一种配置用于感测标本载玻片的设备，该设备包括：容器，该容器包

括配置用于接收篮的狭槽，该篮可操作为在内部包含多个标本载玻片；推杆，该推杆布置在

容器中，推杆具有仅接触所接收的篮中的单个标本载玻片的一侧的端，该端不接触所接收

的篮中的任何其他标本载玻片，推杆包括在所接收的篮的底座的底面下方的第一位置和在

狭槽中的第二位置；容器中的轨道，该轨道可操作为接合所接收的篮以及使所接收的篮逐

步移动到狭槽中，其中，每步等于篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔，从而利用每步

改变所接收的篮中将由推杆接触的一个标本载玻片；以及关注于狭槽的方向的传感器，该

传感器可操作为从所接收的篮中的标本载玻片获取信息。

[0006] 该设备还包括：马达，该马达耦接到推杆，并且可操作为使推杆从第一位置竖直移
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动到第二位置。

[0007] 轨道可操作为接合所接收篮的底座，并且使所接收的篮沿水平侧向移动。

[0008] 所接收的篮的底座包括沿着长度方向的多个齿和缺口的图案，相邻齿的分离足以

容纳标本载玻片的宽度，并且可操作为使所接收的篮移动的每步等于相邻齿之间的间隔。

[0009] 轨道包括皮带。

[0010] 该设备还包括马达，该马达耦接到轨道并可操作为使轨道移动。

[0011] 传感器是第一传感器，设备还包括第二传感器，该第二传感器关注于狭槽的方向，

并且可操作为检测所接收的篮的存在；以及该第二传感器可操作为检测标本载玻片在所接

收的篮中的存在。

[0012] 本发明还提供了一种配置用于感测标本载玻片的设备，该设备包括：容器，该容器

包括配置用于接收篮的狭槽，所接收的篮可操作为在内部在竖直位置中包含多个标本载玻

片；推杆，该推杆布置在容器中，推杆具有仅接触所接收的篮中的单个标本载玻片的一侧的

端，推杆包括在所接收的篮的底座的底面下方的第一位置和在狭槽中的第二位置，该第一

位置和第二位置足以将标本载玻片的部分，而不是所接收的篮中的任何其他标本载玻片，

升高至所接收的篮的顶部上方；狭槽中的轨道，该轨道可操作为接合所接收的篮以及使所

接收的篮逐步移动到狭槽中，其中，每步等于篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔，从

而利用每步改变所接收的篮中将由推杆接触的一个标本载玻片；马达，该马达耦接到轨道，

并且可操作为以预定步移动所接收的篮；以及关注于狭槽的方向的传感器，该传感器可操

作为当标本载玻片处于所接收的篮中的已升高位置时，从标本载玻片获取信息。

[0013] 该设备还包括：马达，该马达耦接到推杆，并且可操作为使推杆从第一位置移动到

第二位置。

[0014] 轨道可操作为使所接收的篮沿侧向移动到狭槽中和移出狭槽。

[0015] 轨道包括皮带。

[0016] 该设备还包括马达，该马达耦接到轨道并可操作为使轨道移动。

[0017] 传感器是第一传感器，设备还包括第二传感器，该第二传感器关注于狭槽的方向，

并且可操作为检测所接收的篮的存在。

[0018] 该设备还包括第三传感器，该第三传感器可操作为检测标本载玻片在所接收的篮

中的存在。

[0019] 传感器是条形码阅读器。

[0020] 本发明还提供了一种包括配置用于将染色应用于标本载玻片的载玻片染色器和

前述设备的载玻片染色系统。

[0021] 本发明进一步提供了一种用于感测标本载玻片的方法，该方法包括以下步骤：将

包括一个或多个标本载玻片的篮放置到容器的狭槽中，篮可操作为在内部、在篮的底座与

顶部之间、在竖直位置中包含多个标本载玻片；通过仅接触所放置的篮中的一个或多个标

本载玻片中的一个的一侧而不接触所放置的篮中的任何其他标本载玻片以及从所放置的

篮的底座处的端推动一个或多个标本载玻片，从所放置的篮中的相应位置单独升高一个或

多个标本载玻片中的一个；使用传感器，从所放置的篮中的已升高的标本载玻片获取信息；

在获取信息之后，降低已升高的标本载玻片；在降低已升高的标本载玻片后，使所放置的篮

逐步移动到狭槽中，其中，每步等于所放置的篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔；确
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定在每步所放置的篮中是否存在标本载玻片；以及如果在任一步在所放置的篮中存在标本

载玻片，独立地升高所存在的标本载玻片，从所升高的存在的标本载玻片获取信息，并且在

获取信息后，降低所升高的存在的标本载玻片。

[0022] 传感器包括条形码阅读器。

[0023] 传感器包括第一传感器，以及确定篮中是否存在标本载玻片包括以下步骤：用第

二传感器感测标本载玻片在所放置的篮中的存在。

[0024] 传感器包括第一传感器，该方法还包括以下步骤：用第二传感器感测狭槽中的篮

的存在。

附图说明

[0025] 本发明的这些和其他特征、方面以及优点将关于以下描述、所附权利要求以及附

图来变得更佳地理解，附图中：

[0026] 图1示出了设备的实施方式的顶侧立体图，该设备用于感测单个载玻片和可操作

用于嵌合在设备中的狭槽内的载玻片的篮。

[0027] 图2示出了图1的设备的顶侧立体图，其中去除了在设备的狭槽内的载玻片的篮、

容器壳体、设备的搁板和底座以及篮的柄，并且其中，篮中的一个载玻片相对于其他载玻片

升高。

[0028] 图3示出了图1的设备的顶侧立体图，其中去除了在设备的狭槽内的篮、容器壳体、

搁板、托盘、使辊旋转的马达以及设备的底座，并且图3示出了在非升高位置中坐落在篮中

的载玻片。

[0029] 图4示出了图1的设备的顶侧立体图，其中去除了在设备的狭槽内的篮、容器壳体、

搁板、托盘、使辊旋转的马达以及设备的底座，并且图3示出了在升高位置中的篮中的载玻

片。

[0030] 图5示出了去除容器壳体的、图1的设备的顶部第一侧立体图。

[0031] 图6示出了去除容器壳体的、图1的设备的顶部第二侧立体图。

[0032] 图7呈现了根据一个实施方式的、用独立传感器/阅读器感测载玻片的篮中的单个

载玻片的操作的流程图。

[0033] 图8示出了设备的另一个实施方式的顶侧立体图，该设备用于感测设备中的狭槽

内的单个载玻片。

[0034] 图9示出了用于感测多个篮中的单个载玻片的设备的另一个实施方式的顶侧立体

图。

[0035] 图10示出了内部包括载玻片识别设备的载玻片染色系统或染色器。

具体实施方式

[0036] 公开了一种用于感测标本载玻片的装置或设备。该背景下的感测包括但不限于，

对在载玻片上(诸如在载玻片上的磨砂区域或贴附到载玻片的区域的标签上)打印或以其

他方式书写的信息成像(捕捉数字图像)和/或阅读该信息。装置能够感测单个载玻片的存

在和与其有关的信息，这些载玻片可以装载到具有一个或多个载玻片(例如，10个载玻片、

20个载玻片)的载玻片篮中。在一个实施方式中，该设备或装置包括：容器，该容器包括用于
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接收载玻片篮的狭槽，篮可操作为在内部包含若干标本载玻片；推杆，该推杆布置在容器

中，并且具有接触所接收的载玻片篮中的单个载玻片的边缘的端，其中，推杆包括在所接收

的载玻片篮的底座的底面下方的第一位置和狭槽中的一个第二位置或多个第二位置；以及

容器中的轨道，该轨道可操作为接合所接收的载玻片篮以及使所接收的载玻片篮逐步移动

到狭槽中，其中，每步等于篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔，从而利用每步改变所

接收的载玻片篮中将由推杆接触的一个标本载玻片。该设备或装置还包括传感器(例如，至

少一个传感器)，诸如照相机或条形码阅读器或其他装置阅读器，该传感器关注于狭槽的方

向，并且可操作为从所接收的载玻片篮中的载玻片获取信息。

[0037] 还公开了一种配置用于感测标本载玻片的设备，该设备包括：容器，该容器包括配

置用于接收篮的狭槽，所接收的篮可操作为在内部在竖直位置中包含多个标本载玻片；推

杆，该推杆布置在容器中，推杆具有仅接触所接收的篮中的单个标本载玻片的一侧的端，推

杆包括在所接收的篮的底座的底面下方的第一位置和在狭槽中的第二位置，该第一位置和

第二位置足以将标本载玻片的部分，而不是所接收的篮中的任何其他标本载玻片，升高至

所接收的篮的顶部上方；狭槽中的轨道，该轨道可操作为接合所接收的篮以及使所接收的

篮逐步移动到狭槽中，其中，每步等于篮中的标本载玻片的相应位置之间的间隔，从而利用

每步改变所接收的篮中将由推杆接触的一个标本载玻片；马达，该马达耦接到轨道，并且可

操作为以预定步移动所接收的篮；以及关注于狭槽的方向的传感器，该传感器可操作为当

标本载玻片处于所接收的篮中的已升高位置时，从标本载玻片获取信息。

[0038] 进一步公开了一种用于感测标本载玻片的方法。该方法包括以下步骤：将包括一

个或多个载玻片的载玻片篮放置到容器的狭槽中；通过仅接触所放置的篮中的所述一个或

多个标本载玻片中的一个的一侧而不接触所放置的篮中的任何其他标本载玻片以及从所

放置的篮的底座处的端推动所述一个或多个标本载玻片中的所述一个，从所放置的篮中的

相应位置单独升高一个或多个标本载玻片中的所述一个；使用传感器，从所放置的篮中的

已升高的标本载玻片获取信息；在获取信息之后，降低已升高的标本载玻片；在降低已升高

的标本载玻片后，使所放置的篮逐步移动到狭槽中，其中，每步等于所放置的篮中的标本载

玻片的相应位置之间的间隔；确定在每步所放置的篮中是否存在标本载玻片；以及如果在

任一步在所放置的篮中存在标本载玻片，独立地升高所存在的标本载玻片，从所升高的存

在的标本载玻片获取信息，并且在获取信息后，降低所升高的存在的标本载玻片。

[0039] 图1示出了用于感测标本载玻片的设备的实施方式。设备100包括容器或壳体110，

该容器或壳体在该实施方式中由独立单元来表示，该独立单元适于放置在处于诸如载玻片

染色器(诸如TISSUE‑TEK  PLUS载玻片染色器)附近的位置处的桌面或工作台

上。布置在容器110中的是狭槽120，该狭槽具有可操作为在内部接收载玻片篮的维数。容器

110在内部还包括传感器(例如，至少一个传感器)，该传感器感测、阅读或捕捉篮中的载玻

片或各个载玻片的图像或从其获取信息。

[0040] 图1还示出了可操作用于保持若干载玻片的代表性的载玻片篮。标本或显微镜载

玻片通常是通常为75毫米长*26毫米宽(例如，3英寸长*1英寸宽)且具有大约一毫米厚度的

薄平片玻璃。在该代表性实施方式中，载玻片篮210是可从樱辉胜达美国有限公司购买的10

载玻片或20载玻片TISSUE‑TEK 载玻片篮。在该实施方式中，载玻片篮210包括限

定篮的长度尺寸的相对的侧壁220A和220B以及限定篮的宽度尺寸的相对侧壁225A和225B。
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载玻片篮210还包括所有侧壁与其连接的底座230。相对的侧壁220A、220B、225A和225B以及

底座230共同限定载玻片可以竖直纵向地在内部定位到其中的载玻片篮的内部体积(站立

位置)。在一个实施方式中，侧壁225A与侧壁225B之间的尺寸(例如，侧向尺寸)足以在小的

额外侧间距的情况下在内部容纳载玻片的宽度(例如，25mm(一英寸))。在一个实施方式中，

侧壁225A和侧壁225B由在高度篮210的中点上方或处或附近的相对的侧壁支架235A和235B

以及在篮210的顶部240处的相对的侧壁支架237A和237B来限定。在一个实施方式中，相对

的侧壁支架235A‑235B以及相对的侧壁支架237A‑237B中的每一个具有沿着它们的长度(z

方向)的齿和缺口的图案，其中齿和缺口在各侧上对齐。图1示出了在相对的侧壁支架237A

中包括缺口245和齿250的篮210(参见小图)。类似的齿和缺口布置在支架235A、235B以及

237B中。载玻片篮210的底座230包括沿着长度方向(z方向)的相对搁板251，其中各个搁板

251具有多达几毫米的宽度或x尺寸，在载玻片定位在载玻片篮210中时，载玻片可以接触在

各个搁板上。各个搁板251还包括若干齿252，这些齿与侧壁支架235A、235B、237A以及237B

中的齿250对齐，并且沿y方向上突出到载玻片篮210的内部体积中。齿252可以用来保持在

载玻片篮中容纳的多个载玻片290在载玻片篮210的底座处分离。搁板251还包括在与载玻

片篮210的内部体积相对的侧上的齿253和齿252。如下面描述的，齿253用于与轨道相互作

用，以使载玻片篮210移动到设备100中和移出设备100。在该实施方式中，齿253具有顶点延

伸远离载玻片篮210的内部体积的三角形状。齿253的三角形状提供篮210到设备100的轨道

的嵌入和释放。

[0041] 在一个实施方式中，篮210的体积215具有适于在内部包含载玻片的x方向的宽度，

使得载玻片将嵌合在缺口245内，并且在任一侧上由齿250沿z向分离并保持。这样，多个载

玻片290可以在不与彼此接触的情况下沿长度方向(从篮210的底座230到顶部240的长度方

向)定位在载玻片篮210中。各载玻片290相对于载玻片的长度方向竖直(y轴)堆叠，使得在

图1中，各载玻片的一端从载玻片篮210的顶部240突出。在该实施方式中，载玻片具有比载

玻片篮210的高度大的长度尺寸。载玻片篮210在顶部240处开口，以允许载玻片延伸超过载

玻片篮210的顶部240。

[0042] 仍然参照图1的篮210，在该实施方式中，篮210还包括由臂275支撑的柄270，这些

臂分别连接到前壁220A和后壁220B。在该实施方式中，臂275借助枢轴板连接到载玻片篮

210的前壁220A和后壁220B，使得它们可以如图例示的沿圆形方向从篮上方向侧摆动到90

度。在一个实施方式中，前壁220A和后壁220B各包括厚度足以停止臂275的旋转的肩部突起

285。沿顺时针方向，肩部突起285使臂以近似90度停止，并且沿逆时针方向，肩部突起285使

臂以近似45度旋转停止。再次参照设备或装置100，在一个实施方式中，壳体110包括侧开口

130，该侧开口被定位为在篮210被接收在容器120中时容纳穿过其的臂275。

[0043] 在一个实施方式中，篮210旨在用手或机器坐落在容器100的搁板125上。搁板125

在内部包括轨道，以使篮210自动移动到容器100的狭槽120中和移出该狭槽。当坐落在搁板

125上时，篮210的柄270定位在篮210的侧处，使得臂275和柄270可以定位在在容器110的载

玻片上在开口130中。

[0044] 图2示出了成像设备100和布置在容器120中的篮210的实施方式的顶侧立体图，其

中成像设备的壳体110和搁板125被去除，篮210的柄270被去除。参照图2，在该实施方式中，

在壳体110内部穿过容器120的是用虚线示出的托盘310。在该实施方式中，托盘310包括连
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接到底座的相对的侧壁，该底座定位在容器120内的搁板125下方。托盘310有代表性地是较

薄的铝材料。托盘310的侧壁从其底座垂直凸出并隔开，以容纳篮210。篮210包括在其相对

侧上的侧壁支架235A和侧壁支架235B。在一个实施方式中，侧壁支架235A和235B是箭头形

状，箭头的尖端向外指向(远离篮210)。这样，在一个实施方式中，托盘310的侧壁的形状容

纳侧壁支架235A和235B的形状，使得篮210嵌合在托盘310内。

[0045] 在一个实施方式中，托盘310的底座具有贯穿其长度中的大部分的开口。布置在开

口内的是诸如塑料皮带的皮带或轨道320。在一个实施方式中，皮带320布置在辊325A和辊

325B上。辊325A和325B在一个实施方式中被分开近似托盘310的长度的距离。在一个实施方

式中，辊325A和辊325B中的每一个具有限定它们的圆周的若干相等隔开的齿。皮带320的一

侧(面向辊325A和325B的侧)具有可操作为与辊上的齿紧密配合的类似隔开的齿。在一个实

施方式中，辊和皮带320上的齿的间距与篮210中的缺口245之间的间距类似，使得皮带可以

使篮210逐缺口245地停止到狭槽120中和离开狭槽120。在一个实施方式中，辊325B用杆或

轮轴332的方式连接到马达330。在一个实施方式中，马达330是可操作为使辊325B旋转的电

动步进马达。辊325A布置在轮轴333上，并且可在上面旋转。

[0046] 图2还示出了用于抬升篮210中的单个载玻片的机动化组件。设备在该实施方式中

包括U形推杆350，该推杆350的竖直凸出物的一端被定位为在托盘310的底座的开口内并穿

过开口且在篮210的底座230中竖直移动。推杆350的另一个竖直凸出物被定位在托盘310的

外部。连接杆360在一端处连接到推杆350，并且在第二端处连接到L形旋转臂370。旋转臂

370借助杆382连接到马达380。在一个实施方式中，马达380是可操作为使杆382旋转的电动

马达。杆382的旋转使旋转臂370旋转。旋转臂370枢转地连接到连接杆360，并且旋转臂370

的旋转使连接杆360上下移动。连接杆360的上下移动转移到推杆350，该推杆本身随着马达

380的旋转上下移动。向上移动使推杆350的竖直臂前进到篮210中和离开篮(前进到篮的底

座中和离开该底座)，以相对于载玻片的一端坐落在篮210的底座处的位置竖直(Y向)抬升

篮210中的单个载玻片(载玻片290)。在从篮210抬升单个载玻片(载玻片290)时，载玻片的

区域2901露出并且可以由传感器401感测(例如，成像)。在期望载玻片信息的多个感测的情

况下(诸如其中，在载玻片标签上或在载玻片标签区域中存在两个条形码且要感测每个

码)，马达380可以使推杆350的竖直臂前进到第一竖直位置，使得可以由传感器401感测第

一条形码，然后使推杆350的竖直臂前进到第二竖直位置，使得可以由传感器401感测第二

条形码。该示例中的在载玻片标签或载玻片标签区域上的两个条形码可以被定位为使得第

一条形码最靠近载玻片的端(如观察的顶端)，并且第二条形码在第一条形码下方。使推杆

350的竖直臂前进到第一和第二竖直位置可以将第一和第二条形码放置在传感器401的视

线内。

[0047] 图3和图4示出了去除容器110、托盘310以及马达330的设备100的顶侧立体图，并

且示出了篮210中的载玻片的抬升和返回。参照图3和图4，附图示出了包括由侧向凸出物

3503分离的竖直凸出物3502和竖直凸出物3504的推杆350。在该实施方式中，推杆350的竖

直凸出物3502具有可以容纳在篮210内(例如，穿过篮210的底座230中的开口)的宽度和近

似等于载玻片290的厚度且不厚于缺口245的宽度的厚度。图3示出了在篮210之下(在篮的

底座之下)的推杆350的竖直部分3502以及倚靠在篮210的底座230处的狭槽中的载玻片

290。在图3中，旋转臂370处于下部位置中。图4示出了在上部位置中的旋转臂370。通过使旋
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转臂370从下部位置移动到上部位置，连接杆360使推杆350向上抬升在12mm至25mm(0.5英

寸至1英寸)量级上的代表距离。随着推杆350被抬升，推杆350的部分3502进入篮210，并且

推挤载玻片290的端并向上推动载玻片290，使得载玻片290的端不再与篮210的底座230相

邻或接触。推杆350的竖直移动由线性导轨385引导。载玻片290相对于可能嵌套在篮210中

的其他载玻片处于在篮210外部具有更大长度部分的上部位置中。载玻片的部分2901可以

由如上所述的传感器来感测(成像)。

[0048] 图5和图6示出了去除壳体110的设备100的相对侧视图。在该实施方式中，设备的

底部或底座包括代表性地示出为具有矩形板形状的底座150。从底座150垂直凸出的是支架

160，该支架在该实施方式中也具有矩形板形状。布置在支架160上的是轨道125和托盘310

(以虚线示出)。在托盘310的一端处从托盘310上方的支架160凸出的是基架170。传感器401

安装在基架170上。图5和图6还示出了设备100内的若干检测传感器。图5示出了安装在底座

150和支架160上的检测传感器335。在一个实施方式中，检测传感器335是诸如通过在最低

位置处在推杆处投射光束来感测推杆350的竖直位置的光电传感器。当推杆350竖直移动

时，光束不再投射在推杆处，并且传感器检测或感测这种变化。图5和图6还示出了适于从升

高的载玻片获取信息(例如，适于阅读和/或捕捉图像)的传感器401，诸如条形码阅读器或

照相机(例如，电荷耦接装置(ccd)照相机)。可以是与传感器401(例如，条形码阅读器、照相

机等)相同类型或不同类型的第二传感器也可以存在，例如，以堆叠布置定位在传感器401

上方或下方，以提供各载玻片的另外感测。传感器401之外的传感器可以用于在载玻片标签

上或载玻片标签区域中存在多个条形码的情形下感测与传感器401分离的条形码。另选地，

传感器401可以用于感测在载玻片上的条形码，并且传感器401之外的附加传感器可以用于

捕捉载玻片标签的图像。

[0049] 图6示出了检测传感器340，该检测传感器在一个实施方式中是通过发射水平穿过

托盘310中的开口的光来检测篮210的位置的光电传感器。检测传感器340可操作为检测托

盘310中的篮位置以及篮210中的载玻片的存在。在一个实施方式中，安装在检测传感器340

上或与其相邻的是检测传感器345。检测传感器345在一个实施方式中是光电传感器，该光

电传感器投射水平穿过托盘210中的开口的光，以指示篮的存在。检测传感器345在一个方

面中用来检测篮的存在和篮的尺寸(例如，长度)。在设备可操作为容纳不同尺寸的篮(例

如，10载玻片篮、20载玻片篮)的实施方式中，检测传感器345用于检测篮的类型。检测传感

器345可以用于在检测传感器345检测到篮的存在时开始设备100的操作。开始操作可以包

括向马达330信号通知激励并旋转辊325B，以使篮210移动。设备100可以在内部包括处理器

或控制器，该处理器或控制器可操作为或被配置为接收或收集来自检测传感器(检测传感

器335、检测传感器345)的信号，并且指导马达(马达330、马达380)的操作和传感器401的操

作。

[0050] 图7呈现了设备100的操作方法的实施方式的流程图。方法400在或可以在通过例

如将包含一个或多个载玻片的载玻片篮放置在搁板125上将载玻片篮装载到设备中之后开

始(块410)。如果篮具有诸如柄270的柄(参见图1)，则可以对齐或去除柄，使得载玻片篮将

嵌合在设备中。在一个实施方式中，将篮210的柄270从头顶上方位置旋转90度，使得当篮

210前进到容器或设备100的开口120中时，柄270将穿过开口130突出到设备外部。

[0051] 一旦篮被放置在设备100的搁板125上使得它在皮带320的部分上方，则皮带320接
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合在篮的底座处的齿(齿250)，并且检测传感器345检测篮的存在(块420)。然后皮带320可

以通过马达330自动(例如，响应于检测传感器345向马达330发送信号)前进，并且篮210前

进到容器110的容器狭槽120中(块430)。随着篮210前进到狭槽120中，检测传感器340检测

篮210中的载玻片的存在(块440)，启动马达380，并且向上驱动推杆350，以抬升篮210中的

载玻片350(块450)。检测传感器335感测推杆350的前进。来自检测传感器335到传感器401

的信号将警告被升高的载玻片，这允许传感器401接着感测与被升高的载玻片有关的信息

(例如，阅读、成像)(块460)。在感测之后，将载玻片降到篮210中(块470)，然后由马达330使

皮带320前进，以使篮210前进，直到检测传感器340检测到篮210中的另一个载玻片为止。如

果检测到载玻片，则升高并感测载玻片。

[0052] 在一个实施方式中，设备包括协调马达330和马达380的移动的处理器或控制器。

处理器或控制器可操作为从检测传感器335、检测传感器340以及检测传感器345中的每一

个接收或检索信号。处理器在一个实施方式中是硬接线的，或者在内部包含具有非暂时性

机器可读指令的存储器，这些指令在执行时，使得推杆350被升高，并且使得传感器401检测

(例如，阅读、成像)由推杆350升高的载玻片。可执行指令还包括如下指令：这些指令使推杆

350且然后使步进马达380下降一距离，以将推杆350定位在篮210中的另一个载玻片位置下

方。可执行指令还包括将马达330操作为使篮210前进到狭槽120中的指令和在由传感器401

单独感测篮中的所有载玻片时从狭槽120弹出篮210的指令。

[0053] 在一个实施方式中，传感器401连接到实验室信息系统(LIS)，该LIS是记录、管理

并存储用于临床实验室的数据的软件系统。在传感器401例如是条形码阅读器或扫描仪的

情况下，传感器401可操作为阅读并可选地记录打印在载玻片上(例如，载玻片标签或载玻

片的磨砂区域上)的条形码。该信息可以包括但不限于患者数据(姓名、入院医生、排序部

门、标本类型等)和染色或用于载玻片上的标本的其他协议(例如，登记入册号)。由传感器

401阅读的信息可以发送到LIS，以允许系统跟踪载玻片，而且顺序执行用于标本的任意所

需染色协议或其他制备协议。应该理解，条形码阅读器或扫描仪是可操作为感测来自载玻

片的信息的传感器的一个示例。在另一个实施方式中，传感器401可以是照相机或其他阅读

器(例如，射频识别(RFID)阅读器)。

[0054] 在上述实施方式中，公开了一种设备，该设备具有将一个篮容纳在狭槽中的能力，

该狭槽使篮在设备的容器内移动。图8示出了在露出篮的情况下用于感测单个载玻片的设

备的另一个实施方式。设备500还包括感测(例如，成像、阅读)与载玻片有关的信息的露出

的传感器。在另一个实施方式中，设备具有容纳多个篮的能力。图9示出了包括分别用于三

个篮的能力的实施方式。设备600在一个实施方式中包括多个轨道、皮带马达、检测传感器

以及一个或多个载玻片感测(例如，阅读、成像)传感器。

[0055] 在一个实施方式中，设备100、设备500或设备600可以起实验室中的单独单元(独

立单元)的作用。在另一个实施方式中，载玻片识别或感测设备可以构成多模块系统的部件

或模块。一个示例是作为载玻片染色系统或染色器一部分的载玻片识别或感测设备。图10

示出了染色器的代表示例，该染色器可以类似于可以是TISSUE‑TEK 和TISSUE‑

FILMTM组合系统以及TISSUE‑TEK 和TISSUE‑ GlasTMTM  g2组合系统的

一部分的TISSUE‑TEK 染色器，所述组合系统可从加利福尼亚托伦斯的樱辉胜达
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美国有限公司获得。染色器700包括：若干储存器710，各储存器包含特定试剂；和机器人组

件720，该机器人组件可操作为跨染色器沿x、y以及z方向输送载玻片的一个或多个篮，并且

从期望的储存器710存放和去除一个或多个篮。在示例中，在染色器700中执行用苏木精和

曙红(“H&E”)的染色，因此除了储存器包含例如福尔马林或包括其他染色剂的其他试剂之

外，储存器710中的一个可以包含苏木精和其他曙红。染色器700还包括载玻片识别设备

750，该载玻片识别设备布置在染色器700中，在可由机器人组件720接近的染色器的区域

中。在该示例中，载玻片识别设备750可以与图9中的设备600类似，并且具有用于容纳载玻

片的相应篮的、在设备的容器或壳体中的三个狭槽760A、760B以及760C。在载玻片识别设备

的壳体内的可以是轨道、皮带、马达、推杆以及传感器，这些传感器包括与狭槽760A、760B以

及760C中的每一个分别关联的载玻片感测(例如，阅读、成像)传感器。机器人组件可操作为

抓住载玻片的三个篮(篮715A、篮715B以及篮715C)，并且一次输送三个篮。在一个操作中，

一旦篮715A、篮715B以及篮715C被装载在染色器700中的区域中，则由它们的柄抓住三个

篮，并且由机器人组件720输送到在载玻片识别设备750上方的区域。然后由机器人组件720

将篮下降到载玻片识别设备750中的相应狭槽中(例如，篮715A下降到狭槽760A中，篮715B

下降到狭槽760B中，并且篮715C下降到狭槽760C中)。然后由机器人组件720释放单独的篮，

并且将其移动到载玻片识别设备750中。然后可以感测(例如，阅读、成像)与在各篮中的各

载玻片关联(例如，打印、标记在载玻片标签区域中)的载玻片信息。在各篮中的各载玻片的

感测之后，在狭槽中露出篮715A、篮715B以及篮715C，以便由机器人组件720拾取。机器人组

件720可以拾取三个篮，并且将篮输送到特定储存器710，以便染色。虽然被描述为之前的载

玻片染色，但由载玻片识别设备750进行的单个载玻片的感测可以在载玻片已经被染色之

后或在组合染色和盖玻片系统的情况下在应用盖玻片之后执行。

[0056] 图10描述了包括载玻片识别或感测设备模块的染色系统或染色器。理解，载玻片

识别或感测设备还可以是病理学或组织学环境中的其他仪器的模块。这些仪器包括但不限

于，预先染色系统(原位杂交(ISH)系统)、盖玻片系统以及载玻片存储系统。

[0057] 在上面的描述中，为了说明的目的，已经阐述了大量具体细节，以便提供实施方式

的彻底理解。然而，将对本领域技术人员显而易见的是，一个或多个其他实施方式可以在没

有这些具体细节中的一些的情况下实践。所述的特定实施方式不被提供为限制本发明，而

是例示它。本发明的范围不由上面提供的具体示例确定，而是仅由下面的权利要求确定。在

其他情况下，为了避免使描述的理解模糊，以框图形式或不详细地示出公知结构、装置以及

操作。在被认为适当的情况下，在附图当中已经重复附图标记或附图标记的末端部分，以指

示可以可选地具有类似特性的对应或类似的元件。

[0058] 还应理解，贯穿本说明书对“一个实施方式”、“实施方式”、“一个或多个实施方

式”、或“不同实施方式”的引用例如意指特定特征可以被包括在本发明的实践中。类似地，

应理解，在说明书中，为了精简本公开并辅助理解各种发明方面的目的，各种特征有时在单

个实施方式、附图或其描述中分组在一起。然而，本公开的该方法不被解释为反映本发明需

要比在各权利要求中明确叙述的更多特征的意图。相反，如以下权利要求反映的，本发明的

方面可以在于少于单个所公开实施方式的所有特征。由此，在此将在具体实施方式以后的

权利要求明确并入到该具体实施方式中，各权利要求独立作为本发明的单独实施方式。
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