
Laboratóriumi robotok 

Ebben a fejezetben kapcsolódunk egyik előző dolgozatunkhoz,
amelyben az analitikai kémia miniatürizálását és az automatizá-
lás legújabb eredményeit ismertettük, de robotok és robotika nél-
kül [6]. A mostani munka azonban kiterjed a kémia összes, illet-
ve a kémiai kutatás lehetőleg minden olyan területére, amelyben
laboratóriumi robotokat alkalmaznak, illetve alkalmazhatnak.
Ilyenek elsősorban azok a kémiai műveletek, amelyekben na-
ponta megismétlendő nagyszámú kémiai sorozatvizsgálatot és
-mérést – nagy átbocsátóképességű szűrést – végeznek, amelyet
az angol nyelv HTS-ként (azaz High Throughput Screening-ként)
tart számon, például a környezetvédelemben, a klinikai labora-
tóriumi mérések, a mezőgazdasági és élelmiszer-vizsgálatok, a
kémiai és gyógyszerkémiai vizsgálatok és szintézisek során. Úgy
gondolják, hogy az egyesült államokbeli Unimation Inc. által
1961-ben szabadalmaztatott [7], majd Unimate néven gyártott
ipari robotok voltak az első ilyen szerkezetek. Az általuk kiváltott
ipari forradalom nyomán a kompakt mikroprocesszorokkal ve-
zérelt és 1981-ben az egyesült államokbeli Zymark cég által első-
nek gyártott laboratóriumi robotok az iparihoz hasonló forradal-
mat hoztak létre a laboratóriumi vizsgálatokban [8,9]. A roboti-
zált laboratóriumi egységeket általában deck, platform vagy kon-
figuráció néven tartják számon. Ezek az egységek természetesen
számos elemből, műszerből (műszerdarabból) állhatnak össze, de
összetételük lényegében folyadékkezelő és -továbbító, keverő, tá-
roló, centrifugáló, melegítő, optikai és/vagy elektrokémiai, inku-
báló stb. műveleteket végezni képes műszerekre és legfőképpen

Előszó 

Első megközelítésben figyelembe kell vennünk az „automata”
(önműködő) és a „robot” szavak fogalmi rokonságát. Az auto-
mata a görög „spontán”-t, „önműködő”-t jelentő automatosz
(αυτοµατος) szóból származik. A „robot” szót [1–3] a cseh
Karel Čapek használta először 1921-ben megjelent Rossum Uni-
versal Robots (R.U.R.) című színdarabjában. A szó cseh, szlovák
és lengyel nyelven szolgamunkát, oroszul munkát jelent. Állító-
lag Čapek eredetileg a cseh labori (dolgozók) szót akarta hasz-
nálni, de az nem igazán tetszett neki, így Józef bátyja javaslatára
választotta a robotot. A továbbiakban itt mindig a robot fogalmát
használjuk olyan értelmezésben, ahogyan az az automatizálást
szolgálja, és ahogyan a következőkben definiáljuk. 

Bevezetés 

Definíciószerűen robotnak tekintünk egy kinematikai értelem-
ben használt, különböző számú szabadságfokokkal rendelkező,
általában elektromos vagy más energiaforrással működtetett
szerkezetet (gépet), amely előzetes programozás alapján képes
különböző feladatok végrehajtására. Ez történhet közvetlen em-
beri irányítással, de egy robot önállóan is végezheti a munkáját
számítógépes felügyelet alatt [4,5]. Robotokat általában olyan
munkákra, feladatokra vesznek igénybe, amelyek túl nehezek
vagy túl veszélyesek az ember számára, vagy egyszerűen túl egy-
hangúak, de nagy pontossággal végrehajtandók, és amiket egy
robot az embernél sokkal nagyobb biztonsággal és megbízható-
sággal képes elvégezni. 

Robotikának nevezik a technológiának azt az ágát, amely ro-
botok tervezésével, építésével, működtetésével, valamint ezek el-
lenőrzésére, érzékelési visszacsatolására és információfeldolgo-
zására hivatott számítógépes rendszerekkel foglalkozik. Valószí-
nűnek tartjuk, hogy a robot fogalma sokak képzetében a robo-
tok humanoid (ember alakú), illetve antropomorf változatát veti
fel, ezért már itt említjük, hogy e dolgozatban ezekre nem térünk
ki. Ugyanez vonatkozik a robotika három alaptörvényére is (ro-
bot-ember kapcsolat).

A robotokkal és a robotikával általában könyvtárnyi szakiro-
dalom, vagy pontosabb adattal, több tízezer tételnyi internet cím-
anyag foglalkozik. Ezért a témát most kizárólag a kémiai vonat-
kozásokra, a kémiából eredő, illetve a kémiát és a kémiai kuta-
tást érintő és szolgáló területekre szűkítettük. 
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1. ábra. Robotkarok konfigurációs tipológiája [8] (kiegészítve)



robotkarokra vonatkozik. Ilyen karok konfigurációs tipológiáját
az 1. ábra mutatja be. Az ábra szemlélteti az elektromos energiá-
val üzemeltethető mechanikus robotkarok mozgásirányát, távol-
sági hatáskörét és 3D mozgásterét. A robotkarok a főtengelyük
konfigurációjában különböznek a legmarkánsabban. A rotációs
és transzlációs csuklók közvetlen sorba rendezhetősége révén
ezeket kinematikai láncnak is tekinthetjük. Ilyen értelemben öt
robotkartípust, azaz karteziánus, hengeres, szférikus és úgyne-
vezett artikulált, azaz vízszintes és függőleges csuklókaros robo-
tokat különböztetünk meg attól függően, hogy milyenek a se-
bességi, ismétlődési, pontossági, mozgástéri és súlyhordozási fel-
adat szabta követelmények. 

A karteziánus robotkarok három lineáris szabadságfokkal (X,
Y, Z) rendelkeznek, de a karok forogni nem tudnak. Ezek meg-
felelő programozással alapvetően laboratóriumokban, folyadék-
kezelési, mintavételi, illetve pipettázási feladatokat látnak el lon-
gitudinális mozgástérben.

A hengeres robotkarokat négy szabadsági fokkal: alapban
forgás, csuklóforgás, fel-le mozgás és oldalmozgás lehet hasz-
nálni. 

Az 1. ábrán nem szereplő, úgynevezett együttes (joint) karos
robotokat a legtöbb szabadsági fokú mozgási lehetőség jellemzi:
váll, könyök, csukló, bólintó-forgó, lengőalapú. Megfelelő prog-
ramozással bonyolult konfigurációk működtetése is megvalósít-
ható, és erről alapos leírások is rendelkezésre állnak [9–12]. A
részletek vázolására ezen a helyen nem nyílik lehetőség, de rövi-
den szót kell ejteni a konfigurációkat vezérlő számítógépes szoft-
verekről és szoftvermodulokról, amelyek képesek koordinálni az
1. ábrán bemutatott komplex robotkar-mozgásokat. Szoftvermo-
dul alatt általában olyan újraalkalmazható és független szoftver-
komponenseket értenek, amelyek a konfigurációk bizonyos funk-
cióinak ellátására alkalmasak. Egy modul összhangban dolgoz-
hat más modulokkal és együttesen összetett feladatok megoldá-
sára is alkalmasak lehetnek [13–17]. 

A laboratóriumi robotizált műveletek egyik leggyakrabban
igénybe vett változataként, mint említettük, a folyadékmozgatást,
folyadékkezelést és -adagolást, illetve a pipettázást említhetnénk.
Általános ismertetésként pipettázórobotot mutatunk be a 2.a
ábrán [18]. A folyadékkezelést, -mozgatást, -tárolást általában kü-
lönböző méretű kémcsövekben és más laboratóriumi edényekben
végzik, de itt feltétlenül, kiemelten és hangsúlyozottan említést
kell tennünk egy világraszóló magyar találmányról, a laboratóri-
umi mikrolemezről, amivel jelen szerző egy másik dolgozatban
már foglalkozott [19]. A Takátsy Gyula inframikrobiológus által
az 1950-es években megalkotott és a hatvanas években feltalált,
de nem megfelelően szabadalmaztatott Mikrotitrátor berendezés
tartozékának számító mikrolemezek [20] azóta is világszerte a la-
boratóriumi folyadékkezelés egyszerű, hatékony, gazdaságos és
célszerű eszközei – a modern mozgókaros laboratóriumi robot-
konfigurációk csaknem mindegyikének nélkülözhetetlen velejá-
rói, komponensei. Egészen röviden, a mikrolemez egy téglalap
alakú öntött vagy préselt műanyag lap, amiben alapvetően nyolc
sorban tizenkét (azaz összesen 96) henger alakú mélyedés van ki-
képezve, de 384 és 1536 mélyedéssel ellátott mikrolapokat is elő-
állítottak (2.b–c ábra). A mikrolapok kémcsöveket helyettesí-
tendő üregeiben a laboratóriumi folyadékkezelést [21–24], keve-
rést, reagáltatást, melegítést, hűtést, optikai színmérést, de más
analitikai értékelést, egyedi vagy sorozatmérést milliliternyi, il-
letve mikroliternyi folyadéktérfogatoknál és sorozatvizsgálatok-
nál is (array) egyaránt el lehet végezni. 

A 2.d ábra olyan laboratóriumi robotrészt mutat be, amely a
robotegyüttesekben a mikrolapokat a sorozatvizsgálatok során
műveletről műveletre (pl. adagolás, keverés, hőkezelés stb., végül
mosás, tisztítás, szárítás) mozgatja. A laboratóriumi robotok va-
lószínűleg egyik leggyakrabban alkalmazott változata az, ame-
lyik vízszintes, illetve függőleges csuklós karral működik. A 3.
ábra ilyen példát mutat be. A négy szabadságfokkal rendelkező
kart az ábra hengeres konfigurációkban ábrázolja. A 4.a–c ábra
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2. ábra. a) Folyadékkezelő mikro-
lapokkal működő karteziánus 
pipettázórobot [25]. b) 96 üreges
mikrolap és pipetták [26]. c) 96,
384 és 1536 üreggel ellátott mikro-
lapok [19]. d) Mikrolaptornyokat 
mozgató segítőrobot [28]

a)

c)

d)

b)



egy decket csuklós karú karteziánus mozgásirányú robotkonfi-
gurációként mutat be. 

Helyváltoztató robotok 

Helyváltoztató robotnak nevezhetünk minden olyan robotberen-
dezést, amely valamilyen formában és közegben egy adott pont-
ról, valamilyen irányban, különböző távolságokra el tud mozog-
ni, távolodni. A helyzetváltoztatás újabb mozgási szabadságfokot
biztosít a robotoknak, ami változatosabb feladatokat, valamint
hasonló vagy más szerkezetetekkel való kölcsönhatásokat tesz le-
hetővé. A mozgáshoz három közeg jön számításba, amin vagy
amiben a helyváltoztató robotok kifejthetik tevékenységüket: ta-
laj, levegő és víz. Mindhárom közegre kifejlesztettek olyan robo-
tokat, amelyek ezekben a közegekben távvezérelve vagy előre be-
programozott módon különböző feladatoknak eleget tudnak ten-
ni. Ezeket a robotokat rájuk szerelt vagy beléjük épített kémiai
érzékelőkkel, szenzorokkal látják el olyan helyeken, anyagokkal
való mérésekre, amelyek megközelítése, kezelése az emberre koc-
kázatot jelentenének. A kémiai szenzorok számos változata jöhet
a fentiek szerint számításba [35] a spektroszkópiát, az elektro-
kémiát, a radioaktivitást stb. beleértve, de ezekkel itt külön nem
foglalkozunk. Ezzel szemben említést kell tennünk a levegőben
és vízben mérendő környezetszennyezők, illetve különböző for-
rásokból eredő szennyezések robotikai megközelítéséről. Földi te-
repek megközelítésére kerekekre, illetve hernyótalpas robotokra
szerelt szenzorokat vettek igénybe (5.a ábra) [36].

Vizes közegben hal formájú és úszó mozgásformát követő
szenzorokkal ellátott robotokat, illetve a lassú mozgású vízi rá-
kokra emlékeztető rákmobilitású berendezéseket alakítottak ki
(5.b–c ábra) [37]. Hasonló módon és elképzelés alapján szület-
tek különböző méretű és kialakítású repülő robotok, amelyeket
kémiai szenzorokkal láttak el  (5.d–e ábra). A legutóbbinál kü-
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lön érdekesség, hogy – szintén állatvilági sugallatra – a repülő ro-
bot indítására a robotikus szöcskeugrást vették alapul a szen-
zorral ellátott apró légi jármű levegőbe emelkedéséhez. 

A fent említett robotok által főleg vízben és/vagy levegőben
eredményesen keresett, szennyező és más káros anyagokból ki-
alakuló szennyező csóvák detektálására [38], illetve lokalizálására
fluidmechanikai tényezőket is messzemenően tekintetbe kellett
venni. Ez irányban megoldást ígér és ígért megfelelő guruló,
úszó, repülő robotrajok bevetése. [37] 

Pneumatikus működtetésű, lágy karú robotok 

A fentebb leírt robotok elektromos működtetésű kemény robot-
karokkal látták el feladatukat. Külön említést érdemelnek azok a
szerkezetek, amelyek a biomimetikát vagy mimikrit [42] veszik
igénybe a robotok mozgatásához. Biomimetikának tekintik a ter-
mészet modelljeinek, elemeinek és rendszerének utánzását komp-
lex emberi problémák megoldására. Ezeknek a modelleknek az
eredete elsősorban az állatvilágban lelhető fel, például az állatok
szárnyai, lábai és más mozgási tulajdonságai (például kúszás)
lágy vagy merevített helyzetben. De tipikus karszerű aktuátornak
tekinthetők az evolúció során kialakított izmok is. Jelenleg nin-
csenek még olyan szerkezetek, amelyek teljesen utánozni tudnák
az izmok funkcióit és mozgatási teljesítményét. 

Pneumatikusan működtetett lágy (rugalmas) robotok alkal-
masnak mutatkoztak különböző geometriai formájú tárgyak
markolására és mozgatására makro-, mikro- vagy nanoskálán
[41]. Különböző rugalmasságú anyagokból (például polimerek) ál-
ló szerkezetek alkalmasak számos érintésre kényes vagy törékeny
tárgy, például élelmiszerek (tojás, gyümölcsök) simulékony, lágy
markolására. Említésre érdemes egy elasztomerek pneumatikus
csatornáiból kialakított konstrukció használata aktuálásra (moz-
gatásra) gömbszerűen vagy hurkaszerűen felfújható formában.

KITEKINTÉS

3. ábra. a) Csuklós robotkar sémája (l. 1. ábra). b) Csuklós robotkar [29]. c) Hengeres laboratóriumi robotkonfiguráció-séma [11].
d) Félhenger elrendezésű laboratóriumi robotkonfiguráció [30] 
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4. ábra. a) Csuklókaros karteziánus multifunkciós laboratóriumi robotkonfiguráció [11]. b) Biomek 3000 gyártmányú robotkar-vezér-
sín. c)  Oniyx (ALS Automated Lab Solutions) típusú, mikrolapokat alkalmazó  laboratóriumi robotkonfiguráció [34]
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Az elasztomer anyagok összetétele, valamint a csatornák formá-
ja meghatározhatja, sőt szabályozhatja a robotszerkezet válaszát
az alkalmazott pneumatikai nyomásra. Bizonyos mozgatási amp-
litúdó kialakíthatóságát, illetve skálázhatóságát az alkalmazott
anyagok merevsége vagy rugalmassága határozza meg. 

A 6. ábra két elasztomerből, azaz szilozánból (Corning) és po-
lidimetil-szilozánból (PDMS, Sylgard 184) megfelelő CAD (Com-
puter Aided Design) szoftver alkalmazásával, illetve 3D nyomta-
tással kialakított pneumatikai robotikai mozgatóelemet mutat be.
Megfelelő nyomás alá helyezve (14 kPa) a merevebb anyag de-
rékszögűen kialakított szelvényei körülbelül 15 cm-es görbülést
tudtak elérni. Lágyabb, rugalmasabb elasztomerből kialakított
hasonló idom körülbelül 1,5 cm görbülésre képes [41]. A fentebb
ismertetett elasztomerekből kialakított pneumatikus kúszó-má-
szó lágy robot hullámzó mozdulatokkal akadály alatt is át tud
kúszni, ahogy a 7. ábrán látható. [42] A leírt elasztomerekből
megépíthető például egy pneumatikus csillag alakú robottenyér
is törékeny tárgyak (például tojás) mozgatására (markolására) (8.
ábra).

Ugyancsak a biomimetikából [43], illetve hernyók, vagy más
lágy testű állatok példájából kiindulva, amelyek mozgatását a tes-
tüket körülölelő izomcsatornákban áramló elasztofluidomok lát-
ják el, merült fel a speciális textilszálakkal borított elasztomer
csövek robotkarokként való alkalmazásának gondolata [44]. A
két vagy három textilszállal körülvett elasztomer csövek mozgá-
sát robotkarként a bennük áramló fluidumokkal (gáz vagy fo-
lyadék) lehet szabályozni (9. ábra). Mint az ábrán látható, egy
ilyen robotkar különböző irányú mozgásokra képes, belülről
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5. ábra. Helyváltoztató robotok különböző változatai.  
a) Szenzorral felszerelt kerekes robot [36].  b) Szenzorral fel-
szerelt, vízben halszerűen úszó robot [39]. c) Szenzorral felszerelt,
vízben rákszerűen mozgó robot [37]. d) Szenzorral felszerelt 
siklórepülő robot [40]. e) Szenzorral felszerelt, szöcskeugrással
felszálló siklórepülő robot [40] 

a)

b)

c)

UE
UE

U

P UU F

U

E

E

6. ábra. Pneumatikus lágy elasztomer robotikus elem (kar) 
mozgása nyomás alatt [41]. E: Ecoflex (sziloxán); P: polimetil-
sziloxán (PDMS); F: poliészter szövedék. a) rugalmas elasztomer
robotelem mozgása nyomás hatására;  b) balra: PDMS-ből ki-
alakított robotelem teljes nyomás alatt;  jobbra: ugyanaz Eco-
flexből (sziloxán); c) különböző rétegvastagságú elasztomerekből
kialakított csatornák nyomás alatt 



livinil-alkoholt (PVA) és a poliakrilsavat (PAS), amely ozmotiku-
san a polimer belsejében lévő ionkoncentrációtól függően duz-
zad, illetve zsugorodik. Ezt elsősorban a gyenge karboxilcsopor-
tok ionizálása okozza. Amikor a körülvevő oldat savas, akkor a
disszociáció foka alacsony, és a polimer zsugorodik. Lúgos ol-
datban a polimer duzzad. Ezt annak idején „pH-izomnak” is ne-
vezték. 

A különböző próbálkozások közül, jelen szerzőnek, a Belou-
szov és Zsabotyinszkij (BZ) által felfedezett oszcillációs reakció
tűnik a legeredményesebbnek a polimer gélek mozgatására. An-
nál is inkább, mert a reakció FKN akronimmal (Field, Kőrös,
Noyes) elhíresült kémiai mechanizmusának kidolgozásában a
magyar Kőrös Endre is jelentős szerepet játszott [51]. A BZ-reak-
ció általános folyamata egy szerves vegyület (szubsztrátum), pél-
dául malon- vagy citromsav oxidálószerrel (bromiátion) való oxi-

markolva például kis- és nagyméretű csővezetékek mozgatására,
emelésére nyújt lehetőséget. 

A pneumatikus mozgatású lágy robotszerkezetek „függetlení-
tése” érdekében újabban palackból származó sűrített gázok he-
lyett már egybeépítésre alkalmas gázgenerátorból, például a hidro-
gén-peroxid elektrolízises bomlásából származó oxigént is igény-
be vették [45].

Kémiai energiát mechanikai energiává alakító 
polimer gélszerkezetek robotikai reményei 

Már a múlt század közepén ismertté váltak olyan vizsgálatok,
amelyek során bizonyos polimer szerkezetek úgynevezett „kémi-
ai izom”-szerűen kémiai környezetüktől függően voltak képesek
méretváltozásra [47–50]. Egyetlen tipikus példaként említjük a po-
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7. ábra. Elasztomerből kialakított pneumatikus lágy robot 
átkúszása a fehér vonallal jelzett akadály alatt [42] 

8. ábra. Csillag alakú pneumatikus robottenyér például tojás gyengéd markolására [46] 

9. ábra. Fluidum- (gáz, folyadék) mozgatású cső alakú robot-
karok [44] 
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b)
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dálása erős sav és fémkatalizátor jelenlétében. Amikor az oldatot
homogén módon keverik, színe – például neoncsőhöz hasonlóan
– periodikusan változik a katalizátor redoxváltozásainak hatására.
Amikor az oldat stacioner állapotban vékony rétegként helyez-
kedik el, koncentrikus spirális hullámszerkezet alakul ki benne.
Az oxidált állapotban állandó sebességgel terjedő hullámot ké-
miai hullámnak is nevezik. 

A BZ-reakció kémiai oszcillációját kísérelték meg gélek me-
chanikai mozgásra változtatni, illetve felhasználni, külső, nem
oszcillációs feltételek közötti autonóm dagadási-zsugorodási osz-
cilláció létrehozásával. A kopolimer gél NIPAAm-ból (N-izopropil-
akrilamid) és ruténium-trisz-2, 2’-dipividil-Ru-(dpi)3

2+-ből ké-
szült. A BZ-reakcióban katalizátorként ható Ru(dpi)3

2+ a NIPAAm-
láncokhoz kötődik (10. ábra). A poli(NIPAAm-co-Ru(bpi)3

2+) gél a
NIPAAm hőérzékenysége folytán bizonyos hőmérsékleten fázis-
átalakulást mutat. A Ru(dpi)3

2+ rész nemcsak a gél duzzadási fo-
kának növekedését okozta, hanem a fázisátalakulás hőmérsék-
letét is növelte. A jelenséget a polimer láncok hidrofilicitás-nö-
vekedésével magyarázzák, amit a Ru(dpi)3

2+ részben a Ru(II)
Ru(III)-má alakulása okoz. Ennek megfelelően a gél ciklikus duz-
zadást-zsugorodást szenved, amikor a Ru(dpi)3

2+ rész állandó hő-
mérsékleten periodikusan oxidálódik és redukálódik. 

Amikor a gél a BZ-reakció összetevőit (malonsav, bromát, oxi-
dálószer), de katalizátort nem tartalmazó oldatba merül, az ösz-
szetevők behatolnak a polimer hálózatába, és a katalizátor hozzá-
adásakor a BZ-reakció beindul a gélben. Ennek következtében a
BZ-reakció által okozott periodikus redoxváltozások (oszcillációk)
a gélben is periodikus duzzadási-zsugorodási változásokat okoz-
nak [52, 53]. Az így kialakult gél-aktuátor hernyószerű mozgást
tud végezni minden külső stimulus vagy energiaforrás nélkül. Az
autonóm mozgást az oszcillációs reakció kémiai energiája hozza

létre a gél belsejében. Kapcsolási mechanizmus által vezérelve a
gél például lépegetni is tud a folyamatos duzzadás-zsugorodás, il-
letve feszítés-hajlás következtében (11. ábra).

Utószó 

Szót kell ejtenünk végül a nanorobotikáról [54], amely érinti a
dolgozat témáját. Úgy véljük  azonban, hogy ez a nanoméretek
miatt sem tartozna szervesen a fentiekben ismertetettekhez,
másrészt bár a nanorobotika vitathatatlanul megjelenik a kémi-
ában is, a nanorobotok működési területe inkább az emberi szer-
vezet, és a nanorobotika főként a nanomedicinához tartozik. 
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11. ábra. BZ-reakció alapján lépegető 
kémiai aktuátor gél (robot) [55]

10. ábra. A poli(NIPAAm-co-Ru(dpi)3
2+) gél BZ-reakcióhoz csatolt működési mechanizmusa [52]
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Legvégül fel kell vetnünk természetesen azt a kérdést is, hogy
beszélhetünk-e egyáltalán „kémiai robotikáról”, vagy kémiai ro-
botokról, mint a kémia többé-kevésbé külön szakterületéről. Vá-
laszként valószínűleg az igen és a nem is egyaránt megadható. A
„kémiai robotika” az aránylag közeli jövőben is jelentős fejlő-
désre számíthat. Nem feltétlenül a laboratóriumi robotok és ro-
botika fejlesztései jelennek majd meg az ipari robotika területén,
hanem inkább fordítva. A kémiában hasznosítható robotok gyor-
sasága, megbízhatósága és pontossága így minden bizonnyal nö-
vekedni fog. Jelentős fejlődés várható a szoftverek és szoftver-
modulok terén is. Mint láthattuk, a pneumatika és a kémiai
energia igénybevétele az elektromos energia pótlására, illetve he-
lyettesítésére, robotkarok, robotelemek működtetésére is érdekes
kezdeti eredményeket tud felmutatni, de feltétlenül megjegyzen-
dő, hogy e területek még fejlődésük elején járnak. ���
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Elárverezték Watson Nobel-díját
James Watson Nobel-díja 4,76 millió dollárért kelt el a Christie’s
árverésén New Yorkban december 4-én. A 23 karátos érmét
James Watson 1962-ben Francis Crickkel és Maurice Wilkinssel
megosztva vehette át VI. Gustav Adolf svéd királytól. A 86 éves
tudós feleségével és egyik fiával volt jelen az aukción. Watson
esete egyedülálló abban, hogy még élő tudós árverezte el No-
bel-díját.

Watson a Nature-nek adott nyilatkozatában azt mondta,
hogy az árveréssel megtépázott hírnevét szeretné visszaállítani
– egy 2007-ben tett szerencsétlen nyilatkozata szerint a fekete
emberek intelligenciája kisebb, mint a fehér embereké.

Az aukción kapott pénz nagy részét tudományos jótékony-
ságra szeretné fordítani, többek között a Chicagói Egyetem és
Cold Spring Harbor-i Laboratórium részesülne belőle, ahol No-
bel-díja után dolgozott és ahonnan 2007-es kijelentése után ál-
lásából felfüggesztették, majd a tudományos közvélemény ki-
közösítette.

Csak az érdekesség kedvéért említjük meg, hogy Francis
Crick Nobel-díja is gazdát cserélt már. Az ő díját tavaly posz-
tumusz adták el 2,27 millió dollárért Jack Wangnak, egy kínai
biotech társaság főnökének. (A Google híradásai nyomán)
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