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SYSTEME DE PIPETAGE MULTICANAUX.

@ Linvention concerne un systeme de pipetage
comprenant :- un support (20) comprenant une pluralité de
cones de pipetage (12), ledit support (20) étant agencé sur
une matrice rectangulaire de rangées et colonnes ;- une
téte de pipetage (1) comportant un carter (10) logeant une
pluralité de canaux de pipetage agencés sur une matrice
rectangulaire de rangées et colonnes, chacun desdits ca-
naux de pipetage étant muni d'un embout (11) destiné a
coopérer avec un desdits cones de pipetage (12) par
emmanchement de sorte a recevoir ou distribuer du liquide,
ladite téte de pipetage (1) étant mobile dans une plage de
mouvement prédéfinie entre une position relevée dans la-
quelle lesdits embouts (11) sont a distance desdits cones de
pipetage (12) et une position engagée dans laquelle les
cOnes de pipetage (12) sont emmanchés sur lesdits em-
bouts (11);- un levier d’actionnement (4) configuré pour en-
trainer en translation verticale ladite téte de pipetage (1)
entre ladite position relevée et ladite position engagée en ré-
ponse a une force appliquée sur ledit levier d’actionnement
(4), ledit levier d’actionnement (4) étant mobile en rotation
entre au moins une position de repos et une position pivotée
de sorte a faire passer ladite téte de pipetage (1) de ladite
position relevée a ladite position engagée,caractérisé en ce

que ledit systeme de pipetage comprend en outre des
moyens de contrble d’'un effort d’'emmanchement axial se-
lon ledit axe vertical (V) desdits cones de pipetage (12) sur
lesdits embouts (11) engendré par ladite rotation dudit levier
d'actionnement (4) entre ladite position de repos et ladite
position pivotée.
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Domaine de I’invention

La présente invention se rapporte au domaine des systemes de pipetage multicanaux,
tels que des pipettes de prélevement multicanaux, également dénommées systemes de
pipetage, systemes de pipetage de laboratoire, ou pipettes de laboratoire, ou encore
pipettes de transfert de liquide, destinées au prélevement et a I’introduction calibrés de
liquide dans des récipients.

L’invention s’applique de préférence aux systémes de pipetage motorisés ou semi
motorisés, avec un déplacement de la té€te de pipetage manuel ou asservi et un pipetage
motorisé, mais peut également s’appliquer aux systeémes de pipetage manuels.

L’invention s’applique a des systemes de pipetage a déplacement d’air ou a dé-
placement positif.

Etat de la technique antérieure

Depuis de nombreuses années, la conception des systemes de pipetage, que ce soit a
actionnement motorisé, semi motorisé, voire manuel fait 1'objet de nombreuses amé-
liorations.

De I’art antérieur, il est connu des systémes de pipetage comprenant une téte de
pipetage, une base comprenant un ou plusieurs plateaux destinés a venir en vis-a-vis de
la téte de pipetage, et une tour s’étendant depuis la base et comprenant un rail de
guidage linéaire le long duquel la téte de pipetage peut Etre déplacée par un utilisateur
selon un axe vertical par rapport au plateau.

Classiquement, la téte de pipetage comporte une pluralité de canaux de pipetage
agencé€s sur une matrice rectangulaire de rangées et colonnes. Chacun de ces canaux de
pipetage est classiquement muni d’un embout destiné a coopérer avec un cone de
pipetage, qui peut étre jetable, par emmanchement de sorte a recevoir ou distribuer du
liquide.

De sorte a emmancher chacun de ces cones de pipetage sur son embout respectif, un
utilisateur utilise, de maniere classique, des moyens d’actionnement qui peuvent étre
manuels ou motorisés, de sorte a translater selon un axe vertical la téte de pipetage et a
diriger les embouts vers les cOnes de pipetage.

Toutefois, un inconvénient des systémes de pipetage existants, et principalement des
systemes manuels ou asservis, est qu’il n’est pas possible de s’assurer qu’un utilisateur
réalise bien I’opération d’emmanchement des cones de pipetage sur les embouts reli¢s
a la tete de pipetage.

Or, cette opération d’emmanchement s’avere relativement importante pour le bon
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fonctionnement du systéme de pipetage de sorte a assurer la bonne tenue et la bonne
étanchéité des cOnes de pipetage tout en évitant d’enfoncer de maniere trop importante
ces cones de pipetage ce qui aurait un impact sur I’effort d’éjection et donc poten-
tiellement sur I’ergonomie, en cas d’éjection manuelle, ou sur le dimensionnement du

moteur a mettre en ceuvre pour cette €jection, en cas d’éjection motorisée.
1l existe donc un besoin d’améliorer 1’existant, et notamment de mettre en ceuvre un

systeme de pipetage fiable, et qui permette de maitriser I’effort d’emmanchement des

cones de pipetage sur les embouts de la téte de pipetage.

Exposé de l'invention

L’invention a pour but de remédier au moins en partie aux inconvénients mentionnés
ci-dessus relatifs aux techniques de I’art antérieur.
Pour ce faire, I’'invention concerne un systeme de pipetage comprenant :

- un support comprenant une pluralité de cones de pipetage, ledit support
étant agencé sur une matrice rectangulaire de rangées et colonnes ;

- une téte de pipetage comportant un carter logeant une pluralité de canaux de
pipetage agencés sur une matrice rectangulaire de rangées et colonnes, chacun
desdits canaux de pipetage étant muni d’un embout destiné a coopérer avec un
desdits cones de pipetage par emmanchement de sorte a recevoir ou distribuer
du liquide, ladite téte de pipetage étant mobile dans une plage de mouvement
prédéfinie entre une position relevée dans laquelle lesdits embouts sont a
distance desdits cones de pipetage et une position engagée dans laquelle
lesdits cones de pipetage sont emmanchés sur lesdits embouts ;

- une base comprenant au moins un plateau destiné a venir en vis-a-vis de ladite
téte de pipetage et configuré pour accueillir ledit support muni de cones de
pipetage ;

- une tour s’étendant depuis ladite base et comprenant un rail de guidage
linéaire le long duquel la tete de pipetage peut Etre déplacée manuellement
selon un axe vertical V par rapport a ladite base dans ladite au moins une
plage de mouvement prédéfinie ;

- un levier d’actionnement monté mobile en rotation selon un axe horizontal H
orthogonal audit axe vertical V par rapport a ladite base, ledit levier
d’actionnement étant configuré pour entrainer en translation verticale ladite
téte de pipetage entre ladite position relevée et ladite position engagée en
réponse a une force appliquée sur ledit levier d’actionnement, ledit levier
d’actionnement étant mobile en rotation entre au moins une position de repos
et une position pivotée de sorte a faire passer ladite tete de pipetage de ladite

position relevée a ladite position engagée.
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Selon I’invention ledit systeéme de pipetage comprend en outre des moyens de
contrdle d’un effort d’emmanchement axial selon ledit axe vertical V desdits cones de
pipetage sur lesdits embouts engendré par la rotation du levier d’actionnement entre la
position de repos et la position pivotée.

Ainsi, 'invention propose une approche nouvelle et inventive permettant de résoudre
au moins en partie certains des inconvénients de I’art antérieur.

Notamment, la mise en ceuvre de moyens de controle d’un effort d’emmanchement
axial permet d’améliorer la fiabilité du systeme de pipetage par la maitrise de 1’effort
d’emmanchement des cones de pipetage sur les embouts de la t€te de pipetage.

En effet, de tels moyens de contrdle d’un effort d’emmanchement permet de
s’assurer qu’un utilisateur réalise bien 1’opération d’emmanchement des cones de
pipetage sur les embouts reliés a la téte de pipetage en s’assurant que I’emmanchement
est suffisamment effectué, mais pas de maniere excessive, de sorte a ce que ces cones
tiennent au contact des embouts mais ne détériorent pas pour autant le systeme de
pipetage.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, les
moyens de contrle d’un effort d’emmanchement axial selon ledit axe vertical V
desdits cones de pipetage sur lesdits embouts comprennent un capteur d’effort et une
butée apte a venir au moins particllement en appui sur ledit capteur d’effort en réponse
a une rotation au moins partielle dudit levier d’actionnement depuis ladite position de
repos vers ladite position pivotée.Cela permet de mettre en ceuvre un systeme de
pipetage qui soit mécaniquement simple et a la fois fiable.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, ladite
tour comprend une tige de reprise de mouvement dudit levier d’actionnement, ladite
tige étant reliée audit levier d’actionnement par le biais de moyens d’entrainement,
ladite tige étant mobile en rotation autour dudit axe horizontal H et pivotant autour
dudit axe horizontal H en réponse a une force appliquée sur ledit levier
d’actionnement, de sorte qu’une rotation dudit levier d’actionnement depuis ladite
position de repos vers ladite position pivotée entraine une rotation de ladite tige et
desdits moyens d’entrainement depuis une position escamotée vers une position dans
laquelle ladite tige vient en appui axial contre ladite butée et exerce une force de
poussée sur ladite butée vers ledit capteur d’effort.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, ledit
capteur d’effort est verticalement espacé de ladite butée de sorte qu’une poussée
exercée par ladite tige sur ladite butée est détectée a partir d’une valeur prédéterminée
d’appui de ladite tige sur ladite butée.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le

systeme comprend en outre des moyens de rétractation destinés a écarter ladite tige de
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ladite téte de pipetage, lorsque ladite téte de pipetage est positionnée en dehors de
ladite plage de mouvement prédéfinie.

Cela permet d’éviter que si la téte de pipetage n’est pas positionnée dans la plage de
mouvement prédéfinie, les moyens de rétractation écartent la tige en arriere pour éviter
qu’il puisse taper par exemple sur la téte de pipetage et qu’il puisse la détériorer. Ce
n’est que quand la téte de pipetage est bien positionnée dans la plage de mouvement
prédéfinie que ladite tige pourra venir en appui axial contre ladite butée.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, lesdits
moyens de rétractation comprennent un ressort de rétractation configuré pour exercer
un effort vers un pion de rotation matérialisant ledit axe horizontal H de sorte a écarter
ladite tige de ladite téte de pipetage, lorsque ladite téte de pipetage est positionnée en
dehors de ladite plage de mouvement prédéfinie.

En d’autres termes, le ressort de rétractation exerce un effort contre un pion de
rotation qui formalise 1’axe de rotation, et empéche donc la rotation de la tige autour
dudit axe horizontal H lorsque la téte de pipetage est positionnée en dehors de la plage
de mouvement prédéfinie.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le
systeme de pipetage comprend en outre des moyens de surveillance, ménagés sur ladite
téte de pipetage et destinés a €tre positionnés en regard dudit plateau.

De tels moyens de surveillance peuvent par exemple comprendre une caméra CCD
ou CMOS permettant de controler le nombre de lignes de cones emmanchés, de
contrdler si le consommable (qui peut étre le support de cones de pipetage, les cones de
pipetage, un réservoir, une plaque de microtitration) est présent ou absent du plateau,
de contrdler la position du plateau dans le cas d’un plateau multi positions, de controler
des actions réalisées (prise de cones de pipetage, présence de liquide dans des
consommables), voire de contrdler le type de plateau installé dans le cas d’un systeme
de pipetage présentant plusieurs plateaux amovibles ou rotatifs.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, ladite
butée est au moins partiellement réalisée a partir de plastique déformable ou de métal
déformable.

Cela permet ainsi de fournir une élasticité suffisante afin de permettre la déformation
de la butée lorsque la tige exerce un effort axial.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le
systeme de pipetage comprend en outre un moteur de pipetage de sorte a recevoir ou
distribuer du liquide dans lesdits récipients de préleévement ou de réception de
liquide disposés sur ledit plateau, et a éjecter des cones de pipetage usagés.

Cette éjection des cOnes de pipetage peut étre effectuée en déplagant une plaque.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le
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systeme de pipetage comprend en outre des moyens de reconnaissance d’un support de
cones de pipetage.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, les
moyens de reconnaissance comprennent un capteur de couleur ménagé sur la tour, en
vis-a-vis du plateau.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le
systeme de pipetage comprend des moyens de suivi aptes a délivrer une information
appartenant au groupe comprenant :

- un nombre de cones de pipetage non encore utilisés ;

- une information relative a une étape de protocole a effectuer, en cours, ou
effectuée ;

- une information sur la présence d’un support sur ledit plateau ;

- une information relative a une valeur représentative d’un effort
d’emmanchement ;

- une information de date ou d’heure de réalisation d’un emmanchement et/ou
d’un pipetage ;

- une date de maintenance prévue ;

- une information d’identification de consommables présents sur le plateau ;

- une information d’identification du systéme de pipetage.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de I’invention, lesdits
moyens de suivi comprennent un microcontréleur et des moyens d’affichage.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation, le systeme de pipetage
est un systeme de pipetage semi motorisé.

L’invention concerne également un procédé d’emmanchement de cones de pipetage
sur un systeme de pipetage selon I’'un des modes de réalisation précités, ledit procédé
comprenant une étape de pivotement dudit levier d’actionnement depuis une position
de repos vers une position pivotée de sorte a faire passer ladite téte de pipetage de
ladite position relevée dans laquelle lesdits embouts sont a distance desdits cones de
pipetage a ladite position engagée dans laquelle lesdits cones de pipetage sont
emmanchés sur lesdits embouts, caractérisé en ce qu’il comprend en outre une étape de
contrdle d’un effort d’emmanchement axial selon ledit axe vertical desdits cones de
pipetage sur lesdits embouts.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation, 1’étape de contrdle
d’un effort d’emmanchement comprend une étape d’émission d’un signal lorsque
I’effort d’emmanchement atteint un seuil prédéterminé.

Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, ce
signal peut étre un signal visuel, un signal sonore ou un signal haptique.

Un tel signal peut €tre utile pour prévenir un utilisateur qu’il peut relacher le levier.
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Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation, 1’étape de contrdle
d’un effort d’emmanchement peut également comprendre une étape d’émission d’un
signal lorsque le levier d’actionnement est relaché alors que I’effort d’emmanchement

n’a pas atteint un seuil prédéterminé.
Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, ce

signal peut étre un signal visuel, un signal sonore ou un signal haptique.
Un tel signal peut €tre utile pour éviter qu’un utilisateur relache le levier trop tot.
Selon un aspect particulier d’au moins un mode de réalisation, 1’étape de contrdle
d’un effort d’emmanchement peut également comprendre une étape d’envoi d’une in-
formation au microcontrdleur de sorte a n’autoriser une opération de pipetage que si un

seuil prédéterminé d’effort d’emmanchement a été atteint.

Présentation des figures

L’invention, ainsi que les différents avantages qu’elle présente, seront plus fa-
cilement compris a la lumicre de la description qui va suivre d’un mode de réalisation
illustratif et non limitatif de celle-ci, et des dessins annexés parmi lesquels :

[Fig.1] est une vue en perspective d’un systeme de pipetage selon un mode de réa-
lisation de I’invention, le levier d’actionnement étant en position de repos ;

[Fig.2] est une vue en perspective du systeme de pipetage de la [Fig.1], le levier
d’actionnement étant en position pivotée ;

[Fig.3] est une vue en perspective du systeme de pipetage de la [Fig.1], sans le carter
de la téte de pipetage ;

[Fig.4] est une vue en perspective du systeme de pipetage de la [Fig.2], sans le carter
de la téte de pipetage ;

[Fig.5] est une vue en perspective d’une partie du systeme de pipetage de la [Fig.2] ;

[Fig.6] est une vue de coté de la [Fig.5] ;

[Fig.7a] est une vue en coupe en perspective du systeme de pipetage selon le mode
de réalisation de la [Fig.1], le levier d’actionnement étant en position de repos ;

[Fig.7b] est une vue en perspective arricre du systeme de pipetage selon le mode de
réalisation de la [Fig.7a] ;

[Fig.7c] est une vue détaillée d’une partie de la [Fig.7b] ;

[Fig.8a] est une vue en coupe en perspective du systeme de pipetage selon le mode
de réalisation de la [Fig.1], le levier d’actionnement étant en position pivotée ;

[Fig.8b] est une vue en perspective arricre du systeme de pipetage selon le mode de
réalisation de la [Fig.8a], et

[Fig.8c] est une vue détaillée d’une partie de la [Fig.8b].

Description détaillée d’un mode de réalisation de I’invention

Le principe général de I’invention repose sur la mise en ceuvre de moyens de contrdle
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d’un effort d’emmanchement axial vertical des cones de pipetage sur les embouts de

sorte a s’assurer de 1I’étanchéité de ces cones par rapport a ces embouts, mais

également de sorte a s’assurer qu’en étant emmanchés, les cones ne détériorent pas les
embouts par une mauvaise manipulation d’un utilisateur (effort d’emmanchement trop
important par exemple). Ainsi la mise en ceuvre de moyens de contrdle d’un effort
d’emmanchement axial permet de mettre en ceuvre un systeme de pipetage fiable qui
permette de maitriser I’effort d’emmanchement des cones de pipetage sur les embouts
de la téte de pipetage en s’assurant que I’emmanchement est suffisamment effectué,
mais pas de maniere excessive, de sorte a ce que les cones de pipetage tiennent au
contact des embouts mais ne détériorent pas pour autant le systeme de pipetage.

On présente maintenant, en relation avec les figures 1 a 8C, un mode de réalisation
de I'invention pris a titre illustratif, mais non limitatif.

Comme illustré, le systeme de pipetage, qui est ici un systeme de pipetage semi
motorisé, comprend :

— un support 20 muni d’une pluralité de cones de pipetage 12, agencé sur une
matrice rectangulaire de rangées et colonnes ;

- une téte de pipetage 1 ;

— une base 2 comprenant au moins un plateau 9 destiné a venir en vis-a-vis de la
téte de pipetage 1 et configuré pour accueillir le support 20 muni de cones de
pipetage 12 ;

— une tour 3 s’étendant depuis la base 2 et comprenant un rail de guidage
linéaire 30 le long duquel la téte de pipetage 1 peut €tre déplacée ma-
nuellement selon un axe vertical V par rapport a ladite base 2 ;

- un levier d’actionnement 4 monté mobile en rotation selon un axe horizontal
H orthogonal a I’axe vertical V par rapport a la base 2.

La téte de pipetage 1 comporte, comme notamment visible en [Fig.7a], une pluralité
de canaux de pipetage agencés sur une matrice rectangulaire de rangées et colonnes,
chacun des canaux de pipetage ¢tant muni d’un embout 11 destiné a coopérer avec un
des cones de pipetage 12 par emmanchement de sorte a recevoir ou distribuer du
liquide par la suite dans des récipients prévus a cet effet.

Comme visible sur les figures 1 et 2, la téte de pipetage comprend également un
carter 10 de sorte a protéger de I’environnement extérieur et donc d’une usure
prématurée ou d’une casse les différents constituants de cette t€te de pipetage.

Le systeme de pipetage comprend également un moteur de pipetage 100 disposé au
niveau de la téte de pipetage de sorte a recevoir ou distribuer du liquide dans les ré-
cipients de prélevement ou de réception de liquide disposés sur le plateau 9. Plus parti-
culierement, pour recevoir ou distribuer du liquide dans les récipients de prélevement

ou de réception de liquide disposés sur le plateau 9, le moteur entraine des pistons 110
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qui coulissent dans les canaux de pipetage muni d’embouts.

Selon I’invention, la téte de pipetage 1 est mobile dans une plage de mouvement
prédéfinie entre une position relevée dans laquelle les embouts 11 sont a distance des
cones de pipetage 12 et une position engagée dans laquelle les cones de pipetage 12
sont emmanchés sur lesdits embouts 11.

En d’autres termes, la position relevée peut notamment correspondre a une position
dans laquelle la t€te de pipetage est positionnée au-dessus, voire presque au contact des
cones de pipetage 12, tandis que la position engagée peut correspondre a une position
dans laquelle les cones de pipetage 12 sont emmanchés sur les embouts 11.

Cette plage de mouvement prédéfinie est, dans ce mode de réalisation, matérialisée
par une fenétre 16 formée dans le carter 10, plus précisément a 1’arriere du carter.

Dans la plage de mouvement prédéfinie, cette téte de pipetage 1 est mise en
mouvement par I’intermédiaire du levier d’actionnement 4 qui est configuré pour
entrainer en translation verticale la téte de pipetage 1 entre la position relevée et la
position engagée en réponse a une force appliquée sur le levier d’actionnement 4, par
exemple par le biais d’un utilisateur.

Plus particulierement, le levier d’actionnement 4 est mobile en rotation entre au
moins une position de repos et une position pivotée de sorte a faire passer la tcte de
pipetage 1 de la position relevée a la position engagée, définies ci-dessus.

Il est a noter que la tete de pipetage 1 peut Etre déplacée manuellement selon un axe
vertical V par rapport a ladite base 2 le long du rail de guidage 30 de la tour 3 dans
ladite au moins une plage de mouvement prédéfinie.

Selon des modes de réalisation, la téte de pipetage peut également €tre déplacée ma-
nuellement selon un axe vertical V par rapport a ladite base le long du rail de guidage
de la tour dans plusieurs plages de mouvement prédéfinies, consécutives ou au moins
partiellement confondues.

Selon I’invention, le systeme de pipetage comprend en outre des moyens de controle
d’un effort d’emmanchement axial selon 1’axe vertical V des cones de pipetage 12 sur
les embouts 11 engendré par la rotation du levier d’actionnement 4 entre la position de
repos et la position pivotée.

Plus particulierement, dans ce mode de réalisation, les moyens de contrdle d’un
effort d’emmanchement axial selon I’axe vertical V des cOnes de pipetage 12 sur les
embouts 11 comprennent un capteur d’effort 5 et une butée 6 apte a venir au moins
partiellement en appui sur le capteur d’effort 5 en réponse a une rotation au moins
partielle du levier d’actionnement 4 depuis la position de repos vers la position pivotée.

En d’autres termes, au fur et 2 mesure du pivotement du levier d’actionnement depuis
la position de repos vers la position pivotée, la butée 6 va venir appuyer sur le capteur

d’effort de maniere plus importante ce qui va permettre de controler 1’effort



[0061]

[0062]

[0063]

[0064]

[0065]

[0066]

[0067]

[0068]

d’emmanchement axial selon I’axe vertical V des cones de pipetage 12 sur les embouts
11.

Plus particulierement encore, dans ce mode de réalisation, et comme illustré sur les
différentes figures, la tour 3 comprend une tige 40 de reprise de mouvement du levier
d’actionnement 4, de sorte qu’une rotation du levier d’actionnement 4 depuis la
position de repos vers ladite position pivotée entraine une rotation de la tige 40 depuis
une position escamotée vers une position dans laquelle cette tige 40 vient en appui
axial contre la butée 6 et exerce une force de poussée sur la butée 6 vers le capteur
d’effort 5. Pour ce faire, la tige 40 est mobile en rotation autour de 1’axe horizontal H
et pivote autour de 1’axe horizontal H en réponse a une force appliquée sur le levier
d’actionnement 4.

Dans ce mode de réalisation, et comme plus particulierement visible en [Fig.6], une
extrémité 400 de la tige 40 est apte a venir en appui axial contre une portion 60 de
ladite butée s’étendant en saillie au niveau d’une extrémité de la butée 6.

Cette tige 40 est ici reliée au levier d’actionnement 4 par le biais de moyens
d’entrainement 41, 42. de sorte qu’une rotation du levier d’actionnement 4 depuis la
position de repos vers la position pivotée entraine une rotation de la tige 40 et des
moyens d’entrainement 41, 42 depuis une position escamotée vers une position dans
laquelle la tige 40 vient en appui axial contre la butée 6 et exerce une force de poussée
sur la butée 6 vers le capteur d’effort 5.

Comme visible plus particulierement en [Fig.6], dans ce mode de réalisation, le
capteur d’effort 5 est verticalement espacé de la butée 6 de sorte qu’une poussée
exercée par la tige 40 sur la butée 6 est détectée a partir d’une valeur prédéterminée
d’appui de la tige 40 sur la butée 6.

Par exemple, cette valeur prédéterminée peut €tre comprise entre 440N et 650 N.

De sorte a permettre la déformation de la butée lors d’un appui par la tige 40, la butée
6 de ce mode de réalisation est au moins partiellement réalisée a partir de plastique dé-
formable ou de métal déformable.

Lorsque la téte de pipetage n’est pas positionnée dans la plage de mouvement
prédéfinie, il peut s’avérer nécessaire, selon un mode de réalisation, de maintenir le
levier d’actionnement en arriere pour éviter qu’il puisse taper par exemple sur la téte
de pipetage et qu’il puisse la détériorer.

De ce fait, et comme notamment visible sur les figures 7a a 8c, le systeme de
pipetage comprend en outre des moyens de rétractation destin€s a écarter la tige 40
lorsque la téte de pipetage 1 est positionnée en dehors de la plage de mouvement
prédéfinie. Par exemple, la téte de pipetage peut €tre positionnée en dehors de la plage
de mouvement prédéfinie lorsque le systeme de pipetage est en cours d’installation, de

nettoyage ou de maintenance. Elle peut €tre également positionnée en dehors de la
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plage de mouvement lorsque le systeme de pipetage est a 1’arrét ou en veille, ces
moyens de blocage permettant alors d’éviter une fausse manipulation de la part d’une
personne passant a coté du systeme de pipetage et appuyant par erreur sur le levier
d’actionnement.

Cette position en dehors de la plage de mouvement peut €galement servir a extraire
les cones de pipetage du support, ou a laisser une distance suffisante pour installer un
autre consommable sur le plateau.

Ainsi, ce n’est que quand la téte de pipetage est bien positionnée dans la plage de
mouvement prédéfinie que la tige pourra venir en appui axial contre ladite butée lors
de la rotation du levier d’actionnement de la position relevée a la position pivotée.

Comme illustré sur les figures 7a a 8c, les moyens de blocage de ce mode de réa-
lisation comprennent un ressort de rétractation 44 configuré pour exercer un effort vers
un pion 45 de rotation matérialisant 1’axe horizontal H de sorte a €carter la tige 40 de la
tete de pipetage 1 lorsque la téte de pipetage 1 est positionnée en dehors de la plage de
mouvement prédéfinie.

Ce ressort de rétractation est ménagé selon un axe orthogonal a I’axe horizontal H de
sorte qu’il produit un effort selon cet axe orthogonal a 1’axe horizontal H. Il est po-
sitionn€ dans un logement creusé dans la tige 40.

De cette manicre, lorsque la téte de pipetage n’est pas positionnée dans la plage de
mouvement prédéfinie, la tige est écartée et ne peut pas frotter sur le carter 10 dans
I’hypothese ou le levier d’actionnement serait abaissé, ce qui aurait pour conséquence
de détériorer le carter et la téte de pipetage.

Lorsque la téte de pipetage est bien positionnée dans la plage de mouvement
prédéfinie, la fenétre 16 ménagée dans le carter 10 se retrouve en vis-a-vis de cette tige
40 de sorte que la butée 6 est accessible pour cette tige 40, cette tige 40 pouvant alors
exercer une force de poussée sur la butée 6 vers le capteur d’effort 5.

Le systeme de pipetage peut également permettre, outre le fait d’avoir un contrdle de
I’effort d’emmanchement des cones de pipetage sur les embouts de pipetage,
d’effectuer un suivi plus global du systéme de pipetage et des différents protocoles en
cours, de sorte par exemple a s’assurer de la bonne exécution du protocole.

Par protocole, on peut notamment désigner des étapes comprenant des actions de dé-
placement d’un ou plusieurs éléments, de prélevement, de distribution ou de mélange
de liquides prélevés ou distribués, de prise ou d’éjection de cOnes de pipetage.

De ce fait, selon un mode de réalisation, le systeme de pipetage peut comprendre des
moyens de suivi aptes a délivrer une information appartenant au groupe comprenant :
- un nombre de cones de pipetage non encore utilisés ;

- une information relative a une étape de protocole a effectuer, en cours, ou

effectuée ;
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- une information sur la présence d’un support sur ledit plateau ;

- une information relative a une valeur représentative d’un effort
d’emmanchement ;

- une information de date ou d’heure de réalisation d’un emmanchement et/ou
d’un pipetage ;

- une date de maintenance prévue ;

- une information d’identification de consommables présents sur le plateau ;

- une information d’identification du systéme de pipetage.

Pour faciliter cette exploitation du suivi, notamment par un utilisateur, le systeme de
pipetage peut comprendre des moyens de suivi comprenant un microcontrdleur et des
moyens d’affichage.

Ainsi, avec I’affichage d’une information de suivi, un utilisateur peut prendre des
décisions en conséquence, effectuer des étapes requises, arréter le procédé
d’emmanchement des cones si une valeur prédéfinie est affichée.

Avec cet affichage, il est également possible d’empécher qu’une étape du protocole
ne soit possible si la valeur prédéfinie d’emmanchement des cOnes n’est pas atteinte.
Un tel empéchement peut par exemple étre effectué en bloquant le mouvement du
moteur de pipetage.

Ces moyens de suivi peuvent également avoir pour utilité de s’assurer de la bonne
exécution du protocole de pipetage.

Ainsi, ces moyens de suivi peuvent permettre d’engendrer une action.

Le systeme peut également €tre muni de moyens de surveillance, ménagés sur la téte
de pipetage 1 et destinés a €tre positionnés en regard du plateau 9.

Il est a noter que, selon une alternative, ces moyens de surveillance pourraient
également €tre ménagés sur la tour.

Ces moyens de surveillance pourraient également €tre ménagés sur ou sous le
plateau.

De tels moyens de surveillance peuvent par exemple comprendre une caméra CCD
ou CMOS permettant de controler le nombre de lignes de cone emmanchés, de
contrdler si le consommable (qui peut €tre le support de cdnes de pipetage ou les cones
de pipetage) est présent ou absent du plateau, de contrdler la position du plateau, de
contrdler des actions réalisées (prise de cones de pipetage, présence de liquide dans des
consommables), voire de contrdler le type de plateau installé dans le cas d’un systeme
de pipetage présentant plusieurs plateaux amovibles ou rotatifs.

Les moyens de surveillance peuvent par exemple étre également composés de LED.

Ils peuvent également étre composés d’un ou plusieurs accélérometres permettant de
surveiller le positionnement ou le mouvement d’un ou de plusieurs plateaux par

rapport a la téte de pipetage. Cette détection du positionnement du plateau peut par
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exemple permettre d’adapter une consigne d’effort d’emmanchement a atteindre selon
qu’une seule une ou plusieurs rangées de cones sont positionnés sous la téte et sont a
emmancher.

[0089]  Le systeme peut encore étre muni de moyens de reconnaissance des supports 20 de
cones de pipetage 12. De tels moyens de reconnaissance peuvent notamment
comprendre un capteur de couleur ménagé sur la tour 3, en vis-a-vis du plateau 9.

[0090]  Le systeme peut encore étre muni de moyens de reconnaissance d’un liquide présent
dans un récipient ménagé en vis-a-vis du plateau 9.

[0091]  L’invention concerne €galement un procédé d’emmanchement de cOnes de pipetage
12 sur le systeme de pipetage selon I’invention.

[0092]  Ce procédé comprend une €tape de pivotement du levier d’actionnement 4 depuis
une position de repos vers une position pivotée de sorte a faire passer la téte de
pipetage 1 de la position relevée dans laquelle les embouts 11 sont a distance des cones
de pipetage 12 a la position engagée dans laquelle les cones de pipetage 12 sont
emmanchés sur les embouts 11. Il comprend également une €tape de controle d’un
effort d’emmanchement axial selon I’axe vertical V des cOnes de pipetage 12 sur les
embouts 11.

[0093] Il est a noter que, selon un mode de réalisation, 1’étape de contrdle d’un effort
d’emmanchement peut comprendre une étape d’émission d’un signal lorsque I’effort
d’emmanchement atteint un seuil prédéterminé.

[0094]  Ce signal peut notamment €tre un signal visuel, tel que I’allumage d’une LED d’une
certaine couleur ou d’un nombre de LED prédéfini, ou un signal sonore permettant
d’alarmer sur I’atteinte d’un seuil prédéterminé de sorte a ne pas détériorer le systeme
de pipetage.

[0095]  Ce signal peut également €tre un message s’ affichant sur les moyens d’affichage.

[0096]  Un tel signal peut étre utile pour prévenir un utilisateur qu’il peut relacher le levier.

[0097]  Le procédé d’emmanchement peut également comprendre une étape ultérieure
d’éjection des cones de pipetage, une fois le pipetage réalis€. Une telle étape peut
comprendre une translation de la téte selon I’axe vertical de sorte a s’écarter du
plateau, ainsi qu’une étape de désemmanchement.

[0098]  Le procédé peut également comprendre une étape initiale de positionnement d’un
support comprenant une pluralité de cones de pipetages sur le plateau. 11 peut
également comprendre une étape initiale de saisie d’une donnée dans les moyens de
suivi.

[0099]  Cette donnée saisie peut par exemple comprendre des parametres telle qu'une valeur
de consigne a atteindre pour assurer I’emmanchement correct des cones de pipetage,
selon le type de cones qui a €té choisi par un opérateur.

[0100]  Ces parametres peuvent également comprendre des parametres de pilotage du
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systeme, pouvant par exemple permettre 1’établissement d’un protocole de pipetage, de
réglage d’un volume de liquide a prélever ou a distribuer, de réglage d’une vitesse de
pipetage.

Il est a noter que cette étape initiale de saisie peut étre manuelle par un opérateur via
une interface graphique de pilotage du systeme de pipetage.

La saisie pourrait également Etre particllement automatique, par exemple en prenant

en compte différentes informations collectées par des capteurs du systeme de pipetage.
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Revendications

Systeme de pipetage comprenant :

un support (20) comprenant une pluralité de cones de pipetage
(12), ledit support (20) étant agencé sur une matrice rec-
tangulaire de rangées et colonnes ;

une tete de pipetage (1) comportant un carter (10) logeant une
pluralité de canaux de pipetage agencés sur une matrice rec-
tangulaire de rangées et colonnes, chacun desdits canaux de
pipetage étant muni d’un embout (11) destiné a coopérer avec
un desdits cones de pipetage (12) par emmanchement de sorte
a recevoir ou distribuer du liquide, ladite téte de pipetage (1)
étant mobile dans une plage de mouvement prédéfinie entre
une position relevée dans laquelle lesdits embouts (11) sont a
distance desdits cones de pipetage (12) et une position
engagée dans laquelle les cones de pipetage (12) sont
emmanchés sur lesdits embouts (11) ;

une base (2) comprenant au moins un plateau (9) destiné a
venir en vis-a-vis de ladite téte de pipetage (1) et configuré
pour accueillir ledit support (20) muni de cones de pipetage
(12);

une tour (3) s’étendant depuis ladite base (2) et comprenant un
rail de guidage lin€aire (30) le long duquel la téte de pipetage
(1) peut étre déplacée manuellement selon un axe vertical (V)
par rapport a ladite base (2) dans ladite au moins une plage de
mouvement prédéfinie ;

un levier d’actionnement (4) monté mobile en rotation selon
un axe horizontal (H) orthogonal audit axe vertical (V) par
rapport a ladite base (2), ledit levier d’actionnement (4) étant
configuré pour entrainer en translation verticale ladite tete de
pipetage (1) entre ladite position relevée et ladite position
engagée en réponse a une force appliquée sur ledit levier
d’actionnement (4), ledit levier d’actionnement (4) étant
mobile en rotation entre au moins une position de repos et une
position pivotée de sorte a faire passer ladite téte de pipetage

(1) de ladite position relevée a ladite position engagée,
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caractérisé en ce que ledit systeme de pipetage comprend en outre des
moyens de contrdle d’un effort d’emmanchement axial selon ledit axe
vertical (V) desdits cones de pipetage (12) sur lesdits embouts (11)
engendré par ladite rotation dudit levier d’actionnement (4) entre ladite
position de repos et ladite position pivotée.

Systeme de pipetage selon la revendication 1, caractéris€ en ce que les
moyens de contrdle d’un effort d’emmanchement axial selon ledit axe
vertical (V) desdits cones de pipetage (12) sur lesdits embouts (11) com-
prennent un capteur d’effort (5) et une butée (6) apte a venir au moins
partiellement en appui sur ledit capteur d’effort (5) en réponse a une
rotation au moins partielle dudit levier d’actionnement (4) depuis ladite
position de repos vers ladite position pivotée.

Systeme de pipetage selon la revendication précédente, caractérisé en ce
que ladite tour (3) comprend une tige (40) de reprise de mouvement
dudit levier d’actionnement (4), ladite tige (40) étant reliée audit levier
d’actionnement (4) par le biais de moyens d’entrainement (41, 42),
ladite tige (40) étant mobile en rotation autour dudit axe horizontal (H)
et pivotant autour dudit axe horizontal (H) en réponse a une force
appliquée sur ledit levier d’actionnement (4), de sorte qu’une rotation
dudit levier d’actionnement (4) depuis ladite position de repos vers
ladite position pivotée entraine une rotation de ladite tige (40) et desdits
moyens d’entrainement (41, 42) depuis une position escamotée vers une
position dans laquelle ladite tige (40) vient en appui axial contre ladite
butée (6) et exerce une force de poussée sur ladite butée (6) vers ledit
capteur d’effort (5).

Systeme de pipetage selon la revendication précédente, caractérisé en ce
que ledit capteur d’effort (5) est verticalement espacé de ladite butée (6)
de sorte qu’une poussée exercée par ladite tige (40) sur ladite butée (6)
est détectée a partir d’une valeur prédéterminée d’appui de ladite tige
(40) sur ladite butée (6).

Systeme de pipetage selon I'une des revendications 3 ou 4, caractérisé
en ce qu’il comprend en outre des moyens de rétractation destinés a
écarter ladite tige (40) de ladite téte de pipetage (1), lorsque ladite téte
de pipetage (1) est positionnée en dehors de ladite plage de mouvement
prédéfinie.

Systeme de pipetage selon la revendication précédente, caractérisé en ce
que lesdits moyens de rétractation comprennent un ressort de 1é-

tractation (44) configuré pour exercer un effort vers un pion (45) de
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rotation matérialisant ledit axe horizontal (H) de sorte a écarter ladite
tige (40) de ladite tete de pipetage (1), lorsque ladite tete de pipetage (1)
est positionnée en dehors de ladite plage de mouvement prédéfinie.
Systeme de pipetage selon I'une des revendications 2 a 6, caractérisé en
ce qu’il comprend en outre des moyens de surveillance, ménagés sur
ladite téte de pipetage (1) et/ou sur ladite tour (3) et destinés a €tre po-
sitionnés en regard dudit plateau (9).

Systeme de pipetage selon I’une des revendications 2 a 7 caractérisé en
ce que ladite butée (6) est au moins partiellement réalisée a partir de
plastique déformable ou de métal déformable.

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce qu’il comprend en outre un moteur de pipetage (100) de
sorte a recevoir ou distribuer du liquide dans lesdits récipients de pré-
levement ou de réception de liquide disposés sur ledit plateau (9), et a
éjecter des cones de pipetage (12) usagés.

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce qu’il comprend en outre des moyens de reconnaissance
des supports (20) de cones de pipetage (12).

Systeme de pipetage selon la revendication 10, caractérisé en ce que
lesdits moyens de reconnaissance comprennent un capteur de couleur
ménagé sur ladite tour (3), en vis-a-vis dudit plateau (9).

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce qu’il comprend des moyens de suivi aptes a délivrer une

information appartenant au groupe comprenant :

- un nombre de cones de pipetage non encore utilisés ;

- une information relative a une étape de protocole a effectuer,
en cours, ou effectuée ;

- une information sur la présence d’un support sur ledit plateau ;

- une information relative a une valeur représentative d’un effort
d’emmanchement ;

- une information de date ou d’heure de réalisation d’un em-
manchement et/ou d’un pipetage ;

- une date de maintenance prévue ;

- une information d’identification de consommables présents sur
le plateau ;

- une information d’identification du systéme de pipetage.
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Systeme de pipetage selon la revendication précédente, caractérisé en ce
que lesdits moyens de suivi comprennent un microcontrdleur et des
moyens d’affichage.

Procédé d’emmanchement de cones de pipetage (12) sur un systéme de
pipetage selon I’une des revendications 1 a 13, ledit procédé comprenant
une étape de pivotement dudit levier d’actionnement (4) depuis une
position de repos vers une position pivotée de sorte a faire passer ladite
tete de pipetage (1) de ladite position relevée dans laquelle lesdits
embouts (11) sont a distance desdits cones de pipetage (12) a ladite
position engagée dans laquelle lesdits cones de pipetage (12) sont
emmanchés sur lesdits embouts (11), caractérisé en ce qu’il comprend
en outre une étape de contrdle d’un effort d’emmanchement axial selon
ledit axe vertical (V) desdits cOnes de pipetage (12) sur lesdits embouts
(11).

Procédé d’emmanchement de cones de pipetage (12) selon la reven-
dication précédente, I’étape de contrdle d’un effort d’emmanchement
comprenant une étape d’émission d’un signal lorsque I’effort

d’emmanchement atteint un seuil prédéterminé.



177

ez
i

.
- \:-\'-\\‘.\\\v&:\“
‘K‘\?:\\:-\B-‘\\swﬁwe-\




217

[Fig. 2]

Fig. 2

%
G B
yag

3 %
4
Vorsrrrrrrsy
TR
i




3/7

i,
N =

i ¥
i i
i i
i i
i ¥
¥ . Re §
3
[
P el 3
Ity
Ry {
E i

4
?

3

qpeses

eeient T

i b A
e N

%

A
o
H

gemmnmas. n

i
i
i
i
:
i




477

[Fig. 6]
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