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SYSTEME DE PIPETAGE MULTICANAUX.

@ Linvention concerne un systeme de pipetage
comprenant :

un bati (100) comprenant une base (2) muni d’au moins
un plateau (9) configuré pour accueillir au moins un
consommable, et une tour (3) s’étendant depuis ladite base
(2) et comprenant au moins un rail de guidage linéaire
(30) s’étendant selon un axe vertical (V);une téte de pipe-
tage (1) ;des moyens d’entrainement en translation de ladite
téte de pipetage (1);des moyens de controle (500)
comprenant :des moyens de mesure (501) d’'une informa-
tion représentative dudit écartement de ladite téte de pipe-
tage (1) avec ladite base (2) ;des moyens d’analyse (502)
de ladite information représentative dudit écartement de la-
dite téte de pipetage (1) avec ladite base (2), de sorte a en
déduire ladite position de ladite téte de pipetage (1) ;des
moyens de commande (503) configurés pour activer ledit
moteur (50) en fonction de ladite position de ladite téte de
pipetage (1) et d'au moins une butée prédéfinie, ladite au
moins une butée prédéfinie étant située entre ladite position
maximale et ladite position minimale de la téte de pipetage

(1).
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Domaine de I’invention

La présente invention se rapporte au domaine des systemes de pipetage, tels que des
pipettes de prélevement, 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 ré-
cipients.

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.

Classiquement, la téte de pipetage comporte un canal ou plusieurs canaux, agenceés
sur une matrice rectangulaire d’une ou plusieurs rangées et d’une ou plusieurs
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 em-
manchement de sorte a recevoir ou distribuer du liquide.

Cette tete de pipetage peut, de manicre connue étre déplacée en translation le long
dudit rail de guidage linéaire entre au moins une position maximale et une position
minimale. Ce déplacement de la téte de pipetage peut étre fait soit manuellement par le
biais d’un utilisateur qui peut par exemple saisir la téte de pipetage entre ses mains de
sorte a exercer une pression vers le haut ou vers le bas afin de respectivement faire
monter ou faire descendre la téte de pipetage, soit de manicre pleinement automatisée
par le biais d’un moteur d’entrainement, I’ utilisateur ayant alors le plus souvent a
appuyer simplement sur un bouton ou a actionner un levier afin de mettre en
mouvement la téte de pipetage.

Un inconvénient des systemes de pipetage dont la téte de pipetage est a actionnement
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manuel est que la précision du positionnement de la téte de pipetage dépend de la
facilité a mettre en mouvement cette téte de pipetage et a I’arréter a une position
souhaitée afin de, par exemple, emmancher des cones de pipetage ou effectuer une
opération de pipetage. En outre, cette précision peut étre diminuée par I’inertie de la
téte de pipetage due au poids ainsi que par la précision de 1’ utilisateur en lui-méme. I1
est a noter en outre que I’inertie peut provoquer un ralentissement de la tete de

pipetage au cours de son déplacement.
Pour leur part, les systémes de pipetage motorisés présentent 1’inconvénient d’étre re-

lativement cofiteux, notamment d’un point de vue énergétique et de maintenance du

fait que le moteur est sollicité en continu, ce qui provoque une consommation

d’énergie importante ainsi qu’une usure prématurée du moteur ainsi que des différents
composants permettant la mise en mouvement de la t€te de pipetage. En outre, un
systeme automatisé ne laisse classiquement le choix a I’ utilisateur de positionner la téte
de pipetage que parmi des positions prédéfinies dans I’ordinateur de bord du systeme
de pipetage ce qui ne laisse que peu de possibilité de mouvement. Par ailleurs, de tels
systemes de pipetage motoris€s peuvent s’avérer relativement bruyants en cas
d’utilisations longues et répétées.

1l existe donc un besoin d’améliorer 1’existant, et notamment de mettre en ceuvre un
systeme de pipetage fiable, qui permette d’offrir plus de libert€ de mouvement de la
téte de pipetage a un utilisateur, et qui permette de positionner précis€ément la téte de
pipetage a une position souhaitée en limitant tout risque de dommage sur la téte, tout
en réduisant la consommation énergétique d’un tel systeme 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 bati comprenant une base muni d’au moins un plateau configuré pour ac-
cueillir au moins un consommable, et une tour s’étendant depuis ladite base et
comprenant au moins un rail de guidage linéaire s’étendant selon un axe
vertical V;

- une téte de pipetage logeant au moins un canal de pipetage destiné a &tre muni
d’un embout configuré pour coopérer avec un cone de pipetage de sorte a
recevoir ou distribuer du liquide, ladite téte de pipetage pouvant étre déplacée
en translation le long dudit rail de guidage linéaire dans au moins une plage de
mouvement prédéfinie entre au moins une position maximale formant un
écartement maximal avec ladite base et une position minimale formant un

écartement minimal avec ladite base ;
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- des moyens d’entrainement en translation de ladite téte de pipetage

comprenant :
. un moteur d’entrainement en translation de ladite téte de pipetage,
comprenant un arbre moteur monté rotatif selon un axe moteur R fixe

par rapport audit bati et sensiblement orthogonal audit axe vertical

\&
. un pignon cranté monté rotatif selon ledit axe moteur ;
. un galet de transmission de mouvement ménagé entre ledit moteur et

ledit pignon cranté de sorte a transmettre un mouvement de rotation
entre ledit moteur et ledit pignon cranté;

. une crémaillere montée mobile en translation selon ledit axe vertical
V, ladite crémaillere étant solidaire de ladite t€te de pipetage de sorte
a ’entrainer en translation, et étant ménagée au contact dudit pignon
cranté de sorte qu’une rotation dudit pignon cranté entraine une
translation de ladite crémaillere selon ledit axe vertical V et qu’une
translation de ladite crémaillere selon ledit axe vertical V entraine

une rotation dudit pignon cranté,

- des moyens de controle comprenant :

. des moyens de mesure d’une information représentative dudit
écartement de ladite téte de pipetage avec ladite base ;

. des moyens d’analyse de ladite information représentative dudit
écartement de ladite téte de pipetage avec ladite base, de sorte a en
déduire ladite position de ladite téte de pipetage ;

. des moyens de commande configurés pour activer ledit moteur en
fonction de ladite position de ladite téte de pipetage et d’au moins
une butée prédéfinie, ladite au moins une butée prédéfinie étant
située entre ladite position maximale et ladite position minimale de la
téte de pipetage.

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

Notamment, par la mise en ceuvre de moyens de controle permettant d’activer et
donc d’alimenter le moteur simplement lorsque cela est nécessaire et avec la puissance
nécessaire, on fait en sorte que le systeme de pipetage soit économique en terme de
consommation énergétique. En outre, on limite par la méme occasion 1’usure des
composants et notamment des moyens d’entrainement et des moyens de commande.

Par ailleurs, cela permet de fournir un systeme de pipetage laissant une grande liberté
de contrdle a un utilisateur qui peut prédéfinir des butées et manceuvrer la téte de

pipetage dans une plage de mouvement prédéfinie.
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Enfin, un tel systeme de pipetage met en ceuvre des moyens de controle qui sont rela-
tivement simples mécaniquement et relativement peu cofiteux.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, lorsque ladite téte
de pipetage arrive a hauteur de ladite au moins une butée prédéfinie, les moyens de
commande activent ledit moteur de sorte a bloquer le mouvement en translation de
ladite téte de pipetage le long dudit rail de guidage linéaire.

Cela permet également de n’allumer le moteur a une puissance de blocage prédéfinie
que lorsque cela est nécessaire et avec la puissance nécessaire, le systeéme de pipetage
étant ainsi économique en terme de consommation énergétique.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, les moyens de
mesure comprennent un codeur magnétique muni d’au moins un aimant et d’un ma-
gnétometre, ledit au moins un aimant étant fixé audit pignon cranté et étant ménagé en
vis-a-vis dudit magnétometre fixé audit bati du systeme de pipetage et configuré pour
mesurer une valeur d’un champ magnétique dudit au moins un aimant de sorte qu’une
rotation dudit pignon cranté autour dudit axe moteur R entraine une variation de ladite
valeur dudit champ magnétique dudit au moins un aimant mesurée par ledit ma-
gnétometre. En outre, ladite information représentative d’un écartement de ladite téte
de pipetage est mesurée par ledit codeur magnétique, et comprend un nombre de tours
effectué par ledit pignon cranté ainsi que ladite valeur du champ magnétique dudit au
moins un aimant, lesdits moyens d’analyse déduisant de ladite valeur mesurée dudit
champ magnétique dudit au moins un aimant et du nombre de tours effectué par ledit
pignon cranté ladite position de ladite t€te de pipetage.

Ainsi, les moyens de mesure présentent un fonctionnement de type codeur ma-
gnétique angulaire, avec compte tour, de sorte a fournir des mesures de valeur dudit
champ magnétique dudit aimant qui soient relativement précises et rapide a obtenir.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, ledit galet de
transmission de mouvement présente une excroissance s’étendant le long dudit axe
moteur R et autour de laquelle est monté rotatif ledit pignon cranté. En outre, ledit
pignon cranté comprend deux trous oblongs symétriques par rapport audit axe moteur
R, ledit galet de transmission de mouvement présentant deux pions s’étendant en saillie
en vis-a-vis dudit pignon cranté de sorte que chacun desdits deux pions est monté
coulissant dans un desdits deux trous oblongs par mouvement dudit galet de
transmission de mouvement par rapport audit pignon cranté, lesdits deux pions et ledit
axe moteur R étant alignés selon un plan orthogonal par rapport audit axe vertical V.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, ledit au moins un
aimant est ménagé dans un logement formé dans ladite excroissance et est monté
mobile en rotation hélicoidale autour dudit axe moteur R, ledit nombre de tours

effectué par ledit pignon cranté dépendant d’une distance dudit aimant par rapport
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audit magnétometre.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, ledit au moins un
aimant est ménagé sur un support li€¢ audit pignon cranté et monté mobile en rotation
autour d’un axe M fixe par rapport au pignon cranté et parallele par rapport audit axe
moteur R.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, 1’un desdits deux
pions forme ledit axe M de rotation dudit support, ledit axe M étant parallele décalé par
rapport audit axe moteur R, ladite valeur dudit champ magnétique dudit au moins
aimant mesurée par ledit magnétometre dépendant d’une position de chacun desdits
deux pions dans lesdits deux trous oblongs.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, lesdits moyens de
mesure sont configurés pour détecter une mise en mouvement de ladite téte de pipetage
par un coulissement de chacun desdits deux pions dans lesdits deux trous oblongs
depuis une position par défaut dans laquelle chacun desdits deux pions est centré par
rapport au trou oblong dans lequel il est monté coulissant, et une position décalée dans
laquelle chacun desdits deux pions est décalé par rapport au centre du trou oblong dans
lequel il est monté coulissant. En outre, lesdits moyens de commande sont configurés
pour contrdler une vitesse et un sens de rotation dudit moteur de sorte a ramener
chacun desdits deux pions dans ladite position par défaut.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, lorsque ladite téte
de pipetage arrive a hauteur de ladite au moins une butée prédéfinie, chacun desdits
deux pions arrive en butée contre un bord dudit trou oblong dans lequel il est monté
coulissant.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, les moyens
d’entrainement de ladite téte de pipetage comprennent au moins un ressort a force
constante relié¢ a ladite crémaillere et configuré pour maintenir ladite téte de pipetage
dans une position donnée.

Cela permet d’apporter une stabilité a la téte de pipetage en assurant son maintien
dans une position donnée, pouvant correspondre a une position souhaitée par un uti-
lisateur.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, comprend en outre
des moyens de surveillance, ménagés sur ladite téte de pipetage et/ou sur ladite tour et
destinés a étre positionnés en regard dudit plateau.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, les moyens de
contréle comprennent des moyens de suivi aptes a délivrer une information ap-
partenant au groupe comprenant :

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

- un nombre de cones de pipetage non encore utilisés ;
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- une information relative a une étape de protocole a effectuer, en cours, ou
effectuée ;

- une information de date ou d’heure de réalisation d’un protocole de pipetage ;

- une date de maintenance prévue ;

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

- une information d’identification du systeme de pipetage ;

- une information sur ’arrivée en position de butée de la téte de pipetage ;

- une information sur la position verticale de la t€te de pipetage et/ou sur une
distance entre la téte de pipetage et la base.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, lesdits moyens de
contrdle comprennent des moyens de stockage de données et/ou des moyens de com-
munication de données aptes a communiquer avec un terminal distant.

L’invention concerne également un procédé de contrdle d’un systeme de pipetage
selon I’un des modes de réalisation précités, mis en ceuvre par lesdits moyens de
contrdle, le procédé étant caractéris€ en ce qu’il comprend les étapes suivantes :

- une étape de mesure, par le biais desdits moyens de mesure, d’une in-
formation représentative dudit écartement de ladite téte de pipetage avec
ladite base ;

- une ¢étape d’analyse, par le biais desdits moyens d’analyse, de ladite in-
formation représentative dudit écartement de ladite téte de pipetage avec
ladite base, de sorte a en déduire ladite position de ladite téte de pipetage ;

- une ¢étape de commande dudit moteur, par lesdits moyens de commande, en
fonction de ladite position de ladite téte de pipetage et d’au moins une butée
prédéfinie, ladite au moins une butée prédéfinie étant située entre ladite
position maximale et ladite position minimale de la téte de pipetage.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le procédé
comprend une étape préalable de paramétrage de ladite au moins une butée prédéfinie.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le procédé
comprend une étape préalable de calibrage des moyens de mesure.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le procédé
comprend une étape de positionnement de ladite téte de pipetage depuis une position
de rangement vers ladite plage de mouvement prédéfinie ou depuis ladite plage de
mouvement prédéfinie vers une position de rangement.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le procédé
comprend une étape de détection de la mise en mouvement de la téte de pipetage par la
détection, par lesdits moyens de mesure, d’un coulissement de chacun desdits deux
pions dans lesdits deux trous oblongs depuis une position par défaut dans laquelle

chacun desdits deux pions est centré par rapport au trou oblong dans lequel il est monté
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coulissant, et une position décalée dans laquelle chacun desdits deux pions est décalé

par rapport au centre du trou oblong dans lequel il est monté coulissant.
Dans ce cas, selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de 1’invention, le

procédé comprend une étape de contrdle de la vitesse de rotation dudit moteur, par
lesdits moyens de commande, de sorte a ramener chacun desdits deux pions dans ladite
position par défaut.

Selon un aspect d’au moins un mode de réalisation de I’invention, le procédé
comprend une étape de détection d’une arrivée au niveau de ladite au moins une butée
prédéfinie, les moyens de commande activant ledit moteur de sorte a bloquer le
mouvement en translation de ladite téte de pipetage le long dudit rail de guidage
linéaire.

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 latérale d’un systeme de pipetage selon un premier
mode de réalisation de I’invention ;

[Fig.2] est une vue en perspective d’une partie du systeme de pipetage de la [Fig.1] ;

[Fig.3] est une autre vue en perspective d’une partie du systeme de pipetage de la
[Fig.1], 1a téte de pipetage étant en position maximale ;

[Fig.4] est une autre vue en perspective d’une partie du systeme de pipetage de la
[Fig.1], 1a téte de pipetage €tant en position minimale ;

[Fig.5] est une autre vue en perspective d’une partie du systeme de pipetage de la
[Fig.1];

[Fig.6] est une vue en perspective détaillée d’une partie de la [Fig.5] ;

[Fig.7] est un schéma représentant les moyens de contréle du systeme de pipetage
selon le premier mode de réalisation de I’invention

[Fig.8] est une autre vue en perspective frontale d’une partie du systeme de pipetage
de la [Fig.1] ;

[Fig.9] est une vue en coupe de la [Fig.8] ;

[Fig.10] est une autre vue en perspective latérale d’une partie du systeme de pipetage
de la [Fig.1], les pions étant en position décalée ;

[Fig.11] est une autre vue en perspective latérale d’une partie du systeme de pipetage
de la [Fig.1], les pions étant dans une autre position décalée par rapport a la [Fig.10] ;

[Fig.12] est une autre vue en perspective latérale d’une partie du systeme de pipetage
de la [Fig.1], les pions étant dans une position par défaut ;

[Fig.13] est une vue en coupe en perspective d’une partie d’un systeme de pipetage
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selon un deuxieéme mode de réalisation de I’invention ;

[Fig.14] est une vue latérale d’une partie d’un systéme de pipetage selon le deuxieme
mode de réalisation de I’invention ;

[Fig.15] est une vue latérale d’une partie d’un systeme de pipetage selon un troisicme
mode de réalisation de I’invention, et

[Fig.16] est une autre vue latérale d’une partie d’un systeme de pipetage selon le
troisieme mode de réalisation de 1’invention, et

[Fig.17] est une autre vue latérale d’une partie d’un systeme de pipetage selon le
troisieme mode de réalisation de 1’invention, et

[Fig.18] est une vue en perspective d’un systéme de pipetage selon 1’un quelconque
des trois modes de réalisation.

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
permettant de recueillir une information représentative d’un écartement de la téte de
pipetage avec la base, de 1’analyser de sorte a en déduire la position de la téte de
pipetage, et d’activer le moteur en fonction de la position de la téte de pipetage et d’au
moins une butée prédéfinie.

Par écartement de la téte de pipetage avec la base, on entend la distance qui sépare la
téte de pipetage de la base.

En d’autres termes, 1’écartement de la t€te de pipetage avec la base désigne une
distance entre une paroi inférieure de la téte de pipetage, qui est la paroi directement en
vis-a-vis de la base, et une paroi supérieure de la base, qui est la paroi directement en
vis-a-vis de la téte de pipetage.

En d’autres termes encore, 1’écartement de la téte de pipetage avec la base désigne la
distance la plus courte séparant la téte de pipetage de la base.

Le fait de pouvoir paramétrer des butées, et d’ainsi avoir des butées prédéfinies
permet de faciliter le positionnement de la téte de pipetage a une ou plusieurs positions
précises au-dessus du plateau et des éventuels consommables positionnés, ce qui
permet d’éviter tout risque de dommage sur la téte de pipetage, sur les embouts, voire
sur les consommables.

L’invention peut s’appliquer aussi bien a des systemes de pipetage a déplacement
d’air ou a déplacement positif.

On présente maintenant, en relation avec les figures 1 a 12, un premier mode de réa-
lisation de I’invention.

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

— un bati 100 comprenant une base 2 muni d’au moins un plateau 9 configuré

pour accueillir au moins un consommable, et une tour 3 s’étendant depuis la
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base 2 et comprenant un rail de guidage linéaire 30 s’étendant selon un axe
vertical V ;

- une téte de pipetage 1, et

- des moyens d’entrainement en translation de la téte de pipetage 1.

Les moyens d’entrainement en translation de la téte de pipetage permettent
notamment de mettre en mouvement la téte de pipetage 1 avec 1’aide d’un utilisateur,
c’est-a-dire en accompagnement d’un mouvement impulsé€ par un utilisateur.

Ces moyens d’entrainement comprennent :

— un moteur 50 d’entrainement en translation de la té€te de pipetage 1,
comprenant un arbre moteur mont¢ rotatif selon un axe moteur R fixe par
rapport au bati 100 et sensiblement orthogonal a I’axe vertical V ;

— un pignon cranté 52 monté rotatif selon 1’axe moteur R ;

- un galet de transmission de mouvement 55 ménagé entre le moteur 50 et le
pignon cranté 52 pour transmettre un mouvement de rotation entre le moteur
50 et le pignon cranté 52 ;

- une crémaillére 51 montée mobile en translation selon I’axe vertical V, la cré-
maillere 51 étant reliée a la tete de pipetage 1 de sorte a I’entrainer en
translation, et étant ménagée au contact du pignon cranté 52 de sorte qu’une
rotation du pignon cranté 52 entraine une translation de la crémaillere 51
selon I’axe vertical V et qu’une translation de la crémaillere 51 selon I’axe
vertical V entraine une rotation du pignon cranté 52.

La téte de pipetage 1 comporte dans ce mode de réalisation, et comme notamment
visible en figures 1 et 3, une pluralité de canaux de pipetage agencés sur une matrice
rectangulaire de rangées et colonnes.

Chacun des canaux de pipetage est destiné a étre muni d’un embout 11 configuré
pour coopérer avec un cone de pipetage 12 de sorte a recevoir ou distribuer du liquide
par la suite dans des récipients prévus a cet effet.

Toutefois, selon un autre mode de réalisation, la téte de pipetage pourrait n’€tre
munie que d’un canal de pipetage destiné a €tre muni d’un embout.

Comme visible également sur la [Fig.18], la t€te 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

qui coulissent dans les canaux de pipetage muni d’embouts.
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Selon I’invention, cette téte de pipetage 1 peut €tre déplacée en translation le long du
rail de guidage lin€aire 30 dans au moins une plage de mouvement prédéfinie, ici une
plage de mouvement prédéfinie, entre au moins une position maximale formant un
écartement maximal avec la base 2 et une position minimale formant un écartement
minimal avec la base 2.

Il est a noter que cette position maximale et cette position minimale peuvent étre
définies structurellement, notamment par la taille de la crémaillere 51.

Cette position minimale et cette position maximale, et par conséquent cet écartement
minimal et cet écartement maximal entre la téte de pipetage et la base, peuvent
également étre définies par un utilisateur effectuant un réglage, sans que cela ne soit
structurel.

La téte de pipetage 1 peut également prendre une position de rangement qui peut étre
comprise dans la plage de position comprise entre la position minimale et la position
maximale, ou €tre située en dehors de la plage de position comprise entre les positions
minimales et maximales.

Pour accompagner le mouvement de la téte de pipetage, et plus particulierement
maintenir la téte de pipetage 1 dans une position donnée, par exemple souhaitée par un
utilisateur, les moyens d’entrainement de la téte de pipetage 1 comprennent au moins
un ressort a force constante 53 déroulable selon un axe 54, ici un seul ressort a force
constante, reli€ a la crémaillére 51 et configuré pour maintenir la téte de pipetage 1
dans une position donnée.

De sorte a faciliter le positionnement de la téte de pipetage 1, et notamment afin
d’accompagner la mise en mouvement de cette téte de pipetage 1 tout en fournissant un
systeme de pipetage laissant une grande liberté de contrdle a I’ utilisateur, le systeme de
pipetage 1 comprend en outre des moyens de controle 500 permettant d’activer et donc
d’alimenter le moteur simplement lorsque cela est nécessaire.

Selon I’invention, les moyens de contrdle 500 comprennent :

— des moyens de mesure 501 d’une information représentative de I’écartement
de la téte de pipetage 1 avec la base 2 ;

— des moyens d’analyse 502 de I’information représentative de 1I’écartement de
la téte de pipetage 1 avec la base 2, de sorte a en déduire la position de la tete
de pipetage 1 ;

— des moyens de commande 503 configurés pour activer le moteur 50 en
fonction de la position de la téte de pipetage 1 et d’au moins une butée
prédéfinie, la au moins une butée prédéfinie étant située entre la position
maximale et la position minimale de la téte de pipetage 1.

Dans ce mode de réalisation, les moyens de mesure 501 comprennent un codeur ma-

gnétique muni d’un aimant 57 et un magnétometre 56.
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L’aimant 57 est fix€ au pignon cranté€ 52 et est ménagé en vis-a-vis du magnétometre
56 fixé au bati 100 du systeme de pipetage 1.

Dans le premier mode de réalisation présenté, et comme plus particulierement illustré
dans les figures 8 a 12, I’aimant 57 est ménagé sur un support 58 {ixé au pignon cranté
52 et monté mobile en rotation autour d’un axe M fixe par rapport au bati 100 et qui est
parallele et décalé par rapport a I’axe moteur R.

Selon une variante I’aimant pourrait étre ménagé sur un support li€ au pignon cranté
et monté mobile en rotation autour d’un axe fixe par rapport au pignon cranté et
parallele par rapport a 1’axe moteur, sans pour autant que celui-ci soit décalé.

Le support 58 est maintenu par un pion 528 faisant saille sur une surface du pignon
cranté 52 et logé dans un trou formé sur le support 58.

Par ailleurs, et pour bloquer en translation suivant I’axe moteur R le pignon cranté
ainsi que le support 58, le systeéme de pipetage comprend des moyens de blocage en
translation, mis en ceuvre ici sous la forme d’un circlip 8.

Le magnétometre 56 est configuré pour mesurer une valeur d’un champ magnétique
de I’aimant 57, de sorte que I’information représentative d’un écartement de la téte de
pipetage 1 comprend la valeur du champ magnétique de 1’aimant 57.

De cette maniere, la rotation du pignon cranté 52 autour de 1’axe moteur R entraine
une variation de la valeur du champ magnétique de 1’aimant 57 mesurée par le ma-
gnétometre 56. En effet, du fait que ’aimant 57 est fixé au pignon cranté qui est
entrainé en rotation en méme temps qu’un mouvement de la téte de pipetage, tandis
que le magnétometre 56 est fixé au bati, I’aimant 57 va €tre mobile par rapport au ma-
gnétometre 56 et la valeur du champ magnétique de I’aimant 57 mesurée par le ma-
gnétometre 56 va donc varier.

De cette variation de la valeur du champ magnétique, et donc de la valeur du champ
magnétique de I’aimant mesurée par les moyens de mesure 501, ainsi que d’un nombre
de tours effectué par le pignon cranté 235, les moyens d’analyse 502 peuvent déduire
une position de la téte de pipetage 1.

Plus particulierement, ici, les moyens d’analyse peuvent déduire un retard ou une
avance de la rotation du moteur par rapport a la rotation du pignon cranté sur la cré-
maillere, ainsi que d’un nombre de tours effectué par le pignon cranté 25, et donc en
déduire indirectement la position de la téte de pipetage.

Ces moyens d’analyse 502 peuvent notamment comprendre des moyens
d’acquisition de I’information représentative de 1’écartement de la téte de pipetage 1
avec la base 2 mesurée par les moyens de mesure 501, ainsi que des moyens de
traitement de sorte a transformer cette valeur du champ magnétique de 1’aimant
mesurée par les moyens de mesure 501 et ce nombre de tours réalisé par le pignon

cranté en une position de la téte de pipetage 1.
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Quant aux moyens de commande 503, en fonction de la position de la téte de
pipetage 1 et d’au moins une butée prédéfinie, ils vont activer le moteur 50 de sorte a
accompagner le mouvement de translation de la téte de pipetage 1 et/ou a bloquer la
translation.

Notamment, lorsque la t€te de pipetage arrive a hauteur de la au moins une butée
prédéfinie, les moyens de commande activent ledit moteur de sorte a bloquer le
mouvement en translation de la téte de pipetage le long dudit rail de guidage linéaire.

Il est a noter que cette butée prédéfinie peut notamment €tre définie par un utilisateur
effectuant un réglage.

Pour définir cette butée prédéfinie, les moyens de contrdle 500 peuvent notamment
comprendre, comme illustré en [Fig.7], des moyens de stockage 505, permettant de
stocker des données ou des informations, et des moyens de communication 506 aptes a
communiquer des données ou des informations avec un terminal distant 507, le
terminal distant 507 permettant a I’utilisateur de saisir une valeur représentative d’une
butée prédéfinie qui serait ensuite stockée dans les moyens de stockage 505.

L’ utilisateur pourrait €galement saisir plusieurs butées prédéfinies.

Dans le premier mode de réalisation présenté, et comme plus particulierement illustré
dans les figures 9 a 12, le galet de transmission de mouvement 55 présente une ex-
croissance 550 s’étendant le long de 1’axe moteur R et autour de laquelle est monté
rotatif le pignon cranté 52. En outre, le pignon cranté 52 comprend deux trous oblongs
traversant 520a, 520b symétriques par rapport a I’axe moteur R, le galet de
transmission de mouvement 55 présentant deux pions s’étendant en saillie en vis-a-vis
du pignon cranté 52. De cette maniere, chacun des deux pions 551a, 551b est monté
coulissant dans un des deux trous oblongs 520a, 520b par mouvement du galet de
transmission de mouvement 55 par rapport au pignon cranté 52.

En d’autres termes, le pignon cranté 52 est monté mobile par rapport au galet de
transmission de mouvement 55 dans une plage de mouvement bornée par les trous
oblongs du fait que la liberté de mouvement est simplement laissée au niveau du cou-
lissement des deux pions dans les deux trous oblongs.

Les trous oblongs étant symétriques, et les deux pions 551a, 551b et I’axe moteur R
étant alignés selon un plan orthogonal par rapport a I’axe vertical V, ’un des deux
pions atteint une extrémité supérieure du trou oblong dans lequel il circule lorsque
I’autre des deux pions atteint une extrémité inférieure du trou oblong dans lequel il
circule.

Plus particulicrement, la [Fig.10] représente une vue dans laquelle le pion 520a a
atteint une extrémité inférieure du trou oblong 551a tandis que le pion 520b a atteint
une extrémité supé€rieure du trou oblong 551b.

Au contraire, la [Fig.11] représente une vue dans laquelle le pion 520b a atteint une
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extrémité inférieure du trou oblong 551b tandis que le pion 520a a atteint une extrémité
supérieure du trou oblong 551a.

Dans ce mode de réalisation, 1’un des deux pions 551b forme I’axe M de rotation du
support 58. De ce fait, la valeur du champ magnétique de 1’aimant 57 mesurée par le
magnétometre 56 dépend d’une position de chacun des deux pions 551a, 551b dans les
deux trous oblongs 520a, 520b

Ainsi, ce coulissement des pions dans les trous oblongs permet de détecter une mise
en mouvement de la téte de pipetage 1 qui provoquera une rotation du pignon cranté 52
et donc un coulissement des pions dans les trous oblongs.

De sorte a ce que le moteur 50 puisse €tre activé des la mise en mouvement de la téte
de pipetage 1, notamment pour accompagner le mouvement de la téte de pipetage pour
pallier les défauts ressentis lorsque le moteur n’est pas alimenté tels que le passage des
dents de la crémaillere et les crans moteur, les moyens de mesure 501 sont donc
configurés pour détecter une mise en mouvement de la téte de pipetage 1 par un cou-
lissement de chacun des deux pions 551a, 551b dans les deux trous oblongs 520a, 520b
depuis une position par défaut dans laquelle chacun des deux pions 551a, 551b est
centré par rapport au trou oblong 520a, 520b dans lequel il est monté coulissant, et une
position décalée dans laquelle chacun des deux pions 551a, 551b est décalé par rapport
au centre du trou oblong 520a, 520b dans lequel il est monté coulissant.

Dans un fonctionnement optimal du systeme de pipetage selon ce mode de réa-
lisation, et de sorte a ce que I’action du moteur soit suffisante sans pour autant étre sur-
proportionnée, les moyens de commande 503 sont configurés pour contrdler une
vitesse de rotation du moteur 50 de sorte a ramener chacun des deux pions 551a, 551b
dans la position par défaut.

En effet, une vitesse de rotation du moteur suffisante et proportionnée permet non
seulement de limiter la consommation ainsi que les nuisances sonores liées au moteur,
mais permet également d’atténuer des effets indésirables dus au mouvement de
translation verticale de la téte de pipetage, tels que le passage de chacune des dents de
la crémaillere S1.

Par ailleurs, dans ce mode de réalisation, lorsque la téte de pipetage arrive a hauteur
de la au moins une butée prédéfinie, chacun des deux pions 551a, 551b arrive en butée
contre un bord du trou oblong 520a, 520b dans lequel il est monté coulissant. Cela
permet ainsi de bloquer la position de la téte de pipetage au niveau de cette butée.

Le fait que chacun des deux pions 551a, 551b arrive en butée contre un bord du trou
oblong 520a, 520b dans lequel il est monté coulissant est dii au changement de vitesse
de rotation du moteur.

Dans le premier mode de réalisation, les moyens de contrdle 500 illustré en [Fig.7]

comprennent en outre des moyens de suivi 504 aptes a délivrer une information ap-
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partenant au groupe comprenant :

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

- 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 de date ou d’heure de réalisation d’un protocole de pipetage ;

- une date de maintenance prévue ;

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

- une information d’identification du systeme de pipetage ;

- une information sur ’arrivée en position de butée de la téte de pipetage ;

- une information sur la position verticale de la t€te de pipetage et/ou sur une
distance entre la téte de pipetage et la base.

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 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.

Le systeme peut encore &tre muni de moyens de reconnaissance de supports de cones
de pipetage. De tels moyens de reconnaissance peuvent notamment comprendre un
capteur de couleur ménagé sur la tour 3, en vis-a-vis du plateau 9.

On présente maintenant, en relation avec les figures 13 et 14, un deuxieme mode de
réalisation de I’invention.

Dans ce mode de réalisation, les caractéristiques communes avec le premier mode de
réalisation ne sont pas détaillées a nouveau.

Comme visible sur les figures 13 et 14 de ce mode de réalisation, le pignon cranté

52’ comprend un trou oblong traversant 520b’ et un trou oblong borgne 520a’, sy-
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métriques en étendue par rapport a I’axe moteur R. De son cOté, le galet de
transmission de mouvement 55’ présente deux pions 551a’ et 551b’, s’étendant en
saillie en vis-a-vis du pignon cranté 52’ de sorte que chacun des deux pions 551a’,
551b’ est monté coulissant dans un des deux trous oblongs 520a’, 520b’ par
mouvement du galet de transmission de mouvement 55° par rapport au pignon cranté
527, I’un des deux pions 551a’ étant plus court que ’autre des deux pions 551b’ de
sorte a pouvoir coulisser dans le trou oblong borgne 520a’. Les deux pions et I’axe
moteur R sont ici aussi alignés selon un plan orthogonal par rapport a I’axe vertical V.

Ici, les moyens de mesure comprennent un codeur magnétique muni de deux aimants
57a’, 57b’ et un magnétometre (non représenté). Un aimant 5S7b” parmi ces deux
aimants est ménagé sur celui des deux pions qui est monté coulissant dans le trou
oblong coulissant traversant 520b’, tandis que I’autre des deux aimants est logé dans le
pignon cranté 52’ de sorte a €tre en vis-a-vis d’un centre du trou oblong 520a’ et donc
configuré pour €tre en vis-a-vis de celui des deux pions qui est monté coulissant dans
le trou oblong coulissant borgne 520a’ dans la position par défaut.

On présente maintenant, en relation avec les figures 15 a 17, un troisicme mode de
réalisation de I’invention.

Les caractéristiques communes avec les premier et deuxieéme modes de réalisation ne
sont pas détaillées a nouveau.

Dans ce mode de réalisation, les moyens de mesure comprennent un codeur ma-
gnétique muni d’un aimant 57° et d’un magnétometre (non représenté). Cet aimant est
ménagé de sorte a étre coaxial avec le pignon cranté 52’7 et le galet de transmission de
mouvement 557,

Plus particulierement, dans ce mode de réalisation, le galet de transmission de
mouvement 55 présente une excroissance s’étendant le long de 1’axe moteur R et
autour de laquelle est monté rotatif ledit pignon cranté 52”°.

Le pignon cranté 52°° comprend deux trous oblongs symétriques par rapport a 1’axe
moteur R, et le galet de transmission de mouvement présente deux pions s’étendant en
saillie en vis-a-vis du pignon cranté de sorte que chacun des deux pions est monté
coulissant dans un des deux trous oblongs par mouvement du galet de transmission de
mouvement par rapport au pignon cranté, les deux pions et I’axe moteur étant alignés
selon un plan orthogonal par rapport a I’axe vertical V.

Dans ce mode de réalisation, I’aimant 57" est ménagé dans un logement 5500 formé
dans I’excroissance et est monté mobile en rotation hélicoidale autour de 1’axe moteur
R.

De ce fait, le nombre de tours effectué par le pignon cranté 52°” dépend d’une
distance de I’aimant 57°” par rapport au magnétometre.

De ce fait, et contrairement aux moyens de mesure du premier mode de réalisation,
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I’aimant 57°” est monté mobile en rotation hélicoidale selon 1’axe moteur R et tourne
donc sur lui-méme sur 1’axe R et se déplace axialement sur ce méme axe moteur R en
fonction du déplacement angulaire relatif du pignon cranté par rapport au galet de
transmission de mouvement. De ce fait, le magnétometre de ce mode de réalisation est
un magnétometre trois axes, apte a détecter une variation non seulement dans un plan
perpendiculaire a I’axe moteur R mais également une variation sur cet axe moteur R.
Au contraire, le magnétometre du premier mode de réalisation est un magnétometre
deux axes, qui est uniquement apte a détecter une variation dans un plan perpen-
diculaire a I’axe moteur R.

L’invention concerne également un procédé de contrdle d’un systeme de pipetage
selon I’un des trois modes de réalisation présentés, mis en ceuvre par les moyens de
controdle 500.

Le procédé comprend les €tapes suivantes :

- une étape de mesure, par le biais des moyens de mesure 501, d’une in-
formation représentative de I’écartement de la téte de pipetage 1 avec la base
2;

- une étape d’analyse, par le biais des moyens d’analyse 502, de 1’information
représentative de I’écartement de la téte de pipetage 1 avec la base 2, de sorte
a en déduire la position de la téte de pipetage 1 ;

- une étape de commande du moteur 50, par les moyens de commande 503, en
fonction de la position de la téte de pipetage 1 et d’au moins une butée
prédéfinie, cette au moins une butée prédéfinie étant située entre la position
maximale et la position minimale de la téte de pipetage 1.

Dans ce mode de réalisation, et comme décrit précédemment, le procédé de contrdle
comprend également une étape préalable de paramétrage de la au moins une butée
prédéfinie.

Cette étape peut €tre réalis€e par un utilisateur, qui peut étre un opérateur ou un
technicien de laboratoire, par le biais des moyens de controle, et notamment par le
biais d’un terminal distant 507 reli€ a des moyens de communication 506 de sorte a
envoyer et recevoir des informations vers et depuis les moyens de controle 500.

Il est a noter que cette étape de paramétrage peut Etre répétée plusieurs fois, par
exemple un nombre de fois correspondant a un nombre de butées a programmer.

Ainsi, le procédé peut comprendre une étape de détection d’une arrivée au niveau de
la au moins une butée prédéfinie, les moyens de commande activant alors ledit moteur
de sorte a bloquer le mouvement en translation de la téte de pipetage le long dudit rail
de guidage linéaire.

Il est a noter que le moteur peut €tre piloté en temps ou en effort pour que cette butée

ne soit que temporaire, par exemple le temps de déplacer un consommable ou de
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passer a une étape suivante d’un protocole de pipetage.

Cette étape de détection d’une arrivée au niveau de la au moins une butée prédéfinie
peut en outre comprendre une étape d’émission d’une information vers un utilisateur
de l'arrivée en butée, par exemple par le biais de moyens visuels, sonores, ou
haptiques.

L'étape d'analyse est au moins partiellement réalisée, dans ce mode de réalisation, par
le biais d’un algorithme de calcul basé sur le décalage angulaire mesuré par le ma-
gnétometre.

Dans ce mode de réalisation, le procédé de contrdle comprend une étape de détection
de la mise en mouvement de la téte de pipetage 1 par la détection, par les moyens de
mesure 501, d’un coulissement de chacun des deux pions 551a, 551b dans les deux
trous oblongs 520a, 520b depuis une position par défaut dans laquelle chacun des deux
pions 551a, 551b est centré par rapport au trou oblong 520a, 520b dans lequel il est
monté coulissant, et une position décalée dans laquelle chacun des deux pions 551a,
551b est décalé par rapport au centre du trou oblong 520a, 520b dans lequel il est
monté coulissant.

De ce fait, et suite a I’étape de détection de la mise en mouvement de la téte de
pipetage 1, le procédé de contréle comprend une étape de contrdle de la vitesse de
rotation du moteur 50, par les moyens de commande 503, de sorte a ramener chacun
des deux pions 551a, 551b dans la position par défaut.

Avant une utilisation, tel qu’un protocole de pipetage, ou au début d’une journée, le
procédé de contrdle peut également comprendre une étape préalable de calibrage des
moyens de mesure 501 de sorte a les étalonner avant de procéder a des prélevements
ou des titrages par exemple.

En outre, avant une utilisation, tel qu'un protocole de pipetage, ou au début d’une
journée, le procédé de contrdle peut également comprendre une étape de posi-
tionnement de la téte de pipetage 1 depuis une position de rangement vers la plage de
mouvement prédéfinie.

Au contraire, en fin de journée ou apres une utilisation, le procédé de contrdle peut
également comprendre une étape de positionnement de la téte de pipetage depuis ladite

plage de mouvement prédéfinie vers une position de rangement.
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Revendications

Systeme de pipetage comprenant :

un bati (100) comprenant une base (2) muni d’au moins un

plateau (9) configuré pour accueillir au moins un

consommable, et une tour (3) s’étendant depuis ladite base (2)

et comprenant au moins un rail de guidage linéaire

(30) s’étendant selon un axe vertical (V) ;

une téte de pipetage (1) logeant au moins un canal de pipetage

destiné a €tre muni d’un embout (11) configuré pour coopérer

avec un cone de pipetage (12) de sorte a recevoir ou distribuer
du liquide, ladite téte de pipetage (1) pouvant étre déplacée en
translation le long dudit rail de guidage liné€aire (30) dans au
moins une plage de mouvement prédéfinie entre au moins une
position maximale formant un écartement maximal avec ladite
base (2) et une position minimale formant un écartement
minimal avec ladite base (2) ;

des moyens d’entrainement en translation de ladite téte de

pipetage (1) comprenant :

. un moteur (50) d’entrainement en translation de ladite
téte de pipetage (1), comprenant un arbre moteur
monté rotatif selon un axe moteur (R) fixe par rapport
audit bati (100) et sensiblement orthogonal audit axe
vertical (V) ;

. un pignon cranté (52) monté rotatif selon ledit axe
moteur (R) ;
. un galet de transmission de mouvement (55) ménagé

entre ledit moteur (50) et ledit pignon cranté (52) de
sorte a transmettre un mouvement de rotation entre
ledit moteur (50) et ledit pignon cranté (52) ;

. une crémaillere (51) montée mobile en translation
selon ledit axe vertical (V), ladite crémaillere étant
solidaire de ladite téte de pipetage (1) de sorte a
I’entrainer en translation, et étant ménagée au contact
dudit pignon cranté (52) de sorte qu’une rotation
dudit pignon cranté (52) entraine une translation de
ladite crémaillere (51) selon ledit axe vertical (V) et

qu’une translation de ladite crémaillere (51) selon
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ledit axe vertical (V) entraine une rotation dudit
pignon cranté (52),
- des moyens de contrdle (500) comprenant :

. des moyens de mesure (501) d’une information repré-
sentative dudit écartement de ladite téte de pipetage
(1) avec ladite base (2) ;

. des moyens d’analyse (502) de ladite information re-
présentative dudit écartement de ladite téte de
pipetage (1) avec ladite base (2), de sorte a en déduire
ladite position de ladite téte de pipetage (1) ;

. des moyens de commande (503) configurés pour
activer ledit moteur (50) en fonction de ladite position
de ladite téte de pipetage (1) et d’au moins une butée
prédéfinie, ladite au moins une butée prédéfinie étant
située entre ladite position maximale et ladite position

minimale de la téte de pipetage (1).

Systeme de pipetage selon la revendication 1, caractérisé en ce que,
lorsque ladite tete de pipetage arrive a hauteur de ladite au moins une
butée prédéfinie, les moyens de commande (503) activent ledit moteur
de sorte a bloquer le mouvement en translation de ladite téte de pipetage
(1) le long dudit rail de guidage linéaire (30).

Systeme de pipetage selon I'une des revendications 1 ou 2, caractérisé
en ce que les moyens de mesure (501) comprennent un codeur ma-
gnétique muni d’au moins un aimant (57, 57’a, 57°b, 57°’) et d’'un ma-
gnétometre (56), ledit au moins un aimant (57, 57°a, 57°b, 57°°) étant
fix€ audit pignon cranté (52) et étant ménagé en vis-a-vis dudit ma-
gnétometre (56) fixé audit bati (100) du systeme de pipetage et
configuré pour mesurer une valeur d’un champ magnétique dudit au
moins un aimant (57, 57’a, 57°b, 57°”) de sorte qu’une rotation dudit
pignon cranté (52) autour dudit axe moteur (R) entraine une variation de
ladite valeur dudit champ magnétique dudit au moins un aimant (57,
57°a, 57°b, 57°°) mesurée par ledit magnétometre (56),

et en ce que ladite information représentative d’un écartement de ladite
téte de pipetage (1) est mesurée par ledit codeur magnétique, et
comprend un nombre de tours effectué par ledit pignon cranté (52) ainsi

que ladite valeur du champ magnétique dudit au moins un aimant (57),
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lesdits moyens d’analyse (502) déduisant de ladite valeur mesurée dudit
champ magnétique dudit au moins un aimant (57) et du nombre de tours
effectué par ledit pignon cranté (52) ladite position de ladite t€te de
pipetage (1).

Systeme de pipetage selon la revendication 3, caractéris€ en ce que ledit
galet de transmission de mouvement (55) présente une excroissance
(550) s’étendant le long dudit axe moteur (R) et autour de laquelle est
monté rotatif ledit pignon cranté (52),

et en ce que ledit pignon cranté (52) comprend deux trous oblongs
(520a, 520b) symétriques par rapport audit axe moteur (R) , ledit galet
de transmission de mouvement (55) présentant deux pions s’étendant en
saillie en vis-a-vis dudit pignon cranté (52) de sorte que chacun desdits
deux pions (551a, 551b) est monté coulissant dans un desdits deux trous
oblongs (520a, 520b) par mouvement dudit galet de transmission de
mouvement (55) par rapport audit pignon cranté (52), lesdits deux pions
(551a, 551b) et ledit axe moteur (R) étant alignés selon un plan or-
thogonal par rapport audit axe vertical (V).

Systeme de pipetage selon la revendication 4, caractéris€ en ce que ledit
au moins un aimant (57°”) est ménagé dans un logement formé dans
ladite excroissance (550) et est monté mobile en rotation hélicoidale
autour dudit axe moteur (R), ledit nombre de tours effectué par ledit
pignon cranté (52°’) dépendant d’une distance dudit aimant (57°”) par
rapport audit magnétometre (56).

Systeme de pipetage selon la revendication 4, caractéris€ en ce que ledit
au moins un aimant (57, 57’a, 57°b) est ménagé sur un support (58) lié
audit pignon cranté (52) et monté mobile en rotation autour d’un axe
(M) fixe par rapport au pignon cranté (52) et parallele par rapport audit
axe moteur (R).

Systeme de pipetage selon la revendication 6, caractéris€ en ce que 1’un
desdits deux pions (551b) forme ledit axe (M) de rotation dudit support
(58), ledit axe (M) étant parallele décalé par rapport audit axe moteur
(R), ladite valeur dudit champ magnétique dudit au moins un aimant
(57, 57°a, 57°b) mesurée par ledit magnétometre (56) dépendant d’une
position de chacun desdits deux pions (551a, 551b) dans lesdits deux
trous oblongs (520a, 520b).

Systeme de pipetage selon I’une des revendications 4 a 7, caractérisé en
ce que lesdits moyens de mesure (501) sont configurés pour détecter une

mise en mouvement de ladite téte de pipetage (1) par un coulissement de
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chacun desdits deux pions (551a, 551b) dans lesdits deux trous oblongs
(520a, 520b) depuis une position par défaut dans laquelle chacun desdits
deux pions (551a, 551b) est centré par rapport au trou oblong (520a,
520b) dans lequel il est monté coulissant, et une position décalée dans
laquelle chacun desdits deux pions (551a, 551b) est décalé par rapport
au centre du trou oblong (520a, 520b) dans lequel il est monté
coulissant,

et en ce que lesdits moyens de commande (503) sont configurés pour
contrdler une vitesse et un sens de rotation dudit moteur (50) de sorte a
ramener chacun desdits deux pions (551a, 551b) dans ladite position par
défaut.

Systeme de pipetage selon la revendication 1, caractérisé en ce que,
lorsque ladite tete de pipetage arrive a hauteur de ladite au moins une
butée prédéfinie, chacun desdits deux pions (551a, 551b) arrive en butée
contre un bord dudit trou oblong (520a, 520b) dans lequel il est monté
coulissant.

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que les moyens d’entrainement de ladite téte de pipetage
comprennent au moins un ressort a force constante (53) reli€ a ladite
crémaillere (51) et configuré pour maintenir ladite téte de pipetage (1)
dans une position donnée.

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que qu’il comprend en outre des moyens de surveillance,
ménagés sur ladite t€te de pipetage (1) et/ou sur ladite tour (3) et
destinés a €tre positionnés en regard dudit plateau (9).

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que lesdits moyens de controle (500) comprennent des
moyens de suivi (504) aptes a délivrer une information appartenant au

groupe comprenant :

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

- 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 de date ou d’heure de réalisation d’un
protocole de pipetage ;

- une date de maintenance prévue ;

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

- une information d’identification du systeme de pipetage ;

- une information sur 1’arrivée en position de butée de la téte de
pipetage ;

- une information sur la position verticale de la téte de pipetage

et/ou sur une distance entre la téte de pipetage et la base.

Systeme de pipetage selon I’une des revendications précédentes, ca-
ractérisé en ce que lesdits moyens de controle (500) comprennent des
moyens de stockage (505) de données et/ou des moyens de commu-
nication (506) de données aptes a communiquer avec un terminal distant
(507).

Procédé de contréle d’un systéme de pipetage selon I'une des reven-
dications 1 a 13, mis en ceuvre par lesdits moyens de contrdle (500), le

procédé étant caractérisé en ce qu’il comprend les étapes suivantes :

- une ¢étape de mesure, par le biais desdits moyens de mesure
(501), d’une information représentative dudit écartement de
ladite téte de pipetage (1) avec ladite base (2) ;

- une étape d’analyse, par le biais desdits moyens d’analyse
(502), de ladite information représentative dudit écartement de
ladite téte de pipetage (1) avec ladite base (2), de sorte a en
déduire ladite position de ladite téte de pipetage (1) ;

— une étape de commande dudit moteur (50), par lesdits moyens
de commande (503), en fonction de ladite position de ladite
téte de pipetage (1) et d’au moins une butée prédéfinie, ladite
au moins une butée prédéfinie étant située entre ladite position

maximale et ladite position minimale de la téte de pipetage (1).

Procédé de contrdle selon la revendication précédente, caractérisé en ce
qu’il comprend une étape préalable de paramétrage de ladite au moins
une butée prédéfinie.

Procédé de controle selon 1'une des revendications 14 ou 15, caractérisé
en ce qu’il comprend une étape préalable de calibrage des moyens de
mesure (501).

Procédé de controle selon 1’une des revendications 14 a 16, caractérisé

en ce qu’il comprend une étape de positionnement de ladite téte de
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pipetage (1) depuis une position de rangement vers ladite au moins une
plage de mouvement prédéfinie ou depuis ladite plage de mouvement
prédéfinie vers une position de rangement.

Procédé de contrdle selon 1’une des revendications 14 a 17, caractérisé
en ce qu’il comprend une étape de détection de la mise en mouvement
de la téte de pipetage (1) par la détection, par lesdits moyens de mesure
(501), d’un coulissement de chacun desdits deux pions (551a, 551b)
dans lesdits deux trous oblongs (520a, 520b) depuis une position par
défaut dans laquelle chacun desdits deux pions (551a, 551b) est centré
par rapport au trou oblong (520a, 520b) dans lequel il est monté
coulissant, et une position décalée dans laquelle chacun desdits deux
pions (551a, 551b) est décalé par rapport au centre du trou oblong
(520a, 520b) dans lequel il est monté coulissant.

Procédé de contrdle selon la revendication 18, caractérisé en ce qu’il
comprend une étape de contrdle de la vitesse de rotation dudit moteur
(50), par lesdits moyens de commande (503), de sorte a ramener chacun
desdits deux pions (551a, 551b) dans ladite position par défaut.
Procédé de controle selon 1’une des revendications 14 a 19, caractérisé
en ce qu’il comprend une étape de détection d’une arrivée au niveau de
ladite au moins une butée prédéfinie, les moyens de commande (503)
activant ledit moteur de sorte a bloquer le mouvement en translation de

ladite téte de pipetage (1) le long dudit rail de guidage linéaire (30).
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