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Description
DOMAINE TECHNIQUE

[0001] L’invention se rapporte au domaine des pipet-
tes de prélevement, également dénommeées pipettes de
laboratoire ou encore pipettes de transfert de liquide,
destinées au préléevement et a la dispense de liquide
dans des récipients ou similaires.

[0002] Les pipettes concernées par la présente inven-
tion sont les pipettes a actionnement manuel. Ces pipet-
tes sontdestinées a étre tenues en main par un opérateur
durant les opérations de prélévement et de dispense de
liquide, ces opérations étant réalisées par mise en mou-
vement d’'un bouton de commande obtenue par I'appli-
cation d’'une pression d’actionnement sur ce méme bou-
ton.

[0003] Plus spécifiquement, l'invention se rapporte a
un bouton de commande équipant ce type de pipette, le
bouton étant équipé d’'un capteur d’effort destiné a dé-
tecter I'effort exercé par le pouce de I'opérateur sur le
bouton, lors des opérations de pipetage. A titre d’exem-
ple indicatif mais non limitatif, ce capteur d’effort peut
étre utile a la détection d’'un passage du piston par une
position prédéterminée le long de sa course de dispense
ou de sa course de purge.

ETAT DE LA TECHNIQUE ANTERIEURE

[0004] Le faitde pouvoir détecter le passage du piston
par une position prédéterminée se réveéle intéressant a
plusieurs égards. Par exemple, cela permet d’assurer un
comptage du nombre d’opérations de pipetage effec-
tuées avec une méme pipette, comme cela est décrit
notamment dans les documents WO01/76749 et FR 2
986 718.

[0005] Il S’est par ailleurs révélé intéressant d’implan-
ter un capteur d’effort au sein du bouton de commande
de la pipette. Un tel capteur est capable de délivrer un
signal proportionnel a l'effort exercé par le pouce de
I'opérateur sur le bouton. Ce capteur permet ainsila mise
en oeuvre d’'une détection d’'un passage du piston par
une position prédéterminée le long de sa course de dis-
pense ou de sa course de purge, ainsi que de nombreu-
ses autres applications.

[0006] Cependant, la mesure de I'effort de pression
exercé par le pouce de 'opérateur peut étre faussée par
le fait que cet effort n’est souvent pas appliqué selon
'axe central du bouton, mais exercé de maniére excen-
trée. Cet excentrement de I'effort peut en particulier con-
duire a diminuer I'effort détecté par le capteur, alors que
dans un méme temps, I'application souhaitée peut re-
quérir un seuil de détection élevé pour assurer le bon
fonctionnement de cette application. C’est notamment le
cas pour la détection d’'un passage du piston par une
position prédéterminée le long de sa course de dispense
ou de sa course de purge.

[0007] Il en découle un probléme de fiabilité de déetec-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

tion. Cette problématique est d’autant plus compliquée
a résoudre que la zone d’action excentrée du bouton,
sur laquelle est exercée la pression de I'opérateur, peut
différer a chaque nouvelle opération de pipetage en rai-
son du caractére rotatif de la partie supérieure du bouton
sur laquelle la pression est appliquée.

EXPOSE DE L’INVENTION

[0008] L’invention a donc pour but de remédier au
moins partiellement aux inconvénients mentionnés ci-
dessus, relatifs aux réalisations de I'art antérieur.
[0009] Pour ce faire, I'invention a pour objet un bouton
de commande pour une pipette de prélévement a action-
nement manuel, ledit bouton comprenant une partie in-
férieure ainsi qu’une partie supérieure définissant une
surface extérieure de pression pour le pouce d’'un opé-
rateur, 'une desdites parties inférieure et supérieure
étant équipée d’un capteur d’effort centré sur un axe cen-
tral du bouton, et 'autre desdites parties inférieure et
supérieure du bouton comportant un organe d’actionne-
ment centré sur I'axe central du bouton etdestiné a trans-
mettre un effort au capteur d’effort lorsque I'opérateur
exerce une pression sur la partie supérieure du bouton.
[0010] De plus, en position verticale du bouton, dans
un état non sollicité par 'opérateur, d'une part 'organe
d’actionnement assure le maintien axial de la partie in-
férieure du bouton définissent une liaison circulaire de
retenue axiale entre celles-ci, ladite liaison circulaire pré-
sentant un jeu axial configuré de sorte que lors d’'une
pression par le pouce d’un opérateur sur une zone d’ac-
tion de la partie supérieure excentrée par rapport audit
axe central du bouton, ledit jeu axial se consomme en
tout ou partie au niveau de la zone d’action, pendant que
ladite liaison circulaire retient axialement et localement,
relativement a la partie inférieure, une zone de réaction
de lapartie supérieure agencée de fagon diamétralement
opposée aladite zone d’action parrapport a I'axe central.
[0011] L’invention permetd’améliorer la fiabilité de dé-
tection, tout d’abord parce que I'effort transmis par I'or-
gane d’actionnement au capteur est centré sur ce méme
capteur, méme lors d’une pression excentrée par le pou-
ce de l'opérateur. En outre, la partie supérieure dubouton
agit ainsi comme un bras de levier pivotant au niveau de
sa zone de réaction opposée a la zone d’action et entre
lesquelles se situe I'organe d’actionnement, dont I'effort
est alors amplifié par rapport a celui délivré par le pouce.
Cette spécificité particuliére a I'invention est avantageu-
se lorsque l'application souhaitée requiert un seuil de
détection élevé. De plus, ce principe de bras de levier
fonctionne avantageusement quelle que soit la position
angulaire de la zone d’action sur la partie supérieure du
bouton.

[0012] L’invention présente par ailleurs au moins 'une
quelconque des caractéristiques optionnelles suivantes,
prises isolément ou en combinaison.

[0013] La partie supérieure est montée rotative relati-
vement a ladite partie inférieure, selon I'axe central.
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[0014] Ledit organe d’actionnement forme un élément
de rotule entre la partie supérieure et la partie inférieure
du bouton.

[0015] Ledit organe d’actionnement présente une for-
me générale de demi-spheére.

[0016] Ladite partie supérieure présente une forme gé-
nérale de déme.

[0017] Ladite liaison circulaire de retenue axiale est
agenceée sur ou a proximité d’'une zone périphérique des
parties inférieure et supérieure du bouton. Cependant,
cette liaison pourrait étre plus centrée sur I'axe central
du bouton, sans sortir du cadre de l'invention. Néan-
moins, il est indiqué que I'excentrement de cette liaison
permet d’accroitre 'amplification de I'effort délivré par
I'organe d’actionnement au capteur d’effort, ce qui con-
tribue a améliorer encore davantage la fiabilité de détec-
tion.

[0018] Ladite liaison circulaire de retenue axiale est
formée al'aide d’'un bourrelet équipantla partie inférieure
et agenceé en saillie radialement vers I'extérieur, et d’'une
gorge équipantla partie supérieure etrecevant ledit bour-
relet, ladite gorge étant ouverte radialement vers I'inté-
rieur. Une configuration inversée est bien entendu pos-
sible, sans sortir du cadre de I'invention.

[0019] Le bouton comprend une plaque de transfert
d’effort agencée entre 'organe d’actionnement et le cap-
teur d’effort, ladite plaque étant centrée sur ledit axe cen-
tral du bouton. Cette plaque permet de répartir de ma-
niére uniforme la pression sur le capteur, dans le but
d’obtenir un signal d’intensité maximal en sortie de ce
capteur.

[0020] A cet égard, il est de préférence fait en sorte
que ladite plaque de transfert d’effort présente une sur-
face représentant au moins 80% de la surface active du
capteur d’effort.

[0021] Ladite plaque de transfert d’effort présente un
logement de réception dudit organe d’actionnement. Ce
logement constitue alors de préférence I'autre élément
de rotule, destiné a coopérer avec I'organe d’actionne-
ment.

[0022] Leboutondecommande comprend une couche
élastomére entre ladite plaque de transfert d’effort et le
capteur d’effort.

[0023] Le bouton de commande comprend un dispo-
sitif électronique connecté audit capteur d’effort, ledit
capteur d’effort délivrant de préférence en continu un si-
gnalaudispositif électronique, ledit signal présentantune
intensité fonction de I'effort détecté par le capteur d’effort.
Alternativement, ledit dispositif électronique pourrait étre
logé dans un autre organe de la pipette, sans sortir du
cadre de l'invention.

[0024] Ledit dispositif électronique est congu pour ef-
fectuer au moins 'une des actions suivantes :

-  stocker les données relatives aux signaux délivrés
par le capteur d’effort, comme la date, I'heure, l'in-
tensité, etc. De préférence, ce stockage est essen-
tiellement prévu pour le comptage du nombre de cy-
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cles de pipetage effectués par la pipette ;

- ordonner une action suite a la réception d’un signal
du capteur d’effort atteignant une valeur seuil, par
exemple la mesure d’'une donnée physique comme
une pression, une température, une masse de liqui-
de prélevé, etc., et/ou I'incrémentation d’'un comp-
teur du nombre d’opérations de pipetage ;

- ordonner une modification de I'affichage sur un
écran prévu sur la pipette. Par exemple, I'affichage
peut indiquer le nombre d’opérations de pipetage
depuis la derniére mise a zéro ;

- émettre par une liaison sans fil, via un émetteur, un
signal d’émission vers un récepteur situé a distance
dela pipette. Ici, il peut s’agir d'un récepteur équipant
tout type de dispositif susceptible de communiquer
a distance avec la pipette, tel qu’un dispositif lumi-
neux d’aide a la dispense de liquide dans les puits
d’au moins une microplaque de titration, destinée a
reposer sur ce dispositif lumineux.

[0025] Enfin, le bouton intégre également de préféren-
ce une alimentation électrique, méme si ici aussi cette
alimentation pourrait étre logée dans un autre organe de
la pipette, sans sortir du cadre de l'invention.

[0026] L’invention a également pour objet une pipette
de prélevement a actionnement manuel, comprenant
une tige de commande dontI'extrémité basse commande
le déplacementd’un pistonlogé a coulissementdansune
chambre d’aspiration de la pipette, I'extrémité haute de
la tige de commande portant un bouton de commande
tel que celui décrit ci-dessus, ledit bouton de commande
étant destiné a étre mis en mouvement par une pression
d’actionnement d’un opérateur de maniére a ce que le
piston effectue successivement une course de dispense
durant laquelle se chargent des premiers moyens élas-
tiques de rappel, puis une course de purge durant laquel-
le se chargentdes seconds moyens élastiques de rappel.
[0027] Dans ce cas de figure, il est par exemple pos-
sible de procéder a la détection du passage du piston
par une position prédéterminée le long de sa course de
dispense ou de sa course de purge, position dans laquel-
le lesdits premiers et/ou seconds moyens élastiques de
rappel présentent un niveau prédéterminé de déforma-
tion. En effet, il est possible d’associer un niveau de dé-
formation des premiers et/ou seconds moyens élasti-
ques de rappel a une valeur d’effort vu par le capteur
implanté dans le bouton. De cette maniére, en fonction-
nement, la détection de cette méme valeur d’effort par
le capteurindique que le piston se trouve dans la position
prédéterminée le long de sa course, position obtenue
lors d’'une déformation des premiers et/ou seconds
moyens élastiques selon le niveau de déformation pré-
cité.

[0028] Cette détection peut servir a de nombreuses
applications, comme le comptage du nombre de cycles
de pipetage, ce nombre pouvant étre stocké en mémoire
et/ou affiché sur la pipette, mais aussi la possibilité d’or-
donner une action quelconque suite a la détection du
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passage du piston par la position prédéterminée, ou en-
core I'émission d’'un signal destiné a étre recu par un
dispositif quelconque prévu pour communiquer a distan-
ce avec la pipette. Dans ce cadre, tout type de liaison
sans fil peut étre envisagé, sans sortir du cadre de I'in-
vention.

[0029] Il estnoté que la position prédéterminée du pis-
ton est choisie en fonction des applications désirées. Elle
peut ainsi étre retenue a tout endroit entre le début de la
course de dispense et la fin de la course de purge, y
compris le point bas de cette course de purge.

[0030] De préférence, lesdits premiers et seconds
moyens élastiques de rappel sont des ressorts de com-
pression, tel que cela est classiquement le cas dans les
pipettes actuelles a actionnement manuel.

[0031] Depréférence, ladite position prédéterminée du
piston correspond a la position de transition entre la cour-
se de dispense et la course de purge, ou encore a une
position a proximité de cette position de transition. Si
d’autres positions sontenvisageables, la position de tran-
sition s’avére particulierement appropriée lorsqu’il s’agit
de détecter qu'une dispense de liquide a bien été entie-
rement réalisée.

[0032] A titre d’exemple indicatif, I'invention peut s’ap-
pliquer a un systéme comprenant une pipette de préle-
vement telle que décrite ci-dessus, ainsi qu'un dispositif
lumineux d’aide a la dispense de liquide dans les puits
d’au moins un dispositif de titration destiné a reposer sur
le dispositif lumineux, ce dernier étant congu pour éclairer
successivement lesdits puits en réponse aux signaux
d’émission transmis par liaison sans fil par ledit dispositif
électronique de la pipette. Ici encore, la liaison sans fil
peut étre de tout type connu de ’'homme du métier, par
exemple RF, optique, etc.

[0033] D’autres avantages et caractéristiques de I'in-
vention apparaitront dans la description détaillée non li-
mitative ci-dessous.

BREVE DESCRIPTION DES DESSINS

[0034] Cette description sera faite au regard des des-
sins annexés parmi lesquels ;

- lafigure 1 représente une vue en perspective d’'une
pipette de prélévement a actionnement manuel se-
lon la présente invention, lors de son actionnement
par un opérateur ;

- lesfigures 2 a 4 représentent respectivement le bou-
ton de la pipette de la figure précédente, sa partie
centrale, et sa partie inférieure ;

- lesfigures 5 et 6 représentent la pipette selon diffé-
rentes configurations adoptées au cours d’une opé-
ration de pipetage ;

- lafigure 7 représente une vue du bouton lors d’'une
opération de dispense du liquide ;

- la figure 8 est un schéma montrant les différents
composants de la pipette permettant la délivrance
de signaux d’émission, ainsi que les différents com-
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posants destinés a équiper un dispositif a distance
de la pipette pourrecevoir les signaux d’émission ; et

- lafigure 9 représente un systeme comprenant une
pipette de prélévement ainsi qu’un dispositif lumi-
neux d’aide a la dispense de liquide dans les puits
d’au moins une microplaque de titration destinée a
reposer sur le dispositif lumineux.

EXPOSE DETAILLE DE MODES DE REALISATION
PREFERES

[0035] En référence alafigure 1, il est représenté une
pipette de prélevement 1 a actionnement manuel, tenue
par la main 2 d’'un opérateur, qui, a 'aide de son pouce
4, actionne la pipette pour engendrer la dispense d’'un
liquide qui a préalablement été aspiré.

[0036] Plus précisément, la pipette 1 comprend une
poignée 6 formant corps supérieur de la pipette, poignée
de laquelle débouche une tige de commande 10 portant
ason extrémité haute, en position de pipetage, unbouton
de commande 12 dont la partie supérieure est destinée
a subir la pression du pouce de l'opérateur. A titre indi-
catif, il est noté qu’un écran d’affichage (non représenté)
peut étre prévu sur la poignée 6.

[0037] Sous la poignée 6, la pipette 1 comporte une
partie basse 14 amovible, qui se termine vers la bas par
un embout porte-céne 16 recevant un consommable 18,
également dénommé céne de prélévement. De maniére
connue, apres le pipetage, le cone peut étre éjecté mé-
caniquement par un éjecteur 20 dont le bouton d’action-
nement 22 se trouve également en saillie sur le dessus
de la poignée, a proximité du bouton de commande 12.
[0038] En référence a la figure 2, il est représenté de
facon détaillée le bouton de commande 12, selon un mo-
de de réalisation préféré de l'invention.

[0039] Il comprend globalement une partie inférieure
24a ainsi qu’un partie supérieure 24b toutes les deux
centrées sur un axe central 26 du bouton, correspondant
a l'axe longitudinal de la pipette. A cet égard, il est noté
que I'ensemble des éléments de la pipette qui vont étre
décrits ci-aprés sont centrés sur ce méme axe 26. Les
deux parties 24a, 24b sont sensiblement de formes ré-
volutionnaires, et délimitent entre elles un espace inté-
rieur 25 dans lequel sont logés des éléments fonction-
nels, qui seront décrits ci-aprés.

[0040] A son extrémité basse, la partie inférieure 24a
est solidarisée a la tige de commande 10, tandis que son
extrémité haute est reliée a la partie supérieure 24b en
forme de déme, fermant le bouton 12. Comme cela est
visible sur la figure 2, le ddme 24b peut étre équipé a
son extrémité supérieure d’'un capuchon 27, de préfé-
rence monté par clipsage dans un renfoncement 28.
[0041] Plus précisément, le dédme 24b a son creux
orienté vers le bas, et présente donc une forme générale
bombée vers le haut destinée a subir la pression appli-
quée par le pouce de l'opérateur, lors du pipetage. En
d’autres termes, le ddme 24b présente une surface ex-
térieure de pression 29 sur laquelle 'opérateur exerce
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directement la pression d’actionnement, lors d’une opé-
ration de pipetage.

[0042] L’espace intérieur 25 renferme des moyens
permettant la détection d’un passage du piston de la pi-
pette par une position prédéterminée, comme cela sera
détaillé ci-aprés. Dans le mode de réalisation représenté,
les moyens précités sont tous intégrés au bouton 12, a
commencer par un organe d’actionnement 30 centré sur
I'axe 26 et prenant par exemple la forme générale d'une
demi-sphere de faible diameétre, ou encore celle d’'un pion
orienté vers le bas.

[0043] En outre, la partie inférieure 24a supporte un
capteur d’effort 31, de préférence un capteur plan. Bien
que cela n'ait pas été représenté, il serait possible de
mettre en oeuvre une configuration inversée dans laquel-
le le pion serait intégré a la partie inférieure 24a, tandis
que le capteur 31 serait solidaire de la partie supérieure
24b.

[0044] Danstouslescas,'organe 30, ci-aprés dénom-
mé pion, est destiné a transmettre un effort au capteur
31 lorsque I'opérateur exerce une pression sur la partie
supérieure du bouton.

[0045] Dans le mode de réalisation représenté, une
plaque de transfert d’effort 32 coopére avec le pion 30.
Cette plaque 32, de préférence en céramique ou métal-
liqgue présente une faible épaisseur, et comporte un lo-
gement central 33 recevant le pion 30. Ces deux élé-
ments 30, 33 forment ensemble une rotule entre les par-
tiesinférieure 24a et supérieure 24b, permettant non seu-
lement une rotation relative selon I'axe 26, mais égale-
ment un basculement de faible amplitude, comme cela
sera détaillé ci-aprés.

[0046] La plaque de transfert d’effort 32 présente une
surface représentant au moins 80% de la surface active
du capteur 31, de maniére arépartir de maniére uniforme
la pression sur le capteur, et donc dans le but d’obtenir
un signal d’intensité maximal en sortie de ce capteur 31.
De préférence, une couche élastomeére 34 estinterposée
entre le capteur 31 et la plaque 32, ces éléments étant
solidarisés les uns aux autres. Cette couche 34 assure
une fonction de répartiteur d’efforts entre la plaque rigide
32 et le capteur 31.

[0047] L’espace intérieur 25 renferme également un
dispositif électronique 40, qui comprend globalement un
microprocesseur et un émetteur-récepteur. Ce dispositif
40 est alimenté par une pile (non représentée) située
sous le dispositif.

[0048] Le dispositif électronique 40 recoit en continu
le signal délivré par le capteur 31, via un céble électrique
41. L’intensité de ce signal délivré au dispositif 40 est
naturellement proportionnelle a I'effort exercé par le pou-
ce de l'opérateur, sur la surface extérieure de pression
29 du bouton.

[0049] En outre, il est prévu une liaison circulaire de
retenue axiale 42 entre les deux parties 24a, 24b, cette
liaison étant agencée sur ou a proximité d’une zone pé-
riphérique de ces mémes parties.

[0050] La liaison circulaire 42 est formée a I'aide d’'un
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bourrelet 43 prévu sur la partie inférieure 24a, ce bour-
relet 43 étant agencé en saillie radialement vers I'exté-
rieur. Il est recu dans une gorge 44 prévue sur la surface
intérieure du déme 24b, cette gorge étant ouverte radia-
lementvers l'intérieur. Le bourrelet 43 et la gorge 44 pré-
sententdes formes sensiblement homothétiques, de pré-
férence sensiblement circulaires.

[0051] En position verticale du bouton 12 et dans un
état dans lequel ce dernier n’est pas sollicité par I'opé-
rateur tel que cela est représenté sur la figure 2, c’est le
pion 30 en appui dans le logement 33 qui assure le main-
tien axial de la partie supérieure 24b sur la partie infé-
rieure du bouton 24a. Il s’agit donc de I'unique zone de
contact entre ces deux parties, puisque la liaison circu-
laire 42 est configurée pour présenter un jeu axial 47
entre le bourrelet 43 et la paroi supérieure de la gorge
44.Cejeu47 estparexempleinférieura 1 mm, par exem-
ple quelques dixiemes de millimétres, et sensiblement
identique tout le long de la liaison circulaire 42. Un jeu
axial peut également étre prévu entre le bourrelet 43 et
la paroi inférieure de la gorge 44, mais de valeur beau-
coup plus faible que le jeu 47, voire de valeur nulle.
[0052] En référence a présent a la figure 3, il est re-
présenté une partie centrale de la pipette, comprenant
une portion de la poignée 6 ainsi qu'une portion de la
partie basse 14. La conception retenue est du type clas-
sique et connue de 'homme du métier, et ne sera par
conséquent que décrite brievement.

[0053] En partie haute, I'extrémité basse de la tige de
commande 10 est entourée par un dispositif de réglage
du volume a prélever, connu en soit. Cette extrémité bas-
se est au contact d’une piéce 46 formant siege, solidaire
de I'extrémité haute d’un piston 50 dont I'extrémité basse
estlogée au sein d’'une chambre d’aspiration 52 montrée
sur la figure 4, communiquant avec l'intérieur du céne de
prélevement 18.

[0054] Le piston 50, mobile a coulissement selon la
direction de l'axe 26 dans la chambre d’aspiration, est
maintenu en position haute par un premier ressort de
compression 54 dont I'extrémité haute est en appui sur
un épaulement du siege 46, et dont I'extrémité basse est
en appui sur I'épaulement d’un autre siege 56 agencé a
proximité de la jonction entre la poignée 6 et la partie
basse 14. Le siege 56 est solidaire de la coque fixe 58
de la poignée, et également solidaire de la coque fixe 60
de la partie basse 14. Le premier ressort 54 est couram-
ment dénommé ressort de dispense de liquide.

[0055] Le siege 56 présente un orifice 62 traversé par
le piston 50. Sur ce méme siége 56, un épaulement orien-
té vers le bas arréte en translation une bague 68 main-
tenue en position haute par un second ressort de com-
pression 70 dont I'extrémité basse est en appui dans le
fond de la coque 60. Le second ressort 70 est couram-
mentdénommeé ressort de purge. lldispose d’uneraideur
supérieure a celle du ressort de dispense 54.

[0056] Les moyens de détection précités sont ici con-
formés de maniére a détecter le passage du piston 50
par la position de fin de course de dispense, c’est-a-dire
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au moment de la transition entre les deux courses, juste
avant que le second ressort 70 ait commencé a se dé-
former. A ce niveau de déformation du premier ressort
54, correspond un niveau d’effort du pion 30 sur le cap-
teur 31. Par conséquent, le dispositif 40 est capable de
détecter que le piston 50 a atteint sa position de fin de
course de dispense, lorsqu'il regoit du capteur 31 un si-
gnal d’intensité correspondant au niveau d’effort préciteé.
[0057] Ainsi, lors d’une opération de dispense, I'opé-
rateur tenant la poignée 6 en main exerce a l'aide de son
pouce une pression d’actionnement sur la surface exté-
rieure 29 du bouton. Cela conduit a déplacer vers le bas
la tige de commande 10, qui entraine avec elle le piston
grace a son appui sur le siége 46. Durant le début de
cette course de dispense, le premier ressort 54 se charge
en se comprimant, mais la pression appliquée par le pou-
ce sur le bouton 12 n’engendre qu’un faible effort du pion
30 sur le capteur 31. Le dispositif 40, recevant un signal
de faible intensité de la part du capteur 31, comprend
que la position de fin de course de dispense n’est pas
encore atteinte.

[0058] En revanche, lorsque le premier ressort 54 at-
teint le niveau prédéterminé de déformation plagant le
piston 50 en fin de course de dispense, comme cela est
représenté sur la figure 5, la pression appliquée par le
pouce sur le bouton 12 est conséquente et engendre un
effort élevé du pion 30 sur le capteur 31. Le dispositif 40,
recevant un signal d’intensité élevé de la part du capteur
31, comprend que la position de fin de course de dispen-
se est atteinte.

[0059] Ensuite, I'opérateur continue d’accentuer la
pression sur le bouton pour effectuer la course de purge
engendrantla compression dusecondressort70, jusqu’a
I'arrivée du piston a un point bas représenté sur la figure
6. Il est noté que durant cette course de purge, le premier
ressort continue de se charger progressivement. Quant
au second ressort 70, sa compression est générée par
I'appui sur le siege 68 d’'un manchon prolongeant vers
le bas le siege 46 et traversant I'orifice 62.

[0060] Unefoisl'opérationde pipetage terminée, 'opé-
rateur relache la pression, ce qui conduit les différents
éléments a se décharger successivement dans l'ordre
inverse de celui qui vient d’étre décrit.

[0061] Enréférenceaprésentalafigure?,ilestmontré
I'une des particularités de l'invention, permettant de bé-
néficier d’une grande fiabilité de détection a l'aide du cap-
teur 31. En effet, cette fiabilité de détection résulte tout
d’abord du caractere centré du pion 30, qui permet de
solliciter le capteur 31 de fagon centrée méme lorsque
le pouce 2 de I'opérateur agit sur une zone d’action 102a
excentrée. Cette zone d’action excentrée 102a corres-
pond a une portion du déme 24b qui s’étend habituelle-
ment jusque dans une portion périphérique de ce dome.
[0062] Lorsd’'une course de dispense du liquide visant
adéplacerle bouton 12 etle piston vers le bas, au niveau
de la zone d’action 102a, le jeu axial 47 de la liaison
circulaire 42 se consomme localement en tout ou partie,
pour éventuellement devenir nul ou proche de zéro tel
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que cela a été représenté sur la partie droite de la figure
7. Dans le méme temps, du fait du pivotement du déme
24b selon le pion 30, la liaison circulaire 42 devient active
localement au niveau d’une zone de réaction 102b agen-
cée de fagon diamétralement opposée a la zone d’action
102a, par rapport a 'axe central 26. En d’autres termes,
au niveau de cette zone de réaction 102b du déme 24b,
la liaison circulaire 42 retient axialement et localement
le ddme 24b relativement a la partie inférieure 24a. Cette
retenue axiale s’effectue rapidement aprés une consom-
mation de I'éventuel faible jeu entre le bourrelet 43 et la
paroi inférieure de la gorge 44, au niveau de la zone de
réaction 102b.

[0063] Parconséquent, lors de I'actionnement du bou-
ton 12, son déme 24b remplit une fonction de bras de
levier depuis sa zone de réaction 102b, a proximité de
laquelle se situe I'axe fictif d’articulation du levier. Dans
cette configuration, le ddme 24b est soumis a trois efforts,
a savoir un effort F1 exercé par le pouce 2 de I'opérateur
sur la zone d’action 102a, un effort de réaction F2 exercé
par le bourrelet 43 sur la portion de réaction 102b du
doéme, ainsi qu’un effort F3 appliqué sur le pion 30 par
'ensemble des éléments mobiles inférieurs de la pipette,
ces effort F3 résultant de I'action des ressorts 54, 70.
[0064] Grace et cet effet de bras de levier, I'effort F3
appliqué au pion 30 est supérieur a I'effort F1, plus éloi-
gné de l'axe fictif d’articulation. Cela permet de décupler
I'effort transmis au capteur 31 et d’adopter ainsi une ou
des valeurs de détection plus élevées, favorables a une
meilleure fiabilité de détection.

[0065] Au cours d’une opération de pipetage, lorsque
le signal délivré par le capteur 31 au dispositif électroni-
que 40 atteint une valeur qui traduit un passage du piston
par la position prédéterminée, plusieurs actions peuvent
étre engendrées, telles que celles décrites précédem-
ment. Parmi ces actions, I'une des privilégiées réside
dans I’émission, par une liaison sans fil et via I'émetteur,
d’un signal d’émission vers un récepteur situé a distance
de la pipette.

[0066] La figure 8 montre un exemple d’équipement
permettant une telle communication sans fil, ici par ra-
diofréquence RF. Les moyens de détection 81 équipant
le bouton de la pipette ont déja été décrits ci-dessus. lls
comprennent le dispositif électronique 40 muni du micro-
processeur 80 et de I'émetteur-récepteur 82. lls incluent
également le capteur d’effort 31 délivrant un signal en
continu au dispositif 40, et une pile d’alimentation élec-
trique 49. Le récepteur 84, prévu sur un dispositif agencé
adistance de la pipette et destinée a communiquer avec
celle-ci, comprend un dispositif électronique 85 munid’un
microprocesseur 86 et d’'un émetteur-récepteur 87. Il in-
clut également une commande d’appairage 88, une pile
d’alimentation électrique 89, et éventuellement une LED
90 de statut du récepteur. De plus, une connectique 91,
par exemple du type USB, permet son raccordement sur
le dispositif a distance 92, qui est ici de préférence un
dispositif lumineux d’aide au pipetage représenté sur la
figure 9.



11 EP 3 313 574 B1 12

[0067] En effet, cette figure 9 montre un systéme 100
comprenant la pipette 1 et le dispositif lumineux 92 d’aide
a la dispense de liquide dans les puits d’au moins un
dispositif de titration, destiné a reposer de maniére con-
nue en soi sur ce dispositif lumineux. Il s’agit par exemple
d’une microplaque 98, telle que celle posée sur la partie
gauche dudispositiflumineux 92 de lafigure 9. Ce dernier
est destiné a communiquer sans fil avec la pipette, par
voie RF grace aux moyens décrits en figure 8.

[0068] De fagon connue de 'lhomme du métier, le li-
quide prélevé par une pipette peut étre dispensé dans
les puits de la microplaque de titration 98 reposant sur
la surface supérieure du dispositif lumineux, présentant
une matrice de points lumineux 94 correspondant a la
matrice formée par les puits 95 sur la microplaque. Le
liquide est alors dispensé successivement dans les dif-
férents puits, qui sont tres nombreux et de petite dimen-
sion. Afin de limiter les risques d’erreur de 'opérateur, le
dispositif 92 consiste généralement a illuminer, via le
point lumineux 94 approprié, le puits qui doit étre rempli,
aprés avoir éteint le point lumineux 94 du puits précé-
demment rempli de liquide. L’éclairage s’effectue par
exemple avec des LEDs situées sous la microplaque, au
moins partiellement transparente.

[0069] Habituellement, 'opérateurdispose d’'une com-
mande a pédale pour ordonner le déplacement de I'éclai-
rage d’'un puits a l'autre. La pédale de commande est
alors actionnée aprés chaque puits rempli. Avec la pré-
sente invention, I'éclairage successif des puits, selon un
ordre préétabli mémorisé par la microplaque, s’opére
automatiquement aprés I'émission de chaque signal
d’émission regu par le récepteur 84, connecté au dispo-
sitif lumineux 92. En d’autres termes, durant le pipetage,
deés que le signal délivré par le capteur dépasse une va-
leur seuil, la succession d’événements décrits ci-dessus
se produit, jusqu’a voir un changement de la lumiere 96
quiillumine alors le puits suivant a remplir. D’autres con-
figurations d’illumination sont bien entendu envisagea-
bles, sans sortir du cadre de I'invention.

[0070] Bien entendu, diverses modifications peuvent
étre apportées par 'homme du métier a I'invention qui
vient d’étre décrite, uniquement a titre d’exemples non
limitatifs. A cet égard, il est noté que l'invention peut aussi
étre utile pour le suivide lacourse d’aspiration. Par exem-
ple, en fonction de I'effort détecté par le capteur lors de
la descente du piston au cours d’'une opération d’aspira-
tionde liquide, 'opérateur peut étre informé de lajustesse
de cette course qui s’effectue également en contrant I'ef-
fort de rappel du premier ressort. |l s’agit ici de faire en
sorte que I'opérateur soit informé lorsque la course d’as-
piration n’a pas été assez longue, ou au contraire lors-
qu’elle a été trop longue jusqu’a comprimer en partie le
second ressort de rappel. Dans le méme esprit, il pourrait
étre mis en oeuvre une assistance a la course de pipe-
tage au cours de laquelle I'opérateur recevrait, a I'instant
correspondant, une information selon laquelle la course
de pipetage doit étre stoppée.
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Revendications

1. Bouton de commande (12) pour une pipette de pré-
levement (1) a actionnement manuel, ledit bouton
comprenant une partie inférieure (24a) ainsi qu'une
partie supérieure (24b) définissant une surface ex-
térieure (29) de pression pour le pouce (2) d’'un opé-
rateur, I'une desdites parties inférieure et supérieure
(24a, 24b) étant équipée d’'un capteur d’effort (31)
centré sur un axe central (26) du bouton,
caractérisé en ce que l'autre desdites parties infé-
rieure et supérieure (24a, 24b) du bouton comporte
un organe d’actionnement (30) centré sur 'axe cen-
tral (26) du bouton et destiné a transmettre un effort
au capteur d’effort (31) lorsque I'opérateur exerce
une pression sur la partie supérieure (24b) du bou-
ton,
et en ce qu’en position verticale du bouton, dans un
état non sollicité par I'opérateur, d’'une part 'organe
d’actionnement (30) assure le maintien axial de la
partie supérieure (24b) sur la partie inférieure du
bouton (24a), et d’autre part les parties supérieure
et inférieure (24a, 24b) du bouton définissent une
liaison circulaire (42) de retenue axiale entre celles-
ci, ladite liaison circulaire présentant un jeu axial (47)
configuré de sorte que lors d’une pression par le pou-
ce d’un opérateur sur une zone d’action de la partie
supérieure (102a) excentrée par rapport audit axe
central (26) du bouton, ledit jeu axial (47) se con-
somme en tout ou partie au niveau de la zone d’ac-
tion (102a), pendant que ladite liaison circulaire (42)
retient axialement et localement, relativement a la
partie inférieure (24a), une zone de réaction de la
partie supérieure (102b) agencée de fagon diamé-
tralement opposée a ladite zone d’action (102a) par
rapport a I'axe central (26).

2. Bouton de commande selon la revendication 1, ca-

ractérisé en ce que la partie supérieure (24b) est
montée rotative relativementa ladite partie inférieure
(24a), selon I'axe central (26).

3. Bouton de commande selon la revendication 1 ou la
revendication 2, caractérisé en ce que ledit organe
d’actionnement (30) forme un élément de rotule en-
tre la partie supérieure (24b) et la partie inférieure
(24a) du bouton.

4. Bouton de commande selon I'une quelconque des

revendications précédentes, caractérisé en ce que
leditorgane d’actionnement (30) présente une forme
générale de demi-sphére.

5. Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
ladite partie supérieure (24b) présente une forme
générale de déme.
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Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
ladite liaison circulaire (42) de retenue axiale est
agenceée sur ou a proximité d’'une zone périphérique
des parties inférieure et supérieure (24a, 24b) du
bouton.

Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce que
ladite liaison circulaire (42) de retenue axiale est for-
mée a l'aide d'un bourrelet (43) équipant la partie
inférieure (24a) et agencé en saillie radialement vers
I'extérieur, et d’'une gorge (44) équipant la partie su-
périeure (24b) et recevant ledit bourrelet (43), ladite
gorge (44) étant ouverte radialement vers l'intérieur.

Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comprend une plaque de transfert d’effort (32) agen-
cée entre 'organe d’actionnement (30) et le capteur
d’effort (31), ladite plaque (32) étant centrée sur ledit
axe central (26) du bouton.

Bouton de commande selon la revendication 8, ca-
ractérisé en ce que ladite plaque de transfert d’ef-
fort (32) présente une surface représentantau moins
80% de la surface active du capteur d’effort (31).

Bouton de commande selon la revendication 8 ou la
revendication 9, caractérisé en ce que ladite plaque
de transfert d’effort (32) présente un logement (33)
de réception dudit organe d’actionnement (30).

Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications 8 a 10, caractérisé en ce qu’il com-
prend une couche élastomére (34) entre ladite pla-
que de transfert d’effort (32) et le capteur d’effort
(31).

Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comprend un dispositif électronique (40) connecté
audit capteur d’effort (31), ledit capteur d’effort déli-
vrant de préférence en continu un signal au dispositif
électronique, ledit signal présentant une intensité
fonction de I'effort détecté par le capteur d’effort.

Bouton de commande selon la revendication 12, ca-
ractérisé en ce que ledit dispositif électronique (40)
est congu pour effectuer au moins I'une des actions
suivantes :

- stocker les données relatives aux signaux dé-
livrés par le capteur d’effort ;

- ordonner une action suite a la réception d’'un
signal du capteur d’effort atteignant une valeur
seuil, par exemple la mesure d’une donnée phy-
sique et/ou l'incrémentation d’'un compteur du
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14.

15.

nombre d’opérations de pipetage ;

- ordonner une modification de l'affichage sur
un écran prévu sur la pipette ;

- émettre par une liaison sans fil, via un émetteur
(82), un signal d’émission vers un récepteur (87)
situé a distance de la pipette.

Bouton de commande selon I'une quelconque des
revendications précédentes, caractérisé en ce qu’il
comprend une alimentation électrique.

Pipette de prélévement (1) a actionnement manuel,
comprenant une tige de commande (10) dont I'ex-
trémité basse commande le déplacement d’un pis-
ton (50) logé a coulissement dans une chambre d’as-
piration (52) de la pipette, I'extrémité haute de la tige
de commande portant un bouton de commande (12)
selon l'une quelconque des revendications précé-
dentes, ledit bouton de commande étant destiné a
étre mis en mouvement par une pression d’action-
nementd’un opérateur de maniére a ce que le piston
(50) effectue successivement une course de dispen-
se durant laquelle se chargent des premiers moyens
élastiques de rappel (54), puis une course de purge
durant laquelle se chargent des seconds moyens
élastiques de rappel (70).

Patentanspriiche

1.

Bedienknopf (12) fir eine handbetatigte Pipette zur
Entnahme (1), wobeider besagte Bedienknopf einen
Unterteil (24a) sowie einen Oberteil (24b) enthalt,
die eine auflere Druckflache (29) fir den Daumen
(2) eines Bedieners definieren, wobei eine aus der
besagten Unter- bzw. Oberteilen (24a, 24b) mit ei-
nem Kraftsensor (31) ausgestattet ist, der auf eine
Mittelachse (26) des Bedienknopfs zentriert ist,
dadurch gekennzeichnet, dass das andere aus
der besagten Unter- bzw. Oberteilen (24a, 24b) des
Bedienknopfs ein Betatigungsorgan (30) enthalt, der
auf der Mittelachse (26) des Bedienknopfs zentriert
und dafiir vorgesehen ist, einen Aufwand an den
Kraftsensor (31) zu ubertragen, wenn der Bediener
einen Druck auf den oberen Teil (24) des Bedien-
knopfs ausiibt,

und dass in einer vertikalen Position des Bedien-
knopfs in einem vom Bediener unaufgeforderten Zu-
stand einerseits das Betatigungsorgan (30) das axi-
ale Halten des Oberteils (24b) auf dem Unterteil des
Bedienknopfs (24a) gewahrt, und andererseits der
Ober- bzw. Unterteil (24a, 24b) des Bedienknopfs
eine kreisférmige Verbindung (42) zum axialen Fest-
halten zwischen diesen definieren, wobei die besag-
te kreisférmigen Verbindung ein Axialspiel (47) auf-
weist, soausgelegt, dass bei Druck mitdem Daumen
eines Bedieners auf einen zur besagten Mittelachse
(26) exzentrischen Aktionsbereich (102a) des Ober-
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teils des Bedienknopfs, das besagte Axialspiel (47)
ganz oder teilweise an dem Aktionsbereich (102)
verbraucht wird, wahrend die kreisférmige Verbin-
dung (42) axial und lokal relativ zu dem unteren Teil
(24a), eine im Bezug auf der Mittelachse (26) dia-
metral zu dem besagten Aktionsbereich (102a) ent-
gegengesetzt angeordneten Reaktionszone (102b)
des Oberteils behalt.

Bedienknopf nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der obere Teil (24 b) relativ zu dem
besagten unteren Teil (24A) entsprechend der Mit-
telachse (26) drehbar montiert ist.

Bedienknopf nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass das Betatigungsor-
gan (30) ein Kugelgelenk zwischen dem oberen
(24b) und dem unteren Teil (24a) des Bedienknopfs
ausbildet.

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Be-
tatigungsorgan (30) im Wesentlichen eine Halbku-
gelform aufweist.

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass derobere
Teil (24b) im Wesentlichen eine Kuppelform auf-
weist.

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die be-
sagte kreisférmige Verbindung (42) zum axialen
Festhalten, an oder nah an einem Randbereich der
oberen und unteren Teile (24a, 24b) des Bedien-
knopfs angeordnet ist.

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die be-
sagte kreisférmige Verbindung (42) zum axialen
Festhalten durch einen Wulst (43) gebildet wird, der
am unteren Teil (24A) vorgesehen und radial nach
auflen hervorragend angeordnet ist, und durch eine
Nut (44) die am oberen Teil (24) vorgesehen ist und
die besagte Wulst (43) empfangt, wobei die besagte
Nut (44) radial nach innen offen ist.

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass sie eine
zwischen dem Betatigungsorgan (30) und dem
Kraftsensor (31) angeordnete Aufwandsiibertra-
gungsplatte (32) aufweist, wobei die besagte Auf-
wandsubertragungsplatte (32) auf dem Mittelpunkt
der besagten Mittelachse (26) des Bedienknopfs an-
geordnet ist.

Bedienknopf nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die besagte Aufwandsubertra-
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

gungsplatte (32) eine Oberflache aufweist, die min-
destens 80% der aktiven Flache des Kraftsensors
(31) entspricht.

Bedienknopf nach Anspruch 8 oder Anspruch 9, da-
durch gekennzeichnet, dass die besagte Auf-
wandslbertragungsplatte (32) eine Lagerung (33)
zur Aufnahme des besagten Betatigungsorgans (30)
aufweist.

Bedienknopf nach einem der Anspriiche 8 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass sie eine Elasto-
merschicht (34) zwischen der besagten Aufwands-
Ubertragungsplatte (32) und dem Kraftsensor (31)
aufweist.

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass sie eine
andem besagten Kraftsensor (31) angeschlossenen
elektronische Einrichtung (40) umfasst, wobei der
besagte Kraftsensor ein Signal an die elektronische
Einrichtung bevorzugt kontinuierlich liefert, wobei
der besagte Signal eine Intensitat entsprechend des
vom Kraftsensor ermittelten Aufwands aufweist.

Bedienknopf nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die elektronische Einrichtung (40)
so ausgestaltet ist, um mindestens eine der folgen-
den Aktionen durchzufiihren:

- Speichern von Daten Uber von dem Kraftsen-
sor gelieferte Signale;

- Veranlassung einer Aktion nach dem Eingang
eines Signals vom Kraftsensor, der einen
Schwellwert erreicht, beispielsweise die Mes-
sung einer physikalischen GroRe und/oder die
Erhéhung der Anzahl der Pipettiervorgange
durch einen Zahler;

- Veranlassung einer Anderung der Anzeige auf
einem aufder Pipette vorgesehenen Bildschirm;
- Ausgabe eines Sendesignals Uber eine draht-
lose Verbindung Uber einen Sender (82), zu ei-
nem von der Pipette entfernten Empfanger (87).

Bedienknopf nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass sie eine
Stromversorgung enthalt.

Handbetatigte Pipette zur Entnahme (1) umfassend
eine Steuerstange (10), wobei eine untere Ende die
Bewegung eines in einem Ansaugkammer (52) der
Pipette verschiebbar gelagerten Kolbens (50) steu-
ert, wobei das obere Ende der Steuerstange einen
Bedienknopf (12) aufweist, nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, wobei der besagte Bedien-
knopfbestimmtist, durch einen Betatigungsdruck ei-
nes Bedieners so in Bewegung gesetzt zu werden,
dass derKolben (50) mehrmals hintereinander einen
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Befreiungshub fiihrt, wahrend welcher die ersten
elastischen Rickholmitteln (54) geladen werden,
gefolgt von einem Entliiftungshub wahrend welchem
die zweiten elastischen Riickholmitteln (70) geladen
werden.

Claims

A control button (12) for a manually actuated sam-
pling pipette (1), said button comprising a lower part
(24a) as well as an upper part (24b) defining a pres-
sure external surface (29) for the thumb (2) of an
operator, one of said lower and upper parts (24a,
24b) being equipped with a force sensor (31) centred
on a central axis (26) of the button,

characterised in that the other of said lower and
upper parts (24a, 24b) of the button includes an ac-
tuating member (30) centred on the central axis (26)
of the button and intended to transmit a force to the
force sensor (31) when the operator exerts a pres-
sure on the upper part (24b) of the button,

and in that in vertical position of the button, in a state
not biased by the operator, on the one hand the ac-
tuating member (30) ensures axial holding of the up-
per part (24b) on the lower part of the button (24a),
and on the other hand the upper and lower parts
(24a, 24b) of the button define an axially retaining
circular connection (42) therebetween, said circular
connection having an axial clearance (47) config-
ured such that during a pressure by the thumb of an
operator on an action zone of the upper part (102a)
which is off-centred relative to said central axis (26)
of the button, said axial clearance (47) is taken up
wholly or partly at the action zone (102a), whereas
said circular connection (42) axially and locally re-
tains, with respect to the lower part (24a), a reaction
zone of the upper part (102b) arranged diametrically
opposite said action zone (102a) relative to the cen-
tral axis (26).

The control button according to claim 1, character-
ised in that the upper part (24b) is rotatably mounted
to said lower part (24a), along the central axis (26).

The control button according to claim 1 or claim 2,
characterised in that said actuating member (30)
forms a ball pivot element between the upper part
(24b) and the lower part (24a) of the button.

The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that said actuating mem-
ber (30) has a generally semi-spherical shape.

The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that said upper part (24b)
has a generally dome shape.
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The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that said axially retaining
circular connection (42) is arranged on or in the prox-
imity of a peripheral zone of said lower and upper
parts (24a, 24b) of the button.

The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that said axially retaining
circular connection (42) is formed using a flange (43)
equipping the lower part (24a) and projecting radially
outwardly, and a throat (44) equipping the upper part
(24b) and receiving said flange (43), said throat (44)
being radially inwardly open.

The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that it comprises a force
transfer plate (32) arranged between the actuating
member (30) and the force sensor (31), said plate
(32) being centred on the central axis (26) of the
button.

The control button according to claim 8, character-
ised in that said force transfer plate (32) has an area
accounting for at least 80 % of the active area of the
force sensor (31).

The control button according to claim 8 or claim 9,
characterised in that said force transfer plate (32)
has a housing (33) for receiving said actuating mem-
ber (30).

The control button according to any of claims 8 to
10, characterised in that it comprises an elasto-
meric layer (34) between said force transfer plate
(32) and the force sensor (31).

The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that it comprises an elec-
tronic device (40) connected to said force sensor
(31), said force sensor preferably continuously de-
livering a signal to the electronic device, said signal
having anintensity as a function of the force detected
by the force sensor.

The control button according to claim 12, character-
ised in that said electronic device (40) is designed
to perform at least one of the following actions:

- storing the data related to the signals delivered
by the force sensor;

- commanding an action following receiving a
signal from a force sensor reaching a threshold
value, for example the measurement of a phys-
ical datum and/or the incrementation of a coun-
ter of the number of pipetting operations;

- commanding a display modification on a
screen provided on the pipette;

- transmitting by a wireless connection, via a
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transmitter (82), a transmission signal to a re-
ceiver (87) located remote from the pipette.

The control button according to any of the preceding
claims, characterised in that it comprises an elec-
tric power supply.

A manually actuated sampling pipette (1), compris-
ing a controlrod (10) the bottom end of which controls
the movement of a piston (50) slidably housed in a
suction chamber (52) of the pipette, the top end of
the control rod carrying a control button (12) accord-
ing to any of the preceding claims, said control button
being intended to be moved by an actuating pressure
of an operator such that the piston (50) successively
performs a dispensing stroke during which first elas-
tic return means (54) are loaded, and then a purging
stroke during which second elastic return means (70)
are loaded.
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