
Wird eine Pipette aus einem Flüssig-
keitsbehälter herausgezogen, kann es 
vorkommen, dass ein Tropfen Flüssig-
keit an der Pipette hängen bleibt und 
in die nächste Flüssigkeitsprobe ver-
schleppt wird. Um dies zu verhindern, 
sollen die Pipetten nicht in die Flüs-
sigkeit eintauchen, sondern nur die  
Flüssigkeitsoberfläche berühren. Hier-
zu muss jede Pipette ihren Flüssig-
keitspegel erkennen und individuell 
auf der korrekten Höhe stehen blei-
ben.
Am IMES wurde ein kapazitiver  
Liquid Level Detection Sensor  
entwickelt, der diese empfindliche 
Messung zuverlässig und schnell aus-
führt.

• Präzise Messung des Kapazitäts-
sprungs gegen Masse, wenn eine 
Pipette Flüssigkeit berührt.

• Auf der Z-Achse können die Pipet-
ten mit hoher Geschwindigkeit her-
untergefahren und abrupt gestoppt 
werden.

• Flüssigkeitsmengen ab 6 ul  
werden detektiert.

• Durch innovative Entkopplung 
stören sich die eng benachbarten 
Pipetten nicht gegenseitig.

• Die parallelisierte, digitale Signal-
verarbeitung ist in einem FPGA 
implementiert.

• Die Eintauchtiefe beträgt höchs-
tens 1 mm.

• Fehlererkennung für Störungen von 
elektrostatischen  
Entladungen.

Tecans Pipettierautomaten sind dreiachsi-
ge Linearroboter, die für das Liquidhand-
ling in Laborprozessen eingesetzt werden. 
Sie können Flüssigkeiten mit einer mehr-
kanaligen, parallelen Pipettenanordnung 
aufnehmen, transportieren, abgeben und 
vermischen.
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Sensorik 

Liquid Level Detection

Nach einer Analyse des bestehenden 
Systems und der Einarbeitung in die 
bestehende Liquid Level Detection 
Technik wurden umfassende Messun-
gen des kapazitiven Verhaltens der 
Robotermechanik durchgeführt. Es 
folgte die Entwicklung einer inno-
vativen, analogen Sensorschaltung, 
die den kleinen Kapazitätssprung 
auf der grossen Grundkapazität de-
tektiert und die eng benachbarten 
Pipetten wirkungsvoll voneinander 
entkoppelt. Die Verarbeitung und 
Auswertung der digitalisierten Sen-
sorsignale wurden auf einer flexiblen  
NI PXI-FPGA Entwicklungsplattform 
realisiert.
Zum Ende des Projekts konnte ein 
funktionierender LLD Aufbau, der sich 
nahtlos in den Roboter integrieren 
lässt, an Tecan übergeben werden. 
Dieser dient Tecan als Grundlage für 
die Produktentwicklung.vative Ent-
kopplung stören sich die eng benach-
barten Pipetten nicht gegenseitig.
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