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ABSTRACT

A simpIe equipment for egg micromanipulation is
described. It allows precise and vibrationless movement in
X. Y and Z directions. Movements are done through a hidra~
lic systems which were made using inexpensive materials as
pIastic or glass hypodermic syringe.

Mouse embryos were bisected withoUT further diffi
culties.

INTRODUÇÃO

Na história da g er.et í ca animal, IJEAPF (3). t rab e

lhando com coelhos, realizou a primeira transferência de e~
briões em mamiferos. A partir dai, foram necessárias seis
décadas para se obter o primeiro bovino oriundo da transf~
r~ncia de embriio, o que ocorreu em 1951 (HEYMAN & VINCENT,
4) •

A partir desses fatos, coube a diversos pesquisa-
dores cornplerrrentarerna história, corno NIBART & BOUYSSOU
(10), que realizaram a transferência de embriões de vacas
superovuladas, BRACKETT (1) e SUGARAWA ET AL (13). autores
das primeiras fecundações "in vitro", WILLADSEN (15) e OZIL
(11 l, que desenvolveram as primeiras técnicas de microciru~
gia em embriões. A sexagem através do estudo do cariótipo
foi obtida por POPESCU & CRIBIU (12) e por KING (5). A in-
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troducão oe ge rie s em embriões foi idealizada po r GORDOr; 2

e a producào de clones foi iniciada por TARKOWSV.: (14;. se
guido por MOORE & ROWSON (9) e MODLINSKY (8) e a
de aUImeras realizadas por LU & MARKERT (7).

Com o desenvolvimen~o dessas técnicas,

produçãc

paralela-
mente foram criados instrumentos, que culminaram com os m~
dernos micromanipuladores, pipetas de fixação de embriões,
pipetas de transferência de células embrionárias, microasp~
radares e etc., de tal forma que hoje vemos micromanioulad~
res equipados com senslveis motores de passo. manipulação
hidráulica e outros sistemas, que atendem d pre~isão e sua-
vidade dos movimen~os, quando realizados sob grandes aumen-
tos.

A micromanipulação de embriões exige psses aoar~
lhos sofisticados para que possa ser realizada. Este fato
implica na importação de micromanipuladores, o 1ue
ge seu uso em pesquisa nas instituições e onera as

res rrin
firmas

que trabalham com transferência de embriões - cujo objetivo
e a produção animal - ficando os produtores. que -sao os
maiores interessados nessas técnicas, a mercê dos altos cus
ros.

o objetivo deste trabalho, realizado pela Unidade
de Apoio à Pesquisa e Desenvolvimento de Instrumentação
Agropecuária (UAPDIA) e a Unidade de Execução de Pesquisas
de Âmbito Estadual (UEPAE) de são Carlos. foi dAsenvolver
um micromanipulador simples, de baixo custo, feito com mat~
rial encontrado no mercado, de forma a minimizar os custos
dessa aparelhagem e torná-la mais acessivel.

MATERIAIS E MÉTODOS

Para se obterem os movimentos do manipulador no
plano horizontal, nos eixos X e Y, construiu-se uma base

10 mmcircular de aluminio, medindo 70 mm de diâmetro por
de altura. Uma haste de aluminio, medindo 0 10 mm X 220~e
rosqueada à base, serve para fixar, na altura desejada, o
·conjunto que contém uma seringa hipodérmica de 10ml, a qual
rem preso, à base do êmbolo, o conjunto da haste manipulado-
ra. A haste e articulada na base e no meio, mede 140 mm, e
na extremidade são colocados suportes para a fixação da lâ
mina de corte ou da micropipeta.

Para movimentar o êmbolo da seringa que ira perm~
rir os movimentos no plano vertical (eixo Z). esta e conec
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ada, por mangulto de plástico, a uma seringé hipodérmlcé
de plástico de 3 ml, que movimentará o conjunto, preenchido
com óleo ou água. A seringa de 3 ml tem o seu êmbolo lubri-
ficado com graxa de silicone e movimentado por sistemas
de rosca de 18 e 36 fios por polegada, que permite os movi
mentos macro e micro (Fig. 1).

ISO"'" . 'm' fM"" (M""
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Fig. 1 - Seringa com o comando macro e micro.

Dois conjuntos manipuladores são fixados a mesa
de manipulação, feita em vidro de 5 mm, medindo 300mm x 510
mm. As bases de alumínio dos manipuladores são untadas com
graxa de silicone grossa e aderem perfeitamente ao vidro,
permitindo os movimentos do conjunto no plano horizontal,
nos eixos X, Y e suas variáveis (Fig. 2).

o conjunto da Seringa de 3 ml e f'ixado em bas"" rn~

tálica, fora da mesa manipuladora, para não transferir v]-
brações a esta.

o sistema de aspiração para as micropipetas
siste de seringa de plástico de 3 ml, com êmbolo
do com graxa de silicone e movimentado
de 44 fios

c:on-
lubrif"ica

por sistema de rosca
por polegada. Esta seringa e conectada a micr~

pipeta por manguito plástico e f"ixada à base destinada a~
outras seringas.
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Fig. 2 - Esquema do micromanipulador.

Os testes de aplicabilidade deste aparelho foram
realizados com embriões de camundongas, medindo aproximada-

mente 80 micras. Consistiu da verificaç~o da ~uavidade rlp

movimentos sob lupa, fixação dos embriões nas m í c r-o p í pe t.a s ,
deslocamento para posicionamento de corte e bipartição dos
mesmos. O conjunto pode ser visualizado na foto:
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RESULTADOS E DISCUSSÃO

Os manipuladores fixados à mesa de vidro, com
suas bases untadas com graxa de silicone grossa, devido a
perfeita aderência das superficies não permitem a movimenta
ção brusca do conjunto. Com isto, os movimentos, tanto da
micropipeta como da lãmina de corte no plano horizontal,
quando observados sob a lupa, mostram-se suaves.

O movimento executado no plano vertical pelo êmbo
10 da seringa de 10 ml, comandado pelo sistema hidráulico
atrav~s da seringa de 3 ml - que tem seus movimentos reduz~
dos pelo sistema de parafusos com roscas grossas e finas
permite posicionar a haste com a micropipeta ou com a lâmi
na, controlando-se a altura desejada de forma delicada, o
que e desejável, quando feito sob grandes aumentos, que ten
dem a exacerbar esses movimentos, Lin (6).

A conjupação dos movimentos no plano horizontal X
e Y possibilita posicionar os manipuladores em diversos an-
gulos, obtendo-se com isto a facilidade da movimentação da
pipete que. conjugada com a manipulação do eixo vertjcal.
permite fixar o embrião em. sua extremidade.
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C sistema de aspiracao COrTl s er i nga oe
mandado por parafusos de rosca fina. confere a plp=:~ =
priedade de aspirar e fixar o embrião à sua extre~:=~:~.
sem ferir a membrana pelúcida, o que é indispensável Ç&~~ :

êxito da manipulação.
Todos esses mecanismos, que têm como objetivo a

fixação do embrião, permitiram que a lãmina de corte acc~l~
da ao manipulador fizesse a bipartição dos mesmos, possi~i-
1:tando concluir que o sístema pode atender às necessid&jes
ccntidas na micromanipulação de embriões.
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