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1x6.4mm

150mL 6.01900.010 3xNS14, 4x6.4mm 6.01403.060
200mL 6.01900.030 3xNS14, 4x6.4mm 6.01403.060

250mL 6.01900.010 6x5GJ14, 3xSGJ9 6.01403.000
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Chemische Gefahrstoffe

Der Kontakt mit aggressiven chemischen Stoffen kann Vergiftungen
oder Veratzungen verursachen.

= Personliche Schutzausrustung (z. B. Schutzbrille, Handschuhe)
tragen.

= Absaugeinrichtung bei Arbeiten mit verdampfenden Gefahrstoffen
verwenden.

= Verunreinigte Oberflachen reinigen.

= Nur Reinigungsmittel verwenden, die mit den zu reinigenden
Materialien keine unerwunschten Nebenreaktionen auslésen.

= Chemisch verunreinigte Materialien (z. B. Reinigungsmaterial)
vorschriftsmassig entsorgen.
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11.10 OMNIS sample rack - 37|
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= 277mm
59/ 125mm
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9 x 250mL 1038g
9 x 200mL 108649
9 x 150mL 1620g
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OMNIS sample rack - 5t &

11.17 OMNIS sample rack - 52
A= PP
IPRESH IP 40
1118 0o 2E-ZE MY
A=A

2

A9 Ao 2
7] o] Hd 2m

5 3

Z¢ 1
;(g}j] =
A% =
MDL Metrohm Device Link
HID Human Interactive Device
LAN Local Area Network
E}F ¢/ o]t Yl CAT 6
Bt/ 4 RJ45

7N o] & EF ¢/
7ol E o]

7 4

X|
S

242 0.75mm? / 18AWG

(F] 2~ FFTP)
Ff 10m

%] 2] o

RULANE WA I
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11.20
cK: 4 228 HA
11.21 2= -EE A
LA U5 MDL o] &
MDL Metrohm Device Link & EE 47)
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= —
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11.25 OMNIS Sample Robot Pick&Place - A|& X | At
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257 3.7N EE
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ul# 279 A el

5] o] 25.6mm~71.6mm Metrohm H-<:3%
@ 9%

Sample Robot S 1~2

Sample Robot M 1~5

Sample Robot L 1~7
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