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Esta documentacion se ha elaborado con la mayor precision. No obstante
puede que haya algun error. Le rogamos nos informe de eventuales erro-
res a la direccion arriba indicada.

Exencion de responsabilidad

La garantia no incluye deficiencias que surjan por circunstancias que no
sean responsabilidad de Metrohm, tales como un almacenamiento inade-
cuado, uso inapropiado, etc. Las modificaciones no autorizadas en el pro-
ducto (por ejemplo, conversiones 0 accesorios) excluyen cualquier respon-
sabilidad del fabricante por los dafos resultantes y sus consecuencias.
Deben seguirse estrictamente las instrucciones y notas de la documenta-
cion del producto de Metrohm. En caso contrario, queda excluida la res-
ponsabilidad de Metrohm.
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Informacion general

1 Informacion general

1.1 ONMNIS Sample Robot Pick&Place — Descripcion del
producto

El OMNIS Sample Robot Pick&Place es un sistema modular para el cambio
automatico de muestras durante las titulaciones. Gracias a la construccion
modular, el sistema puede configurarse segun el campo de aplicacion.

1.2 ONMINIS Sample Robot Pick&Place — Versiones del
producto

El OMNIS Sample Robot puede configurarse individualmente. Como
marco para la configuracion, el OMNIS Sample Robot Pick&Place esta dis-
ponible en las siguientes versiones:

Tabla 1  Versiones del producto

Numero de articulo Designacion Caracteristica de la
version
2.1010.1010 OMNIS Sample Robot S Pick&Place Version S
2.1011.1010 OMNIS Sample Robot M Pick&Place Version M
2.1012.1010 OMNIS Sample Robot L Pick&Place Version L

La informacion sobre las licencias funcionales se puede consultar en
el sitio web de Metrohm o a través del representante regional de
Metrohm.

La placa de caracteristicas contiene el numero de articulo y el numero de
serie para identificar el producto:

o

1 (01) = namero de articulo conforme a 2 (21) = namero de serie
la norma GS1

3 (240) = numero de articulo Metrohm 4  Certificacion

5 Certificacion 6 Caracteristicas técnicas


https://www.metrohm.com/

Médulo principal Pick&Place — Versiones del producto

13 Modulo principal Pick&Place — Versiones del pro-
ducto

El producto se suministra en las siguientes versiones:

Tabla 2 Versiones del producto

Numero de articulo Designacion Caracteristica de la version

2.1010.0010 Mdodulo principal Pick&Place S Mdodulo principal Pick&Place
version S

2.1011.0010 Modulo principal Pick&Place M Modulo principal Pick&Place
version M

2.1012.0010 Mddulo principal Pick&Place L Mdédulo principal Pick&Place
version L

1.4 Modulo Pick&Place - Versiones del producto

El producto se suministra en las siguientes versiones:

Tabla 3  Versiones del producto

Numero de articulo Designacion Caracteristica de la version
2.1014.0010 Modulo Pick&Place sin agitador magnético
2.1014.0110 Mdédulo Pick&Place con agitador magnético inte-
grado
15 Modulo de bombas peristalticas — Versiones del pro-
ducto

El producto se suministra en las siguientes versiones:

Tabla 4  Versiones del producto

Numero de Designacion Caracteristica de la version

articulo

2.1016.0010 Modulo de bombas peristalticas 2 bombas peristalticas montadas
(2 canales)

2.1016.0110 Modulo de bombas peristalticas 4 bombas peristalticas montadas

(4 canales)
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1.6 Convenciones graficas

En la documentacion se utilizan los siguientes formatos:

a

Referencia cruzada a la leyenda de una figura

El primer numero se refiere al numero de la figura. El
segundo numero se refiere al elemento del producto
en la figura.

a

Paso de instruccion

Los numeros indican el orden de los pasos de instruc-
cion.

Método

Nombres de parametros, elementos de menu, pesta-
Aas y ventanas de didlogo

Archivo » Nu

Ruta del menu

evo
[Siguiente] Boton o tecla
1.7 Informacion adicional

La Metrohm Knowledge Base https.//quide.metrohm.com proporciona la
ultima version de este documento. Dependiendo del producto, se pueden
encontrar mas instrucciones, hojas informativas, notas de publicacion, etc.
La busqueda de texto completo y los filtros permiten acceder directa-
mente a la informacion deseada o al documento PDF correspondiente.

1.8 Accesorios

En la pagina web de Metrohm se puede consultar la informacion actual
sobre el suministro basico y accesorios opcionales. Descargue esta infor-
macion del modo siguiente:

Descarga de la lista de accesorios

1 Acceder al sitio web https://www.metrohm.com.

2 Introducir el numero de articulo del producto (p. ej. 2.1001.0010)
en el campo de busqueda.

Aparece el resultado de la busqueda.

3 Haga clic en el producto.


https://guide.metrohm.com
https://www.metrohm.com

Accesorios

Se mostrara la informacion detallada del producto en distintas pesta-
Aas.

4 Enla pestana Accesorios, haga clic en el enlace para la descarga del
PDF.

Se cargara el archivo PDF con los datos de accesorios.

ﬂ Metrohm recomienda descargar la lista de accesorios en Internet,
imprimirla y guardarla como referencia.



Seguridad

2 Seguridad

2.1 Uso adecuado

Los productos Metrohm se utilizan para el analisis y el manejo de produc-
tos quimicos.

Por ello, el uso requiere que el usuario tenga conocimientos basicos y
experiencia en la manipulacion de productos quimicos. Ademas, se requie-
ren conocimientos sobre la aplicacion de las medidas de prevencion de
incendios prescritas en los laboratorios.

La observacion de esta documentacion técnica y el cumplimiento de las
especificaciones de mantenimiento constituyen una parte importante del
uso adecuado.

Cualquier empleo mas alla del uso adecuado u otro tipo de uso se consi-
derara un uso incorrecto.

Los datos sobre valores de servicio y valores limite de productos individua-
les, en caso de que sean relevantes, se incluyen en el apartado "Caracteris-
ticas técnicas".

El exceso y/o el incumplimiento de los valores limite indicados durante el
funcionamiento pone en peligro a las personas y los componentes. El
fabricante no asumira ninguna garantia por los dafos debidos al incumpli-
miento de estos valores limite.

La declaracién de conformidad de la UE pierde su validez en caso de reali-
zarse modificaciones en los productos o los componentes.

2.2 Responsabilidad del operador

El operador debe garantizar el cumplimiento de las normas basicas de
seguridad laboral y prevencion de accidentes en los laboratorios quimicos.
El operador tiene las siguientes responsabilidades:

= Formar al personal en el manejo seguro del producto.

= Formar al personal en el uso del producto de acuerdo con la documen-
tacion del usuario (por ejemplo, instalacion, funcionamiento, limpieza,
eliminacion de fallos).

= Formar al personal en las normas basicas de seguridad laboral y pre-
vencion de accidentes.

= Proporcionar equipo de proteccion personal (por ejemplo, gafas de
seguridad, guantes).

= Proporcionar herramientas y equipos adecuados para realizar el trabajo
de forma segura.



Requisitos exigidos al personal operario

El producto solo puede utilizarse cuando esta en perfecto estado. Las
siguientes medidas son necesarias para garantizar el funcionamiento
seguro del producto:

Comprobar el estado del producto antes de utilizarlo.
Solucionar inmediatamente los defectos y las averias.
Mantener y limpiar el producto regularmente.

2.3 Requisitos exigidos al personal operario

Unicamente el personal cualificado puede manejar el producto. El perso-
nal cualificado son las personas que cumplen los siguientes requisitos:

Conocer y cumplir la normativa basica sobre seguridad laboral y pre-
vencion de accidentes en los laboratorios quimicos.

Disponer de conocimientos sobre la manipulacion de productos quimi-
cos peligrosos. El personal es capaz de reconocer y evitar posibles peli-
gros.

Disponer de conocimientos sobre la aplicacion de medidas de protec-
cion contra incendios para laboratorios.

Utilizar y entender correctamente la informacion relevante para la
seguridad. El personal puede manejar el producto con seguridad.

Leer y comprender la documentacion del usuario. El personal maneja el
producto segun las instrucciones de la documentacion del usuario.

2.4 Indicaciones de seguridad

2.4.1 Peligros a causa de tension eléctrica

El contacto con la tension eléctrica puede causar lesiones graves o la
muerte. Para evitar los peligros derivados de la tension eléctrica, tenga en
cuenta lo siguiente:

Utilice el producto solo cuando esté en perfectas condiciones. La car-
casa también debe estar intacta.

Utilice el producto solo con las fundas colocadas. Si las cubiertas estan
danadas o faltan, desconecte el producto del suministro eléctrico y
pongase en contacto con el representante de servicio regional de
Metrohm.

Componentes conductivos (por ejemplo, fuente de alimentacion, cable
de alimentacion, tomas de conexion) contra la humedad.

Encargue siempre los trabajos de mantenimiento y las reparaciones de
los componentes eléctricos a un representante de servicio regional de
Metrohm.
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= Desconecte el producto del suministro eléctrico inmediatamente si se
produce al menos uno de los siguientes casos:
— La carcasa esta danada o abierta.
— Los componentes conductivos estan danados.
— Ha penetrado la humedad.

2.4.2 Peligros derivados de sustancias bioldgicas y quimicas

El contacto con sustancias bioldgicas peligrosas puede provocar intoxica-
ciones por toxinas o infecciones por microorganismos. El contacto con
sustancias quimicas agresivas puede provocar intoxicaciones o quemadu-
ras quimicas. Para evitar los riesgos derivados de sustancias bioldgicas o
quimicas peligrosas, considere lo siguiente:

= Etiquete el producto de acuerdo con la normativa si se utiliza para sus-
tancias con potencial de riesgo quimico que generalmente estan suje-
tas a la normativa de sustancias peligrosas.
= Use equipo de proteccion individual (por ejemplo, gafas de proteccion,
guantes).
= Utilice el extractor al trabajar con sustancias peligrosas de vaporizacion.
= Elimine las sustancias peligrosas de acuerdo con la normativa.
» Limpie y desinfecte las superficies contaminadas.
= Utilice solo productos de limpieza que no activen ninguna reaccion
secundaria indeseada con los materiales que deben limpiarse.
= Elimine los materiales con contaminacién quimica conforme a la nor-
mativa (p. ej., el material de limpieza).
= En caso de devolucion a Metrohm AG o a un representante regional de
Metrohm, proceda del modo siguiente:
— Descontamine el producto o sus componentes.
— Elimine el etiquetado de las sustancias peligrosas.
— Redacte una declaracion de descontaminacion y adjuntela al
producto.

2.4.3 Peligros derivados de sustancias altamente inflamables

El uso de sustancias o gases altamente inflamables puede provocar incen-
dios o explosiones. Para evitar los peligros de las sustancias altamente
inflamables, considere lo siguiente:

= Evite las fuentes de ignicion.
= Utilice una proteccion de tierra.
= Utilice un extractor.

2.4.4 Peligros a causa del derrame de liquidos
El escape de liquidos puede causar lesiones y dafar el producto. Para evi-
tar los peligros de las fugas de liquidos, considere lo siguiente:

= Compruebe regularmente que el producto y los accesorios no tengan
fugas ni conexiones sueltas.
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Sustituya inmediatamente los componentes y elementos de union no
estancos.

Apriete los elementos de union sueltos.

No afloje las conexiones de tubo bajo presion.

No libere los tubos bajo presion.

Extraiga los extremos de tubo con cuidado de los recipientes.

Deje que los liquidos de los tubos se viertan con cuidado en los reci-
pientes adecuados.

Introduzca las puntas de bureta completamente en los recipientes.
Recoja los liquidos derramados y eliminelos de acuerdo con la norma-
tiva.

Si se sospecha que ha entrado liquido en el aparato, desconéctelo del
suministro eléctrico. A continuacion, haga que el aparato sea revisado
por un representante de servicio regional de Metrohm.

2.4.5 Peligros durante el transporte del producto

Al transportar el producto pueden derramarse sustancias quimicas o biolé-
gicas. Algunas partes del producto pueden caerse y dafarse. Existe riesgo
de lesiones por sustancias quimicas o bioldgicas y por la rotura de piezas
de vidrio. Para garantizar un transporte seguro, considere lo siguiente:

Retire las piezas sueltas (p. e]., gradillas de muestras, recipientes de
muestras, botellas) antes del transporte.

Elimine los liquidos.

Eleve y transporte el producto sujetandolo con las dos manos en la
placa base.

Eleve y transporte los productos pesados solo segun las instrucciones.

2.4.6 Peligros debidos a las secuencias de movimiento automatizadas

Las piezas del producto que se mueven automaticamente (por ejemplo, el
brazo robotizado) pueden causar lesiones por aplastamiento o atasco.
Para evitar el riesgo de lesiones, tenga en cuenta lo siguiente:

No introduzca la mano en la zona de trabajo de los productos durante
los procesos de trabajo.

Instale y utilice los dispositivos de proteccion suministrados durante los
procesos de trabajo.

No inutilice ni neutralice los dispositivos de seguridad instalados.
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2.5 Diseno de las indicaciones de advertencia

Hay 4 niveles de proteccion para las indicaciones de advertencia. Las
siguientes palabras de sefializacion se utilizan para clasificar los niveles de
proteccion en las indicaciones de advertencia:

PELIGRO indica una situacion peligrosa que muy probablemente pro-
vocara lesiones graves o la muerte si no se evita.

ADVERTENCIA indica una situacion peligrosa que puede provocar
lesiones graves o la muerte si no se evita.

ATENCION indica una situacion peligrosa que puede provocar lesiones
leves 0 moderadas si no se evita.

AVISO indica una situacion peligrosa que, si no se evita, puede provo-
car danos materiales.

Las indicaciones de advertencia difieren en su presentacion (color y sim-
bolo de advertencia) en funcion del nivel de proteccion:

# PELIGRO

Naturaleza y origen del peligro

Consecuencias de la inobservancia de la indicacion: es muy probable
que se produzca una lesion irreversible, con posible resultado de
muerte.

» Medidas para evitar el peligro

" ADVERTENCIA

Naturaleza u origen del peligro

Consecuencias de la inobservancia de la indicacion: es posible que se
produzca una lesion grave, con posible resultado de muerte.

» Medidas para evitar el peligro

7 ATENCION

Naturaleza u origen del peligro

Consecuencias de la inobservancia de la indicacion: es posible que se
produzcan lesiones de leves a moderadas.

» Medidas para evitar el peligro
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2.6

Significado de los simbolos de advertencia

Esta documentacion utiliza los siguientes simbolos de advertencia:

Tabla 5  Simbolos de advertencia segun la norma ISO 7010

Simbolos de
advertencia

Significado

Simbolos de advertencia generales

Advertencia de tension eléctrica

Advertencia de lesiones en las manos

Advertencia de objeto puntiagudo

Advertencia de superficie caliente

Advertencia de riesgo bioldgico

Advertencia de sustancias toxicas

Advertencia de sustancias inflamables

Advertencia de sustancias corrosivas

Advertencia de radiacion optica

My || My | Py | Py | Py | [y | Py | Py | P | P

Advertencia de radiacion laser

Dependiendo del uso previsto del producto, deben colocarse los adhesivos
de simbolo de advertencia adecuados en el producto.
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3 Descripcion de funciones

3.1 ONMNIS Sample Robot S Pick&Place - Vision con-
junta

a

Figura 1 OMNIS Sample Robot S Pick&Place — Vision conjunta

1  Médulo principal 2 Modulo de bombeo

3  Madulo Pick&Place 4 Base de médulo de gradilla de mues-
tras combinado

3.2 OMNIS Sample Robot M Pick&Place - Vision con-
junta

a

Figura 2 OMNIS Sample Robot M Pick&Place — Vision conjunta

1 Modulo de bombeo 2  Mddulo Pick&Place
3 Base de médulo 4  Modulo principal

5 Base de gradilla

3.3 OMNIS Sample Robot L Pick&Place - Vision con-
junta

a

Figura 3 OMNIS Sample Robot L Pick&Place — Vision conjunta

1 Médulo de bombeo 2 Médulo Pick&Place
3  Base de médulo 4 Modulo principal

5 Base de gradilla

11



12

OMNIS Sample Robot L Pick&Place — Visién conjunta

3.3.1 Modulo principal Pick&Place - Vista general

Denominaciones de las piezas

a

Figura 4  Modulo principal Pick&Place — Vista general global

1  Elevador principal 2  Union del brazo

3  Brazo de elevacion 4  Articulacion del brazo

5 Brazo de agarre 3 ... 5 Brazo robotizado

6 Pinza 7 Dedos de pinza

solo indicado esquematicamente
En el modulo principal Pick&Place se halla el elevador principal (4-1).
Mediante la union del brazo (4-2) se mueve el brazo robotizado en el ele-
vador principal.
El brazo robotizado consta del brazo de elevacion (4-3), la articulacion del
brazo (4-4) y el brazo de agarre (4-5).
Los dedos de pinza (4-7) estan montados en la pinza (4-6).
3.3.2 Madulo principal Pick&Place - Vision conjunta de funciones

Figura 5  Elevador principal — Opciones de movimiento

1  Elevador principal 2 Union del brazo
El elevador principal (5-1) puede girarse hacia la izquierda y hacia la dere-
cha. El brazo robotizado se mueve hacia arriba y hacia abajo mediante la
union del brazo (5-2) en el elevador principal.
Figura 6  Brazo robotizado — Opciones de movimiento

1 Brazo de elevacion 2  Articulacién del brazo

3 Brazo de agarre 4 Pinzas

5 Dedos de pinza

Mediante la articulacion del brazo (6-2), el brazo de agarre (6-3) puede
girarse hacia la izquierda y hacia la derecha. Las pinzas (6-4) pueden abrir
y cerrar los dedos de pinza (6-5) para recoger y sujetar los recipientes de
muestras.



3.3.3

1

3

5

1

3

Descripcion de funciones

Modulo Pick&Place - Vision conjunta

a

Figura 7  Parte anterior — Mddulo Pick&Place

Cadena para guia automatica 2  Torre de elevacion

Cubierta de seguridad 4 Bandeja de recogida

Patin

Distribuidor

6 Soporte para cabezal de titulacion

El patin (7-5) posiciona el vaso de muestra bajo el cabezal de titulacion. En
el cabezal de titulacion hay sensores, puntas de dosificacion, accesorios de
limpieza y, dado el caso, un agitador de varilla 0 un homogeneizador.

En el soporte para cabezal de titulacion (7-6) puede utilizarse un cabezal
de titulacion adecuado para el vaso de muestra. En las dos posiciones del
patin (7-5) (delante y detras) puede desplazarse hacia abajo el soporte
para cabezal de titulacion (7-6) con la torre de elevacion (7-2) de modo
que la cubierta de seguridad (7-3) envuelve el vaso de muestra.

o

Figura 8  Parte posterior — Modulo Pick&Place

2  Tubuladura de descarga

Conector hembra de puesta a tierra

El distribuidor (8-1) se utiliza para conectar los tubos de lavado y de aspi-
racion.

Un tubo flexible (8-2) esta conectado a la tubuladura de descarga con un
adaptador de tubo. Este tubo flexible dirige el liquido saliente a través del
canal de descarga hacia el deposito de residuos. De este modo, en caso
de fallo el modulo Pick&Place esta protegido contra dafos.

La toma de tierra (8-3) se utiliza para conectar a tierra la punta de bureta
o una varilla de Pt sumergida en la solucion. El acoplamiento de manguera
(6.1808.030) es necesario para conectar la punta de bureta.

Opcion para trabajar con homogeneizador (Polytron PT
1300 D)

Para una homogeneizacion de la muestra, puede utilizarse un homogenei-
zador (Polytron PT 1300 D) en el cabezal de titulacion.

13
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OMNIS Sample Robot L Pick&Place — Visién conjunta

3.3.4 Modulo de bombas peristalticas — Vision conjunta

a

Figura 9  Parte anterior — Modulo de bombas peristdlticas

1 Organizador de tubos 2 Carcasa

3  Bombas peristalticas

a

Figura 10  Parte posterior — Mddulo de bombas peristdilticas

1 Organizador de tubos 2  Bombas peristalticas
3  Tubuladura de descarga

En cada modulo de bombas peristalticas pueden colocarse 2 o0 4 bombas
peristalticas (10-2):

= Enla version doble, las bombas solo estan montadas en la parte ante-
rior y numeradas con 1y 2.

= Enla version cuadruple se han montado 2 bombas adicionales en la
parte posterior identificadas con 3y 4.

Encima de cada bomba peristaltica sobre la numeracion se hallan flechas
para la entrada y la salida. 2 bombas peristalticas respectivamente pueden
lavar y limpiar los sensores en un modulo Pick&Place.

En la parte superior del médulo de bombas peristalticas hay un organiza-
dor de tubos (9-1) para tender los tubos conectados de forma limpia y
fijarlos con seguridad.

En la parte posterior del modulo de bombas peristalticas hay una tubula-
dura de descarga (70-3), a la que se conecta un tubo mediante adaptador
de tubo. En caso necesario, mediante este tubo se guia el liquido que sale
al deposito de residuos. De este modo, en caso de fallo el modulo de
bombeo esta protegido contra dafos.

Opcion para trabajar con vasos de muestra cubiertos

Para proteger las muestras de, p. €j., las influencias ambientales, los vasos
de muestra pueden cerrarse con tapas Dis-Cover. Para el almacenamiento
de las tapas durante el analisis, se pueden montar soportes para tapas.
Dependiendo de la versién de producto del robot de muestras, hay dife-
rentes soportes para tapas que ofrecen espacio para entre 2 y 4 tapas.



Descripcion de funciones

a

Figura 11  Parte anterior — Modulo de bombas peristditicas con soportes para tapas

1 Soporte para tapas 2  Soporte para tapas
Para la tapa Dis-Cover en el OMNIS Sample Para la tapa Dis-Cover en el OMNIS Sample
Robot S Pick&Place Robot M/L Pick&Place
3.35 Bomba peristaltica - Vision conjunta

a

Figura 12 Bomba peristdltica - Vision conjunta

1 Abrazadera de presion 2 Salida
3  Entrada 4 LED

En la entrada (72-3) y la salida (72-2) de la bomba peristaltica se conectan
tubos de entrada y tubos de desague.

En el interior de la bomba peristaltica, entre la entrada y la salida hay un
tubo de bomba fijado mediante cuatro rodillos. Mediante este desplaza-
miento del volumen, el medio de transporte se bombea a través del sis-
tema.

La abrazadera de presion (72-1) fija el tubo flexible en la bomba peristal-
tica. La abrazadera de presion puede desmontarse para controlar el tubo
de bomba y sustituirlo.

El estado de la bomba peristaltica se indica mediante el LED (72-4).

3.3.6 Base de gradilla - Vision conjunta

a

Figura 13  Base de gradilla — Vision conjunta

1 Base de gradilla 2 Soporte para gradillas

En cada base de gradilla (73-1) pueden colocarse hasta 2 gradillas de
muestras OMNIS en los soportes para gradillas (73-2).

3.3.6.1 Gradilla de muestras OMNIS - Vision conjunta

a

Figura 14  Gradilla de muestras OMNIS — Vision conjunta

1 Recipientes de muestras 2  Posicion de muestra
3  Asas de transporte 4  Orificio de vaciado

5 Soporte de rotulacién
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OMNIS Sample Robot Pick&Place — Descripcion de funciones

En la gradilla de muestras OMNIS, los recipientes de muestras (74-1) se
colocan en las posiciones de muestra (74-2).

Con las asas de transporte (74-3) puede transportarse manualmente la
gradilla de muestras OMNIS, depositarse en el soporte para gradillas de la
base de gradilla o extraerse desde alli. Es posible apilar varias gradillas de
muestras OMNIS vacias en las asas de transporte.

En la parte superior, la gradilla de muestras OMNIS tiene orificios de
vaciado (74-4) para el vaciado de los liquidos que hayan penetrado por
rebose, derrame o limpieza.

H La gradilla de muestras OMNIS no es apta para lavavajillas.

Tabla 6  \Versiones de la gradilla de muestras OMNIS

Volumen del reci- Numero de reci- Numero de articulo
piente pientes

250 mL 9 6.02041.010

200 mL 9 6.02041.020

150 mL 9 6.02041.050

120 mL 16 6.02041.030

75 mL 25 6.02041.040

3.4 OMNIS Sample Robot Pick&Place — Descripcion de
funciones

El OMNIS Sample Robot Pick&Place es un sistema modular para el cambio
automatico de muestras durante las titulaciones. Gracias a la construccion
modular, el sistema puede configurarse segun el campo de aplicacion.

El sistema esta formado por los siguientes componentes:

=  Modulo principal Pick&Place

= Modulo Pick&Place

» Modulo de bombas peristalticas
= Base de gradilla

= Base de modulo

3.4.1 Modulo principal Pick&Place — Descripcion de funciones

El modulo principal alimenta con corriente a todos los médulos conecta-
dos al sistema de robot de muestras OMNIS. En el mddulo principal se
encuentra el elevador principal con el brazo robotizado del robot de
muestras. El brazo robotizado transporta los vasos de muestras a los pues-
tos de trabajo y los devuelve a la gradilla de muestras. En el interior del
modulo principal esta montado el hardware del control.



Descripcion de funciones

véase también

Maodulo principal Pick&Place — Vision conjunta de funciones (capitulo
3.3.2, pdgina 12)

3.4.2 Modulo Pick&Place — Descripcion de funciones

El robot de muestras coloca el vaso de muestra en el soporte para vaso
delantero del patin. Una vez que se haya colocado el vaso de muestra, el
patin se desplaza con el vaso de muestra debajo del cabezal de titulacion y
el elevador desciende para analizar la muestra mediante los sensores colo-
cados en el cabezal de titulacion.

Tras la medida, el vaso de muestra se vacia automaticamente y los senso-
res se limpian. En el proceso, se aspira la solucion de lavado que haya acu-
mulado. El elevador se eleva y el patin desplaza el vaso de muestra hacia
fuera para que el robot de muestras pueda volver a colocar el vaso de
muestra en su posicion en la gradilla.

Soporte para vaso del patin
Hay 2 soportes para vaso colocados en el patin:

= El soporte para vaso delantero sostiene el vaso de muestra.
= El soporte para vaso trasero sostiene un vaso de almacenamiento. El
vaso de almacenamiento puede utilizarse de diferentes maneras:

— Para guardar el sensor en una solucion de conservacion al final
de la serie de determinacion para evitar que el sensor se seque.

— Para la limpieza del sensor entre las determinaciones (mientras el
vaso de muestra vuelve a su posicion en la gradilla).

— Como estacion de titulacion después de que una alicuota de la
muestra haya sido pipeteada o transferida con precision del vaso
de muestra al vaso de almacenamiento. (Mientras se determina
la muestra, el vaso de muestra ya puede llevarse a su posicion en
la gradilla).

3.4.3 Modulo de bombas peristalticas — Descripcion de funciones

El modulo de bombas peristalticas es un componente con 2 0 4 bombas
peristalticas. A cada puesto de trabajo en el OMNIS Sample Robot se le

han asignado 2 bombas peristalticas: 1 bomba de lavado y 1 bomba de
aspiracion.

= La bomba peristaltica superior (numerada con 1 o con 3) sirve para
lavar los sensores con disolvente tras cada uso. El disolvente se aspira
del depdsito de lavado. Si lo desea, estas bombas también pueden uti-
lizarse para diluir una muestra con disolvente antes del analisis y/o
colocarla en una solucion.

» La bomba peristaltica inferior (numerada con 2 o con 4) sirve para aspi-
rar la soluciéon del vaso de muestra tras la titulacion. A continuacion, la
solucion aspirada se conduce al depdsito de residuos.



18

OMNIS Sample Robot — Elementos de visualizacién y manejo

De forma opcional, en el médulo de bombeo pueden montarse adicional-
mente hasta 2 soportes para tapas. En el soporte para tapas se deposita la
tapa Dis-Cover extraida del vaso de muestra hasta que vuelve a necesitarse
para el cierre del vaso de muestra.

3.4.4 Bomba peristaltica — Descripcion de funciones

El tubo de bomba en el interior conecta la entrada y la salida de la bomba
peristaltica. Este tubo de bomba se fija mediante 4 rodillos. Mediante esta
compresion del tubo de bomba y del desplazamiento del volumen que
resulta de ello se aspiran y succionan medios.

3.45 Base de gradilla — Descripcion de funciones

3.5 OMNIS
manejo

La base de gradilla es el bastidor basico del robot de muestras. Las gradi-
llas de muestras OMNIS se colocan en los soportes para gradillas de la
base de gradilla. A través de los sensores situados en los soportes para
gradillas, el sistema detecta si hay gradillas de muestras y cuales son.

Por ejemplo, si se retira una gradilla de muestras antes del analisis, el sis-
tema registra la gradilla que falta. Como consecuencia, esta gradilla de
muestras no puede volver a iniciarse y se mostrara como inexistente en
OMNIS Software.

Sample Robot — Elementos de visualizacion y

a

Figura 15  OMNIS Sample Robot — Elementos de visualizacion y
manejo

1 Interruptor de encendido/apagado 2  Indicador de estado

multicolor

Elementos de visualizacion

El estado del aparato se muestra mediante el indicador de estado (75-2)
en distintos colores.

Elementos de manejo

El interruptor de encendido/apagado (75-1) sirve para el manejo en el
lado del hardware del OMNIS Sample Robot.

Tabla 7  Comportamiento del interruptor de encendido/apagado



Descripcion de funciones

Duracion de la pulsacion

Senal acustica

Funcion en el OMNIS Sam-
ple Robot

pulsacion corta (1 s)

pitido tras una reaccion del
indicador de estado

Encender el aparato

pulsacion corta (2 s)

pitido tras 2 s

apagado del aparato

pulsacion larga (aprox. 5 s)

pitido doble

las pinzas se abren (si estan
disponibles)

véase también

Encendido y apagado del OMNIS Sample Robot (capitulo 7.2, pdgina

32)

Sistema — Senales (capitulo 3.6, pdgina 19)

3.6

Sistema - Senales

Los componentes del sistema con elementos indicadores de estado mues-
tran su estado de servicio con colores y/o patrones intermitentes. El signifi-
cado de los colores y los patrones intermitentes se muestra en la siguiente

tabla.

Senal visual

Significado

El LED se enciende en amari-
llo.

Inicio del sistema o inicializa-
cién

El LED parpadea en amarillo
(con lentitud).

Listo para el establecimiento
de la conexion o el acopla-
miento

El LED parpadea en amarillo
(con rapidez).

Establecimiento de la cone-
Xion iniciado o acoplamiento
en curso

El LED se enciende en verde.

Listo para el servicio

El LED parpadea en verde (con
lentitud).

En funcionamiento

| M| My ) Py

El LED parpadea en rojo (con
rapidez).

Averia o fallo

Algunos componentes del sistema solo utilizan parte de los patrones inter-
mitentes mostrados.
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Médulo principal — Conectores

3.7 Modulo principal — Conectores

[ 'dentificacién de simbolos
Al conectar los aparatos, preste atencion a los simbolos de los
conectores.

a

Figura 16  Mddulo principal — Conectores

1 Human Interactive Device (HID) 2 Local Area Network (LAN)

o o

para la integracion del robot de muestras
OMNIS en la red Ethernet de la empresa

3 Metrohm Device Link (MDL) 4 Toma de conexion a la red

o

4 conexiones MDL para otros modulos

20



Entrega y embalaje

4 Entrega y embalaje

4.1 Entrega

Revise la entrega inmediatamente después de recibirla:

= Compruebe la integridad de la entrega mediante el albaran de entrega.

= Compruebe si el producto esta danado.

= Sila entrega esta incompleta o dafiada, pdngase en contacto con el
representante regional de Metrohm.

4.2 Embalaje

El producto y los accesorios se suministran en un embalaje especial muy
bien protegido. Asegurese de conservar este embalaje para garantizar un
transporte seguro del producto. Si existe un tornillo fijador de transporte,
guardelo también y reutilicelo.

21
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Instalacion por parte de Metrohm

5

5.1

5.2

5.3

Instalacion

Instalacion por parte de Metrohm

La instalacion del sistema la realiza siempre el representante de servicio
regional de Metrohm.

Lugar de instalacion

El producto solo es apto para el uso en espacios interiores y no se debe
utilizar en entornos potencialmente explosivos.

Los siguientes requisitos se deben aplicar al lugar de instalacion:

La sala debe estar bien ventilada, protegida de la irradiacion solar
directa y de los cambios de temperatura excesivos.

La superficie de instalacion debe ser estable y sin vibraciones. La super-
ficie de instalacion debe ser adecuada para la masa y el peso de los
componentes (ver datos técnicos).

Todos los cables y conexiones deben ser accesibles durante el funciona-
miento. Los cables deben estar colocados de forma segura (sin peligro
de tropiezo).

El puesto de trabajo debe tener un disefio ergondmico y permitir el
funcionamiento sin dificultades del producto.

Levantar el OMINIS Sample Robot

Si es posible, no levante el robot de muestras después de la primera insta-
lacion, especialmente los modelos mas grandes "M" y "L". Si, a pesar de
todo, es necesario el transporte, considere lo siguiente:

Levante el robot de muestras por los 4 lados o transportelo sobre una
placa continua para evitar que se hunda.

Tras depositarlo, compruebe la precision de posicionamiento del robot
de muestras.

Si se producen imprecisiones, pongase en contacto con el represen-
tante de servicio regional de Metrohm para su reajuste.



Instalacion

5.4 Sustituir la junta de la tapa

a

Figura 17  Tapa de vaso de muestra

1 Tapa Dis-Cover 2 Tapa KF Dis-Cover

Con junta de la tapa

Las juntas de tapa estandar se han concebido para aplicaciones acuosas y
titulaciones Karl-Fischer. Si se utilizan disolventes mas agresivos, p. €j. clo-
robenceno o acido acético glacial, Metrohm recomienda utilizar las tapas
de vaso de muestra (tapa Dis-Cover) que se ofrecen sin juntas de tapa.

Tabla 8 Tapa de vaso de muestra disponible

Numero de Designacion Tamaio del
articulo vaso
6.02710.000 Tapa KF Dis-Cover para vaso de muestra de 75 mL (P&P) 75 mL

con juntas de tapa
6.02710.010 Tapa KF Dis-Cover para vaso de muestra de 120 mL (P&P) 120 mL

con juntas de tapa
6.02710.030 Tapa Dis-Cover para vaso de muestra de 75 mL (P&P) 75 mL
6.02710.040 Tapa Dis-Cover para vaso de muestra de 120 mL (P&P) 120 mL
6.02710.050 Tapa Dis-Cover para vaso de muestra de 250 mL (P&P) 250 mL

E = Las tapas KF Dis-Cover deben utilizarse siempre con las juntas de
tapa adecuadas.
= Sustituir la junta de la tapa aproximadamente cada 6 meses.

Montar la junta de la tapa

o

» Comprobar si la junta de la tapa esta dafada. Utilizar Unicamente
juntas de tapa intactas.

= Deslizar la junta de la tapa sobre la base de la tapa desde abajo
(1.

= Comprobar si la junta de la tapa esta exactamente asentada en la

ranura que la rodea (2). Si es necesario, separar un poco la junta
de la tapa y presionarla hasta que quede plana en la ranura.
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Montaje de la cubierta de seguridad

Retirar la junta de la tapa

1 = Desplazar hacia abajo la junta de la tapa sobre la base de la tapa y
retirar la junta.

5.5 Montaje de la cubierta de seguridad

7 ADVERTENCIA

Peligro de sufrir lesiones a causa de la falta de la cubierta de

seguridad

Peligro de sufrir lesiones al trabajar sin las cubiertas de seguridad

montadas.

= Nunca opere los aparatos sin las cubiertas de seguridad.

» Antes de empezar a trabajar asegurese de que todas las cubiertas
de seguridad estan bien montadas y son aptas para el uso.

ﬂ La cubierta de seguridad dispone de las identificaciones "LOCK"
para cerrado y "UNLOCK" para abierto.

a

Figura 18  Colocacion de la cubierta de seguridad

1 Cubierta de seguridad 2  Soporte para cabezal de titulacion

3 Marcas "LOCK" y "UNLOCK"

Montaje de la cubierta de seguridad

Requisitos previos:

« El robot de muestras esta desconectado

1 Colocacion de la cubierta de seguridad

Inserte la cubierta de seguridad (78-1) desde abajo en el soporte
para cabezal de titulacion (78-2).

2 Fijacion de la cubierta de seguridad

o

Figura 19  Fijacion de la cubierta de seguridad
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Instalacion

Gire manualmente la cubierta de seguridad hasta que la marca se
halle en "LOCK".

5.6 Conexion de los tubos al distribuidor del modulo
Pick&Place

o

Figura 20  Conexion de los tubos al distribuidor

1 Tubos de lavado 2  Tubo de aspiracion
3  Distribuidor 4 Tubo de lavado

5 Tubo de salida

Conexion de los tubos al distribuidor
Requisitos previos:

« El robot de muestras esta desconectado

1 Conexion de los tubos de lavado
Atornille o inserte manualmente los tres tubos de lavado (20-1) en
los orificios M3 del distribuidor (20-3).

ﬂ Los tubos de lavado conducen a las boquillas de un cabezal de
titulacion en el modulo Pick&Place.

2 Conexion del tubo de aspiracion

Fije el tubo de aspiracion (20-2) a mano en el orificio M3 del distri-
buidor.

3 Conexion del tubo de lavado
Libere la tuerca de union.

Disponga el extremo del tubo boca abajo encima de la boquilla de

conexion del distribuidor y fijelo con la tuerca de union.

ﬂ El tubo de lavado (20-4) lleva hasta la bomba de lavado
(bomba 1 0 bomba 3) y puede cortarse segun la longitud
deseada.

4 Conexion del tubo de salida
Libere la tuerca de union.
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Pegar los imanes (readaptacion de OMNIS Sample Robot S)

5.7

Disponga el extremo del tubo boca abajo encima de la boquilla de

conexion del distribuidor y fijelo con la tuerca de union.

El tubo de salida (20-5) lleva hasta la bomba de aspiracion
(bomba 2 0 bomba 4) y puede cortarse segun la longitud
deseada.

Pegar los imanes (readaptacion de OMNIS Sample
Robot S)

Para readaptar el canal de descarga del OMNIS Sample Robot S, los ima-
nes se pegan al modulo principal Pick&Place. Los imanes sirven para colo-
car el canal de descarga en la posicion correcta al fijarlo.

No es necesaria la readaptacion para el OMNIS Sample Robot M / L: los
imanes del OMNIS Sample Robot M/ L se fijan de fabrica en el canal de
descarga y permanecen alli, ya que la pared lateral de la base del médulo
es de metal y los imanes pueden adherirse a ella.

i
= Comprobar si hay imanes en el modulo principal Pick&Place. Si es
necesario, pegar los imanes:

— Colocar los imanes suministrados en las superficies redon-
das del canal de descarga (véase la ilustracion).

— Retirar las tapas adhesivas y acercar el canal de descarga al
maodulo principal Pick&Place.

— Introducir los tubos flexibles de la tubuladura de descarga
en los orificios previstos. (véase "Montar el canal de des-
carga”, capitulo 5.8, pdgina 27)

— Acercar aun mas el canal de descarga al modulo principal
Pick&Place para que los imanes se adhieran en la posicion
correcta.




Instalacion

5.8 Montar el canal de descarga

Dependiendo de la version del OMNIS Sample Robot, el canal de descarga
se encuentra en diferentes posiciones:

= En el OMNIS Sample Robot S, el canal de descarga esta montado en la
parte trasera debajo del puesto de trabajo.

= En el OMNIS Sample Robot M y L, el canal de descarga esta montado
en el lado derecho debajo del puesto de trabajo.

Accesorios necesarios:

= 2 tubos flexibles (6.01803.000) para la conexion al adaptador de tubo
y al deposito de residuos

= Adaptador de tubo (6.01804.500), 1 adaptador de tubo para cada
modulo Pick&Place o mddulo de bombeo

= (Canal de descarga para OMNIS Sample Robot S (6.01804.410)
0

= (Canal de descarga para OMNIS Sample Robot M o L (6.01804.430)

1 Cortar y fijar los tubos flexibles

a

» Para cada médulo Pick&Place o mddulo de bombeo, cortar 1
trozo de tubo con una longitud de aproximadamente 3 a 5 cm del
tubo flexible (6.01803.000).

» Insertar el trozo de tubo (2) en el adaptador de tubo (1)
(6.01804.500).

2 Montaje del adaptador de tubo

a

= Insertar el adaptador de tubo (6.01804.500) en la tubuladura de
descarga.

3 Alinear la via de descarga

La via de descarga (dentro del canal de descarga) puede mon-
tarse en 2 direcciones diferentes para adaptar la orientaciéon de
la descarga a la instalacion local.

a
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Montar el canal de descarga

Comprobar que la via de descarga (2) esta correctamente ali-
neada. Si es necesario, montar la via de descarga al revés:
— Retirar la via de descarga de la abrazadera de sujecion (1).
— Instalar la via de descarga girada 180° en la abrazadera de
sujecion.

4 Fijar el canal de descarga

o

E Al readaptar el OMNIS Sample Robot S, los imanes deben

pegarse primero en el médulo principal Pick&Place. (véase
"Pegar los imanes (readaptacion de OMNIS Sample Robot S)",
capitulo 5.7, pdgina 26)

Acercar el canal de descarga al médulo principal Pick&Place.
Introducir los tubos flexibles de la tubuladura de descarga en los
orificios previstos.

Acercar aun mas el canal de descarga al médulo principal
Pick&Place para que el canal de descarga quede alineado y fijado
por los imanes.

5 Conectar el canal de descarga con el depdsito de residuos

o

Cortar otro tubo flexible (6.01803.000). La longitud del tubo flexi-
ble debe ser lo suficientemente larga para conectar el canal de
descarga con el deposito de residuos.

Empujar un extremo del tubo flexible (6.01803.000) en el cabo
para tubo del canal de descarga.

Introducir el otro extremo del tubo flexible (6.01803.000) en el
depdsito de residuos.

Asegurarse de que el tubo flexible tiene una inclinacion en direc-
cion al deposito de residuos.

6 Organizar los tubos flexibles y los cables

o

Fijar los tubos flexibles y los cables de los puestos de trabajo en
las abrazaderas de sujecion del canal de descarga.
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5.9 Conexion del tubo de entrada y salida

a

Figura 21  Conexion del tubo de entrada y salida

1 Tubo de salida 2 Tubo de entrada

3  Elemento de unién 4 Bomba peristaltica

Conexion del tubo de entrada y salida de la bomba peri-
staltica

Requisitos previos:

« El robot de muestras esta desconectado

1 Inserte el tubo de entrada (27-2) manualmente en el elemento de
union (217-3) de la bomba peristaltica (27-4) y girelo en el sentido
horario hasta que esté bien fijado.

Las conexiones de tubo en la entrada y la salida de la bomba
peristaltica corresponden al "sistema Luer-Lock".

La bomba peristaltica gira en sentido horario.

2 Conecte el tubo de salida (27-1) del mismo modo.

3 Tienda los tubos sin aplastarlos mediante un organizador de tubos en
la parte superior. Procure que los tubos se tiendan lo mas cerca posi-
ble de la carcasa.

La bomba opera el tubo de aspiracion y los tres tubos de lavado
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5.10

Enchufe del cable de alimentacion

' ADVERTENCIA

Tension eléctrica

El contacto con la tension eléctrica puede causar lesiones graves o la

muerte.

= Utilice el producto solo si este esta en perfectas condiciones. La
carcasa también debe estar intacta.

= Utilice el producto solo con las fundas colocadas.

= Proteja los componentes conductivos (por ejemplo, la fuente de
alimentacion, el cable de alimentacion o las tomas de conexion)
contra la humedad.

= Encargue siempre los trabajos de mantenimiento y las reparacio-
nes de los componentes eléctricos a un representante de servicio
regional de Metrohm.

Accesorios necesarios:

= (Cable de alimentacion:
— Longitud: max. 2 m
— Numero de conductores: 3, con puesta a tierra
— Seccién del conductor: min. 3 x 1,0 mm?/ 18 AWG
» Enchufe de aparato:
— [EC 60320, tipo C13, 10 A
= Cable de red:
— 6.2122.XX0 (segun las necesidades del cliente), min. 10 A

1 ..r'r
« Enchufe el cable de alimentacién a la toma de conexion a la red
del producto. Utilice Unicamente cables de red autorizados.

=« Conecte el cable de alimentacion al suministro eléctrico.

= Para desconectar el producto de la corriente, aisle el cable del
suministro eléctrico.




Puesta en marcha

6 Puesta en marcha

6.1

Primera puesta en marcha por parte de Metrohm

La primera puesta en marcha del sistema la realiza siempre el represen-
tante de servicio regional de Metrohm.
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Manejo

7 Manejo y operacion

7.1 Manejo

El producto puede manejarse mediante OMNIS Software. Se puede con-
sultar informacion y funciones adicionales sobre OMNIS Software en
OMNIS Help.

7.2 Encendido y apagado del OMINIS Sample Robot

1 Encendido del OMNIS Sample Robot

Pulse el interruptor de encendido/apagado I"I' durante 1 segundo.

« Elindicador de estado se ilumina en amarillo. A continuacion,
suena una sefal acustica simple. Para cada gradilla colocada
suena otra sefal acustica.

= Elindicador de estado parpadea en amarillo cuando el OMNIS
Sample Robot esta listo para conectarse a OMNIS Software.

» Elindicador de estado se ilumina en verde en cuanto el OMNIS
Sample Robot se conecta a OMNIS Software y esta listo para fun-
cionar.

2 Apagado del OMNIS Sample Robot

Pulse el interruptor de encendido/apagado r"r durante 2 segundos
hasta que suene una sefal acustica simple.

» Elindicador de estado se apaga y el OMNIS Sample Robot esta
apagado.
véase también

OMNIS Sample Robot — Elementos de visualizacion y manejo (capitulo
3.5, pdgina 18)


http://localhost:9130/w/search/~/nidc46dc06a2d012e03c0a8014000441190_%7C_nidbaa33e2246b200540a9c221400289875%20AND%20nidc30231cc00446edd0a9c2214011127e6_%7C_nid7b0102d100463e150a9c221400e3ac13%20AND%20nidc30231cc00446edd0a9c2214011127e6_%7C_nidf32f609d8cbe1e7e0a9c223f63b0dc41%20AND%20nid361445930044bb950a9c2214008348a2_%7C_nid6df612a69a90206d0a9c227f52e5ad71%20AND%20nid361445930044bb950a9c2214008348a2_%7C_nidbc9167cfaa5dfc2e0a9c23626c576f00%20AND%20nidc46dc06a2d012e03c0a8014000441190_%7C_nid38d018bcef60c1d00a9c23647db1efac?page=1

Manejo y operacion

7.3 Colocacion y extraccion de una gradilla de muestras
OMNIS

a

Figura 22  Vision conjunta — Base de gradilla y gradilla de muestras
OMNIS

1 Base de gradilla 2 Soporte para gradillas

3  Gradilla de muestras OMNIS 4  Asas de transporte

 ATENCION

Uso de recipientes de muestras no admisibles

El robot de muestras fue diseniado para ser utilizado con recipientes
de muestras especificos. Por lo tanto, solo se garantiza un funciona-
miento libre de errores y seguro con los recipientes de muestras apro-
bados. El uso de recipientes para muestras no autorizados puede pro-
vocar lesiones y/o dafos en el robot de muestras.

» Utilice unicamente recipientes de muestras autorizados por
Metrohm.

Colocacion de la gradilla de muestras OMNIS
1 'I,r
Sujete la gradilla de muestras OMNIS (22-3) con las dos manos por

las asas de transporte (22-4) y coloquela en la base de gradilla
(22-1).

Debido a la forma del soporte para gradillas y de la contrapieza en la
gradilla de muestras OMNIS, esta ultima solo puede colocarse en una
unica posicion en la base de gradilla.

2 f
Desplace hacia delante la gradilla de muestras OMNIS hasta que
quede firmemente alojada sobre el soporte para gradillas (22-2).

En cuanto la gradilla de muestras OMNIS esta fijada correctamente
sobre el soporte para gradillas, suena una breve sefal.
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Colocacion y extraccion de una gradilla de muestras OMNIS

Extraccion de una gradilla de muestras OMNIS

1 Sujete la gradilla de muestras OMNIS (22-3) con las dos manos por
las asas de transporte (22-4) y extraigala hacia arriba.

En cuanto se retira la gradilla de muestras OMNIS, suena una breve
sefal.



Mantenimiento

8 Mantenimiento

8.1

8.2

a

Mantenimiento

Para evitar fallos de funcionamiento y garantizar una larga vida Util, realice
el mantenimiento del producto con regularidad.

Metrohm recomienda que el personal especializado de Metrohm AG
dé mantenimiento a los productos como parte de un servicio anual. Si
se utilizan frecuentemente productos quimicos corrosivos y causticos,
es necesario reducir los intervalos de mantenimiento.

Realice Unicamente los trabajos de mantenimiento descritos en estas
instrucciones. Para otros trabajos de mantenimiento y reparaciones,
pongase en contacto con el representante de servicio regional de
Metrohm. Este representante se encuentra en todo momento a su dis-
posicion para asesorarle profesionalmente sobre el mantenimiento de
todos los productos Metrohm.

Utilice unicamente piezas de recambio que cumplan los requisitos téc-
nicos del fabricante. Las piezas de recambio originales siempre cum-
plen estos requisitos.

Sustitucion de protectores de goma para dedos de

la pinza

Sustitucion de los protectores de goma para dedos y del cas-
quillo deslizante

Para los dedos de pinza de la mayoria de tipos de vasos de muestra, los
protectores de goma para dedos y el casquillo deslizante siempre deben
sustituirse simultaneamente.

Figura 23  Sustitucion de los protectores de goma para dedos y del casquillo deslizante

1

3

5

Pinza

Casquillo deslizante

Retenedor

2 Dedos de pinza
Para 43 ... 65 mm (6.02601.010), para 50
... 72 mm (6.02601.020), para 28 ... 48
mm (6.02601.040)

4  Protectores de goma para dedos
Consumable Kit OMNIS Gripper
(6.05700.000)

35
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Sustitucion de protectores de goma para dedos de la pinza

Desmontaje de los protectores de goma para dedos y del
casquillo deslizante

Requisitos previos

= Elrobot de muestras esta desconectado.
= Enla pinza no hay ningun vaso.

En caso de utilizarse una pinza con retenedor (23-5), recomen-
damos elevar primero el retenedor.

1 Agarre y sujete la pinza (23-1) con una mano desde arriba.

2 Con la otra mano, realizando unos ligeros movimientos giratorios
extraiga hacia abajo el protector de goma para dedos (23-4) del
dedo de pinza (23-2).

3 Estire el casquillo deslizante (23-3) y extraigalo hacia abajo.

E En el casquillo deslizante hay una ranura para un montaje y
desmontaje mas faciles. Mediante esta ranura puede estirarse
el casquillo deslizante, p. €j. con un destornillador pequeno o
con la una, y después extraerse mediante el tramo inferior en el
dedo de pinza.

Montaje de los protectores de goma para dedos y del cas-
quillo deslizante

Requisitos previos

= El robot de muestras estd desconectado.

= El casquillo deslizante y el protector de goma para dedos estan des-
montados.

1 Agarre y sujete la pinza con una mano desde arriba.

2 Estire el casquillo deslizante e insértelo desde abajo en el dedo de
pinza.

E En el casquillo deslizante hay una ranura para un montaje y
desmontaje mas faciles. Mediante esta ranura puede estirarse
el casquillo deslizante, p. ej. con un destornillador pequeno o
con la una, y después empujarse mediante el tramo inferior en
el dedo de pinza.



Mantenimiento

3 Inserte el protector de goma para dedos desde abajo en el casquillo
deslizante mediante ligeros movimientos giratorios.

4 Asegurese de que el protector de goma para dedos esté bien fijado
en el dedo de pinza y que todavia pueda girar.

5 Vuelva a fijar el retenedor, donde se haya previsto, en la pinza con
retenedor.

@ jLa pinza con retenedor siempre debe operarse con el retenedor!

De este modo, se garantiza que los vasos siempre puedan agarrarse
correctamente.

Sustitucion de protectores de goma para dedos

Para dedos de pinza especiales para vasos de muestra con diametro exte-
rior de 48 ... 64 mm solo deben sustituirse los protectores de goma para
dedos.

a

Figura 24  Sustitucion de protectores de goma para dedos

Pinza 2 Dedos de pinza
Para 48 ... 64 mm (6.02601.030)

Protector de goma para dedos
(6.05700.250)
Desmontaje de protectores de goma para dedos
Requisitos previos

« El robot de muestras esta desconectado.
= En la pinza no hay ningun vaso.

1 Agarre y sujete la pinza (24-1) con una mano desde arriba.

2 Con la otra mano, realizando unos ligeros movimientos giratorios
extraiga horizontalmente el protector de goma para dedos (24-3) del
dedo de pinza (24-2).

Montaje de protectores de goma para dedos
Requisitos previos

= El robot de muestras esta desconectado.
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Sustitucion del adaptador para vasos
» oS protectores de goma para dedos estan desmontados.
1 Agarre y sujete la pinza con una mano desde arriba.

2 Realizando unos ligeros movimientos giratorios inserte horizontal-
mente el protector de goma para dedos en el dedo de pinza.

3 Asegurese de que el protector de goma para dedos esté bien fijado
en el dedo de pinza.

8.3 Sustitucion del adaptador para vasos

a

Figura 25  Sustitucion del adaptador para vasos

1 Patin 2 Anillo

3 Adaptador para vasos

Tabla 9  Adaptadores para vasos disponibles y ajustes

Volumen del vaso Diametro del vaso  Altura del vaso Numero de articulo

75 mL 35,5 mm 113 mm 6.01404.040

120 mL 47,3 mm 113 mm 6.01404.030

150 mL 62 mm 96 mm 6.01404.050

200 mL 70 mm 100 mm 6.01404.020

250 mL 64,7 mm 113 mm no se necesita ningun
adaptador

Sustitucion del adaptador para vasos
Requisitos previos:

« El robot de muestras esta desconectado
= El patin esta desplegado

1 Retirada del anillo

o

Figura 26  Retirada del anillo

Gire manualmente el anillo (25-2) en el sentido antihorario y retirelo
hacia arriba del patin (25-1).



Mantenimiento

2 Extraccion del adaptador para vasos

a

Figura 27  Extraccion del adaptador para vasos

Extraiga manualmente el adaptador para vasos (25-3) desde arriba
del patin.

Insercion del adaptador para vasos

a

Figura 28 Insercion del adaptador para vasos

Asegurese de que para el modulo Pick&Place en cuestion se hayan
entrado en el OMNIS Software los valores correctos para el diametro
del vaso y la altura del vaso (véase la tabla "Adaptadores para vasos
disponibles y ajustes"). Puede modificar el valor en el apartado Apa-
ratos en Propiedades / Datos especificos.

ﬂ En caso de que cambie a otro tamano de vaso, procure tener
en cuenta también el cabezal de titulacion.
Para tamanos de vaso de 150 mL recomendamos utilizar el
cabezal de titulacion (6.01403.060), también usado para un
volumen de vaso de 200 mL.

Inserte el adaptador para vasos desde arriba en el patin. Para ello,
gire el adaptador para vasos de modo que sus 4 pestafnas se deslicen
en las ranuras del patin.

Fijacion del anillo

a

Figura 29  Fijacion del anillo

Fije manualmente el anillo en el patin y apriételo en sentido horario.
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Sustituir el cabezal de titulacion

8.4 Sustituir el cabezal de titulacion

a

Figura 30  Sustituir el cabezal de titulacion

1 Cabezal de titulacion 2  Soporte para cabezal de titulacion

3 Marcas "LOCK" y "UNLOCK"

Sustituir el cabezal de titulacion
Requisito:

« El robot de muestras estd desconectado.
« Todos los sensores del cabezal de titulacién estan desmontados.
» La cubierta de seguridad esta desmontada.

1 Extraccion del cabezal de titulacion

a

Figura 31  Extraccion del cabezal de titulacion

= Agarre el cabezal de titulacion (30-1) con una mano y girelo en el
sentido antihorario hasta que la marca se halle en "UNLOCK"
(30-3).

= Retire el cabezal de titulacion hacia abajo para sacarlo del soporte
para cabezal de titulacion (30-2).

2 Insercion del cabezal de titulacion

a

Figura 32  Insercion del cabezal de titulacion

Inserte el cabezal de titulacion desde abajo en el soporte para cabe-
zal de titulacion.

3 Fijacion del cabezal de titulacion

o

Figura 33  Fijacion del cabezal de titulacion

Gire manualmente el cabezal de titulacion hasta que la marca se halle
en "LOCK".

Tabla 10  Cabezales de titulacion disponibles
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Volumen del

Hélice de agi-

Orificios/designacion

Nuamero de articulo

vaso tador
75 mL 4xM10 6.01403.010
6.01900.020
75 mL 4xM10 para KFT 6.01403.020
75 mL 2XEN14, 1xM10 6.01403.040
120 mL 6.01900.030 3xNS14, 4x6,4 mm 6.01403.030
120 mL 1xNS14, 2xM6, 1xM10, 6.01403.050
1x6,4 mm

150 mL 6.01900.010 3xNS14, 4x6,4 mm 6.01403.060
200 mL 6.01900.030 3xNS14, 4x6,4 mm 6.01403.060
250 mL 6.01900.010 6XEN14, 3xNS9 6.01403.000

8.5 Control del tubo de bomba

E Intervalo

Antes de empezar a trabajar debe comprobarse siempre el tubo de

bomba.

a

Figura 34  Retirada de la abrazadera de presion

1 Abrazadera de presion

Retirada de la abrazadera de presion

Requisitos previos:

« El robot de muestras esta desconectado de la red.

1 = Extraiga hacia fuera de forma manual la abrazadera de presion
por un lado.
= Saque el otro lado.
= Retire la abrazadera de presion.

E No apriete ni suelte los tornillos hexagonales de las abrazaderas de

presion.

Control del tubo de bomba

Requisitos previos:
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Control del tubo de bomba

= El robot de muestras esta desconectado de la red.

ﬂ Controles diarios/continuos
Los tubos de bomba son piezas de desgaste y son propensos a
fugas y danos.
= Controle el tubo de bomba diaria y/o continuamente.
= Sustituya el tubo de bomba gastado y/o danado.
= Si se sustituye un tubo de bomba, a ser posible sustituya
también la abrazadera de presion.

1 Lleve a cabo un control visual del tubo de bomba. En este caso,
preste atencion a la presencia de grietas y salida de liquido.

En caso de que el tubo de bomba presente dafios, sustitiyalo inme-
diatamente.

(véase "Sustitucion del tubo de bomba", capitulo 8.6, pdgina 43)

Montaje de la abrazadera de presion
Requisitos previos:

» El robot de muestras esta desconectado de la red.

Pl

Figura 35 Montaje de la abrazadera de presion

= Introduzca e inserte un lado de la abrazadera de presion con la
pestafa en la cadena guia prevista para ello.

» Introduzca e inserte también el otro lado con la pestafa en la
cadena guia.

= Asegurese de que la abrazadera de presion se coloque al ras y lim-

pia.
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8.6 Sustitucion del tubo de bomba

E Utilice el siguiente tubo de bomba:
= Tubo claro de Pharm-A-Line™ (6.01801.020) con abrazadera de
presion blanco (6.02703.000).

iSolo deben utilizarse tubos de bomba autorizados por Metrohm!

E iSi se sustituye un tubo de bomba, a ser posible sustituya también la
abrazadera de presion!

Desmontaje del tubo de bomba
Requisitos previos:

« El robot de muestras se ha desconectado de la red.

1 Retirada de los tubos de la bomba peristaltica

a

Figura 36  Retirada del tubo de entrada y salida

Gire los tubos en el sentido antihorario y extraigalos hacia arriba de la
bomba peristaltica.

2 Retirada de la abrazadera de presion

a

Figura 37  Retirada de la abrazadera de presion

» Extraiga hacia fuera de forma manual un lado de la abrazadera de
presion (1).

= Saque el otro lado.

= Retire la abrazadera de presion.

3 Retirada del tubo de bomba

a

Figura 38  Retirada del tubo de bomba

Extraiga hacia fuera manualmente uno de los elementos de union del
tubo de bomba. A continuacién, saque el otro lado.
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Sustitucion del tubo de bomba

E Para una transporte 6ptimo de los medios, el tubo de bomba
esta bien ajustado en los rodillos interiores. Por este motivo,
debe ejercerse un poco de fuerza para desmontar el primer ele-
mento de union.

El tubo de bomba y sus elementos de union se han disefado
para este nivel de fuerza.

Montaje del tubo de bomba
Requisitos previos:
= El robot de muestras se ha desconectado de la red.

« El tubo de bomba estd desmontado.

1 Colocacion del tubo de bomba

a

Figura 39  Colocacion del tubo de bomba

Inserte un elemento de union en un lado en la cadena guia hasta el
tope.

o

Figura 40  Colocacion del tubo de bomba alrededor de los rodi-
llos

Cologue el tubo de bomba alrededor de los rodillos e inserte el
segundo elemento de union en el otro lado también hasta el tope en
la cadena guia.

E Para una transporte 6ptimo de los medios, el tubo de bomba
debe estar bien ajustado y limpio en los rodillos. Por este
motivo, debe ejercerse un poco de fuerza para montar el
segundo elemento de union.

El tubo de bomba y sus elementos de unién se han disefiado
para este nivel de fuerza.

2 Montaje de la abrazadera de presion

o

Figura 41  Montaje de la abrazadera de presion

E No apriete ni suelte los tornillos hexagonales de las abrazade-
ras de presion.
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= Introduzca e inserte un lado de la abrazadera de presion con la
pestana en la ranura prevista para ello.

= Introduzca e inserte también el otro lado con la pestafa en la
ranura.

= Asegurese de que la abrazadera de presion se coloque al ras y lim-

pia.

Union de los tubos con la bomba peristaltica

Véase (véase "Conexion del tubo de entrada y salida”, capitulo 5.9,
pdgina 29).

8.7 Limpiar la superficie del producto

Para evitar fallos de funcionamiento y garantizar una larga vida util, realice
la limpieza del producto con regularidad.

Retire inmediatamente los productos quimicos derramados.
Proteja las conexiones de enchufe contra la contaminacion.

" ADVERTENCIA

Sustancias quimicas peligrosas

El contacto con sustancias quimicas agresivas puede provocar intoxi-
caciones o quemaduras quimicas.

Use equipo de proteccion individual (por ejemplo, gafas de protec-
cion, guantes).

Utilice el extractor al trabajar con sustancias peligrosas de vapori-
zacion.

Limpie las superficies sucias.

Utilice solo productos de limpieza que no activen ninguna reac-
cion secundaria indeseada con los materiales que deben limpiarse.
Elimine los materiales con contaminacion quimica (por ejemplo, el
material de limpieza) conforme a la normativa.

45



46

Limpiar la superficie del producto

' ADVERTENCIA

Peligros para la salud a causa del potencial eléctrico.

Pueden ocurrir lesiones graves con posible consecuencia de muerte.

Utilizar el producto solo si este esta en perfectas condiciones. La
carcasa también debe estar intacta.

Utilice el producto solo con las fundas colocadas.

Proteja los componentes conductivos (por ejemplo, la fuente de
alimentacion, el cable de alimentacion o las tomas de conexion)
contra la humedad.

Encargar siempre los trabajos de mantenimiento y las reparaciones
de los componentes eléctricos a un representante de servicio
regional de Metrohm.

Requisito:

El producto debe esta apagado y desconectado del suministro eléc-
trico.

Accesorios necesarios:

Pano de limpieza (suave y sin pelusas)
Agua o etanol

Limpie la superficie con un trapo humedo. Elimine la suciedad mas
gruesa con etanol.

Limpie la superficie con un pano seco.

Limpie las conexiones con un pafno seco.



Solucién de problemas

9 Solucion de problemas

Los mensajes sobre fallos y errores aparecen en el programa de control o
en el software integrado (por ejemplo, en la pantalla de un aparato) y
contienen la siguiente informacion:

= Descripciones de las causas de las averias (por ejemplo, blogueo del
accionamiento)

= Descripciones de problemas con el control (por ejemplo, un parametro
que falta o es invalido)

= Informacion sobre como resolver el problema

Los componentes del sistema con elementos de indicacion de estado
sefalan adicionalmente los fallos y errores mediante un LED rojo intermi-
tente.

La solucion de problemas en el producto solo es posible, por lo general,
con la ayuda del programa de control o del software integrado (por ejem-
plo, la inicializacién o el desplazamiento a la posicion definida).

véase también

Sistema — Senales (capitulo 3.6, pdgina 19)

9.1 Apertura manual de las pinzas

Requisito:

= EI OMNIS Sample Robot Pick&Place esta parado.

1 A ATENCION
Vaso de muestra no asegurado

Si se abren las pinzas, los vasos de muestra no asegurados se

pueden caer. Los productos quimicos derramados pueden cau-

sar lesiones. El producto se puede dafar si penetra algun

liquido.

= Sujete siempre el vaso de muestra con una mano, si las pin-
zas deben abrirse manualmente.

» Use equipo de proteccion individual (por ejemplo, gafas de
proteccion, guantes).

Sujete el vaso de muestra con una mano.



Apertura manual de las pinzas

2 ..I"r
Mantenga pulsado el interruptor de encendido/apagado
durante 5 segundos hasta que suene una sefal acustica doble.

Las pinzas se abren, con lo que ya puede extraerse el vaso de mues-
tra.

Los vasos de muestras deben retirarse siempre manualmente en
caso de averia. No es posible inicializar el robot de muestras si hay
un vaso de muestra en las pinzas.

véase también

OMNIS Sample Robot — Elementos de visualizacion y manejo (capitulo
3.5, pdgina 18)
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Eliminacion

10 Eliminacion

a

Elimine los productos quimicos y el producto adecuadamente para reducir
los impactos negativos sobre el medio ambiente y la salud. Las autorida-
des locales, los servicios de eliminacion de residuos o los distribuidores
proporcionan informacion mas detallada sobre la eliminacion. Para la
correcta eliminacion de los residuos de aparatos eléctricos y electronicos
en la Union Europea, respete la Directiva RAEE (Residuos de Aparatos Eléc-
tricos y Electronicos).
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Condiciones ambientales

11 Caracteristicas técnicas

11.1 Condiciones ambientales

Gama de funcionamiento nominal +5...445 °C con una humedad relativa
maxima del 80 %, sin
condensacion

Almacenamiento +5...445 °C

11.2 Modulo principal - Suministro eléctrico

Rango de tension nominal 100...240 V CA
Rango de frecuencia nominal 50...60 Hz
Consumo de potencia max. 200 W

Proteccion por fusible

Fusible interno 4 ATH no sustituible por parte
del usuario

11.3 Madulo Pick&Place — Suministro eléctrico
Tension nominal 24V CC interna
Consumo de potencia max. 30 W

Proteccion por fusible

Fusible interno 1,5 ATH no sustituible por parte
del usuario



Caracteristicas técnicas

11.4 Modulo de bombas peristalticas — Suministro eléc-
trico

Tension nominal 24V CC interna

Consumo de potencia

Bomba peristdltica max. 10 W por bomba

Proteccion por fusible

Fusible interno 1,5 ATH no sustituible por parte
del usuario

11.5 Gradilla de muestras OMNIS - Suministro eléctrico

Tension nominal 5V CC interna

Consumo de potencia max. 0,5 W

11.6 OMNIS Sample Robot Pick&Place - Dimensiones

El OMNIS Sample Robot S Pick&Place consta de 1 modulo principal
Pick&Place S, 1 modulo Pick&Place y 1 mddulo de bombas peristalticas
(2 canales) respectivamente.

Medidas
Anchura 558 mm
Altura 765 mm
Profundidad 564 mm
Peso

29,3 kg
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Médulo principal Pick&Place — Dimensiones

11.7 Médulo principal Pick&Place — Dimensiones

Medidas
Anchura
Modulo principal S 558 mm
Modulo principal M 1161 mm
Modulo principal L 1441 mm
Altura

Modulo principal S, M, L
Sin puesto de trabajo 585 mm
Modulo principal S, M, L

Con puesto de trabajo 758 mm
Profundidad
Maodulo principal S
Sin puesto de trabajo 564 mm
Con puesto de trabajo 604 mm
Maodulo principal M, L 564 mm

Peso

Modulo principal S

Sin puesto de trabajo 21,0 kg
Modulo principal M

Sin puesto de trabajo 21,5 kg
Maodulo principal L

Sin puesto de trabajo 22,7 kg
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Caracteristicas técnicas

11.8 Modulo Pick&Place — Dimensiones

Medidas
Anchura
Altura
Profundidad

Peso

Sin agitador magnético

Con agitador magnético

92 mm
746 mm
289 mm

4,0 kg
4,4 kg

11.9 Mododulo de bombas peristalticas - Dimensiones

Medidas
Anchura
Altura
Profundidad
Con 2 bombas

Con 4 bombas

Peso
Sin soporte para tapas
Con 2 bombas
Con 4 bombas

Con soporte para tapas

Con 2 bombas
Con 4 bombas

Con soporte para tapas

Panel ciego

92 mm
585 mm
289 mm
320 mm
4,3 kg
5,6 kg
para trabajar con vasos
de muestra cubiertos
4,8 kg
6,0 kg
para trabajar con vasos
de muestra cubiertos
4,0 kg sin bombas
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Gradilla de muestras OMNIS — Dimensiones

11.10 Gradilla de muestras OMNIS - Dimensiones

Medidas
Anchura 277 mm
Altura 125 mm
Profundidad 277 mm
Peso
Versiones
9 x 250 mL 1038 g
9 x 200 mL 1086 g
9 x 150 mL 1620 g
16 x 120 mL 1051 g
25x75mL 1071 ¢g

11.11 Base de gradilla/base de médulo - Dimensiones

Medidas
Anchura 280 mm
Altura 115 mm
Profundidad 564 mm
Peso
Base de gradilla 3,9 kg

Base de modulo M/L 4,6 kg



Caracteristicas técnicas

11.12 Médédulo principal Pick&Place — Carcasa

Materiales
Tapa
Panel posterior
Suelo

Envoltura

Ldminas frontales

Grado de proteccion IP

PBT

AW-5754 H12 / H22
AlSi12CuT

PBT

PP

PET

IP 20

11.13 Modulo Pick&Place - Carcasa

Materiales
Tapa
Panel posterior
Suelo

Envoltura

Grado de proteccion IP

PBT
1.4301
PBT

PP

IP 20

Polibutilenotereftalato
Aluminio, pintado
Aluminio, pintado
Polibutilenotereftalato
Polipropileno

Tereftalato de polieti-
leno, mate

Polibutilenotereftalato
Acero fino, pintado
Polibutilenotereftalato

Polipropileno

11.14 Modulo de bombas peristalticas — Carcasa

Materiales
Tapa
Panel posterior
Suelo
Envoltura

Soporte para tapas

Grado de proteccion IP

PBT

AW-5754 H12 / H22
PBT

PP

AW-5754 H12 / H22

IP 20

Polibutilenotereftalato
Aluminio, pintado
Polibutilenotereftalato
Polipropileno

Aluminio, pintado
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Base de modulo — Carcasa

11.15 Base de modulo -

Materiales
Tapa

Suelo

Grado de proteccion IP

11.16 Base de gradilla -

Materiales
Tapa

Suelo

Grado de proteccion IP

Carcasa

AW-5754 H12 / H22
AlSi12Cu

IP 40

Carcasa

AW-5754 H12 / H22
AlSi12Cu

IP 20

Aluminio, pintado

Aluminio, pintado

Aluminio, pintado

Aluminio, pintado

11.17 Gradilla de muestras OMNIS - Carcasa

Materiales

Grado de proteccion IP

PP

IP 40

Polipropileno

11.18 Maoadulo principal - Especificaciones de conectores

Suministro eléctrico

Enchufe hembra

Cable de alimentacion
Longitud
Numero de conductores
Seccion del conductor
Enchufe macho

Lado del aparato

56

max. 2 m

3

min. 0,75 mm?2/ 18 AWG

mediante conexion a la
red

IEC 60320, tipo C14,
10 A

con puesta a tierra

IEC 60320, tipo C13,
10A



Caracteristicas técnicas

Lado del edificio especifico de pais
MDL Metrohm Device Link 4 conectores
HID Human Interactive Device
LAN Local Area Network
Tipo Ethernet CAT 6
Enchufe hembra RJ45 apantallado
Tipo de cable (min. FFTP) apantallado
Longitud del cable max. 10 m de los accesorios de
Metrohm
Contactos 4 superficies de contacto
para el OMNIS Sample
Rack

11.19 Base de gradilla — Especificaciones de conectores

Contactos 4 Superficies de contacto
para la base de gradilla

11.20 Gradilla de muestras OMNIS - Especificaciones de
conectores

Contactos 4 Contactos de resorte
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Médulo — Especificaciones de conectores

11.21 Moadulo - Especificaciones de conectores

Suministro eléctrico interno mediante MDL

MDL Metrohm Device Link interno 4 conectores

11.22 Especificaciones de pantalla

Indicador de estado LED multicolor

11.23 Mododulo de bombas peristalticas — Especificaciones
de Liquid Handling

Bomba
Tipo Peristaltica
Cantidad 2/4
Caudal
Adicionar 150 mL/min
Aspirar 300 mL/min

11.24 Agitador magnético - Especificaciones

Version del producto OMNIS con agitador magnético
montado

Rango de ajuste del régimen de revo- +1 ... +15 direccion de rotacion

luciones en sentido antihorario

(visto desde arriba)

-1...-15 direccién de rotaciéon
en sentido horario
(visto desde arriba)

Modificacion del régimen de revolu- 120 rpm
ciones por cada nivel



Régimen de revoluciones maximo 1800 rpm

Longitudes de los imanes agitadores 8, 12, 16, 25, 30 mm

Caracteristicas técnicas

11.25 OMNIS Sample Robot Pick&Place - Especificaciones

de manejo de muestras

brazo robotizado
Carga 3,7N

Velocidad 15 mm/s ... 75 mm/s

Tipo de pinza con diametro del vaso

Gama 25,6 mm ... 71,6 mm

Posiciones de gradilla

Robot de muestras S 1...2
Robot de muestras M 1...5
Robot de muestras L 1...7

tipico

de los accesorios de
Metrohm

11.26 Mododulo Pick&Place - Especificaciones de manejo de

muestras

Puesto de trabajo Pick&Place
Agitador magnético J/-

si/no
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Gradilla de muestras OMNIS — Especificaciones del procesamiento de muestras

11.27 Gradilla de muestras OMNIS - Especificaciones del
procesamiento de muestras

Versiones

Numero de posiciones de muestra 9, 16, 25 de los accesorios de
Metrohm
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