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Dis-Cover-Schwenkarm (6.1462.080) fiir
786 Swing Head

Dieses Merkblatt beschreibt die Installation und
das Funktionsprinzip des Dis-Cover-Schwenkarms
(6.1462.080) fur den 786 Swing Head. Der Dis-
Cover-Schwenkarm wird im Sample Processor
814 /815 (2.XXX.0110 / 2.XXX.0130) eingesetzt.

Voraussetzung:
= Der 786 Swing Head ist montiert.

Sample Processor konfigurieren

Vor der Montage des Dis-Cover-Schwenkarms

folgende Konfigurationsdaten im Sample Proces-

sor oder in der Steuersoftware eintragen:

= Schwenkrichtung: +

= Schwenkarm-Offset: 8°

= Maximaler Schwenkbereich: 117°

= Schwenkradius: 112 mm

Dis-Cover-Schwenkarm montieren

Der Dis-Cover-Schwenkarm (6.1462.080) ist fur

den linksschwenkenden Einsatz vorgesehen und

ist daher an Turm 2 des Sample Processors zu

montieren.

= Gerat ausschalten.

= Gerat einschalten.

= Dis-Cover-Schwenkarm mit den 3 beiliegen-
den Schrauben montieren. Dabei den
Schwenkarm so halten, dass er den maxima-
len Schwenkbereich einnimmt.

= Das Anschlusskabel des Dis-Cover-Schwen-

karms durch die Fuhrungskette des Sample
Processors fuhren.
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= Den Stecker an der Buchse ext. Pump auf der
Rlckseite des Turms anschliessen.
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Funktionsprinzip

Der Kopf des Dis-Cover-Schwenkarms besteht aus
einem Dauermagneten und einem Elektromagne-
ten. Im ausgeschaltetem Zustand werden Gefdss-
deckel mit Metalleinsatz vom Dauermagneten
angezogen. Um einen Gefassdeckel (6.2037.050
oder 6.2037.060) vom Dis-Cover-Schwenkarm zu
|6sen, wird der Elektromagnet mit dem PUMP-
Befehl des Sample Processors eingeschaltet. Das
elektrische Feld des Elektromagnets neutralisiert
das Magnetfeld des Dauermagneten. Der Gefdss-
deckel wird fallengelassen.

VORSICHT

Erwdarmung des Dauermagneten

Hohe Temperaturen fuhren zur allmahlichen
Abschwdchung des Dauermagneten.

= Um eine zu starke Erwdrmung des Dauer-
magneten zu vermeiden:

— Dis-Cover-Schwenkarm nicht langer als
3 Sekunden eingeschaltet lassen.

— Dis-Cover-Schwenkarm am Ende der
Sequenz ausschalten.

Um ein kontrolliertes Aufnehmen der Gefassde-
ckel zu gewahrleisten, den Dis-Cover-Schwenk-
arm unmittelbar vor dem Anfahren des Proben-
gefasses mit einem PUMP-Befehl einschalten. Die
Magnetwirkung ist somit aufgehoben.

Dis-Cover robotic arm (6.1462.080) for 786
Swing Head

This leaflet describes the installation and the
mode of operation of the Dis-Cover robotic arm
(6.1462.080) for the 786 Swing Head. The Dis-
Cover robotic arm is used in the Sample Processor
814 /815 (2.XXX.0110 / 2.XXX.0130).

Prerequisite:
= The 786 Swing Head is mounted.

Configuring the Sample Processor

Enter the following configuration data in the
Sample Processor or in the control software prior
to the assembly of the Dis-Cover robotic arm:

= Swing direction: +

= Robotic arm offset: 8°

=  Maximum swing range: 117°
= Swing radius: 112 mm

Mounting the Dis-Cover robotic arm

The Dis-Cover robotic arm (6.1462.080) is
designed for left-swinging use. Therefore, it is to
be mounted on tower 2 of the Sample Processor.

= Switch off the instrument.
= Switch on the instrument.

= Mount the Dis-Cover robotic arm with the 3
supplied screws. Hold the robotic arm in such
a way that it reaches the maximum swing
range.

= Guide the connection cable of the Dis-Cover
robotic arm through the guide chain of the
Sample Processor.

= Connect the plug to the ext. pump socket on
the rear of the tower.
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Mode of operation

The head of the Dis-Cover robotic arm consists of
a permanent magnet and an electromagnet.
When switched off, vessel covers with metal
inserts are attracted by the permanent magnet. In
order to remove a vessel cover (6.2037.050 or
6.2037.060) from the Dis-Cover robotic arm, the
electromagnet is switched on with the PUMP
command of the Sample Processor. The electrical
field of the electromagnet neutralizes the mag-
netic field of the permanent magnet. The vessel
cover is dropped.

CAUTION

Heating up of permanent magnet

High temperatures weaken the permanent
magnet over time.

= To avoid the permanent magnet from
heating up too much:

— Do not keep the Dis-Cover robotic arm
switched on for longer than 3 sec-
onds.

— Switch off the Dis-Cover robotic arm
at the end of the sequence.

Switch on the Dis-Cover robotic arm with a PUMP
command immediately before moving to the
sample vessel to ensure that vessel covers are
picked up in a controlled manner. The magnetic
effect is thus suspended.
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