Metrohm 778/789 Sample Processor (7. Metrohm

8.789.1015 Guia de consultas rapidas
Manejo manual Estado inactivo
Posicion del elevador Manejo del elevador
Desplaza el elevador en la torre ac- Desplaza el elevador de |a torre acti-
HOME END tiva a la posicién de reposo resp. a va hacia arriba o hacia abajo.
la posicion de trabajo.
RESET RACK Inicializar el aparato € > Girar gradilla de muestras
- Inicializa el aparato y las buretas Gira la gradilla una posicion adelan-
CLEAR * (RESET) y coloca la gradilla en la te o atrés.
pos. inicial (RACK).
TOWER Cambio de torre Stop
Cambia la torre activa. La torre acti- Desconecta todas las funciones del
SELECT va se indica mediante los LEDs Sample Processor. Excepciones:
TOWER 1'y TOWER 2", véase opciones parada manual
Tecla Pantalla Gama Funcién
LIFT LIFT : 1 : reposo mm | Posicion del elevador
9 reposo, trab., enjuag., | Se desplaza el elevador a una posicidon determinada.
rotac., espec., 0..235 mm
MOVE MOVE 1 : muestra | Posicionar el vaso
8 muestra, | Se desplaza el vaso indicado bajo el elevador de la torre activa o gira el bra-

ext.1..4,espe.1..16, | zo giratorio hasta una posicion externa (ext1...4).
1..999, +/-1..999
anter., proéximo
t+girar, -girar

+rotac., -rotac.
_SAMPLE | SAMPLE: = 1 | Definir la posicion de la muestra
7 1..999 | Se define la primera muestra de una serie de muestras.
__PUMP__ PUNP si/no no. 2 | Conectar / desconectar la bomba
4 1.2 | Se conecta/desconecta la bomba elegida en la torre activa.
__STIR__ STIR: T1 : 1 s | Conectar / desconectar un agitador
T1, T2, MSB1.3, * Se conecta/desconecta un agitador.
Es si, no, 1..9999
__DOs DOS: 1.* : 1 ml1 | Controlar el Dosimat/Dosino
6 Dosificador | Puerto Manejo de las buretas acopladas.
1.3, * [ 1.4, *

Volumen/Funcién | Entrada del volumen a dosificar o ejecutar una funcién (en un Dosimat sélo
0.001..999.999 ml,1llenar, | llenar).

liberar,prepar., vaciar,

expeler, volFin,

puerto, compen.

SCAN SCN:Rm : 00000000 | Consultar interfaces
1 Interface  Sefales/Datos | Se indica los estados de las lineas de entrada (Input0...7) de la ficha "Remo-
Rm 14 x 1,0 0 * te" o de datos entrantes del interface RS232.

RS 14 caracteres ASCII

CTRL CTL:Rm : INIT | Manipular interfaces
2 Interface Sefiales/Datos Se envia senales a través de las lineas de salida (Output0...13) para controlar
Rm 14 x 1,0 6 * (p.gj. inicializar) aparatos periféricos o envia datos a través del interface

RS 14 caracteres ASCII RS232. .
Seleccion <SELECT>, véase Ordenes del Sample Processor.
Ordenes <DEF> véase las instrucciones para el uso




Editar ____________ Funcionos doiastecias

Linea de menu siguiente / Principio/fin del menu
anterior Se salta a la primera o Ultima linea
¢ ¢ Se cambia a la linea siguiente o an- HOME END del men.

terior de menu.
Se cambia entre el parametro 1°y Se borra la entrada actual y estable-
2° de una linea de ment. CLEAR ce el valor inicial de un parametro.
Entrada de datos “TOWER Seleccion
Se confirma y cierra la entrada de Selecciéon de datos de una lista pre-

ENTER datos de una linea de menu; abre SELECT definida en lineas de menu con dos
submenus. Los cambios se realizan puntos (tambor de seleccién).
solo con <ENTER>.
datos operacion

ourr Se vuelve al nivel de men( siguiente || | NSERT | | PELETE | Se intercala en una secuencia una

superior o al estado inactivo. linea nueva o borra la linea indicada.
Funpi(m “Tr,ace“ 3 PRINT _| (—RACK _ Modo de entrada de texto

START Se ejecuta la linea delhopeirac]onl de + : Se abre el modo de entrada de texto
’tm? secgenma Y S€ elige la siguien- . * y coloca el cursor en la primera o en
€ linea de operacion. la Ultima posicion.

LEARN Modo LEARN )
Se inicializa o finaliza el modo inter-  Ordenes para el modo "LEARN":

HOLD activo LEARN. LIFT, PUMP, STIR, DOS, SCAN, WAIT

Memoria de método

Cargar método Meni memoria de métodos
USER Memorizar método
METHOD

Pantalla

Borrar método

Valor inicial | Gama de entrada Significado

>1lamar método Cargar método

Seleccién de un método (<SELECT>)
FHRHFFFFFF = Método vacio (<CLEAR> )

Memorizar métodos

método: XXXXXXXX 8 caracteres ASCII,

*kkkkkhkkkk

>memorizar método

método: XXXXXXXX 8 caracteres ASCII | Entrada de texto o seleccion (<SELECT>) de un nombre de mé-

todo
Confirmaciéon con <ENTER>, interrupciéon con <QUIT>

sobreescribir XXXXXXXX ? <ENTER>, <QUIT>

>borrar método Borrar métodos

método: XXXXXXXX 8 caracteres ASCII | Entrada de texto o seleccion (<SELECT>) de un método

borrar XXXXXXXX ? <ENTER>, <QuIT> | Confirmaciéon con <ENTER>, interrupciéon con <QUIT>




Configuracion basica

CONFIG

Ajustes basicos generales
Ajustes de las torres
Configuracion de la gradill

Menu de configuracion

a de muestras

Ajustes de las unidades de dosificacion

Ajustes del interface RS23

2

Indicador  Valores iniciales

Gama de entrada

Significado

>ajustes varios

Ajustes basicos generales

>torre 1
>>brazo giratorio 1

dialogo: espafiol english, deutsch, | ldioma de didlogo

frangais, espanol
contraste pantalla 3 0.7 | Contraste de la pantalla
pitido: si si, no | Conectar/desconectar senal de alarma
comienzo externo: no si, no | Permitir el arranque de método por linea Remote
>>indic. horas de serv. Ajustes del contador de horas de servicio
horas de serv. 0.0 h - | Indicacién de las horas de servicio pasadas
aviso no no, 0..9999 h | Indicar aviso al cabo de x horas de servicio
direccién FhER KA A K 8 caracteres ASCII | Direccion del aparato
programa 5.789.0020 read only | Version del programa
>torre 1 Ajustes basicos por el torre 1
carrera max 235 mm 0..235 mm | Posicién mas baja posible del elevador <LEARN>
radio vasos min. * mm 1.0..100.0 mm, * | Radio de vasos minimo al bajar el elevador

Submenu del brazo giratorio

pos. de enjuagar 0 mm 0..235 mm | Posicién de enjuagar por todos las posiciones externas
<LEARN>

pos de rotacidn 0 mm 0..235 mm | Posicion del elevador para girar a posiciones externas <LEARN>

posicion exte.1 84 ° 0..270° Angulo de giro por la posicién externa 1 <LEARN>

pos. de trabaj.1 0 mm 0..235 mm | Posicion de trabajo por la posicion externa 1 <LEARN>

hasta posicion ext. 4
>torre 2 Ajustes basicos por el torre 2
... véase torre 1

>ajustes de gradillas Configuracion de las gradillas

>>1lamar gradilla Editar table de gradilla

gradilla: 6.2041.310 read only | Nombre de la gradilla

codigo 000001 000001..111111 | Codigo de identificacion de la gradilla

pos. de trabaj. T1 0 mm 0..235 mm | Posicion de trabajo del elevador 1 <LEARN>

pos. enjuagar T1 0 mm 0..235 mm | Posicion de enjuagar del elevador 1 <LEARN>

pos rotacién T1 0 mm 0..235 mm | Posicidn de rotacion del elevador 1 <LEARN>

pos. especial T1 0 mm 0..235 mm | Posicién especial del elevador1 <LEARN>

radio de vasos * mm *.1.0..10.0 mm | Radio de los vasos de muestra

sensor de vaso: torre torre, girat., no | Seleccion del sensor de vaso por los vasos de muestra

offset de grad. 0.00° -5.00..5.00° | Correccion del &ngulo de rotacion de gardilla <LEARN>




>>>pos especiales Submenu de los vasos especiales

vaso especial 1 1..16 | Seleccion del vaso especial

posicién gradilla 0 0..pos. max. | Posicién del vaso especial sobre la gradilla

pos. de trabaj. T1 0 mm 0..235 mm | Posicion de trabajo en la torre 1 <LEARN>
pos. de trabaj. T2 0 mm 0..235 mm | Posicién de trabajo en la torre 2 <LEARN>
radio del vaso * mm *,1.0..10.0 mm | radio del vaso especial

sensor de vaso: torre torre, girat., no | Seleccion del sensor de vaso por el vaso especial

>>memorizar gradilla Memorizar los datos de gradilla

gradilla: 6.2041.310 10 caracteres ASCII | Nombre de la gradilla

>>borrar gradilla Borrar los datos de gradilla

gradilla: 6.2041.310 <SELECT> | Seleccion del nombre de la gradilla con <SELECT>

borrar KEEKEKKK KK D <ENTER>, <QuIT> | Confirmacion con <ENTER>, interrupcion con <QUIT>
>ajustes unidades dos. Ajustes de las unidadesintercambiables o de

véase las instrucciones para el uso dosificacion

>ajustes para RS232 Ajustes del interface RS232

véase las instrucciones para el uso

Secuencia del método

Preparacion
Tecla Pantalla Gama Funcién
SAMPLE SAMPLE: = XXX Se define manualmente la posicion de la gradilla de la primera

muestra de una serie. (facultativo, si no ajustado a mano
7 SAMPLE=1)

1-999 | Enirada en secuencia inicial es siempre predominante (p.e;j.
SAMPLE = gradilla) (facultativo, si no ajustado, vale la definicion
manual)

>parametros Se define el nUmero de muestras de una serie,

numero de muestras: grad | (Selo memoriza con el método).
PARAM
grad, *,1..999

Secuencia / Funciones de teclas

Se inicia el método e Se detiene el método

START Se continlia el método tras (La secuencia final no se ejecuta) STOP
<HOLD>

Secuencia del método

N° de
muestas

Secuencia de

Secuencia final
muestras

Secuencia inicial

<START> > < Estado basico
LEARN e Seinterrumpe un e Seinterrumpe una orden RESET e Se para la serie de
método en marcha ;
HOLD . QuIT _ . CLEAR muestras tras la se
e Se puede continuar e Se registra un mensaje cuencia en marcha.
con <START> de error (La secuencia final

no se ejecuta)




Secuencias arametros de metodos
NUmero de muestras Ajustes del cambiador Menu de parametros
Secuencia inicial Velocidades de agitacion Método
PARAM Secuencia de muestras Definicién unidades de dosificacion
Secuencia final Opciones para la parada manual
Pantalla Valor inicial | Gama de entrada Significado

numero de muestras: grad

grad,*, 1..999

NUmero de muestras de una serie

>secuencia inicial

Secuencia inicial de la serie de muestras

>secuencia de muestras

Secuencia de muestras de la serie de muestras

>secuencia final

Secuencia final de la serie de muestras

>param. de cambiador

Ajustes del Sample Processor

nombre gradilla: * 10 caracteres ASCII | Gradilla de muestras asignado al método

vel. de elev. T1 25 mm/s 5.25 mm/s | Velocidad del elevador en torre 1

vel. de elev. T2 25 mm/s 5.25 mm/s | Velocidad del elevador en torre 2

velocidad de rota. 20°/s 3..20 | Velocidad de giro de la gradilla (en grado angular/s)
direccién de rota: auto. auto., +, - | Sentido de rotacién de la gradilla

incr. rotacién 5.00° 0.00..270.00° | Incremento por rotacioén relativo a la gradilla

vel. brazo gira. 1 55°/s 5.55°/s | Velocidad de giro del brazo giratorio en la torre 1
vel. brazo gira. 2 55°/s 5.55°/s | Velocidad de giro del brazo giratorio en la torre 2
incr. de girar 10.00° 0.00..180.00° | Incremento por giro relativo al brazo giratorio
con error vaso: MOVE MOVE, indic. | Reaccion por falta de vaso

>velocidades agitadores Velocidades de agitacion

agitador torre 1 3 1..15 | Velocidad del agitador en torre 1

agitador torre 2 3 1..15 | Velocidad del agitador en torre 2

agitador MSB1 3 1..15 | Velocidad del agitador en el enchufe MSB 1
agitador MSB2 3 1..15 | Velocidad del agitador en el enchufe MSB 2
agitador MSB3 3 1..15 | Velocidad del agitador en el enchufe MSB 3
>def unidades dos. Ajustes de las unidades de dosificacion
véase las instrucciones para el uso

>ajustes timeout Ajustes del timeout

timeout SCAN : no min 0..999, no | Tiempo max. para el orden SCAN

con SCAN timeout: error error, cont. | Accion después de este tiempo

>opciones parada manual

CTL Rmt: AhkhkhkhkhkhkhkhkhkhkhhK
CTL RS232:

PUMP : cont.
STIR xx: cont.

STOP aparatoi, STOP
aparato2, STOP aparato*,
14 bit (1, 0 6 *)

&M;$S, 14 caracteres

si, no, cont.

si, no, cont.

Comportamiento a la parada manual

Senal al interface Remote con <STOP> manual

Datos al interface RS232 con <STOP> manual
Reaccion de las bombas con <STOP> manual

Reaccion del agitador xx con <STOP> manual




V4

Ordenes del Sample Processor \

Orden Valor inicial | 1. Param. 2° Parametro Significado
SAMPLE : = 1 | Funcién valor Se define el 1" vaso de muestra
= 4, - 1..999
MOVE 1 muestra | Torre Vaso / Posicidn Se posiciona el vaso bajo el ele-
1, 2 muestra, ext.i.4, préximo, | vador o se desplaza a una posi-
anter.,espe.1..16, +/-girar, | cidon externa
+/-rotac., +/-1..999
LIFT: 1 reposo mm | Torre Posicion Posicion del elevador
1, 2, * reposo, trab., enjuag.,
rotac., espec, 0..325 mm
PUMP 1.1 1 s | Bomba Duracion/Estado Se controla las bombas / salidas
1.1.2.2, 1.999 s, si, no | de bombas
1.%, 2.% (1r. Param.: torre.bomba)
STIR: T1 1 s | Agitador | Duracion/Estado Se controla los agitadores
T1,T2,T*.. 1..9999 s, si, no
DOS: 1.* : 1 ml | Direccidén | Funcién/ Volumen Se controla las buretas
| puerto )
llenar, liberar, prepar.,
1.3, */ vaciar, expeler, volFin .
’ ) ' | (* = todas buret . puerto estand
1.4, * compen., puerto, 0.001..999.999 ( odas buretas resp. puerto estandar)
ml
SCN:Rm Ready1 | Interface | Sefial |/ Datos de entrada Consultar interfaces
Rm, Ready1, Ready2, Ready*, End1, | Se consulta el interface "Remote" hasta
Cond ok, End2, Endweter, Contin. | qye |3 sefal correspondiente esté esta-
8 bit (1,0 o *) .
blecida.

RS 14 caracteres ASCII | Sg consulta el interface RS232 hasta que
se reciba la correspondiente cadena de
carac.

CTL:Rm: INIT | Interface | Sefal | Datos de salida Dirigir interfaces
Rm, START aparatoi, START aparato2, | Se define la sefal de salida en el interface
START aparato*, MUESTRA prep., Rem
START Dos1, START dos2, emote.
START dos*, etc.
INIT, 14 x 1,0 0 * | Sg transmite la cadena de caracteres a
RS valor <CLEAR>: &M;$G | través del interface RS232 (modo de en-
14 caracteres ASCII | trada de texto)
WAIT: pausa 1 s | Modo Tiempo Tiempo de espera en la secuen-
pausa, 0.99999 s | cia del método
tiempo .
Se interrumpe el desarrollo.
Ordenes DEF Definicion de diferentes ajustes
STIRRATE T 3 | Agitador Velocidad Velocidad del agitador
T1, T2,. 1..15
DOSRATE 1 160 | Direccién | Velocidad Velocidad de dosificacion
1.12 0.01..160 ml/min
FILLRATE 1 160 | Direccidén | Velocidad Velocidad de llenado
1..12 0.01..160 ml/min
COCKMOVE: 1 : auto | Direccion | Sentido de rotacién Sentido de rotacion del grifo del
1.3 auto, asc., desc., nunca | DOsino
LIFTRATE 1 25 mm/s | Torre Velocidad Velocidad del elevador
1, 2 5..25 mm/s
SHIFTRATE: auto. 20 | Sentido Velocidad Sentido y velocidad de giro de la
auto.,+, - 3.20 w/s | gradilla
SWINGRATE 1 55 | Torre Velocidad Velocidad del brazo giratorio
1,2 10.55 °/ s




