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1 Einleitung

1 Einleitung

1.1 Geratebeschreibung

815 Robotic Soliprep for LC

Die 815 Robotic Soliprep-Systeme sind vielseitig einsetzbare Automations-
anlagen. Sie wurden ausschliesslich fur den Einsatz in Betrieb und Labor
konzipiert und decken ein weites Spektrum an Anwendungen ab. Uberall
wo aufwendige Probenvorbereitung von Festsubstanzen gefragt ist, z. B.
in der pharmazeutischen oder der Lebensmittelanalytik, kdnnen Soliprep-
Systeme zur Automatisierung eingesetzt werden.

Die seit Jahren bewahrten Robotic Sample Processors bilden die Basis
eines vielseitigen Systems, das mit dem Maoglichkeiten zum Dispergieren,
Filtrieren und Abfullen von Proben aller Art erweitert wurden. Das vielsei-
tige Konzept lasst sich fast beliebig erweitern.

Durch die Ausstattung mit leistungsfahigen Kommunikationsschnittstellen
(USB, RS-232) fugen sie sich nahtlos in Gerate-Systeme, nicht nur von
Metrohm, ein. Die Ansteuerung durch die leistungsfahige tiamo™ oder
MaglC Net™-Software gewabhrleistet nicht nur eine benutzerfreundliche
Bedienung und Programmierung der Automationsablaufe, sondern stellt
auch die 100%ige Konformitat des gesamten Automationssystems mit
den Richtlinien der FDA (Food and Drug Administration) sicher. Dies gilt
insbesondere bezuglich der Richtlinie 27 CFR part 11, electronic records
and signatures.

815 Robotic Soliprep for Liquid Chromatography
= Dispergieren, filtrieren, verdinnen und Proben transferieren

Das universelle Automationssystem zur Probenvorbereitung in der instru-
mentellen Chromatographie. Eine mit einem Dispergiergerat ausgestattete
Arbeitsstation dient zum Zerkleinern der Probe. Das Dispergieraggregat
wird in einer speziellen Waschstation gereinigt. Die zweite Arbeitsstation
ist fur den Probentransfer mit einem universellen Schwenkarm mit Luer-
Adapter ausgeruUstet. Er dient zur Aufnahme von Spritzennadeln (zum Auf-
saugen der dispergierten Probe) und von Membranfiltern (zum Filtieren
und Injizieren der Probe in eine Kapillare).

Nadeln, Filter werden in auswechselbaren Inserts vorgehalten. Nach
Gebrauch werden Nadeln und Filter automatisch abgestreift und in einen
Abfallbehalter entsorgt.

Als Hilfsgerat zum Verdunnen der Probe und zum Transferieren der Pro-
benldsung dienen zwei vielseitig einsetzbare Dosierantriebe (800 Dosino).



1.2 Bestimmungsgemdsse Verwendung

1.2 Bestimmungsgemasse Verwendung

Der 815 Robotic Soliprep for LC ist fir die automatische Analyse von gros-
seren Probenserien in analytischen Laboratorien konzipiert. Die Funktionen
des Automationssystems umfassen das Zerkleinern, Homogenisieren und
Auflosen von festen Proben, sowie das Filtrieren und Transferieren der
resultierenden Probenldsungen. Sein Haupteinsatzgebiet ist die Probenvor-
bereitung in der instrumentellen Chromatographie. Er ist in seiner Grund-
ausstattung nicht fir den Einsatz im biochemischen, biologischen oder
medizinischen Umfeld geeignet.

Das vorliegende Gerat ist geeignet, Chemikalien und brennbare Proben zu
verarbeiten. Die Verwendung des 815 Robotic Soliprep for LC erfordert
deshalb vom Anwender grundlegende Kenntnisse und Erfahrung im
Umgang mit giftigen und atzenden Substanzen. Ausserdem sind Kennt-
nisse in der Anwendung von Brandschutzmassnahmen notwendig, die in
Laboratorien vorgeschrieben sind.

13 Angaben zur Dokumentation

1.3.1 Darstellungskonventionen

In der vorliegenden Dokumentation konnen folgende Symbole und Forma-
tierungen vorkommen:

(5-12) Querverweis auf Abbildungslegende

Die erste Zahl entspricht der Abbildungsnummer, die
zweite dem Gerateelement in der Abbildung.

1 Anweisungsschritt

FUhren Sie diese Schritte nacheinander aus.

Methode Dialogtext, Parameter in der Software
Datei » Neu Menu bzw. MenUpunkt
[Weiter] Schaltflache oder Taste

Aﬁ WARNUNG

Dieses Zeichen weist auf eine allgemeine Lebens-
oder Verletzungsgefahr hin.

Aﬁ WARNUNG

Dieses Zeichen warnt vor elektrischer Gefahrdung.

815 Robotic Soliprep for LC



1 Einleitung

WARNUNG

P

Dieses Zeichen warnt vor Hitze oder heissen Gerate-
teilen.

WARNUNG

Dieses Zeichen warnt vor biologischer Gefahrdung.

VORSICHT

Dieses Zeichen weist auf eine mogliche Beschadi-
gung von Geraten oder Gerateteilen hin.

HINWEIS

~ -1

Dieses Zeichen markiert zusatzliche Informationen
und Ratschlage.

14 Sicherheitshinweise

1.4.1 Allgemeines zur Sicherheit

WARNUNG

Betreiben Sie dieses Gerat ausschliesslich gemass den Angaben in dieser
Dokumentation.

Dieses Gerat hat das Werk in sicherheitstechnisch einwandfreiem Zustand
verlassen. Zur Erhaltung dieses Zustandes und zum gefahrlosen Betrieb des
Gerates mussen die nachfolgenden Hinweise sorgfaltig beachtet werden.

1.4.2 Elektrische Sicherheit

Die elektrische Sicherheit beim Umgang mit dem Gerat ist im Rahmen der
internationalen Norm IEC 61010 gewahrleistet.

/\f WARNUNG

Nur von Metrohm qualifiziertes Personal ist befugt, Servicearbeiten an
elektronischen Bauteilen auszufthren.

815 Robotic Soliprep for LC



1.4 Sicherheitshinweise

.ﬁ WARNUNG

Offnen Sie niemals das Gehause des Gerates. Das Gerat konnte dabei
Schaden nehmen. Zudem besteht eine erhebliche Verletzungsgefahr,
falls dabei unter Strom stehende Bauteile berihrt werden.

Im Inneren des Gehauses befinden sich keine Teile, die durch den
Benutzer gewartet oder ausgetauscht werden konnen.

Netzspannung

Aﬁ WARNUNG

Eine falsche Netzspannung kann das Gerat beschadigen.

Betreiben Sie dieses Gerat nur mit einer dafur spezifizierten Netzspan-
nung (siehe Geratertckseite).

Schutz gegen elektrostatische Aufladungen

Aﬁ WARNUNG

Elektronische Bauteile sind empfindlich gegenuber elektrostatischer Auf-
ladung und kénnen durch Entladungen zerstort werden.

Ziehen Sie unbedingt das Netzkabel aus der Netzanschluss-Buchse,
bevor Sie elektrische Steckverbindungen an der Geraterlckseite herstel-
len oder trennen.

14.3 Personenschutz

WARNUNG

Wahrend laufendem Betrieb darf nicht in den Arbeitsbereich eines Sam-
ple Processors gegriffen werden!

Fir den Anwender besteht eine erhebliche Verletzungsgefahr bei
manuellen Eingriffen in automatische Ablaufe des Gerates.

Die verschiedenen Antriebe eines Sample Processors (inkl. Swing Head)
weisen eine erhebliche Kraft auf, um auch bei grosserer Belastung ein-
wandfrei betrieben werden zu kénnen. Sie sind mit elektronischen Uber-
lastbegrenzungen ausgestattet, die bei grossem mechanischem Wider-
stand ausgeldst werden.
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1 Einleitung

WARNUNG

Der Sample Processor bietet bei Bearbeitung von potentiell infektiosen
Proben oder Reagenzien keinen ausreichenden Schutz.

Treffen Sie geeignete Schutzvorkehrungen.

15 Recycling und Entsorgung
Dieses Produkt fallt unter die Europaische Richtlinie 2012/19/EU, WEEE —
Waste Electrical and Electronic Equipment.

Die korrekte Entsorgung lhres alten Gerates hilft, negative Folgen auf die
Umwelt und die Gesundheit zu verhindern.

s Genaueres zur Entsorgung lhres alten Gerates erfahren Sie von den loka-
len Behorden, von einem Entsorgungsdienst oder von Ihrem Handler.

815 Robotic Soliprep for LC



2.1 Sample Processor vorbereiten

2 Installation

Bei dieser Installationsanleitung wird angenommen, dass beim vorliegen-
den Robotic Sample Processor der erforderliche Abgleich von Drehteller
und Swing Heads vorgenommen wurde.

2.1 Sample Processor vorbereiten

Swing Heads anschliessen

ﬂ HINWEIS

Bevor die Schwenkarme an den Swing Heads montiert werden konnen,
mussen in der Steuerungssoftware (MaglC Net) zuerst die notwendigen
Einstellungen vorgenommen werden. Dazu werden beide Swing Heads
angeschlossen, die Schwenkarme aber noch nicht montiert.

1 Den Swing Head mit Verstarkung an Turm 1 (rechts), den Swing Head
ohne Verstarkung an Turm 2 (links) anschliessen.

Der Anschluss befindet sich jeweils an der Ruckseite eines Turms.

815 Robotic Soliprep for LC



2 Installation

Die Swing Heads kénnen flach abgelegt werden, jedoch nicht mit der
Antriebsscheibe nach unten.

Controller-Kabel anschliessen

1 Das Controller-Kabel 6.2151.000 an der Ruckseite des Gerates
anschliessen.

ﬂ HINWEIS

Der Stecker auf der Gerateseite des Controller-Kabels 6.2151.000 ist mit
einer Zugsicherung vor dem versehentlichen Abziehen des Kabels
geschutzt. Wenn Sie den Stecker abziehen, missen Sie die dussere, mit
Pfeilen markierte Steckerhulse zuerst zurtickziehen.

Probenrack aufsetzen

1 Das Probenrack so aufsetzen, dass die beiden Offnungen im Boden
des Racks in die FUuhrungsbolzen des Drehtellers greifen.

815 Robotic Soliprep for LC



2.2 Gerat ans Stromnetz anschliessen
2 Den Handgriff des Probenracks festschrauben.

2.2 Gerat ans Stromnetz anschliessen

/\f WARNUNG

Stromschlag durch elektrische Spannung

Verletzungsgefahr durch Berthren von Bauteilen, die unter elektrischer
Spannung stehen, oder durch Feuchtigkeit auf stromfuhrenden Teilen.

= Niemals das Gehaduse des Gerates 6ffnen, solange das Netzkabel
angeschlossen ist.

= StromfUhrende Teile (z. B. Netzteil, Netzkabel, Anschlussbuchsen) vor
Feuchtigkeit schitzen.

= Sobald der Verdacht besteht, dass Feuchtigkeit ins Gerat eingedrun-
gen ist, das Gerat von der Energieversorgung trennen.

= Servicearbeiten und Reparaturarbeiten an elektrischen und elektron-
ischen Bauteilen darf nur Personal ausflhren, das von Metrohm
dafur qualifiziert ist.

Netzkabel anschliessen

Zubehor Netzkabel mit folgenden Spezifikationen:

= Lange:max.2m

= Anzahl Adern: 3, mit Schutzleiter

»  Geratestecker: IEC 60320 Typ C13

» Leiterquerschnitt 3x min. 0.75 mm? / 18 AWG

= Netzstecker:
— gemass Kundenanforderung (6.2122.XX0)
- min. 10 A

H HINWEIS

Kein unzulassiges Netzkabel verwenden!

1 Netzkabel einstecken

= Das Netzkabel in die Netzanschluss-Buchse des Gerates einste-
cken.
= Das Netzkabel ans Stromnetz anschliessen.

815 Robotic Soliprep for LC



2 Installation

2.3 MagIC Net™ installieren

MagIC Net installieren

Intelligent n
lon Chromatography ﬂ‘
for Professionals :

Mag et

L) Metrohm

ton analysis

Version 2.0 ® Copyright 2009 by Metrohm AG, Switzerland

1 Die MagIC Net-CD in das CD-Laufwerk des PCs einlegen und die
Installation nach Anweisung ausfihren. Danach MaglC Net starten.

MRS
JU”UL Start HW || BStop HW
[
Wethode. [ 1=
e [ )
Ausgcushier esort

Letzter Report

Keine Anzeige usgemnahic

Man K1
Fir Hife F1 chicken
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2.4 Swing Heads konfigurieren

2.4 Swing Heads konfigurieren

Controller-Kabel am PC anschliessen

1 Das Controller-Kabel an einen USB-Anschluss des Computers

anschliessen.

Bei Windows 2000: Das Gerat wird erkannt und der Treiber auto-

matisch installiert.

Bei Windows XP: Das Gerat wird erkannt und der Assistent fur die
Installation des Treibers automatisch gestartet. Wahlen Sie die Option
"Software automatisch installieren" und klicken Sie [Weiter]. Been-

den Sie den Assistenten mit [Fertig stellen].

Bei Windows Vista: Das Gerat wird erkannt und der Assistent fur
die Installation des Treibers automatisch gestartet. Wahlen Sie die

Option "Treibersoftware suchen und installieren”. Stimmen Sie allen
folgenden Abfragen zu. Der Installationsassistent wird automatisch

beendet.

Geridateanmeldung

Der USB Sample Processor wird von MaglC Net automatisch erkannt.

Gerat speichern (009-108)

@ Das newe Gerdk ‘815 Robotic USE Sample Processor XL mit
-

Seriennummer '010002" worde erkannk,

Soll es in der Geratetabelle gespeichert werden?

X

la H

1 Mit [Ja] bestatigen.

Das Eigenschaftenfenster zur Konfiguration des Gerats wird ange-

zeigt.

815 Robotic Soliprep for LC



2 Installation

Eigenschaften - 815 Robotic USB Sample Processor XL - 815 Robotic USB Sample Processor 5‘

GLP

Gerdtename [815 Robotic USE Sample Processor 2L 1 |

Gerdtetyp 815 Rabotic USE Sample Processor 1L ]

Programmeersion |5.815.0024
iaerate-Seriennummer | 00002
Inbetriebnahme |2009-05-15 0§:59:30 UTC+2

Bemerkungen

2 Mit [OK] bestatigen.

Swing Heads konfigurieren

Konfigurieren Sie nun die Schwenkarme fur beide Turme.

1 Auf das Symbol Konfiguration klicken.

P 1 [515 Robotic Use ... 815 Robotic Us... 00002 & 20050515

Bearbeten ¥ ][] l

Verfalsdatum | Nachster GLP-Test

Bearbeten ¥ ][] v [Creabeten > 1 1<

Man
Fir Hife F1 chicken

2 Auf den Geratenamen 815 Robotic USB ... im Gerate-Fenster
doppelklicken.

3 Die Registerkarte Turm 1 und danach Konfiguration anklicken.

815 Robotic Soliprep for LC
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2.4 Swing Heads konfigurieren

Eigenschaften - 15 Robotic USE Sample Processor XL -

Allgemein ] Turm 1 [ Turm 2. ] Rack ] Anschlilsse ] GLP

Turmparameter

Wax, Liftweg mm

Min. Becherradius mm

Liftgeschwindighkeit iy

Achsenabstand mm

Swing Head

| Seriennummer

[‘ Schwenkposition I:l mm

Spiilposition I:l mr

e -

Bearbeiten

Folgende Einstellungen eingeben:

= Schwenkarm-Offset —8.6°
=  Max. Schwenkbereich 122°
= Schwenkradius 149.8 mm
= Drehwinkel-Offset 0.0°

= Schwenkrichtung -

Exzterne Position [ Wink  Schwenkarm-Offset ®

s

Konfiguration
Konfiguration Schwenkarm x|

Mazx. Schwenkbereich ]
Schwenkradius mrn
Drehwinkel-OFf sat °
Schwenkrichtung

O ]I Abbrechen l

Die Registerkarte Turm 2 und danach Konfiguration anklicken.

Eigenschaften - 815 Robotic USB Sample Processor X1 -

x|

algemein | Tum1 | Twm2 | pack [ Anschiusss | alp

Turmparameter

Max, Liftweg i

Min, Becherradius mn

Liftgeschwindighkeit mmf's

Achsenabstand mn

Swing Head

| Seriennummer

l-‘ Schwenkposition l:l i

Spllposition l:l i

Externe Position | Wink:

1
2
3
4

Bearheiten

%

Konfiguration

Konfiguration Schwenkarny

o

Schwenkarm-OFfset

Max, Schwenkbereich

«
in
o

Schwerkradius

Drehwinkel-CFfset

o

Schwenkrichtung |+

]

=
=a
=
T
2
Er
T
S

oK ][

Folgende Einstellungen eingeben:

= Schwenkarm-Offset 0.0°

= Max. Schwenkbereich 115.5°
= Schwenkradius 110 mm

= Drehwinkel-Offset 0.0°

= Schwenkrichtung +

815 Robotic Soliprep for LC



2 Installation

5 Die Einstellungen mit [OK] abschliessen.

Damit die Einstellungen wirksam werden, muss das Gerat erneut initi-
alisiert werden.

6 Auf [OK] klicken.
7 Ein Probenrack auf den Drehteller des Gerates aufsetzen.

8 Auf den Geratenamen 815 Robotic USB ... im Gerate-Fenster
rechtsklicken und auf Initialisieren klicken.

[KCMagIC Net 2.0 - Konfiguration

Datei  Ansicht  Extras  Hilfe

BEFED Hew 8 0

° . Gerdtename A | Geratetyp Gerdte-5
\ ﬁ‘\h P 1 515 Robatic USE A 4
— Meu...
—

Arbeitsplatz

"

Spaltenanzeige. ..
Drucken (PDF)...
Initialisieren

Ignorierke Gerdte, %

Eigenschaften...

Datenbank

Der Sample Processor wird initialisiert. Die Einstellungen der Swing
Heads und Schwenkarme sind nun gultig.

2.5 Swing Heads montieren

Tiirme vorbereiten

Damit die Montage der Swing Heads und Schwenkarme komfortabel
durchgeflhrt werden kann, mussen die beiden Lifte in eine geeignete Stel-
lung gefahren werden.

1 Manuelle Bedienung 6ffnen
In der Symbolleiste von MaglC Net auf das Handsymbol klicken.

2 Unter Gerateauswahl zuerst Alle Gerate und danach 815 Robo-
tic USB ... auswahlen. Die Registerkarte Turm 1 anklicken.

815 Robotic Soliprep for LC
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2.5 Swing Heads montieren

ienung - Ale Gerate - 815 Robotic UsB Sample Processor X1 _(oix|

815 Rabatic USB Sample Proces|

UUTUTTUVTTTT

altueler wert Engabe

ReETn [ <)
Uitposition | CO— Y .| NIEa
XN | R 2 R = <>
1 E———
——

Lift in Position fahren
Unter Rackposition auf [Start] klicken.

Akkueller Wert Eingabe
Rackposition | 1 ‘ 1 E| | Start ]

Das Probenrack fahrt auf eine definierte Position. Erst jetzt kann der
Lift bewegt werden.

Unter Liftposition auf die Pfeiltaste "nach unten" klicken, bis sich
der Lift 1 um ca. 180 mm nach unten bewegt hat.

Liftpnsition [180 | o mm [ stat | | &
Schwenkarmposition [44.9 | o0 e [ st | [« ][ »

Die beiden Lifte stehen nun jeweils in einer gunstigen Position, so
dass alle Schrauben fur die Montage der Swing Heads gut erreichbar
sind.

815 Robotic Soliprep for LC



815 Robotic Soliprep for LC

2 Installation

Titrierkopfhalterungen abmontieren

1 Am Turm 2 (links) die Schrauben der Halterung an der Aussen- und
der Innenseite [6sen.

2 Die Halterung von der Halteplatte der Fuhrungskette I6sen und ent-
fernen.

3 An Turm 1 ebenfalls die Halterung entfernen.

Verwenden Sie den beiliegenden Inbusschlussel. Die Schrauben werden
wieder bendtigt.

15
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2.5 Swing Heads montieren

Swing Heads montieren

1 Den Swing Head ohne Verstarkung an der Halteplatte der Fihrungs-
kette an Turm 2 mit zwei Senkschrauben V.024.4012 festschrauben.

2 Den Swing Head zwischen die Fihrungsbacken klemmen und fest-
schrauben.

3 Den zweiten Swing Head (mit Verstarkung) an der Halteplatte der
FUhrungskette an Turm 1 mit zwei Senkschrauben V.024.4012 fest-
schrauben.

4 Den Swing Head zwischen die Fihrungsbacken klemmen und die
zwei Schrauben an der linken Seite festschrauben.

6.2058.040

815 Robotic Soliprep for LC



2 Installation

5 An der rechten Seite die Schwenkarmverstarkung 6.2058.040 fest-
machen und damit gleichzeitig den Swing Head fixieren. Verwenden
Sie dazu die, der Schwenkarmverstarkung beiliegenden, zwei Schrau-
ben. Diese sind langer als die zuvor verwendeten.

Rack und Swing Heads initialisieren

FUr die Montage der Schwenkarme mussen beide Swing Heads in die Aus-
gangsposition gefahren werden.

~=lolx|

1 Auf der Registerkarte Rack auf [Rack initialisieren] klicken.

Beide Lifte werden nach oben gefahren. Die Swing Heads sind nun in
Ausgangsposition.

2.6 Abstreifer, Luer-Anschluss und Auffanggefiss mon-
tieren

Beim Gebrauch von Injektionsnadeln und Einwegfiltern mussen diese wie-
der vom Schwenkarm abgestreift werden. Zu diesem Zweck wird ein
Abstreifer montiert. Gehen Sie folgendermassen vor:

Abstreifer montieren

1 An der rechten Seite des Turmes 1 die obersten zwei Schrauben
[Osen.

2 Die Befestigungsplatte 6.2058.050 mithilfe der beiliegenden Schrau-
ben festschrauben.

815 Robotic Soliprep for LC 17



2.6 Abstreifer, Luer-Anschluss und Auffanggeféss montieren EEEEEEEEEEEENEEEEEENEE

2058.050

3 Den Abstreifer mit den beiliegenden Schrauben und Unterlagschei-
ben an der Befestigungsplatte festschrauben. Es wird empfohlen,
dazu die hochste Position zu wahlen. Der Abstreifer kann bei Bedarf
seitlich verschoben werden.

6.2058.060

0-p

09

Luer-Anschluss und Auffanggefiss montieren

1 Das Probenrack abnehmen.

2 Den Halter mit dem Luer-Anschluss 6.2843.000, wie dargestellt, mit-
hilfe der beiden Klammern an der Montageschiene fixieren. Die
rechte Klammer muss den Distanzbolzen der Montageschiene
umschliessen.

18 snnnnEEn 815 Robotic Soliprep for LC



ENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE 2 Installation

6.2843.000

3 Den Halter 6.2057.150 fur das Auffanggefass und den Stabilisie-
rungswinkel des Luer-Anschlusses 6.2843.000 miteinander an der
Befestigungsplatte des Turmes festschrauben, siehe Abbildung.

6.2057.150
6.2843.000

4 Den Halter des Luer-Anschlusses mit den beiden mitgelieferten Ran-
delschrauben am Stabilisierungswinkel fixieren.

5 Das Auffanggefass 6.1625.010 mit offenem Deckel in den Halter ein-
fuhren.

815 Robotic Soliprep for LC pEmEmmEn 19



2.6 Abstreifer, Luer-Anschluss und Auffanggeféss montieren EEEEEEEEEEEENEEEEEENEE

6.1625.010

6 Mithilfe einer Druckschraube 6.2744.014 eine PTFE-Kapillare von
unten am Luer-Anschluss anschliessen. Die PTFE-Kapillare am Injekti-

onsventil des lonenschromatographen anschliessen. Die Kapillare
maoglichst kurz wahlen.

7 Das Probenrack wieder auf das Gerat aufsetzen.
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2 Installation

2.7 Transferschwenkarm montieren

815 Robotic Soliprep for LC

Swing Head vorbereiten

Nach dem Initialisieren steht die Antriebsscheibe des Swing Heads jeweils
so, als ob der Schwenkarm in der aussersten Position stehen wirde. Um
den Schwenkarm in einer gunstigen Position montieren zu konnen, dre-
hen Sie die Antriebsscheibe mit der Manuellen Bedienung in

MaglC Net™ wie folgt:

1 Manuelle Bedienung 6ffnen
In der Symbolleiste von MaglC Net™ auf das Handsymbol klicken.

2 Unter Gerateauswahl zuerst Alle Gerate und danach 815 Robo-
tic USB ... auswahlen. Die Registerkarte Turm 1 anklicken.

3 Unter Rackposition auf [Start] klicken.

Das Rack fahrt auf eine gultige Rackposition.

4 Unter Schwenkarmposition auf die Pfeiltaste "nach links" klicken,
bis sich die Antriebsscheibe nicht mehr bewegt.

Schwenkarmposition ‘17‘0 ||D‘D B‘ e | Skart J - | >

Schwenkarm montieren

1
6.1462.240

21



2.7 Transferschwenkarm montieren

Montieren Sie den Schwenkarm 6.1462.240 an Turm 1 folgendermassen:

1 Den Schwenkarm parallel zur linken Kante der Swing Head-Verstar-
kung ausrichten und von unten Uber die Fuhrungsnocken der
Antriebsscheibe des Swing Heads streifen. Die richtige Position des
Armes entnehmen Sie der vorhergehenden Abbildung.

E HINWEIS

Achten Sie darauf, dass Sie die Antriebsscheibe nicht verdrehen
und damit Druck auf den Antrieb austben.

2 Mit den mitgelieferten Schrauben und Unterlagscheiben den
Schwenkarm am Swing Head festschrauben.

Transferschlauch montieren

Um Proben anzusaugen oder auszustossen wird ein genltigend langer
Transferschlauch bendtigt. Der Transferschlauch 6.1562.130 fasst 10 mL
Volumen und wird in einer Halterung an der Fuhrungskette des Turmes 1
angebracht.

Der Transferschlauch kann an der Fihrungskette wie folgt montiert wer-
den:

1 Transferschlauchhalter einhdangen

= Den unteren Teil des Transferschlauchhalters zwischen zwei
Laschen der Kettenglieder einflhren.

22 815 Robotic Soliprep for LC
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= Die oberen Haken des Halters in die obere Lasche einhangen.

= Den unteren Teil des Halters bei der unteren Lasche einrasten las-
sen.

Luer-Adapter montieren

Mit dem Transferschwenkarm sollen Filter oder Injektionsnadeln aufge-
nommen werden konnen. Dazu dient der Adapter 6.1808.220. Montieren
Sie ihn folgendermassen:

815 Robotic Soliprep for LC EnEEEEEE Q3
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2.7 Transferschwenkarm montieren

6.1562.130

6.1808.000

6.1808.220

1 Schraube und Unterlagscheibe des Adapters I6sen und den Adapter
von unten in den Schwenkarmkopf einfihren.

2 Den Adapter mit der Schraube und der Unterlagscheibe festschrau-
ben. Evtl. vorsichtig mit einem Schraubenschlussel anziehen.

3 Den Schlauchadapter (mit 2x M6-Innengewinde, liegt dem Adapter
bei) auf dem Adapter festschrauben.

4 Den eben montierten Transferschlauch 6.1562.130 am Schlauch-
adapter 6.1808.000 festmachen.

815 Robotic Soliprep for LC



2 Installation

2.8 Polytron-Schwenkarm montieren

6.1462.250

Montieren Sie den Schwenkarm 6.1462.250 an Turm 2 folgendermassen:

1 Den Schwenkarm so halten, dass der Halter nach links zeigt und von
unten uber die Fihrungsnocken der Antriebsscheibe des Swing
Heads streifen. Den Schwenkarm dabei so weit wie moglich nach
aussen, d. h. gegen den Turm drehen, siehe oben.

n HINWEIS

Achten Sie darauf, dass Sie die Antriebsscheibe nicht verdrehen
und damit Druck auf den Antrieb austben.

2 Mit den mitgelieferten Schrauben und Unterlagscheiben den
Schwenkarm am Swing Head festschrauben.

815 Robotic Soliprep for LC
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2.9 Waschstation und Auffangwanne EEEEEEEEEEEEEEEE NN

2.9 Waschstation und Auffangwanne

Um die Waschstation und die Auffangwanne zu montieren, nehmen Sie
das Probenrack ab. Verfahren Sie nun wie folgt:

1 Die Waschstation links neben Turm 2 an der Rihrerschiene einhan-
gen und festschrauben.

2 Am Abflussnippel der Auffangwanne den beiliegenden Schlauch
befestigen und das freie Ende des Schlauches in einen Ausguss oder
einen Abfallbehalter fihren.

3 Die Auffangwanne Uber die Ruhrerschiene legen. Die korrekte Aus-
richtung der Auffangwanne entnehmen Sie der folgenden Zeich-
nung. Eventuell die Position der Waschstation leicht korrigieren.

4 Das Probenrack wieder aufsetzen.
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5 Die Verschraubung 6.1820.020 mit dem M6-Anschluss am oberen,
dicken Schlauchanschluss der Waschstation befestigen.

6 Den grunen FEP-Schlauch 6.1805.120 (1 m Lange) an die Verschrau-
bung anschliessen. Dies ist die Zuleitung der Waschstation. Das
andere Ende des Schlauches am Verteilerstlick des Turmes 2
anschliessen.

7 Am unteren Schlauchanschluss der Waschstation einen PTFE-
Schlauch 6.1812.000 befestigen. Dies ist der Ablauf der Waschsta-
tion.

= Den Schlauch auf eine geeignete Lange kurzen, so dass er an eine
Peristaltikpumpe (772 Pump Unit) angeschlossen werden kann.

» Die Uberwurfmutter des unteren Schlauchanschlusses entfernen
und Uber das Ende eines PTFE-Schlauches 6.1812.000 fuhren.
Eventuell mussen Sie nun das Schlauchende weiter machen, um
den Schlauch besser montieren zu kénnen, siehe nachfolgende
Anmerkung.

= Das Schlauchende Uber den Anschlussnippel des Verteilerstticks
stilpen und mit der Uberwurfmutter fixieren.

815 Robotic Soliprep for LC EEmEmmEn )7



2.10 Peristaltikpumpe anschliessen und einrichten

E HINWEIS

Die Offnung des Schlauches muss evtl. mit einem spitzen Gegen-
stand (z. B. einem Kreuzschraubenzieher) geweitet werden.

Mit einem Stlck Sandpapier kann der Schlauch besser gehalten
werden.

Weiten Sie das Schlauchende erst, nachdem Sie die Uberwurfmut-
ter Uber den Schlauch gefuhrt haben.

2.10 Peristaltikpumpe anschliessen und einrichten

Flr das Absaugen der Waschstation an Turm 2 wird eine Peristaltikpumpe
772 Pump Unit eingesetzt.

®

¢
N\
o)

772 Pump Unit

~ 6.1820.050

6.1826.100
6.1812.000

1 Einen Pumpschlauch 6.1826.100 auf eine Lange von ca. 17 cm
abschneiden und an beiden Enden mit einer Schlaucholive
6.1820.050 versehen.

2 An einer Schlaucholive ein Stlck PTFE-Schlauch 6.1812.000 befesti-
gen, das in einen Abfallbehalter fuhrt. An der anderen Schlaucholive
den PTFE-Schlauch 6.1812.000 befestigen, der an der Waschstation
als Ablauf angeschlossen ist.

3 Den Feststellhebel durch Drehen der Feststellschraube [6sen und den
Andruckbugel aufklappen.

815 Robotic Soliprep for LC
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4 Den Pumpschlauch um den Rotor schlingen und mit den Schlauch-
klemmen fixieren. Der Rotor dreht im Uhrzeigersinn. Der Zuleitungs-
schlauch muss folglich unten eingespannt werden, der Abfallschlauch
oben.

5 Den Andruckblgel anpressen und mit dem Feststellhebel festklem-
men. Die Feststellschraube soweit anziehen, dass der Pumpschlauch
nicht verrutschen kann. Die Forderrate der Pumpe kann spater bei
laufendem Betrieb mit der Feststellschraube reguliert werden.

6 Das Anschlusskabel der Pumpe an Turm 2 anschliessen. Das Gerat
muss dabei ausgeschaltet sein.

815 Robotic Soliprep for LC pEmEEEEn 29



2.11 Spiilschlduche einrichten

2.11  Spilschlauche einrichten

Spiilschlauche an Turm 2

6.1805.060 =

6.1805.120

Installieren Sie die Schlauche zum Spulen der Waschstation wie folgt:

1 Den grunen Zuleitungsschlauch (6.1805.120) der Waschstation an
einem der vier Anschlisse am Verteilerstick des Turms 2 anschlies-
sen.

2 Am Verteilerstlick des Turms 2 drei Schlauche 6.1805.060 (60 cm)
anschliessen.

3 Am Ventil des Turms 2 einen PTFE-Schlauch 6.1812.000 befestigen.
Das andere Ende des Schlauches an einem Kanister mit SpulflUssigkeit
(z. B. Wasser) anschliessen.

2.12 Schlauche und Kabel in Fiihrungskette einlegen

Schlauche und Kabel kénnen in die Fuhrungskette eingelegt werden.

Die FUhrungskette enthalt auf jedem Kettenglied eine fest integrierte
Lasche.
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VORSICHT

Achten Sie beim Montieren von Schlauchen und Kabeln darauf, dass
beim Bewegen des Liftes oder beim Schwenken eines Schwenkarmes
kein Zug auf die Antriebe entsteht. Zug auf dem Antrieb kann den
Antrieb Uberlasten und beschadigen.

Bei Verwendung eines Schwenkarmes empfehlen wir, Schlauche und
Kabel erst oberhalb des dritten Kettengliedes in die Fihrungskette ein-
zulegen, um Zug auf die Antriebe zu verhindern.

Legen Sie starre Schlauche, wie z. B. Absaugschlauche aus PTFE, nicht
oder nur teilweise in die Fuhrungskette.

E HINWEIS

Achten Sie darauf, dass Schlauche und Kabel nicht knicken.

Das Einlegen und Entfernen der Schlduche und Kabel benétigt kein Werk-
zeug.

1 Schlauche und Kabel einlegen

= Eine Seite der Lasche nach unten driicken und Schlauche oder
Kabel in die FUhrungskette einlegen.

av:, :‘@QA
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2.13 Polytron®-Antrieb zusammensetzen und montieren

2 Schlduche und Kabel entfernen

= Eine Seite der Lasche nach unten dricken und Schlauche oder
Kabel aus der Fuhrungskette entfernen.

2.13  Polytron®-Antrieb zusammensetzen und montieren

Wie Sie das Aggregat an den Polytron PT 1300 D montieren, entneh-
men Sie bitte der Bedienungsanleitung des Polytrons.

Polytron montieren

Den Polytron montieren Sie folgendermassen:

1 Den Polytron mit montiertem Aggregat von oben in den Halter des
Schwenkarmes an Turm 2 einfuhren.

2 Falls notwendig, den Halter in der Hohe verstellen. Dazu den Fest-
stellhebel des Halters niederdricken.
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2.14 Spiilschlauche fiir den Polytron® montieren

Zum Spulen des Polytron-Aggregates mussen Spuldisen am Schwenkarm
montiert werden. Gehen Sie folgendermassen vor:

6.1805.060

6.1805.120

6.2740.020

1 Die drei Blindstopfen am Polytron-Schwenkarm mit Spuldusen
6.2740.020 ersetzen.

2 Die drei Spulschlauche, die am Verteilerstlick des Turmes 2 ange-
schlossen sind, mit den Spuldisen verbinden.

3 Der vormontierte Schlauch des Schwenkarmes wird zur Zugabe von
Losungsmittel zur Probe verwendet. Einen FEP-Schlauch 6.1805.120
daran anschliessen und das andere Ende des Schlauches mit dem
Port 1 des Dosinos mit einer 50 mL-Dosiereinheit verbinden.

2.15 Polytron® anschliessen

Der Polytron® PT 1300 D besteht aus einem Steuermodul und einen
Dispergierantrieb mit Dispergieraggregat zum Mischen und Zerkleinern
von festen Proben. Das Steuergerat wird Uber eine serielle RS-232-Verbin-
dung von einer PC-Software, wie z. B. MaglC Net™ gesteuert.

Details zum Anschliessen entnehmen Sie bitte der Betriebsanleitung des
Polytrons. Der Polytron wird folgendermassen angeschlossen:

1 = Das Verbindungskabel des Dispergiergerates an der Vorderseite
des Steuermoduls anschliessen.

815 Robotic Soliprep for LC
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2.16 Sicherheitsabdeckung montieren

2 = Die eingestellte Netzspannung an der Anschlussbuchse auf der
Ruckseite des Steuermoduls Uberprufen.
= Das Gerat ausschalten.
= Das Netzkabel einstecken und mit einer Steckdose verbinden.

3 = Das RS-232-Verbindungskabel 6.2134.110 an der 9-poligen

Anschlussbuchse an der Rickseite des Steuermoduls anschliessen.

= Das andere Ende des Kabels am COM1- oder COM2-Anschluss
des PCs einstecken. Der Anschluss am PC ist Ublicherweise mit
1010l gekennzeichnet.
Falls der PC keine serielle Schnittstelle aufweist, kann mit Hilfe
eines RS-232/USB-Konverters (z. B. der Edgeport 2.145.0320) ein
USB-Anschluss des PCs verwendet werden.

H HINWEIS

Der Polytron muss in MaglC Net™ manuell als RS-232-Gerat angemel-
det werden.

2.16 Sicherheitsabdeckung montieren

Sicherheitsabdeckung 6.2751.150

Der 815 Robotic Soliprep for LC darf nicht ohne Sicherheitsabdeckung
betrieben werden. Installieren Sie diese folgendermassen:

1 Den Abstandhalter fir die Sicherheitsabdeckung mit den beiliegen-
den Schrauben gemass folgender Abbildung am Turm 1 montieren.

2 Die schwarzen Muttern an beiden Seiten des Turmes 1 abschrauben.

815 Robotic Soliprep for LC
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3 Die grune Sicherheitsabdeckung 6.2751.150 von oben Uber den
Turm 1 stulpen.

4 Die Sicherheitsabdeckung mit den beiden Muttern gemass folgender
Abbildung festschrauben.

5 Die Sicherheitsabdeckung am Abstandhalter ausrichten, siehe fol-
gende Abbildung.
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2.17 Dosinos installieren

2.17 Dosinos installieren
FUr das Transferieren und das Verdlnnen der Probe werden zwei Dosinos
mit einer 10 mL- und einer 50 mL-Dosiereinheit verwendet. Sie werden

folgendermassen installiert:

Dosino 1 fiir den Probentransfer vorbereiten

1 Ein mit Watte gefulltes Adsorberrohr auf den Vent-Anschluss der
10 mL-Dosiereinheit aufschrauben.

2 Die Dosiereinheit mit einem Fullschlauch versehen (Port 2 an der
Unterseite der Dosiereinheit) und auf eine Klarglasflasche 6.1608.070
(2 L, mit GL 45-Gewinde) aufschrauben. Die Flasche sollte mit dem
Losemittel (Wasser oder ein organischen Lésungsmittel) gefullt sein,
das auch zum Dispergieren der Probe verwendet wird.

3 Den Transferschlauch an Turm 1 mit dem noch freien Ende an Port 1
der Dosiereinheit anschliessen.

4 Einen Dosino (Dosierantrieb) auf die Dosiereinheit aufsetzen.

5 Das Anschlusskabel des Dosinos mit einem Storschutz aus Ferrit
(T2400.102) versehen (siehe Zeichnung)

Das Anschlusskabel an der Ruckseite des Sample Processors am MSB-
Anschluss 1 (MSB 1) anschliessen.

815 Robotic Soliprep for LC
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MSB 1
L Made by Metrohm

e Herisau Switzerland

T.2400.102

Dosino 2 zum Verdiinnen vorbereiten

Installieren Sie den Dosino 2 auf die gleiche Weise, wie den Dosino 1. Ver-
wenden Sie die 50 mL-Dosiereinheit. Fullen Sie die Klarglasflasche mit
einem geeigneten Verdunnungsmedium (z. B. Wasser).

1 Ein mit Watte gefulltes Adsorberrohr auf den Vent-Anschluss der 50
mL-Dosiereinheit aufschrauben.

2 Die Dosiereinheit mit einem Fullschlauch versehen (Port 2 an der
Unterseite der Dosiereinheit) und auf eine Klarglasflasche 6.1608.070
(mit GL 45-Gewinde) aufschrauben. Die Flasche sollte mit dem Ver-
dunnungsmedium (z. B. Wasser) gefullt sein.

3 Den Zuleitungsschlauch am Polytron-Schwenkarm (Turm 2) mit dem
noch freien Ende an Port 3 der Dosiereinheit anschliessen.

4 Einen Dosino (Dosierantrieb) auf die Dosiereinheit aufsetzen.

5 Das Anschlusskabel des Dosinos mit einem Storschutz aus Ferrit
(T2400.102) versehen und an der Ruckseite des Sample Processors
am MSB-Anschluss 2 (MSB 2) anschliessen.
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2.18 Rack bestiicken

Das Probenrack wird neben Probengefassen mit verschiedenen sogenann-
ten Inserts bestlckt, die unterschiedliche Utensilien aufnehmen kénnen.

— 6.2067.000

6.2067.010

6.2067.020

Die oben dargestellten Inserts sind:

= 6.2067.000 - Insert fur Probengefasse 6.2743.050 (11 mL)

= 6.2067.010 - Insert fur Injektionsnadeln mit Luer-Anschluss (max.
Lange 50 mm)

= 6.2067.020 - Insert fur Membran-Einwedfilter mit Luer-Anschluss (max.
Durchmesser 30 mm). Dieses Insert weist ein Positionierkreuz zur Justie-
rung von Rack und Schwenkarm auf.

Jedes Insert ist mit einer Aussparung versehen, die verhindert, dass es in
falscher Ausrichtung eingefligt werden kann.

Zwei Positionen auf dem Probenrack sind fur Spul- und Abfallbecher vor-
gesehen.

6.2037.070

7~ 6.1432.320

38 unnnnnnn 815 Robotic Soliprep for LC



815 Robotic Soliprep for LC

2 Installation

Der Deckel mit Loch gehort auf den Abfallbecher (Position 103), in den
beim Gebrauch von Membranfiltern ein Vorfiltrat der Probenldsung ver-
worfen werden soll. Der Filter kann mit dem Schwenkarm auf das Loch im
Deckel aufgesetzt und die Probenlésung mit Druck durch den Filter
gepresst werden.

Bei Bedarf kann einer der Probenbecher als Spezialbecher definiert wer-
den, um das Polytronaggregat abzutupfen.
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3 Rackpositionen definieren

1 In MagIC Net™ die Konfiguration wahlen.

2 Auf den Geratenamen 815 Robotic USB... doppelklicken.

3 Auf die Registerkarte Rack wechseln und mit einem Klick auf [Rack-
daten] die Einstellungen der Rackparameter 6ffnen.

Rack data

Rack name |6,2068.020 |

Rack code (010011 |

Mumber of positions | 105 |

Rack parameters [ Lift positions ] Special beakers |

Beaker radius samples min

4 Die Registerkarte Spezialbecher wahlen.

815 Robotic Soliprep for LC



3 Rackpositionen definieren

Spezialbecher auf dem Probenrack 6.2068.020

x

Rackname [6.2068.020 |

Rackcode (010011 |

Anzahl Positionen | 105 |

Rackparameter ] Liftpositionen Spezialbecher |

Spezialbecher | Rackposition | Arbeitsposition Turm 1 | Arbeitsposition Turm 2 | Becherradius | Bechersensor
1 103 o o aus aus
z 104 o o aus aus
3 o o o aus aus
4 o o o aus aus
5 o o o aus aus
3] o o o aus aus
7 o o o aus aus
3 o o o aus aus
9 o o o aus aus
10 o o o aus aus
11 o o o aus aus
1z o o o aus aus
13 o o o aus aus
14 o o o aus aus
15 o o o aus aus
16 105 o o aus aus

| Bearbeiten

[ Ok ]| Abbrechen ]

1 Die 1. Zeile (Spezialbecher 1) auswahlen und auf [Bearbeiten] kli-
cken.

zl
Rackposition lz‘
Arbeitsposition Turm 1 l:l i
Arbeitsposition Turm 2 l:l i
Becherradius mm
Bechersensar

[ Ok ]| Abbrechen ]

2 Unter Rackposition die 103 auswahlen.

W

Das Dialogfenster mit [OK] schliessen.

4 Dem Spezialbecher 2 die Rackposition 104 zuweisen, wie oben
beschrieben.

5 Die letzte Position des Probenracks ist als Justierposition gedacht.
Dem Spezialbecher 16 die Rackposition 105 zuweisen.
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6 Die Rackdatentabelle mit [OK] schliessen.
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4 Rack und Schwenkarm justieren

4 Rack und Schwenkarm justieren

815 Robotic Soliprep for LC

Bei der Aufnahme von Membranfiltern oder Spritzennadeln muss der Luer-
Adapter am Schwenkarm prazise positioniert sein. Um dies zu gewahrleis-
ten, ist es notwendig, das Probenrack und den Schwenkarm genau aufei-

nander abzustimmen.

Die Steuersoftware MagIC Net erlaubt es, in der Konfiguration eines
Schwenkarmes oder eines Probenracks (Racktabelle) einen sogenannten
"Offset" einzugeben. So kann eine Feinjustierung vorgenommen werden.

Die Justierung muss bei Verwendung von Probenracks mit Inserts fur
Memobranfilter (z. B. 6.2068.020 und 6.2068.030) vorgenommen werden.
Diese Inserts weisen ein "Positionierkreuz" auf. Dies ist die Justierposition.

Sample Processor vorbereiten

Gehen Sie folgendermassen vor:

1 Das Probenrack auflegen.

Das Insert (oder die Inserts) fur Membranfilter muss eingesetzt sein.
2 MaglC Net starten.

3 Die manuelle Bedienung mit einem Klick auf das entsprechende Sym-
bol in der Symbolleiste 6ffnen.

4 Unter Gerateauswahl » Alle Gerate » 815 Robotic USB... die
Registerkarte Rack wahlen.

5 Auf [Rack initialisieren] klicken.

Das Probenrack fahrt in die Ausgangsposition. Der Rackcode wird
gelesen und die Racktabelle geladen.

Positionierkreuz anfahren

Gehen Sie folgendermassen vor:

1 In der Manuellen Bedienung in MagIC Net auf die Registerkarte
Turm 1 wechseln.

43



44

2 Unter Rackposition die Zielposition Spezialbecher 16 auswahlen
und auf [Start] klicken.

Es ist auch maglich, die Zielposition als absolute Rackposition anzu-
geben. Beim Probenrack 6.2068.020 ist die Justierposition Nr. 105,
beim Probenrack 6.2068.030 ist die Justierposition Nr. 115.

3 Unter Liftposition = 160 mm als Zielposition eingeben und auf
[Start] drlicken. Danach den Lift millimeterweise weiter nach unten
bewegen, bis sich der Schwenkarm mit dem Luer-Adapter genau
uber dem Positionierkreuz befindet.

Das Positionierkreuz

L7

" e
&/,
B
7
Das Positionierkreuz zeigt die Bewegungsrichtungen fur das Rack (R) und
den Swing Head (S). Die Skalenstriche stehen fur ca. 0.5° Drehwinkel-
bzw. Schwenkwinkelabweichung.

Beurteilen Sie die Abweichung der Adapterspitze von der Mitte des Positi-
onierkreuzes.

Danach kénnen Sie in der MaglC Net-Konfiguration die entsprechenden
Korrekturen vornehmen.
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Schwenkarm-Offset korrigieren

Falls eine Abweichung auf der S-Linie vorliegt, gehen Sie folgendermas-
sen vor:

1 In MaglIC Net die Konfiguration wahlen.

2 Auf den Geratenamen 815 Robotic USB... doppelklicken.

3 Auf die Registerkarte Turm1 wechseln und mit einem Klick auf
[Konfiguration] die Einstellungen des Schwenkarmes &ffnen.

Die Sicherheitsabfrage bestatigen Sie mit [Ja].

x
Schwenkarm-OFfset @
Ma, 5chwenkbe[ﬁich @
Schwenkradius i

Drehwinkel-Offset

a

Schwenkrichtung

l o4 ]| abbrechen J

4 Den Wert fur Schwenkarm-Offset gemass der beobachteten
Abweichung vom Positionierkreuz korrigieren. Ein Skalenstrich ent-
spricht ca. 0.5°.

5 Die Schwenkarm-Konfiguration und den Eigenschaftendialog des
Sample Processors jeweils mit [OK] schliessen.

6 In der manuellen Bedienung wiederum dieselbe Rackposition aus-
wahlen und den Lift bis auf das Positionierkreuz absenken.

Nun sollte die Adapterspitze in die Mitte des Positionierkreuzes zei-
gen. Sollte dies nicht der Fall sein, muss eine weitere Korrektur vorge-
nommen werden, bzw. zusatzlich der Rackoffset korrigiert werden.
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Rackoffset korrigieren

Falls eine Abweichung auf der R-Linie vorliegt, gehen Sie folgendermas-
sen vor:

1

In MaglC Net die Konfiguration wahlen.

Auf den Geratenamen 815 Robotic USB... doppelklicken.

Auf die Registerkarte Rack wechseln und mit einem Klick auf [Rack-
daten] die Einstellungen der Rackparameter 6ffnen.

Rackdaten

Rackname |6.2068.020 |

Rackeode 010011 |

Anzahl Positionean | 105 |

| Rackparameter |[ Liftpaositionen ] Spezialbecher |

Becherradius Proben aus E mm
Bechersensor ausE

Den Wert fur Rackoffset gemass der beobachteten Abweichung
vom Positionierkreuz korrigieren. Ein Skalenstrich entspricht ca. 0.5°.

Die Rackdaten-Konfiguration und den Eigenschaftendialog des Sam-
ple Processors jeweils mit [OK] schliessen.

In der manuellen Bedienung wiederum dieselbe Rackposition aus-
wahlen und den Lift bis auf das Positionierkreuz absenken.

Nun sollte die Adapterspitze in die Mitte des Positionierkreuzes zei-
gen. Sollte dies nicht der Fall sein, muss eine weitere Korrektur vorge-
nommen werden.
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5 Liftpositionen einstellen

5 Liftpositionen einstellen

Bevor Ablaufmethoden fir den Soliprep erstellt werden, mussen verschie-
dene Liftpositionen eingestellt werden.

Am einfachsten geschieht dies, indem die einzelnen Positionen mithilfe der
Manuellen Bedienung in MaglC Net™ angefahren werden. Dann kann

die angefahrene Position einer vordefinierten Liftposition zugewiesen wer-
den.

Das Probenrack muss mit allen Inserts bestlckt sein.

Vorbereiten
1 Manuelle Bedienung 6ffnen

In der Symbolleiste von MaglC Net auf das Handsymbol klicken.

2 Unter Gerateauswahl > Alle Gerate 815 Robotic USB... ankli-
cken und danach die Registerkarte Turm1 auswahlen.

5.1 Liftposition fiir Probenbecher

815 Robotic Soliprep for LC

Arbeitshohe

1 Die Probenposition 1 anfahren. Unter Rackposition die Zielposi-
tion 1 eingeben und auf [Start] klicken.

2 Eine Plastiknadel am Luer-Adapter des Transfer-Schwenkarms befesti-
gen.

3 Den Lift nach unten fahren, bis sich die Nadel auf einer geeigneten
Hohe fur das Ansaugen der dispergierten Probe befindet. Unter Lift-
position die Pfeiltaste [Pfeil unten] und ggf. auch [Pfeil oben]
betatigen, um eine geeignete Position einzustellen.

4 Auf [Rack konfigurieren] klicken.
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5.2 Liftposition fiir die Aufnahme von Nadeln und Filter

Rack position

Current position | 1 |

Special beaker | i[~] | assin
Lift position
Current position | 171 | mm

@® viork position For | Tawer [-]
O Rinse position for | Tower (-]
O shift position for | Tawer [-]
O special position for | Tower (-]
O Rabotic arm position | External positions =] | assion

Robotic arm position

Current position | 79.4 | @

External position | lE“ | Assign

| Close

Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Turm anwahlen, falls
nicht schon ausgewahlt.

Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.
Auf [Schliessen] klicken.

Die Nadel vom Luer-Adapter entfernen.

Liftposition fiir die Aufnahme von Nadeln und Filter

Nadel aufnehmen

Die Rackposition 25 anfahren. Unter Rackposition die Zielposition
25 eingeben und auf [Start] klicken.

Eine Plastiknadel auf der angefahrenen Position im Insert platzieren.

Den Lift nach unten fahren, bis der Luer-Adapter die Nadel erfasst
und diese festsitzt. Unter Liftposition die Pfeiltaste [Pfeil unten]
betatigen, um eine geeignete Position einzustellen.
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5 Liftpositionen einstellen

Die Nadel muss dicht auf dem Adapter sitzen. Der Lift darf jedoch
nicht zu tief gefahren werden, da der Liftantrieb sonst Uberlastet wird
und Schaden erleiden kénnte.

4 Die aktuelle Liftposition (in mm) notieren.

Diese Lifthohe muss in der Methode als absolute Liftposition einge-
geben werden.

5 Lift nach oben fahren und die Nadel entfernen.

Filter aufnehmen

1 Die Rackposition 49 anfahren. Unter Rackposition die Zielposition
49 eingeben und auf [Start] klicken.

2 Einen Membranfilter auf der angefahrenen Position im Insert platzie-
ren.

3 Den Lift nach unten fahren, bis der Luer-Adapter den Filter erfasst
und dieser festsitzt. Unter Liftposition die Pfeiltaste [Pfeil unten]
betdtigen, um eine geeignete Position einzustellen.

Der Filter muss dicht auf dem Adapter sitzen. Der Lift darf jedoch
nicht zu tief gefahren werden, da der Liftantrieb sonst Uberlastet wird
und Schaden erleiden kénnte.

4 Die aktuelle Liftposition (in mm) notieren.

Diese Lifthohe muss in der Methode als absolute Liftposition einge-
geben werden.

5 Lift nach oben fahren und den Filter entfernen.
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5.3 Liftpositionen fiir Spezialbecher

53 Liftpositionen fiir Spezialbecher

Spezialbecher 1

1

O

Die Spezialbecherposition 1 anfahren. Unter Rackposition die Ziel-
position 103 eingeben und auf [Start] klicken.

Einen Probenbecher auf die angefahrene Position platzieren. Den
Deckel mit Loch auf den Probenbecher legen.

Einen Membranfilter am Luer-Adapter des Transfer-Schwenkarms
befestigen.

Den Lift nach unten fahren, bis der Filter auf dem Deckel des Proben-
bechers aufliegt. Unter Liftposition die Pfeiltaste [Pfeil unten]
betdtigen, um eine geeignete Position einzustellen.

Auf [Rack konfigurieren] klicken.

Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Spezialbecher 1
anwahlen.

(®) prbeitsposiion fir | Spesialbecher 1|E
- =
() spiilposition Fir Turm
Spezialbecher 1
O Drehposition Fir Speziale‘uer 2

Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

Auf [Schliessen] klicken.

Lift nach oben fahren und den Membranfilter entfernen.

Spezialbecher 2

1

2

Die Spezialbecherposition 2 anfahren. Unter Rackposition die Ziel-
position 104 eingeben und auf [Start] klicken.

Einen Probenbecher auf die angefahrene Position platzieren.
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5 Liftpositionen einstellen

3 Den Lift nach unten fahren, bis der Luer-Adapter auf einer geeigne-
ten Position zum Spulen des Transferschlauches steht. Unter Liftposi-
tion die Pfeiltaste [Pfeil unten] und ggf. auch [Pfeil oben] betati-
gen, um eine geeignete Position einzustellen.

4 Auf [Rack konfigurieren] klicken.

5 Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Spezialbecher 2
anwahlen.

6 Auf die zugehorige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

7 Auf [Schliessen] klicken.

5.4 Liftpositionen zum Abstreifen von Nadeln und Fil-

tern

815 Robotic Soliprep for LC

Externe Position 1

1 Unter Gerateauswahl > Alle Gerate 815 Robotic USB... ankli-
cken und danach die Registerkarte Turm1 auswahlen.

2 Eine Plastiknadel oder einen Membranfilter am Luer-Adapter des
Transfer-Schwenkarms befestigen.

3 Unter Schwenkarmposition die Schaltflache [Pfeil rechts] betati-
gen, bis sich der Luer-Adapter ca. 2 cm vor dem Abstreifer befindet.

4 Den Lift nach unten fahren, bis sich die dicke Hulse des Luer-Adap-
ters ca. 1 cm unterhalb des Abstreifers befindet. Unter Liftposition
die Pfeiltaste [Pfeil unten] und ggf. auch [Pfeil oben] betatigen,
um eine geeignete Position einzustellen.
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5.4 Liftpositionen zum Abstreifen von Nadeln und Filtern

10

11

12

Auf [Rack konfigurieren] klicken.

Unter Liftposition die Schwenkposition Externe Positionen
anwahlen.

Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.
Unter Schwenkarmposition die Externe Position 1 anwahlen.
Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Extern 1 anwahlen.

(® Arbeitsposition Far Extern 1|T

Spezialbecher 13[+
Spezialbecher 14
O Drehposition fiir Spezialbecher 15
Spezialbecher 16

O spiilposition fir

() spezidlposition For Extern 1

O schwenkposition EXtQ” 2
Extern 3
-

Extern 4

Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

Auf [Schliessen] klicken.

Externe Position 2

1

2

Unter Schwenkarmposition die Schaltflache [Pfeil rechts] betati-
gen, bis der Luer-Adapter rechts ansteht. Er sollte sich nun in der Off-
nung des Abstreifers befinden.

Den Lift nach oben fahren (Pfeiltaste [Pfeil oben]), bis die Nadel
oder der Filter abgestreift wird und in das Auffanggefass fallt. Den
Lift nicht zu weit nach oben fahren.
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5 Liftpositionen einstellen

3 Unter Schwenkarmposition die Externe Position 2 anwahlen.
4 Auf [Rack konfigurieren] klicken.

5 Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Extern 2 anwahlen.
6 Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

7 Auf [Schliessen] klicken.

8 Den Lift auf die Drehposition fahren.

9 Unter Schwenkarmposition als Zielposition Extern 1 auswahlen
und auf [Start] klicken.

5.5 Liftpositionen fiir den Luer-Anschluss

815 Robotic Soliprep for LC

Externe Position 3

1 Unter Gerateauswahl > Alle Gerate 815 Robotic USB... ankli-
cken und danach die Registerkarte Turm1 auswahlen.

2 Unter Schwenkarmposition die Schaltflache [Pfeil rechts] betati-
gen, bis sich der Luer-Adapter oberhalb des Luer-Anschlusses befin-
det.

3 Den Lift nach unten fahren, bis sich der Luer-Adapter ca. 1 mm Uber
dem Luer-Anschluss befindet.

4 Unter Schwenkarmposition die Pfeiltasten [Pfeil links] und [Pfeil
rechts] betatigen, bis die beiden Teile mittig aufeinander passen.
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5.5 Liftpositionen fiir den Luer-Anschluss

5 Auf [Rack konfigurieren] klicken.

6 Unter Schwenkarmposition die Externe Position 3 anwahlen.

N

Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

(o]

Auf [Schliessen] klicken.

Arbeitsposition

1 Den Lift einige mm nach oben fahren.

2 Einen Membranfilter am Luer-Adapter des Schwenkarmes befestigen.

3 Unter Liftposition mehrmals die Pfeiltaste [Pfeil unten] betatigen,
bis der Membranfilter dicht auf dem Luer-Anschluss aufliegt.

4 Auf [Rack konfigurieren] klicken.

5 Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Extern 3 anwahlen.

6 Auf die zugehorige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

7 Auf [Schliessen] klicken.

8 Den Lift auf die Drehposition fahren und den Membranfilter vom
Luer-Adapter abnehmen.
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5 Liftpositionen einstellen

5.6 Liftposition fiir den Polytron

Arbeitshohe

Unter Gerateauswahl > Alle Gerdte 815 Robotic USB... ankli-
cken und danach die Registerkarte Turm 2 auswahlen.

Die Probenposition 1 anfahren. Unter Rackposition die Zielposi-
tion 1 eingeben und auf [Start] klicken.

Den Lift nach unten fahren, bis sich der Polytron auf einer geeigneten
Hohe fur das Dispergieren einer Probe befindet. Unter Liftposition die
Pfeiltaste [Pfeil unten] und ggf. auch [Pfeil oben] betatigen, um
eine geeignete Position einzustellen.

Auf [Rack konfigurieren] klicken.

Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Turm anwahlen, falls
nicht schon ausgewahilt.

Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

Auf [Schliessen] klicken.

5.7 Liftpositionen fiir die Waschstation

815 Robotic Soliprep for LC

Externe Position 1

Diese Einstellungen gelten fur Turm 2.

1 Den Lift nach oben fahren, bis sich der Polytron auf einer geeigneten

Hohe fur das Schwenken zur Waschstation befindet. Unter Liftposi-
tion die Pfeiltaste [Pfeil unten] und ggf. auch [Pfeil oben] betati-
gen, um eine geeignete Position einzustellen.

Unter Schwenkarmposition die Schaltflache [Pfeil links] betati-
gen, bis der Schwenkarm ansteht.

3 Auf [Rack konfigurieren] klicken.

55



56

5.7 Liftpositionen fiir die Waschstation

4 Unter Schwenkarmposition die Externe Position 1 anwahlen.
5 Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

6 Auf [Schliessen] klicken.

Arbeitsposition

1 Unter Schwenkarmposition Extern1 anwahlen und [Start] ankli-
cken.

2 Den Lift nach unten fahren (Schaltflache [Pfeil unten]), bis sich der
Polytron in der richtigen Hohe zum Spulen befindet.

Falls der Polytron nicht mittig in die Waschstation passt, kann diese
seitlich verschoben werden.

3 Auf [Rack konfigurieren] klicken.
4 Unter Liftposition die Arbeitsposition fiir Extern 1 anwahlen.
5 Auf die zugehdrige Schaltflache [Zuweisen] klicken.

6 Auf [Schliessen] klicken.
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6 Polytron® steuern

6 Polytron® steuern

815 Robotic Soliprep for LC

Konfiguration

Wenn der Polytron eingerichtet wurde, kann dieser in MaglC Net konfigu-
riert werden.

Polytron konfigurieren

1 Auf das Symbol Konfiguration klicken.

2 Auf [Bearbeiten] im Gerate-Fenster klicken.

3 Im Aufklappmenu den Eintrag Neu... wahlen und danach in der
Gerateauswahl unter Verschiedenes ein neues RS-232-Gerat anle-
gen.

4 Bei den allgemeinen Eigenschaften einen Geratenamen und die Gera-
teseriennummer des Polytron eintragen.

Eigenschaften - R5-232-Gerilt - RS-232-Gerat 1 x|

Allgemein | pszsz | P |

Gerdtename |Pulytron 13000 ‘

Gerstetyp [R5-232-Gerst |

Programmyversion | |

fserate-Seriennummer | 1234 |

Inbetrisbnshme [2003-05-15 164306 UTCH2 |

Bemerkungen

RS 232 Device |

[sl4 J | Abbrechen

5 Im Dialogfenster RS 232 die folgenden Einstellungen eintragen:

= COM Port = COM1 (d. h. die Schnittstelle am PC, an die Sie den
Polytron angeschlossen haben)

= Baudrate = 2400

= Datenbit=8
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Paritat = keine

Stoppbit = 1

Handshake = keine

Max. Wartezeit = 2000 ms

Zeichensatztabelle = ASCII

Eigenschaften - RS-232-Gerdt - R§-232-Gerat 1

RS232 | GlP |

Allgemein

Abschlusszeichen fir Senden = \OD\0OA (= CR LF)
Abschlusszeichen fur Empfang =\0D (= CR)

COM Port

Baudrate

Datenbic

Paritét

Stoppbit

Handshake

IMax, Wartezei
Abschlusszeichen Fir Senden

RS 232 Device

Abschlusszeichen Fir EmpFang

Zeichensatztabelle
[[] 2eichen einzeln senden

\Wartezeit

COoM1

!!

@

K

hone

hone

2000 | ms

Kl

Y0004
Y

ASCII

0ohoa

2
@

‘ werbinden

ujn

H Abbrechen J

Auf [Verbinden] klicken.

Im Dialogfenster des Verbindungstest

s konnen Sie die DatenUbertra-

gung zum Polytron Uberprifen, in dem Sie einen Befehl an das Gerat
senden. Eine Auflistung der moglichen Befehle finden Sie weiter hin-

ten, siehe Seite 59.

rum mit [OK] beenden.

Steuerung

Mit [OK] das Fenster schliessen und den Konfigurationsdialog wiede-

Der Polytron kann mit dem Kommunikationsbefehl TRANSFER ein- und
ausgeschaltet werden. Danach kann die Drehzahl des Aggregats (in
Umdrehungen pro Minute) eingestellt werden.

Die Steuerbefehle fur den Polytron bestehen aus einem dreistelligen Zah-

lencode.

Ein TRANSFER-Befehl zum Einschalten des Gerates kann folgendermassen

aussehen:
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zl
Mame | Akkion ‘ Anweisung | Verg\e\ch|
LPDIytron cinschalten  Schreiben 254
x
Mame |Po\ytron einschalten ‘
Aktion |Schreiben |z”
Anweisung |254 | B

Eearbeiten ¥

[l max. wartezeit | 1

[ oK

]l Abbrechen ]

Ki ar

[ o

H Abbrechen ]

Tabelle 1 Einschalten/Ausschalten des Polytron 1300 D
Befehl Nr. Funktion

254 Ein

253 Aus

Nach dem Empfang des Befehls ‘254" beginnt der Polytron mit der zuletzt

Tabelle 2 Soll-Wert einstellen

eingestellten Geschwindigkeit zu drehen. Beim Ausschalten bleibt der
aktuell eingestellte Wert als Soll-Wert gespeichert.

Befehl Nr. Soll-Wert
000 2000 U/min
001 2200 U/min
002 2400 U/min
003 2600 U/min
004 2800 U/min
005 3000 U/min
006 3200 U/min
015 5000 U/min
040 10000 U/min
065 15000 U/min
090 20000 U/min
115 25000 U/min
140 30000 U/min

Die aktuelle Drehzahl des Polytrons kann mit einem Befehl abgefragt wer-
den. Der Polytron sendet darauf einen Antwort-Code, der den gemittelten
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Ist-Wert darstellt. Im TRANSFER-Befehl muss die Option Lesen verwendet
werden. Der Antwort-Code des Polytron muss einer zuvor definierten

Methodenvariablen zugewiesen werden.

Tabelle 3 Aktuelle Drehzahl abfragen

Befehl Nr.

Funktion

252

Ist-Wert abfragen.

Tabelle 4 Konversionstabelle fir den Ist-Wert

Antwort-Code Istwert
0 entspricht 2000 U/min
1 2200 U/min
2 2400 U/min
140 30000 U/min
141 < 2000 U/min
142 > 30000 U/min

Tabelle 5 Aktuellen Status abfragen

Befehl Nr.

Funktion

143

Status abfragen.

Tabelle 6  Statustabelle

Antwort-Code Status
150 entspricht Motor aus
151 Motor ein
152 Motor Uberlastet
153 Motor Uberhitzt
154 Endstufe nicht bereit
155 Gerat Uberhitzt
156 Falsche Betriebsspannung
157 Andere Fehler
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Tabelle 7 Abfrage, ob Soll-Geschwindigkeit erreicht ist

144 Geschwindigkeit erreicht

Tabelle 8  Statustabelle

Antwort-Code Status
170 entspricht Nein
171 e Ja
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7 Zubehor

Aktuelle Informationen zum Lieferumfang und zum optionalen Zubehor zu
lhrem Produkt finden Sie im Internet. Sie konnen diese Informationen mit
Hilfe der Artikelnummer wie folgt herunterladen:

Zubehorliste herunterladen

1 Im Internetbrowser https://www.metrohm.com/ eintippen.

2 Im Suchfeld die Artikelnummer (z. B. 815) eingeben.

Das Suchergebnis wird angezeigt.

3 Auf das Produkt klicken.

Detailinformationen zum Produkt werden auf verschiedenen Register-
karten angezeigt.

4 Auf der Registerkarte Zubehor auf PDF Download klicken.
Die PDF-Datei mit den Zubehordaten wird erstellt.

ﬂ HINWEIS

Sobald Sie Ihr neues Produkt erhalten, empfehlen wir, die Zubehorliste
aus dem Internet herunterzuladen, auszudrucken und als Referenz
zusammen mit dem Handbuch aufzubewahren.
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