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1 Einleitung

1 Einleitung

1.1

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL im
Titrando-System

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL ist Teil des modularen Titrando-
Systems. Die Bedienung erfolgt entweder Uber einen Touch Control mit
berdhrungssensitivem Bildschirm ("Stand-alone-Titrator") oder Uber einen
Computer mit einer entsprechenden Software.

Ein Titrando-System kann zahlreiche, verschiedenartige Gerate enthalten.
Die folgende Abbildung gibt Ihnen einen Uberblick (iber die Peripheriege-
rate, die Sie an den 815 Robotic USB Sample Processor XL anschliessen
konnen.

-’
.EI / pH Module Personal Computer
el |

Titrando Conductivity Module

Printer
Bluetooth US
Adapter

-

=
PC Keyboard ~|
USB Sample Processor
tﬁ‘ﬂ ‘ Robotic Titrosampler
J

Controller

Relay Box

MSB/

UsB
Remote Box
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Barcode ’
Reader RS-232/USB Box
LA
fFEy)

Dosino

Abbildung 1 Das Titrando-System
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1.2 Gerdtebeschreibung

Bei der Bedienung mit dem 900 Touch Control kénnen bis zu drei Steuer-
gerate (Titrando, Dosing Interface, USB Sample Processor etc.) via USB-
Verbindung gesteuert werden. Mit der Software tiamo lasst sich das Sys-
tem beliebig mit Steuergeraten erweitern.

Das Aktualisieren der Geratesoftware ist im Handbuch zum Touch Control
bzw. in der tiamo-Hilfe beschrieben.

1.2 Geratebeschreibung

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL ist ein vielseitig einsetzbares
Gerat. Er wurde ausschliesslich fur den Einsatz in Betrieb, soweit die
Umgebungsbedingungen (siehe Kapitel 7.5, Seite 59) eingehalten wer-
den, und Labor konzipiert und deckt dabei ein weites Spektrum an
Anwendungen ab.

Durch die Ausstattung mit leistungsfahigen USB-Schnittstellen fugt er sich
nahtlos in ein Titrando-System von Metrohm ein. Die vielfaltigen Kommu-
nikationsmoglichkeiten des Titrando-Systems (Remote Box, LIMS-Anbin-
dung etc.) konnen somit alle genutzt werden. Durch diese Fahigkeiten ist
ein 815 Robotic USB Sample Processor XL pradestiniert fur alle denkbaren
Automationsaufgaben in einem modernen Laborbetrieb, insbesondere
innerhalb hochintegrierter Labordatensysteme.

Die Benutzeroberflache des Touch Control oder der tiamo-Software
gewabhrleisten eine komfortable Bedienung und Programmierung des 815
Robotic USB Sample Processor XL. Der umfassende Befehlsumfang und die
zahlreichen Konfigurationsmaglichkeiten konnen so komfortabel und effi-
zient genutzt werden. Die Einbindung in das Titrando-System gewahrleis-
tet auch die 100%ige Konformitat des gesamten Automationssystems mit
den FDA-Richtlinien (Food and Drug Administration), insbesondere der
Richtlinie 21 CFR Part 11, electronic records and signatures.

Fur viele Gefassgrossen stehen auswechselbare Standard-Probenracks zur
Verflgung. Frei wahlbare Spezialbecherpositionen fur z. B. Spul- oder Kon-
ditionierbecher kénnen flr jedes Rack definiert werden.

Durch Aufristen mit einem 786 Swing Head kann die Anzahl der zu bear-
beitenden Proben auf einem Rack erheblich erhéht werden. Die Schwenk-
arme fur den 786 Swing Head erlauben es, jeden beliebigen Punkt auf
einem Probenrack anzufahren. Somit ist die Anzahl (max. 999 Rackpositio-
nen) und Anordnung der Proben nahezu beliebig wahlbar.

Auf Anfrage kénnen kundenspezifische Spezialracks fur individuelle
BedUrfnisse erstellt werden.
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1 Einleitung

1.21 Geratevarianten

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL steht in folgenden Varianten
mit unterschiedlichen Komponenten zur Verfigung.

2.815.0010
1-Turmvariante

= 1 Membranpumpe und 1 Ventil

1 Anschluss fr eine externe Pumpe

= 1 RUhreranschluss (TurmrUhrer)

= 1 Anschluss fur einen Swing Head

= 3 MSB-AnschlUsse flr Dosierer, Remote Box oder Ruh-
rer

= 2 USB-AnschliUsse

1 Anschluss "Controller" fir Touch Control oder PC

2.815.0020
1-Turmvariante

= 2 Membranpumpen und 2 Ventilen

= 1 RUhreranschluss (TurmrUhrer)

= 1 Anschluss fur einen Swing Head

= 3 MSB-AnschlUsse flr Dosierer, Remote Box oder Rih-
rer

= 2 USB-Anschlisse

1 Anschluss "Controller" fiir Touch Control oder PC

2.815.0030 I

1-Turmvariante

2 Anschlusse fur externe Pumpen
=« 1 RUhreranschluss (TurmrUhrer)
= 1 Anschluss fur einen Swing Head 5 &
= 3 MSB-AnschlUsse flr Dosierer oder Rihrer
= 2 USB-Anschlusse
= 1 Anschluss "Controller" fir Touch Control oder PC

@ |
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1.2 Gerdtebeschreibung

2.815.0110
2-Turmvariante

= 2 Membranpumpen und 2 Ventilen

= 2 AnschlUsse fUr externe Pumpen

= 2 RUhreranschlisse (Turmruhrer)

= 2 AnschlUsse fur Swing Heads

= 3 MSB-AnschlUsse flr Dosierer oder Rihrer

= 2 USB-Anschlisse

= 1 Anschluss "Controller" fur Touch Control
oder PC

2.815.0120
2-Turmvariante

= 4 Membranpumpen und 4 Ventilen

= 2 RUhreranschlisse (Turmruhrer)

= 2 AnschlUsse fur Swing Heads

= 3 MSB-AnschlUsse flr Dosierer oder Rihrer

= 2 USB-Anschlisse

= 1 Anschluss "Controller" flr Touch Control
oder PC

2.815.0130 [

2-Turmvariante

= 4 AnschlUsse fur externe Pumpen
= 2 RUhreranschltsse (Turmruhrer)

= 2 Anschlsse fur Swing Heads ® 5 ® 5
« 3 MSB-AnschlUsse flr Dosierer oder Ruhrer
« 2 USB-Anschlisse

= 1 Anschluss "Controller" fur Touch Control
L o
oder PC @L &

1.2.2 Geratekomponenten

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL weist folgende Komponenten
auf:

= Drehteller
FUr Probenracks mit bis zu 48 cm Durchmesser.

= Ein Turm oder zwei Tiirme mit Lift
Mit Titrierkopfhalter. Jeder Lift kann nachtraglich mit einem Swing
Head und einem Schwenkarm nach Wahl nachgerustet werden.

» Eine, zwei oder keine Membranpumpe pro Turm
Anstelle einer eingebauten Pumpe steht, je nach Geratevariante, ein
externer Pumpenanschluss zur Verfugung.
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1 Einleitung

= Ein Riithreranschluss pro Turm
Zum Anschliessen eines Stabruhrers (802 Stirrer) oder MagnetrUhrers
(741 Stirrer).

= Zwei USB-Anschliisse
Zum Anschliessen von Drucker, Barcodeleser oder anderen Steuergera-
ten (Titrando, Dosing Interface etc.).

= Drei MSB-Anschliisse (Metrohm Serial Bus)
Zum Anschliessen von Dosierern (Dosimat mit Wechseleinheit oder
Dosino mit Dosiereinheit), RUhrern oder Remote Boxen.

1.23 Bestimmungsgemasse Verwendung

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL ist fur den Einsatz als Automati-
onssystem in analytischen Laboratorien oder in Betrieben, welche die vor-
gegebenen Umgebungsbedingungen (siehe Kapitel 7.5, Seite 59) erful-
len, konzipiert. Er ist in seiner Grundausstattung nicht fur 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 USB Sample Processor XL
erfordert deshalb vom Benutzer 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.

1.3 Angaben zur Dokumentation

VORSICHT

Lesen Sie bitte die vorliegende Dokumentation sorgfaltig durch, bevor
Sie das Gerat in Betrieb nehmen. Die Dokumentation enthalt Informati-
onen und Warnungen, welche vom Benutzer befolgt werden mussen,
um den sicheren Betrieb des Gerates zu gewabhrleisten.

1.3.1 Darstellungskonventionen

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

(5-12) Querverweis auf Abbildungslegende

Die 1. Zahl entspricht der Abbildungsnummer, die 2.
dem Gerateelement in der Abbildung.

1 Anweisungsschritt

Schritte nacheinander ausfuhren.
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1.4 Sicherheitshinweise

Methode Dialogtext, Parameter in der Software

Datei » Neu MenU bzw. MenUpunkt

[Weiter] Schaltflache oder Taste

WARNUNG

>

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

WARNUNG
Dieses Zeichen warnt vor elektrischer Gefahrdung.

WARNUNG

B B

Dieses Zeichen warnt vor Hitze oder heissen Gerate-
teilen.

WARNUNG
Dieses Zeichen warnt vor biologischer Gefahrdung.

WARNUNG

Warnung vor optischer Strahlung

VORSICHT

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

HINWEIS

2 Bk P

Dieses Zeichen markiert zusatzliche Informationen
und Ratschlage.

1.4 Sicherheitshinweise

1.4.1 Allgemeines zur Sicherheit

Aﬁ 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.
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1 Einleitung

1.4.2 Elektrische Sicherheit

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

WARNUNG

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

/ﬁ\ WARNUNG

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

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

Netzspannung

/ﬁ\ 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

/ﬁ\ WARNUNG

Elektronische Bauteile sind empfindlich gegenlber elektrostatischer Auf-
ladung und koénnen durch Entladungen zerstort werden.

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

1.4.3 Schlauch- und Kapillarverbindungen

VORSICHT

Undichte Schlauch- und Kapillarverbindungen sind ein Sicherheitsrisiko.
Ziehen Sie alle Verbindungen von Hand gut fest. Vermeiden Sie zu
grosse Kraftanwendung bei Schlauchverbindungen. Beschadigte
Schlauchenden fuhren zu Undichtigkeiten. Beim Losen von Verbindun-
gen konnen geeignete Werkzeuge verwendet werden.

Uberpriifen Sie regelmassig die Dichtigkeit der Verbindungen. Wird das
Gerat vorwiegend in unbeaufsichtigtem Betrieb eingesetzt, sind
wochentliche Kontrollen unerlasslich.

14.4 Personenschutz

WARNUNG

Tragen Sie bei der Bedienung des 815 Robotic USB Sample Processor XL
eine Schutzbrille und eine fir die Laborarbeit geeignete Arbeitskleidung.
Werden atzende Flussigkeiten verwendet oder konnten Glasgefasse zu
Bruch gehen, ist ausserdem das Tragen von Arbeitshandschuhen rat-
sam.

WARNUNG

Installieren Sie vor dem ersten Einsatz des Gerates unbedingt die mitge-
lieferte Sicherheitsabdeckung. Vorinstallierte Schutzabdeckungen durfen
nicht entfernt werden.

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL darf nicht ohne Sicherheits-
abdeckung betrieben werden!

WARNUNG

Wahrend laufendem Betrieb darf nicht in den Arbeitsbereich des Gera-
tes gegriffen werden!

FUr den Anwender besteht eine erhebliche Verletzungsgefahr.

815 Robotic USB Sample Processor XL



1 Einleitung

WARNUNG

Bei einer eventuell vorkommenden Blockierung eines Antriebes muss
unverzlglich der Netzstecker aus der Buchse gezogen werden. Versu-
chen Sie nicht, eingeklemmte Probengefasse oder andere Teile bei ein-
geschaltetem Gerat zu I6sen. Das Losen einer Blockierung darf nur im
stromlosen Geratezustand vorgenommen werden und ist meist mit
einer erheblichen Verletzungsgefahr verbunden.

/ﬁ\ WARNUNG

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL ist in seiner Grundausstat-
tung nicht fir den Einsatz im biochemischen, biologischen oder medi-
zinischen Umfeld geeignet.

Falls potentiell infektiose Proben oder Reagenzien bearbeitet werden,
mussen geeignete Schutzvorkehrungen getroffen werden.

Brennbare Losungsmittel und Chemikalien

WARNUNG

Bei Arbeiten mit brennbaren Losungsmitteln und Chemikalien sind die
einschlagigen Sicherheitsmassnahmen zu beachten.

» Stellen Sie das Gerat an einem gut belufteten Standort (z. B. Abzug)
auf.

= Halten Sie jegliche Zindquellen vom Arbeitsplatz fern.

= Beseitigen Sie verschittete FlUssigkeiten und Feststoffe unverziglich.

= Befolgen Sie die Sicherheitshinweise des Chemikalienherstellers.

Recycling und Entsorgung

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

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

Genaueres zur Entsorgung lhres alten Gerates erfahren Sie von den loka-
len Behorden, von einem Entsorgungsdienst oder von lhrem Handler.
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2.1 Vorderseite und Riickseite

2

2.1

Gerateiibersicht

Vorderseite und Riickseite

Abbildung 2 815 Robotic USB Sample Processor XL Vorderseite

1

Sicherheitsabdeckung (6.2751.100)
Andere Modelle, siehe Kap. Zubehor.

Drehteller
Mit Fuhrungsbolzen.

Fiihrungskette
FUr Kabel und Schlauche.

786 Swing Head (2.786.0040)
Antrieb fur den Schwenkarm.

Bechersensor

2

Probenrack (6.2041.800)
Andere Modelle, siehe Kap. Zubehcr.

Riihrerschiene
Fir Magnetrthrer (741 Stirrer.)

Lift
Mit Titrierkopfhalter.

Schwenkarm (6.1462.050)
Mit Absaug- und Dosierspitzen.
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2 Geratelibersicht

Abbildung 3 815 Robotic USB Sample Processor XL Riickseite

1 Verteilerstiick
Flr Spllausristung.

3  Pumpenanschluss
Pumpe 2. Fir externe Pumpe.

5 Swing Head-Anschluss
Mini-DIN-Buchse (9-polig).

7 Riickwand mit Anschliissen

T1 Turm 1
Bei einem 2-Turm-Modell.

815 Robotic USB Sample Processor XL

2

T2

Membranpumpe
Pumpe 1.

Pumpenventil

Riihreranschluss
DIN-Buchse. Fur Stabruhrer (802 Stirrer) oder
Magnetruhrer (741 Stirrer).

Warnsymbol
(siehe Kapitel 1.4.4, Seite 8)

Turm 2
Bei einem 2-Turm-Modell.

11



2.2 Riickwand

2.2

2.3

12

Riickwand
1 2 3 4 5
S (o) 5888°
USH 2 0 0
e} 000
= s o I 0 0000 D
= &) © 0000000 ©0000
USB 1 Contr 0 0000000 00000 *
| I | I
Abbildung 4  Anschlussleiste
USB-Anschluss (USB 1 und USB 2) 2  Anschluss (Controller)
Flr die Verbindung zum PC oder Touch Con-
trol.
MSB-Anschluss (MSB 1 bis MSB 3) 4 Netzanschluss-Buchse
FUr RUhrer, Dosierer, Remote Box.
Typenschild
Enthalt Angaben zu Netzspannung und Seri-
ennummer.
Probenracks

Ein Probenrack ist ein Drehteller zur Aufnahme von Probengefassen. Ver-
schiedene Typen von Probenracks fur unterschiedliche Anzahl und Arten
von Probengefassen stehen zur Verfigung.

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL erfordert Probenracks mit maxi-
mal 48 cm Durchmesser.

Abbildung 5  Probenrack 6.2041.840

Auf Wunsch kédnnen weitere vom Benutzer definierte Probenracks geliefert
und die erforderlichen Rackdaten in die Steuersoftware geladen und konfi-
guriert werden. Beliebige Anordnungen der Rackpositionen sind maglich.

815 Robotic USB Sample Processor XL




2 Geratelibersicht

Magnetcodes

Jedes einzelne Probenrack kann durch einen Magnetcode eindeutig identi-
fiziert werden. Der Sample Processor kann somit automatisch erkennen,
welches Rack aufgesetzt ist.

Beim Wechsel eines Probenracks sollte dieses als Erstes mit der Funktion
[Rack zuriicksetz.] (siehe "Manuelle Bedienung" in der Steuersoftware)
in die Ausgangsposition gebracht werden.

So wird eine eindeutige Erkennung des Racks und dadurch die korrekte
Becherpositionierung ermdglicht. Jedem Racktyp ist eine Positionstabelle
zugeordnet, in der jede Rackposition definiert ist.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.1 Gerat aufstellen

3 Installation

3.1

3.1.1

3.1.2

3.1.3

Gerat aufstellen

Verpackung

Das Gerat wird zusammen mit dem gesondert verpackten Zubehor in sehr
gut schutzenden Spezialverpackungen geliefert. Bewahren Sie diese Ver-
packungen auf, denn nur sie gewahren einen sicheren Transport des Gera-
tes.

Kontrolle

Kontrollieren Sie sofort nach Erhalt anhand des Lieferscheines, ob die Sen-
dung vollstandig und ohne Schaden angekommen ist.

Aufstellungsort
Das Gerat wurde fur den Betrieb in Innenraumen entwickelt und darf nicht
in explosionsgefahrdeter Umgebung verwendet werden.

Stellen Sie das Gerat an einem fur die Bedienung gunstigen, erschutte-
rungsfreien Laborplatz auf, geschutzt vor korrosiver Atmosphare und Ver-
schmutzung durch Chemikalien.

Das Gerat sollte vor Ubermassigen Temperaturschwankungen und direkter
Sonneneinstrahlung geschutzt sein.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3.2

3.2.1

Zubehor

3 Installation

Sample Processor vorbereiten

Gerat ans Stromnetz anschliessen

/ﬁ\ WARNUNG

Stromschlag durch elektrische Spannung

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

Niemals das Gehause des Gerats 6ffnen, solange das Netzkabel
angeschlossen ist.

Stromflhrende Teile (z. B. Netzteil, Netzkabel, Anschlussbuchsen) vor
Feuchtigkeit schutzen.

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 ausfihren, das von Metrohm
dafur qualifiziert ist.

Netzkabel anschliessen

Netzkabel mit folgenden Spezifikationen:

Lange: max. 2 m
Anzahl Adern: 3, mit Schutzleiter
Geratestecker: I[EC 60320 Typ C13
Leiterquerschnitt 3x min. 1.0 mm? / 18 AWG
Netzstecker:
— gemass Kundenanforderung (6.2122.XX0)
- min. 10 A

n HINWEIS

Kein unzulassiges Netzkabel verwenden!

1 Netzkabel einstecken

= Das Netzkabel in die Netzanschluss-Buchse des Gerats einstecken.
« Das Netzkabel ans Stromnetz anschliessen.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.3 Computer anschliessen

3.3 Computer anschliessen

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL bendtigt eine USB-Verbindung
zu einem Computer, um von einer PC-Software gesteuert werden zu kon-
nen. Mit einem Controller-Kabel 6.2151.000 kann das Gerat entweder
direkt an einer USB-Buchse eines Computers, an einem angeschlossenen
USB-Hub oder an einem anderen Metrohm-Steuergerat angeschlossen
werden.

FUr die Installation von Treibersoftware und Steuersoftware auf Ihrem PC
bendtigen Sie Administratorrechte.

Kabelanschluss und Treiberinstallation

Damit der 815 Robotic USB Sample Processor XL von der PC-Software
erkannt wird, ist eine Treiberinstallation erforderlich. Sie mussen dazu eine
vorgegebene Vorgehensweise einhalten. Folgende Schritte sind notwen-
dig:

1 Software installieren

= Die Installations-CD der PC-Software einlegen und die Anweisun-
gen des Installationsprogrammes ausfuhren.

= Das Programm beenden, falls Sie es nach der Installation gestartet
haben.

2 Kabelverbindungen erstellen

= Alle Peripheriegerate am Gerat anschliessen, siehe Kapitel 3.13,
Seite 36.

» Das Gerat an das Stromnetz anschliessen, falls Sie dies noch nicht
getan haben (siehe Kapitel 3.2.1, Seite 15).

= Das Gerat mit einem USB-Anschluss (Typ A) an Ihrem Computer
verbinden (siehe Handbuch zu Ihrem Computer). Dazu dient das
Kabel 6.2151.000.

Abbildung 6  Computer anschliessen

Das Gerat wird erkannt. Je nach Version des verwendeten Windows-
Betriebssystems erfolgt danach die Treiberinstallation unterschiedlich.
Entweder wird die notwendige Treibersoftware automatisch installiert
oder es wird ein Installationsassistent gestartet.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

3 Befolgen Sie die Anweisungen des Installationsassistenten.

Falls bei der Installation Probleme auftauchen, wenden Sie sich an den IT-
Verantwortlichen Ihrer Firma.

n HINWEIS

Der Stecker auf der Gerateseite des Controller-Kabels 6.2151.000 ist mit
einer Zugsicherung vor dem versehentlichen Ausziehen des Kabels
geschutzt. Wenn Sie den Stecker ausziehen, mussen Sie die dussere, mit
Pfeilen markierte Steckerhulse zuerst zurlickziehen.

Gerat in der PC-Software anmelden und konfigurieren

Das Gerat muss in der Konfiguration lhrer PC-Software angemeldet wer-
den. Danach kénnen Sie es nach Ihren Bedurfnissen konfigurieren. Gehen
Sie folgendermassen vor:

1 Gerat einrichten

= PC-Software aufstarten.
Das Gerat wird automatisch erkannt. Der Konfigurationsdialog fur
das Gerat wird angezeigt.

= Konfigurationseinstellungen fur das Gerat und seine Anschlusse
vornehmen.

Nahere Angaben zur Konfiguration des Gerates entnehmen Sie bitte
der Dokumentation der entsprechenden PC-Software.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.4 Swing Head am Sample Processor montieren

3.4 Swing Head am Sample Processor montieren

3.4.1 Swing Head montieren

Titrierkopfhalter abmontieren

1 Die Schrauben der Halterung auf beiden Seiten ldsen.

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

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

Swing Head anschliessen

Die Anschlussbuchse (Mini-DIN) fur den Swing Head-Antrieb befindet sich
jeweils an der Ruckseite des Turmes Uber dem Ruhreranschluss.

Abbildung 7 Swing Head anschliessen

815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

Schliessen Sie den Swing Head wie folgt an:

1 Kabel einstecken

= Das Anschlusskabel des Swing Heads durch die Fihrungskette des
Turmes fuhren (siehe Kapitel 3.9, Seite 30).
= Den Mini-DIN-Stecker in die Buchse 'Swing Head' einstecken.

Swing Head montieren

1 Den Swing Head an der Halteplatte der FUhrungskette mit zwei Senk-
schrauben V.024.4012 festschrauben.

2 Den Swing Head zwischen die Fihrungsbacken klemmen.

3 Mit den zuvor geldsten Schrauben den Swing Head an den Fuhrungs-
backen festschrauben.

4 Das Anschlusskabel in die Fihrungskette legen (siehe Kapitel 3.9,
Seite 30).

Swing Head mit Turmverlangerung montieren

Fir bestimmte Anwendungen kann es erforderlich sein, den 815 Robotic
USB Sample Processor XL auf einer hoheren Position zu montieren. Zu die-
sem Zweck kann eine Turmverlangerung 6.2058.010 am Lift montiert
werden.

815 Robotic USB Sample Processor XL 19



3.4 Swing Head am Sample Processor montieren

Montieren sie zuerst den Titrierkopfhalter ab (siehe Kapitel 3.4.1, Seite
18). Gehen Sie dann folgendermassen vor:

1 Die Turmverlangerung gemass nachfolgender Abbildung an der Lift-
fuhrung des Sample Processors befestigen und mit den beiliegenden
Schrauben fixieren.

&

Abbildung 8  Turmverldngerung montieren

&P
@'

&

0:'

—

2 Den Swing Head an der Halteplatte der FUhrungskette mit zwei Senk-
schrauben V.024.4012 festschrauben.

YRy

2

)
e
g\ — Eﬁg

Abbildung 9  Swing Head an Turmverldngerung montieren

20 815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

3 Den Swing Head am oberen Ende der Turmverlangerung festschrau-
ben.

3.4.2 Schwenkarmverstirkung montieren

In Fallen, in denen es notwendig ist, einen Filter oder eine Pipettierspitze
am Schwenkarm aufzunehmen und abzustreifen, mussen Sie eine
Schwenkarmverstarkung 6.2058.090 montieren. Die Verstarkung bie-
tet dem Schwenkarm bei der Aufnahme oder dem Abwurf der verwende-
ten Werkzeuge einen stabilen Widerstand und verhindert das Durchbie-
gen.

Die Verstarkung muss vor der Montage eines Schwenkarmes angebracht

werden. Gehen Sie folgendermassen vor:

/

6.2058.090

Abbildung 10 Schwenkarmverstdrkung 6.2058.090 montieren

1 Die Verstarkung von vorne Uber die Halteplatte des Swing Heads
schieben.

2 Mit den mitgelieferten Schrauben die Verstarkung an der Liftfihrung
festschrauben.

815 Robotic USB Sample Processor XL 21



3.5 Schwenkarm konfigurieren

3.5 Schwenkarm konfigurieren

Um die unterschiedlichsten Anwendungen zu ermdglichen, stehen ver-
schieden konstruierte Schwenkarme zur Verflgung. Sie unterscheiden sich
in den geometrischen Massen, wie z. B. Schwenkradius oder max. zulassi-
ger Schwenkbereich. Die Konfigurationsdaten mussen vor der Montage
des Schwenkarmes im Sample Processor oder der Steuersoftware einge-
tragen werden. Die notwendigen Daten sind an der Unterseite des
Schwenkarmes eingraviert. Beispiele der gebrauchlichsten Schwenkarme
sind in der untenstehenden Abbildung dargestellt.

Abbildung 11 Schwenkarme - Standardmodelle

1 Transfer-Schwenkarm (6.1462.030) 2 Transfer-Schwenkarm (6.1462.040)
FUr den Probentransfer, linksschwenkend. FUr den Probentransfer, rechtsschwenkend.
3 Titrier-Schwenkarm (6.1462.050) 4 Makro-Schwenkarm (6.1462.060)
Mit Titrierkopf, links/rechtsschwenkend *). Mit Halter fur einen Titrierkopfeinsatz

6.1458 XXX, linksschwenkend.

5 Makro-Schwenkarm (6.1462.070)
Mit Halter flr einen Titrierkopfeinsatz
6.1458 XXX, rechtsschwenkend.

*) kann auf zwei Arten montiert werden

H HINWEIS

Eine detaillierte Auflistung der verfligbaren Schwenkarme mit den not-
wendigen Konfigurationsdaten finden Sie im Kapitel Schwenkarme und
Uberlaufblirette, Seite 52ff.

815 Robotic USB Sample Processor XL



Die folgende Abbildung veranschaulicht die wichtigsten Konfigurationsda-

3 Installation

ten, die fUr den korrekten Einsatz eines Schwenkarmes (hier linksschwen-
kend) in der Steuersoftware eingestellt werden mussen.

Abbildung 12 Konfigurationsdaten der Schwenkarme

1 Schwenkachse
Sie verlauft durch die Mitte des Swing Head-
Antriebs.

3  Ursprungsachse
Sie verlauft von der Schwenkachse zum Mit-
telpunkt des Probenracks und markiert die
Initialposition des Schwenkarms.

5 Maximaler Schwenkbereich
Er steht fur den Schwenkbereich, den der
Schwenkarm fahren kann. Der Bereich gilt
von der Ursprungsachse bis zur maximal
moglichen Schwenkarmposition.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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Schwenkradius

Er wird durch die Lange des Schwenkarmes
bestimmt. Der Radius gilt von der Drehachse
bis zum Mittelpunkt der Spitze des Schwenk-
armes.

Schwenkarm-Offset
Er bestimmt die 0°-Position des Schwenk-
armes.
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3.6 Schwenkarm montieren

Schwenkrichtung

Die Auswahl an Schwenkarmen umfasst linksschwenkende (Schwenk-
richtung +) oder rechtschwenkende (Schwenkrichtung -) Modelle.
Linksschwenkend bedeutet, von der Initialposition (gegen die Rackmitte
zeigend) nach links aussen schwenkend.

Bei einem Sample Processor mit 2 Tirmen muss ein rechtsschwenkender
Schwenkarm an Turm 1 montiert werden, ein linksschwenkender an Turm
2. Bei falscher Anordnung kénnten sich die beiden Schwenkarme berth-
ren und die Antriebe Schaden nehmen.

3.6 Schwenkarm montieren

Schwenkarme kénnen, je nach Modell links- oder rechtsschwenkend mon-
tiert werden. Bei der Montage muss die Lage der Begrenzungsschraube
des Schwenkarms beachtet werden. Beim Montieren des Schwenkarmes
muss die Begrenzungsschraube gegen den Turm des Sample Processors
zeigen. Die nachfolgende Abbildung zeigt links die Lage der Begrenzungs-
schraube an einem rechtsschwenkendem Schwenkarm (Position 1) und
rechts bei einem linksschwenkenden Schwenkarm (Position 2).

=
~3 t—

Abbildung 13 Begrenzungsschraube am Schwenkarm

=

Bei Schwenkarmen, die auf zwei Arten montiert werden konnen (z. B.
6.1462.050), kann die Begrenzungsschraube gemass der erforderlichen
Montagerichtung angebracht werden (siehe oben).

H HINWEIS

Vor dem Montieren eines Schwenkarmes mussen dessen Konfigurati-
onsdaten in der Steuersoftware konfiguriert werden (siehe Kapitel 3.5,
Seite 22).

Schwenkarm montieren

Das Montieren eines Schwenkarmes am Swing Head ist hier am Beispiel
eines Titrierschwenkarmes 6.1462.070 und eines Titrierkopfeinsatzes
6.1458.040 beschrieben. Fuhren Sie vor dem Montieren eine Initialisierung
des Sample Processors aus.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

Nach dem Initialisieren des Sample Processors steht die Antriebsscheibe
des Swing Heads jeweils so, als ob der Schwenkarm in der aussersten Posi-
tion stehen wurde.

Abbildung 14 Schwenkarm montieren

Montieren Sie den Schwenkarm folgendermassen:

1 Den Titrierkopfeinsatz 6.1458.040 in die Offnung des Schwen-
karms einlegen. Die Markierung auf dem Rand muss naher beim
Swing Head liegen. Den Titrierkopfeinsatz mit den beiliegenden
Schrauben festschrauben.

2 Den Schwenkarm so halten, dass die Offnung nach rechts zeigt. Ihn
dabei so weit wie moglich nach aussen, d. h. gegen den Turm dre-
hen, siehe oben. Den Schwenkarm von unten Uber die Fuhrungsbol-
zen der Antriebsscheibe des Swing Heads streifen.

H HINWEIS

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

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

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.7 Schwenkarme mit Bechersensor

3.7 Schwenkarme mit Bechersensor

Aus Sicherheitsgrinden kann die Anwesenheit eines Bechers auf dem Pro-
benrack eines Sample Processors detektiert werden. Einige Schwenkarm-
Modelle sind deshalb mit einem Bechersensor ausgerUstet.

U

6.1462.150

Abbildung 15  Bechersensor anschliessen (Beispiel 6.1462.150)
1 Stecker des Anschlusskabels 2  Anschlussbuchse am 786 Swing Head

3  Bechersensor
Kontaktsensor nach dem Piezo-Prinzip

Ein Schwenkarm mit Bechersensor wird wie auf Seite 24 beschrieben
montiert. Das Anschliessen des Sensorkabels muss im ausgeschalteten
Zustand des Gerates erfolgen.

Der Bechersensor wird beim Einschalten des Gerates automatisch erkannt.

Funktionsprinzip des Bechersensors

Wird der Bechersensor des Schwenkarmes aktiviert, fahrt der Lift des Sam-
ple Processors nach einem MOVE-Befehl automatisch auf seine Arbeitspo-
sition. Mit dem Aufsetzen des Schwenkarmes auf das Probengefass wird
dessen Anwesenheit Uberpruft.

Ein separater LIFT-Befehl ist in diesem Fall nicht notwendig.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

ﬂ HINWEIS

Die Arbeitsposition des Lifts muss so konfiguriert werden, dass der
Schwenkarm auf dem Probengefass aufliegt. Der Schwenkarm muss
sich dabei ganz leicht verbiegen, damit der Piezo-Sensor ein Signal
erzeugt.

3.8 Spiil- und Absaugausriistung installieren

Zum Spulen von Elektrode und Dosierspitzen, sowie zum Absaugen der
Probenlésung nach der Titration werden verschiedene Schlduche bendtigt.
Montieren Sie zuerst die Schlauche am Verteilerstuck.

Spiil- und Absaugschlduche montieren

Installieren Sie die Schlauche, wie folgt:

6.1805.510
6.1805.060

6.1808.170

6.1812.000

Abbildung 16 Spul- und Absaugschlduche montieren

1 Spiilschlauche montieren

= Die drei FEP-Schlauche 6.1805.060 (60 cm) von Hand in den
M6-Bohrungen des Verteilerstucks festschrauben. Die Schlduche
in die FUhrungskette einlegen (siehe Kapitel 3.9, Seite 30).
Dies sind die Zuleitungen fur die Spruhdusen.

2 Absaugschlauch montieren

= Den FEP-Absaugschlauch 6.1805.510 (60 cm) von Hand in
der M8-Bohrung des Verteilerstlicks festschrauben.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.8 Spiil- und Absaugausriistung installieren

3 Zuleitung fiir Spilfliissigkeit montieren

Die Uberwurfmutter des linken Anschlusses des Verteilerstiicks
entfernen und Uber das Ende eines PTFE-Schlauchs
6.1812.000 flhren. Eventuell mdssen Sie nun das Schlauchende
erweitern, um den Schlauch besser montieren zu konnen, siehe
Anmerkung unten. Das Schlauchende Uber den Anschlussnippel
des Verteilerstiicks stlpen und mit der Uberwurfmutter fixieren.
Der Schlauch fuhrt zur Spulpumpe (Pump 1) und kann auf die
richtige Lange zugeschnitten werden.

n HINWEIS

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

Mit einem Stlck Sandpapier kann der Schlauch besser gehalten
werden.

Erweitern Sie das Schlauchende erst, nachdem Sie die Uberwurf-
mutter Uber den Schlauch gefuhrt haben.

4 Abfallschlauch montieren

Die Uberwurfmutter des rechten Anschlusses des Verteilerstiicks
entfernen und Uber das Ende des PTFE-Schlauchs 6.1812.000
fuhren. Das Schlauchende Uber den Anschlussnippel des Verteiler-
stiicks stulpen und mit der Uberwurfmutter fixieren.

Der Schlauch fuhrt zur Absaugpumpe (Pump 2) und kann auf die
richtige Lange zugeschnitten werden.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

Verteilerstiick montieren

Das Verteilerstick 6.1808.170 kann an der Fihrungskette wie folgt mon-
tiert werden:

1 Verteilerstiick einhangen

= Den unteren Teil des Verteilerstlickhalters zwischen zwei Laschen
der Kettenglieder einfihren. Die Schlauche kdnnen dabei ange-
schlossen sein.

= Die oberen Haken des Halters in die obere Lasche einhangen.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.9 Schlduche und Kabel in Fiihrungskette einlegen

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

2 Spiilschlauche fixieren

= Die Spulschlauche in die Fihrungskette einlegen (siehe Kapitel
3.9, Seite 30).

3.9 Schlauche und Kabel in Fithrungskette einlegen

Schlauche und Kabel kdnnen in die Fuhrungskette eingelegt werden.

Die Fuhrungskette enthalt auf jedem Kettenglied eine fest integrierte
Lasche.

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 Fihrungskette.

H HINWEIS

Achten Sie darauf, dass Schlauche und Kabel nicht knicken.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3 Installation

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

1 Schlauche und Kabel einlegen

= Eine Seite der Lasche nach unten drlcken und Schlauche oder
Kabel in die Fihrungskette einlegen.
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2 Schlduche und Kabel entfernen

= Eine Seite der Lasche nach unten drlcken und Schlauche oder
Kabel aus der FUhrungskette entfernen.

3.10 Titrierkopf bestiicken

Absaug- und Spiilschlduche montieren

Beispiel eines Schwenkarmes 6.1462.070 mit Titrierkopf 6.1458.040.
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3.10 Titrierkopf bestiicken

6.1805.060

6.1805.510

6.1543.170

Abbildung 17 Spdlschlduche und Absaugspitze installieren

Gehen Sie folgendermassen vor:

1 Spildiisen anschliessen

= Die drei Spulschlauche, die bereits am Verteilerstick des Turmes
angeschlossen sind, mit den vormontierten Spuldtsen am Titrier-
kopf verbinden.

2 Absaugspitze einsetzen

= Die Absaugspitze 6.1543.170 in die Offnung vorne links im Tit-
rierkopf einsetzen (nur mit Titrierkopf 6.1458.040)

3 Absaugschlauch anschliessen

= Den Absaugschlauch 6.1805.510, der bereits am Verteilerstuck
angeschlossen ist, mit der Absaugspitze verbinden.
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3 Installation

Riithrer und Elektrode einsetzen, Dosierschlauche anschlies-
sen

uil 6.1805.120
4
6.2104.030
802 Stirrer 1
6.1236.020
3
\ 6.0229.100
2
6.1909.050

Abbildung 18  Ruhrer und Elektrode installieren

Die Bestlickung des Titrierkopfs wird folgendermassen komplettiert:

1 Stabriihrer einsetzen

= Den Stabruhrer (802 Stirrer) in die hintere Offnung des Titrier-
kopfes (beim Pfeil) einsetzen.
= Das Kabel in die Fihrungsschiene legen.

2 Riihrpropeller montieren

= Den Ruhrpropeller 6.1909.0XX von unten am StabrUhrer befesti-
gen.

3 Elektrode einsetzen

= Die Elektrode (z. B. eine Solvotrode 6.0229.100) mit einer
Schliffhiilse 6.1236.020 in den Titrierkopf einsetzen.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.11 Turmriihrer anschliessen

4 Dosierschldauche anschliessen

= Zwei Dosierschlauche (z. B. 6.1805.120) an den vormontierten
Dosierspitzen des Titrierkopfes anschliessen.

3.11 Turmriihrer anschliessen

An der Rickseite des Turmes befindet sich eine DIN-Buchse fUr den
Anschluss eines Stabruhrers (802 Stirrer) oder eines Magnetruhrers (741
Stirrer).

b——T1r= | sl ]

Abbildung 19  Stabrihrer 802 Stirrer
D

\_/73|

\ﬂ!//’
Abbildung 20 Magnetrihrer 741 Stirrer

Achten Sie beim Einstecken des Ruhreranschlusskabels auf die richtige
Anordnung der Kontaktstifte. Die Rippe an der Aussenseite des Steckers
muss mit der Strichmarkierung (links) an der Buchse Ubereinstimmen.

Abbildung 21 Turmrihrer anschliessen

n HINWEIS

Wird ein MSB-Ruhrer an der MSB1- oder MSB2-Buchse angeschlos-
sen, kann jeweils der Ruhreranschluss am Turm 1 bzw. Turm 2 nicht
benutzt werden, da die Turmruhrer intern ebenfalls Gber MSB1 bzw.
MSB2 angesteuert werden.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.12 Externe Pumpe anschliessen

Falls keine eingebaute Pumpe verwendet werden soll oder ein Sample Pro-
cessor-Modell ohne Pumpen eingesetzt wird, kdnnen bis zu zwei externe
Pumpen pro Turm angeschlossen werden.

Die 843 Pump Station (als Membranpumpen- oder als Peristaltikpumpen-
Variante) verflgt Uber zwei Pumpenantriebe und wird mit dem Verbin-
dungskabel 6.2141.300 (Doppelkabel mit zwei Steckern) an zwei
Buchsen des Sample Processors angeschlossen. Die 772 Pump Unit
(Peristaltikpumpe) und die 823 Membrane Pump Unit (Membran-
pumpe) verfugen Uber ein fixes Anschlusskabel mit einem einzelnen Ste-
cker.

Pumpe anschliessen

Ext.

Ext. pump 2

pump 1

Abbildung 22 Pumpe anschliessen

Schliessen Sie eine externe Pumpe folgendermassen an:

1 = Den Gewindestecker des Anschlusskabels jeweils in eine der
Anschlussbuchsen Ext. Pump 1 oder Ext. Pump 2 an der Rick-
seite eines Turmes des Sample Processors einstecken.

Die Ausrichtung der 3 Kontaktstifte muss beachtet werden.
= Die Randelschraube am vorderen Ende des Steckers von Hand im
Uhrzeigersinn festdrehen.

{

Somit ist der Stecker gesichert.

2 Handelt es sich um eine 843 Pump Station, das andere Ende des
Kabels (9-poliger D-Sub-Stecker) an der Buchse Remote 1 der
Pumpe anschliessen.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.13 MSB-Gerate anschliessen

3.13

MSB-Gerate anschliessen

Zum Anschliessen von MSB-Geraten, z. B. Ruhrer oder Dosierer, verfigen
Metrohm-Gerate Uber maximal vier Anschlisse an den sogenannten
Metrohm Serial Bus (MSB). An einem MSB-Anschluss (8-polige Mini-DIN-
Buchse) kdnnen verschiedenartige Peripheriegerate sequenziell (in Serie,
"Daisy Chain") zusammengeschaltet und vom jeweiligen Steuergerat
gleichzeitig gesteuert werden. Ruhrer und die Remote Box verfligen neben
dem Anschlusskabel zu diesem Zweck jeweils Uber eine eigene MSB-
Buchse.

Folgende Abbildung gibt Ihnen einen Uberblick Uber die Gerate, die an
eine MSB-Buchse angeschlossen werden kénnen, und verschiedene Vari-
anten der Verkabelung.

Stirrer / Ti Stand

Remote Box

S

'l

Relay Box

Dosimat

Dosimat / Dosino

Abbildung 23 MSB-Verbindungen

Welche Peripheriegerate unterstutzt werden, ist vom Steuergerat abhan-
9ig.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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ﬂ HINWEIS

Beim Zusammenschalten von MSB-Geraten muss Folgendes beachtet
werden:

= Es kann nur jeweils ein Gerat desselben Typs an einem MSB-
Anschluss verwendet werden.

= Dosierer vom Typ 700 Dosino und 685 Dosimat plus konnen nicht
mit anderen MSB-Geraten an einem gemeinsamen Anschluss zusam-
mengeschaltet werden. Diese Dosierer mussen separat angeschlos-
sen werden.

@ VORSICHT

Beenden Sie die Steuersoftware, bevor Sie MSB-Gerate einstecken. Das
Steuergerat erkennt beim Einschalten automatisch, an welchem MSB-
Anschluss welches Gerat angeschlossen ist. Die Bedieneinheit oder die
Steuersoftware tragt die angeschlossenen MSB-Gerate in der System-
konfiguration (Geratemanager) ein.

MSB-Verbindungen kénnen mit dem Kabel 6.2151.010 verlangert werden.
Die Verbindung darf maximal 15 m lang sein.

3.13.1 Dosierer anschliessen
Drei Dosierer kdnnen am Gerat angeschlossen werden.

Die unterstUtzten Dosierertypen sind:

»= 800 Dosino

= 700 Dosino

= 805 Dosimat

= 685 Dosimat plus

WARNUNG

Wenn ein Dosino an den 815 Robotic USB Sample Processor XL ange-
schlossen wird, muss das Anschlusskabel mit einem Ferritkern
T.2400.102 versehen werden. Der Ferritkern mindert allfallige Stérspan-
nungen und sorgt damit fur die Einhaltung der EMV-Normen gemass
den einschlagigen technischen Normen, siehe EU-Konformitatserklar-
ung des Gerats.

815 Robotic USB Sample Processor XL



3.13 MSB-Gerate anschliessen

Gehen Sie folgendermassen vor:

1 Ferritkern montieren

= Einen Ferritkern T.2400.102 am Dosino-Anschlusskabel, nahe
beim Stecker, befestigen.

2 Dosierer anschliessen

= Die Steuersoftware beenden.

= Das Anschlusskabel des Dosierers an einer der mit MISB bezeich-
neten Buchsen an der Ruckseite des Steuergerates anschliessen.

= Die Steuersoftware starten.

T.2400.102
Abbildung 24 Dosierer anschliessen

3.13.2 Riihrer oder Titrierstand anschliessen
Sie kénnen die folgenden Gerate verwenden:

Diese Gerate haben einen eingebauten Magnetrihrer (gerthrt wird "von
unten"):

= 801 Stirrer
« 803 Ti Stand

Dieses Gerat hat keinen eingebauten Magnetruhrer (gerthrt wird "von
oben"):

= 804 Ti Stand mit Propellerrihrer 802 Stirrer

Schliessen Sie einen Ruhrer oder Titrierstand wie folgt an:

1 Rihrer oder Titrierstand anschliessen

= Die Steuersoftware beenden.

= Das Anschlusskabel des Magnetruhrers oder Titrierstandes an
einer der mit MSB bezeichneten Buchsen an der Ruckseite des
Steuergerates anschliessen.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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» Nur 804 Ti Stand: Den Propellerrthrer am Ruhreranschluss (Buchse
mit Ruhrersymbol) des Titrierstandes anschliessen.
« Die Steuersoftware starten.

Abbildung 25  MSB-Ruhrer anschliessen

Abbildung 26  Propellerrihrer an Titrierstand anschliessen

3.13.3 Remote Box anschliessen
Uber die Remote Box 6.2148.010 kénnen Gerate angeschlossen werden,
die Uber Remote-Leitungen gesteuert werden und/oder Steuersignale Uber
Remote-Leitungen senden. Neben Metrohm verwenden auch andere
Geratehersteller gleichartige Anschlisse, die erlauben, unterschiedliche
Gerate zusammenzuschalten. Diese Schnittstellen werden haufig auch mit
"TTL Logic", "I/O Control" oder "Relay Control" bezeichnet und weisen
meist 5-Volt-Signalpegel auf.

Unter Steuersignalen sind elektrische Leitungszustande oder elektrische
Pulse (> 200 ms) zu verstehen, die einen Betriebszustand eines Gerates
anzeigen oder ein Ereignis ausldsen oder melden. So konnen in einem
komplexen Automationssystem Ablaufe auf verschiedenen Geraten koor-
diniert werden. Ein Austausch von Daten ist jedoch nicht moglich.

Gehen Sie folgendermassen vor:

1 Remote Box anschliessen
= Die Steuersoftware beenden.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.14 USB-Gerate anschliessen

3.14

= Das Anschlusskabel der Remote Box an einer der mit MSB
bezeichneten Buchsen an der Ruckseite des Steuergerates
anschliessen.

= Die Steuersoftware starten.

Abbildung 27 Remote Box anschliessen

Am Remote-Anschluss kénnen Sie u. a. die folgenden Gerate anschliessen:

= 849 Level Control (Fullstandskontrolle in einem Kanister)

= 731 Relay Box (Schaltbox fur 230/110-Volt-Wechselstrombuchsen und
Niedervolt-Gleichspannungsausgange)

= 843 Pump Station (fir komplexe Probenvorbereitungen oder fir die
Reinigung externer Titriergefdsse)

Die Remote Box hat ausserdem eine MSB-Buchse, an der ein weiteres
MSB-Gerat, z. B. ein Dosierer oder ein Ruhrer angeschlossen werden kann.

Genaue Angaben Uber die Pin-Belegung der Schnittstelle an der Remote
Box finden Sie im Anhang.

USB-Gerate anschliessen

Es stehen zwei USB-Anschlisse (Typ A-Buchsen) fir den Anschluss von
Geraten mit USB-Schnittstelle zur Verflgung. Der 815 Robotic USB Sample
Processor XL funktioniert dann als USB-Hub (Verteiler). Wenn Sie mehr als
zwei USB-Gerate anschliessen mdchten, kdnnen Sie auch einen zusatzli-
chen handelstblichen USB-Hub verwenden.

n HINWEIS

Beim Anschliessen eines USB-Gerates erkennt das Steuergerat automat-
isch, welches Gerat angeschlossen wird. Die Steuersoftware tragt ein
angeschlossenes USB-Gerate selbststandig in der Systemkonfiguration
(Geratemanager) ein.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.14.1 Barcodeleser anschliessen

Ein Barcodeleser dient als Eingabehilfe fur Text- und Zahleneingaben. Sie
konnen einen Barcodeleser mit USB-Schnittstelle anschliessen.

So schliessen Sie einen Barcodeleser an:

1 Kabel anschliessen

Den USB-Stecker (Typ A) des Barcodelesers in eine der USB-Buch-
sen an der Rlckseite des Gerats einstecken.

USB 2

=

USB 1

Abbildung 28  USB-Anschlisse

2 Barcodeleser in der Steuersoftware konfigurieren

Den Barcodeleser in der Konfiguration der Steuersoftware konfi-
gurieren, wie in der Online-Help der Software beschrieben.

Barcodeleser einstellen

Der Barcodeleser erfordert gewisse Grundeinstellungen. Im Handbuch des
Barcodelesers finden Sie Anweisungen, wie Sie den Barcodeleser program-
mieren kénnen. Bringen Sie den Barcodeleser in den Programmiermode
und nehmen Sie folgende Einstellungen vor:

815 Robotic USB Sample Processor XL

Tastatur-Layout fUr das gewunschte Land auswahlen (USA,
Deutschland, Frankreich, Spanien, Schweiz (Deutsch)). Diese Ein-
stellung muss mit der Einstellung in der Steuersoftware Uberein-
stimmen.

Sicherstellen, dass die Ctrl-Zeichen (ASCII 00 bis 31) gesendet wer-
den kénnen.

Einstellen, dass als "Preamble” (Einleitung) oder "Prefix Code" das
ASCll-Zeichen 02 (STX oder Ctrl B) als erstes Zeichen gesendet
wird.

Einstellen, dass als "Postamble", "Record Suffix" oder "Postfix
Code" das ASClI-Zeichen 04 (EOT oder Ctrl D) als letztes Zeichen
gesendet wird.

Programmiermode beenden.
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3.15 Stativkonsole montieren

3.15 Stativkonsole montieren

Wenn eine Anwendung erfordert, dass eine Bestimmung nicht auf dem
Probenrack sondern in einer externen Messzelle erfolgt, kann eine Stativ-
konsole montiert werden. Diese kann links oder rechts eines Turmes des
815 Robotic USB Sample Processor XL platziert werden. An der Stativ-
stange der Stativkonsole konnen beliebige Zubehorteile angebracht wer-
den.

Stativkonsole montieren

[
-

il

ot
1

- \—‘—/
6.2001.070 f

Abbildung 29  Stativkonsole montieren

Gehen Sie folgendermassen vor:

1 Die beiliegende Senkschraube von unten in die hinterste Offnung der
Grundplatte einfuhren.

2 Die Unterlagscheibe (flache Seite oben) Uber die Senkschraube legen
und die Stativstange mit der Senkschraube festschrauben. Der dazu
notwendige Inbusschlussel liegt dem 815 Robotic USB Sample Pro-
cessor XL bei.

3 Die Grundplatte mit den Halteklammern an der Montageschiene des
Drehtellers einhangen. Die ganze Stativkonsole so nahe wie moglich
an den Turm schieben. Die Halteklammern mit einem Inbusschltssel
an der Montageschiene fixieren.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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H HINWEIS

Bevor die Stativkonsole am Turm fixiert wird, kann nun z. B. ein
Magnetruhrer und eine Messzelle an der Stativstange angebracht
werden.

4 Die Verstrebung von oben Uber die Stativstange fuhren.

5 An der Ruckwand des Turmes die Schraube zur Befestigung der Ver-
strebung (siehe Abbildung) I6sen und die Verstrebung mit der beilie-
genden Inbusschraube fixieren.

6 Die Verstrebung an der Stativstange mit einem Inbusschlussel fixie-
ren, siehe Abbildung.

3.16 Auffangwanne montieren

Falls Chemikalien oder flUssige Proben verschittet werden, kann ernsthaf-
ter Schaden am Gerat oder eine Gefahrdung des Anwenders entstehen.

Zur Vermeidung dieses Falles wird die Verwendung einer geeigneten Auf-
fangwanne (6.2711.0X0) empfohlen.

Auffangwanne montieren

Abbildung 30 Auffangwanne installieren

Installieren Sie die Auffangwanne folgendermassen:

1 Am Abflussnippel der Auffangwanne den beiliegenden Schlauch
befestigen und das freie Ende des Schlauches in einen Abfallbehalter
fUhren.

2 Die Auffangwanne so auf die Montageschiene des Drehtellers aufle-
gen, wie in der Abbildung dargestellt.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.17 Probenrack aufsetzen

3.17 Probenrack aufsetzen

Abbildung 31 Rack aufsetzen

Setzen Sie das Rack folgendermassen auf:

1 Das Rack vorsichtig mittig auf den Drehteller aufsetzen. Die Fuh-
rungsbolzen des Drehtellers mussen in die Offnungen im Boden des
Racks greifen.

n HINWEIS

Halten Sie das Rack so, dass das aufgedruckte Metrohm-Logo
waagrecht lesbar ist.

2 Die Fixierschraube des Handgriffs durch Drehen im Uhrzeigersinn
festschrauben.

S S

§ L0 Metrolhm (
©.2041840

3 Die Funktion [Rack Reset] bzw. [Rack initialisieren] in der manu-
ellen Bedienung der Steuersoftware ausfihren.

Das Rack wird in die Ausgangsposition bewegt. Dabei wird der Mag-
netcode des Racks vom Gerat ausgelesen. Der weisse Pfeil in der
Abbildung 31 zeigt die Position des Magnethalters. Der sechsstellige
Magnetcode dient zur Identifizierung des Racktyps. Mit dem Racktyp
sind die Probenpositionen und eventuelle Spezialbecherpositionen
auf dem Rack definiert.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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3.18 Sicherheitsabdeckung montieren

WARNUNG

Es ist unerlasslich, dass die Sicherheitsabdeckung vor dem ersten
Gebrauch des 815 Robotic USB Sample Processor XLs montiert wird.
Das Gerat darf nicht ohne Sicherheitsabdeckung betrieben werden.

Abbildung 32 Sicherheitsabdeckung montieren

Gehen Sie folgendermassen vor.
1 Die Randelschrauben an beiden Seiten des Turmes |dsen.

2 Die Sicherheitsabdeckung von oben in Position bringen. Beachten
Sie die entsprechende Abbildung oben.

3 Mit den Randelschrauben die Sicherheitsabdeckung fixieren.

n HINWEIS

Sie konnen die vertikale Position der Sicherheitsabdeckung jeder-
zeit durch Losen der Schrauben anpassen.

Die optimale vertikale Position erfullt die folgenden Kriterien:

= Das Rack kann frei drehen.
= Wahrend das Gerat in Betrieb ist, kann niemand in den Arbeits-
bereich des Lifts greifen.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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4.1 Allgemeine Hinweise

4 Betrieb und Wartung

4.1

4.2

Allgemeine Hinweise

Pflege

Der 815 Robotic USB Sample Processor XL bedarf einer angemessenen
Pflege. Eine Ubermassige Verschmutzung des Gerates fuhrt unter Umstan-
den zu Funktionsstorungen und verkUrzter Lebensdauer der robusten
Mechanik und Elektronik.

Starke Verschmutzung kann auch zu einer Beeinflussung der Messresultate
fUhren. Regelmassige Reinigung exponierter Teile kann dies weitgehend
verhindern.

Verschuttete Chemikalien und Losungsmittel mussen unverzlglich entfernt
werden. Vor allem sollte der Netzstecker vor Kontamination bewahrt wer-
den.

= Uberprifen Sie regelmassig alle Schlauchverbindungen auf Dichtigkeit.
= Spulen Sie von Zeit zu Zeit die Schlauchverbindungen. Nach langerem
Gebrauch mussen die Schlauche ersetzt werden.

815 Robotic USB Sample Processor XL



5 Problembehandlung

5.1

Sample Processor

5 Problembehandlung

Problem

Ursache

Abhilfe

Das Gerat wird nicht
erkannt.

Sample Processor — Es
besteht keine USB-Verbin-
dung.

1. Das USB-Verbindungskabel an beiden
Enden richtig einstecken.

2. Die Steuersoftware neu starten bzw. den
Touch Control aus- und wieder einschalten.

Sample Processor — Die
Stromversorgung des Gerd-
tes fehlt.

1. Das Netzkabel am Gerat einstecken.
2. Die Steuersoftware neu starten bzw. den
Touch Control aus- und wieder einschalten.

5.2

Schwenkarm

Problem

Ursache

Abhilfe

Schwenkarm fahrt
ganz nach aussen
und surrt.

Sample Processor — Der
Swing Head ist nicht richtig
konfiguriert.

In der Steuersoftware unter "Konfiguration"
(bzw. im Touch Control unter "Geratemana-
ger") den korrekten Wert fur den Schwen-
koffset eingeben.

Sample Processor —
Schwenkarm falsch mon-
tiert.

Stecker ausziehen und den Schwenkarm
abmontieren. Die Konfiguration des Schwenk-
armes Uberprifen und ggf. richtig montieren
(linksschwenkend < rechtsschwenkend).

Der Swing Head
trifft die Rackpositi-
onen nicht oder nur
ungenau.

Sample Processor — Der
Swing Head ist nicht richtig
konfiguriert.

In der Steuersoftware unter "Konfiguration"
(bzw. im Touch Control unter "Geratemana-
ger") die korrekten Werte fir Schwenkra-
dius, Schwenkoffset etc. eingeben.

Sample Processor — Der
Achsenabstand ist falsch
konfiguriert.

In der Steuersoftware unter "Konfiguration"
(bzw. im Touch Control unter "Geratemana-
ger") den korrekten Wert fur Achsenabstand
eingeben.

Sample Processor — Es wird
die falsche Racktabelle
angewendet.

Das Rack mit der Funktion Rack initialisieren
in der "Manuellen Bedienung" initialisieren.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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5.3 Pumpe

Problem

Ursache

Abhilfe

Swing Head — Der Swing
Head-Antrieb ist defekt.

Wenden Sie sich an den Metrohm-Service.

5.3 Pumpe

Problem

Ursache

Abhilfe

Die Pumpe leckt.

Sample Processor — Eine
Schlauchverbindung ist
undicht.

Schlauchverbindungen insbesondere zwischen
Verteilerstlck und Pumpe Uberprifen und
dicht verschrauben.

Kanister — Auf dem Pum-
penventil herrscht ein zu
grosser Druck.

= Sicherstellen, das die Kanister nicht auf
einem hoheren Niveau liegen als die
Pumpe.

= Den Fullstand der Kanister Uberprifen.

= Sicherstellen, dass die Kanister nicht kom-
plett verschlossen wurden (Uberdruck).

815 Robotic USB Sample Processor XL



6 Anhang

6 Anhang

6.1 Bechersensor

Jeder Turm eines Sample Processors ist mit einem Bechersensor ausgestat-
tet, der das Vorhandensein eines Probengefasses vor dem Turm detektiert.
Ein Infrarot-Sensor erfasst Gefasse verschiedenster Materialien, sofern sie
in korrekter Position vor dem Turm platziert sind. In der Rack-Konfiguration
des Steuergerates bzw. der Steuersoftware muss fur die Einstellung 'Be-
chersensor' Turm ausgewahlt sein. Dieser Bechertest wird jeweils ausge-
flhrt, wenn in einem Methodenablauf eine Rackposition angefahren wird.

L3

(SN oN)

Abbildung 33 Bechersensor am Turm

Der Bechersensor am Turm kann nur mit einreihigen Probenracks genutzt
werden.

6.2 Spiildiisen

Die Verwendung von Spuldusen ist sehr wirkungsvoll, wenn es darum
geht, Probengefasse (mit Sensoren und Blrettenspitzen) effizient zu spu-
len. Spuldusen sind in zwei Varianten verfugbar:

= Sprihdise 6.2740.020

Zum feinen Zerstauben der Spullésung. Die DUse ist mit einer kleinen
Kugel an der Offnung versehen. Die Verteilung (aber auch der Gegen-
druck) der Spulflussigkeit ist markant hoher, als bei der Spulduse.
Spiildiise 6.2740.030 (optional erhaltlich)

Die Zufuhrung der Spulflussigkeit erfolgt in einem feinen Strahl zur
optimalen Entfernung von Beldgen auf Elektroden und Titrationszube-
hor.

815 Robotic USB Sample Processor XL
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6.3 Remote-Schnittstelle

Abbildung 34  Sprihddsen - Funktionsprinzip

Die Dusen kénnen im Titrierkopf in der Hohe verstellt werden, so dass ein
optimaler Spuleffekt erzielt wird.

6.3 Remote-Schnittstelle

Die Remote Box 6.2148.010 ermdglicht die Ansteuerung von Geraten, die
nicht direkt an die MSB-Schnittstelle des Sample Processors angeschlossen
werden konnen.

Remote

2
Abbildung 35  Anschlisse der Remote Box
1 Kabel 2  MSB-Anschluss
Zum Anschliessen an einen MSB-Anschluss Metrohm Serial Bus. Zum Anschliessen von
des Sample Processors. externen Dosierern oder Ruhrern.

3 Remote-Anschluss
Zum Anschliessen von Geraten mit Remote-
Schnittstelle.
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6 Anhang

6.3.1 Pin-Belegung der Remote-Schnittstellen
13

13
7007 ,
&&&ya
\l
14

25

Abbildung 36 Pin-Belegung von Remote-Buchse und Remote-Stecker

Die obige Darstellung der Pin-Belegung einer Metrohm-Remote-Schnitt-
stelle gilt nicht nur fur die Remote Box, sondern fir alle Metrohm-Gerate
mit 25-poligem D-Sub-Remote-Anschluss.

Inputs

+5V

ca. 50 kQ Pull-up

t
_I_pl_tp>20 ms

aktiv = low, inaktiv = high

Die Input-Leitungen kénnen mit dem SCAN-Befehl abgefragt werden.

Outputs

Open Collector
t
17 t, > 200 ms

aktiv = low, inaktiv = high
lC = 20 mA, VCEO = 40 V

+5 V: maximale Belastung = 20 mA

Die Output-Leitungen konnen mit dem CTRL-Befehl gesetzt werden.

Tabelle 1 Eingdnge und Ausgdnge der Remote-Schnittstelle
Belegung Pin Nr. Belegung Pin Nr.
Input O 21 Output 0 5
Input 1 9 Output 1 18
Input 2 22 Output 2 4
Input 3 10 Output 3 17
Input 4 23 Output 4 3
Input 5 11 Output 5 16

815 Robotic USB Sample Processor XL

51



6.4 Schwenkarme und Uberlaufbiirette

Belegung Pin Nr. Belegung Pin Nr.
Input 6 24 Output 6 1
Input 7 12 Output 7 2
0 Volt / GND 14 Output 8 6
+5 Volt 15 Output 9 7
0 Volt / GND 25 Output 10 8
Output 11 13
Output 12 19
Output 13 20
6.4 Schwenkarme und Uberlaufbiirette
6.4.1 Schwenkarme fiir die Titration
Tabelle 2 Konfigurationsdaten der Titrierschwenkarme
Typ 6.1462.050 6.1462.060 6.1462.070
%3%0
6.1462.060 6.1462.070
Schwenkrichtung <4 —p
+— + -
Schwenkarm-Offset 0° -8° -8°
Maximaler Schwenk- ~ 84° 73° 73°
bereich
Schwenkradius 110 mm 127 mm 127 mm

6.1462.050

52

Schwenkarm mit Titrierkopf, links- oder rechtsschwenkend

Fur die Titration in 75 mL Probengefassen und grosser.
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6.1462.060

6.1462.070

6.1462.260

6 Anhang

Der Arm kann mit 2 Mikro-Elektroden, 1 Stabruhrer sowie 3 Sprihdusen
bestlickt werden. 2 Blrettenspitzen mit Antidiffusionsventil sowie 1
Absaugspitze mit Anschltssen fur M6-Schlauche sind bereits in den Arm
eingezogen.

Material: PP

Schwenkarm mit Halterung fiir Titrierkopf, linksschwenkend

Der Arm kann durch den Einbau eines Titrierkopfes 6.1458.xxx zu dem
gewunschten Titrationsschwenkarm modifiziert werden.

Material: PP

Schwenkarm mit Halterung fiir Titrierkopf, rechtsschwenkend

Der Arm kann durch den Einbau eines Titrierkopfes 6.1458.xxx zu dem
gewunschten Titrationsschwenkarm modifiziert werden.

Material: PP

Tabelle 3 Konfigurationsdaten fur 6.1462.260

Typ 6.1462.260

6.1462.260
Schwenkrichtung <4
+
Schwenkarm-Offset -8°
Maximaler Schwenkbereich 105°
Schwenkradius 110 mm

Schwenkarm mit Halterung fiir Titrierkopf, linksschwenkend,
extern

Der Arm kann durch den Einbau eines Titrierkopfes 6.1458.xxx zu dem
gewunschten Titrationsschwenkarm modifiziert werden. Der Ausschnitt
erlaubt das Anfahren von externen Positionen neben dem Rack, z. B. einer
externen Spdlstation.

Material; PVC

815 Robotic USB Sample Processor XL
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6.4 Schwenkarme und Uberlaufbiirette

6.4.2 Schwenkarme fiir die Titration mit Bechersensor

Tabelle 4 Konfigurationsdaten der Titrierschwenkarme mit Bechersensor

Typ 6.1462.150 6.1462.160 6.1462.170
6.1462.160 6.1462.170

Schwenkrichtung <4 —p

+/— + -
Schwenkarm-Offset 0° -8° -8°
Maximaler Schwenk- 84° 73° 73°
bereich
Schwenkradius 110 mm 127 mm 127 mm

6.1462.150

6.1462.160
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Schwenkarm mit Titrierkopf und Bechersensor, links- oder rechts-
schwenkend

Fur die Titration in 75 mL Probengefassen und grosser.

Der Arm kann mit zwei Mikro-Elektroden, einem StabrUhrer sowie drei
Spruhdusen bestlckt werden. Zwei Burettenspitzen mit Antidiffusionsven-
til sowie eine Absaugspitze mit Anschlussen fur M6-Schlauche sind bereits
in den Arm eingezogen.

Material: PP
Schwenkarm mit Halterung fiir Titrierkopf und Bechersensor,
linksschwenkend

Der Arm kann durch den Einbau eines Titrierkopfes 6.1458.xxx zu dem
gewunschten Titrationsschwenkarm modifiziert werden.

Material: PP

815 Robotic USB Sample Processor XL



6.1462.170

6 Anhang

Schwenkarm mit Halterung fiir Titrierkopf und Bechersensor,
rechtsschwenkend

Der Arm kann durch den Einbau eines Titrierkopfes 6.1458.xxx zu dem
gewunschten Titrationsschwenkarm modifiziert werden.

Material: PP

6.4.3 Schwenkarme zur Probenvorbereitung

Tabelle 5 Konfigurationsdaten der Schwenkarme zur Probenvorbereitung

Typ 6.1462.030 6.1462.040 6.1462.090 6.1462.240

>

e’ \ ) )
® =3 =3

6.1462.030 6.1462.040 6.1462.090 6.1462.240
Schwenkrichtung <4 —p —p —p

+ —_ p— -
Schwenkarm-Offset 8° 8° 8° -8.6°
Maximaler Schwenk-  117° 117° 117° 122°
bereich
Schwenkradius 112 mm 112 mm 112 mm 149.8 mm

6.1462.030

6.1462.040

6.1462.090

6.1462.240

Schwenkarm mit Transferkopf, linksschwenkend

Schwenkarm fUr vollautomatisiertes Pipettieren oder Verdinnungen von
flussigen Proben mit Sample Processor-Systemen.

Material: PP

Schwenkarm mit Transferkopf, rechtsschwenkend

Schwenkarm fur vollautomatisiertes Pipettieren oder Verdlinnungen von
flussigen Proben mit Sample Processor-Systemen.

Material: PP

Schwenkarm mit Luer-Lock-Adapter, rechtsschwenkend

FUr den Anschluss von Hohlnadeln mit Luer-Lock-Anschluss. Geeignet fur
Probentransfer aus verschlossenen Vials mit Septumverschluss.

Material: PP

Schwenkarm mit Transferkopf, gekriimmt, rechtsschwenkend
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6.4 Schwenkarme und Uberlaufbiirette

Der Transferkopf kann, mit dem Adapter 6.1808.220 besttckt, dazu ver-
wendet werden, auf mehrreihigen Racks verschiedene Werkzeuge mit
Luer-Anschluss aufzunehmen.

Material: PP

6.4.4 Schwenkarme fiir spezielle Anwendungen

Tabelle 6  Konfigurationsdaten der Spezial-Schwenkarme

Typ 6.1462.250 6.1462.080
é?%
6.1462.080

Schwenkrichtung <4 <4

+ +
Schwenkarm-Offset 0° 8°
Maximaler Schwenkbereich 115.5° 117°
Schwenkradius 110 mm 112 mm

6.1462.250

6.1462.080

Schwenkarm als Halter fiir Polytron PT 1300 D, linksschwenkend

Der Schwenkarm erméglicht den Einsatz des Polytron PT 1300 D zur Pro-
benvorbereitung auf mehrreihigen Probenracks. Er enthalt eine eingezo-
gene Burettenspitze fir die Zugabe von Losemitteln und drei Sprihdisen
zur Reinigung.

Material: PP

Schwenkarm Dis-Cover, linksschwenkend
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6 Anhang

Schwenkarm zum Be- und Entdeckeln von Probengefassen (75 mL und
250 mL, Deckel 6.2037.050 und 6.2037.060) auf dem Probenrack eines
Robotic Sample Processors.

Material: PP

6.4.5 Uberlaufbiirette

Tabelle 7 Konfigurationsdaten der Uberlaufbiirette

Typ 6.9958.007

Schwenkrichtung

Schwenkarm-Offset —-8°

Maximaler Schwenkbereich 103°

Schwenkradius 115 mm
6.9958.007 Uberlaufbiirette

Uberlaufburette fir schnelles und automatisches Abmessen von 100 mL
Probe sowie den Probentransfer in ein externes Titriergefass.
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7.1 Lift und Drehteller

7 Technische Daten

71 Lift und Drehteller

Liftweg
Max. Liftbelastung

Hubgeschwindig-
keit

Geschwindigkeit
Drehteller

235 mm
ca. 30N /3 kg

einstellbar, 5...25 mm/s

einstellbar, 3...20 Winkelgrade/s

7.2 Membranpumpe(n) mit Ventil

Forderleistung > 450 mL/min
Druckhdhe 2 m
7.3 Schnittstellen und Anschliisse
Controller- USB-Upstream-Port (9-polige Mini-DIN-Buchse) fur den Anschluss eines
Anschluss Computers zur Steuerung des Gerats.
MSB-Anschlusse Drei 9-polige Mini-DIN-Buchsen fur den Anschluss von Dosierern
MSB1...MSB3 (Dosino/Dosimat), Ruhrern, etc.
USB-Anschliisse Zwei USB-Downstream-Ports (Typ A-Buchsen), je 500 mA, fir den
1/2 Anschluss von Metrohm-Geraten oder USB-Peripheriegeraten anderer
Hersteller.
Rihreranschluss DIN-Buchse
Rihrgeschwin- Stabruhrer 722/802: 180...3000 U/min
digkeit Magnetrthrer 741: 180...2600 U/min
einstellbar in je 15 Stufen in beide Drehrichtungen
Pumpenanschlisse Zwei Buchsen mit M8-Gewinde fur 772 Pump Unit, 823 Membrane
Pump Unit oder 843 Pump Station
U=16+1V,I=<0.8A
Swing Head- 9-polige Mini-DIN-Buchse
Anschluss
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7.4 Netzanschluss

Spannung 100...240 VAC = 10 %
Frequenz 50...60 Hz+3 %
Leistungsauf- 115 W

nahme

Sicherung 2.0 ATH

7.5 Umgebungsbedingungen

Nomineller Funk- +5...445 °C
tionsbereich bei maximal 80 % Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend
Lagerung +5...+445 °C
bei maximal 80 % Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend
Einsatzhohe / max. 2'000 m.U.M. / min. 800 mbar
Druckbereich
Uberspannungska- |
tegorie
Verschmutzungs- 2
grad
7.6 Referenzbedingungen
Umgebungstem- 25 °C(x3°Q)
peratur
Relative Luftfeuch- <60 %
tigkeit
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7.7 Dimensionen

7.7 Dimensionen

Breite 0.28 m

Hohe 0.73m

Tiefe 0.53m

Gewicht (ohne 1.815.0010: 14.52 kg

Zubehor) 1.815.0020: 15.42 kg
1.815.0030: 13.82 kg
1.815.0110: 18.87 kg
1.815.0120: 19.93 kg
1.815.0130: 16.82 kg

Material

Gehduse Metallgehaduse, oberflachenbehandelt
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8 Zubehdr anzeigen

8 Zubehor anzeigen

Aktuelle Informationen zum Lieferumfang und zum optionalen Zubehor
sind auf der Metrohm-Website einsehbar.

1 Produkt auf Website suchen
= https://www.metrohm.com aufrufen.

= Auf O\ klicken.
= Im Suchfeld die ArtikelInummer des Produkts (z. B. 2.1001.0010)
eingeben und [Enter] dricken.

Das Suchergebnis wird angezeigt.

2 Produktinformationen anzeigen

= Um die zum Suchbegriff passenden Produkte anzuzeigen, auf
Produkt-Modelle klicken.
» Auf das gewunschte Produkt klicken.

Detailinformationen zum Produkt werden angezeigt.

3 Zubehor anzeigen und Zubehorliste herunterladen

= Um das Zubehor anzuzeigen, nach unten scrollen zu Zubehor
und mehr.
— Der Lieferumfang wird angezeigt.
— Flr das optionale Zubehor auf [Optionale Teile] klicken.
= Um die Zubehorliste herunterzuladen, unter Zubehor und mehr
auf [Download Zubehor PDF] klicken.

H HINWEIS

Metrohm empfiehlt, die Zubehdrliste als Referenz aufzubewahren.
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