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1 Introduccion

1 Introduccion

11 855 Robotic Titrosampler en el sistema Titrando

855 Robotic Titrosampler es una parte del sistema Titrando modular. El
aparato se maneja o bien a través de un Touch Control con una pantalla
tactil (titulador "Stand-alone") o a través de un ordenador con el software
correspondiente.

Un sistema Titrando puede incluir varios aparatos de distintos tipos. En la
figura siguiente, se ofrece un esquema general de los aparatos periféricos
gue pueden conectarse al 855 Robotic Titrosampler.

pH Module
Conductivity Module

Titrando

Printer
Bluetooth US
Adapter

= ————
PC Keyboard -l
USB Sample Processor
f\? / ‘ Robotic Titrosampler

)
ot
L

Barcode
Reader

Ty

USB Hub

DN

Controller

Relay Box

MSB/

Remote Box

UsB

0

Balance Dosimat

Figura 1 El sistema Titrando

El manejo con el 900 Touch Control permite gestionar hasta tres aparatos
de control (Titrando, Dosing Interface, USB Sample Processor, etc.) a través
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1.2 Descripcion del aparato

de una conexion USB. Con el software tiamo el sistema es ampliable a
voluntad con otros aparatos de control.

Las actualizaciones del software del aparato se describen en el manual del
Touch Control o en la ayuda de tiamo, respectivamente.

1.2 Descripcion del aparato

855 Robotic Titrosampler es un instrumento de analisis combinado que
une la funcionalidad de un titulador y de un cambiador de muestras. Se
anade de forma sencilla como componente del sistema y aparato de con-
trol en un sistema Titrando de Metrohm.

855 Robotic Titrosampler es un aparato multifuncional y versatil. Se conci-
bié exclusivamente para su uso en operaciones, siempre que se manten-
gan las condiciones ambientales (véase capitulo 7.7, pdgina 62), y en el
laboratorio y ofrece una amplia gama de aplicaciones.

Mediante la incorporacion de interfaces USB de alto rendimiento, se
anade de forma sencilla a los sistemas Titrando de Metrohm. De esta
forma, las amplias posibilidades de comunicacion del sistema Titrando
(Remote Box, conexion LIMS, etc.) pueden utilizarse en su totalidad. Estas
capacidades hacen que 855 Robotic Titrosampler pueda emplearse en
toda clase de tareas de automatizacion en un laboratorio moderno, espe-
cialmente en un sistema de datos de laboratorio de elevada integracion.

La interfaz de usuario de Touch Control o del software tiamo garantizan
un manejo y programacion comodos de 855 Robotic Titrosampler. De este
modo, el amplio volumen de drdenes y las multiples opciones de configu-
racion pueden utilizarse de forma confortable y eficiente. Ademas, la inte-
gracion en el sistema Titrando asegura la total conformidad de todo el sis-
tema de automatizacion con las directivas de la Food and Drug Adminis-
tration (FDA por sus siglas en inglés), en especial la Directiva 21 CFR parte
11, registros y firmas electronicas.

Existen gradillas de muestras estandar intercambiables para muchos tama-
fios de recipiente. Asimismo, se pueden definir posiciones de vaso especia-
les para vasos de lavado o acondicionamiento para cada gradilla, por
ejemplo.

La incorporacion de 786 Swing Head permite trabajar con una gran varie-
dad de muestras en una Unica serie de muestras. Los brazos giratorios
para 786 Swing Head permiten alcanzar cualquier punto de una gradilla
de muestras que se desee. De este modo se pueden elegir practicamente
con total libertad la cantidad (max. 999 posiciones de gradilla) y la distri-
bucion de las muestras.

Asimismo, se pueden elaborar bajo pedido gradillas especiales segun las
necesidades individuales del cliente.

855 Robotic Titrosampler



1 Introduccion

1.2.1 Versiones

855 Robotic Titrosampler

855 Robotic Titrosampler esta disponible en las variantes que se detallan a
continuacion con distintos componentes.

2.855.0010
\ersion con 1 torre

= 1 bomba de membranay 1 valvula
1 conector para una bomba externa
= 1 conector de agitador (agitador de torre)
= 1786 Swing Head
» 1 interfaz de medida
» 3 conectores MSB para dosificador, Remote Box o
agitador @;
= 2 conectores USB
» 1 conector "Controller" para Touch Control u ordena-
dor

2.855.0020
\ersion con 1 torre

» 2 bombas de diafragmay 2 valvulas

» 1 conector de agitador (agitador de torre)

= 1786 Swing Head

1 interfaz de medida

3 conectores MSB para dosificador, Remote Box o
agitador

2 conectores USB

1 conector "Controller" para Touch Control u ordena-
dor

2.855.0030
Version con 1 torre

= 1 bomba de membranay 1 valvula

1 conector para una bomba externa

1 conector de agitador (agitador de torre)
= 1 conector para Swing Head

1 interfaz de medida

3 conectores MSB para dosificador, Remote Box o

agitador i%
2 conectores USB

1 conector "Controller" para Touch Control u ordena-

dor




1.2 Descripcion del aparato

2.855.0040

Version con 1 torre

2 bombas de diafragma y 2 valvulas

1 conector de agitador (agitador de torre)

1 conector para Swing Head

1 interfaz de medida

3 conectores MSB para dosificador, Remote Box o
agitador

2 conectores USB

1 conector "Controller" para Touch Control u ordena-
dor

1.2.2 Componentes del aparato

El 855 Robotic Titrosampler tiene los componentes siguientes:

Plato giratorio
Para gradillas de muestras con un diametro de hasta 48 cm.
Una torre con elevador
Las versiones 2.855.0010 y 2.855.0020 con 786 Swing Head montada.
Las versiones 2.855.0030 y 2.855.0040 se pueden reequipar con una
Swing Head. Se puede montar el brazo giratorio que se elija.
Una o dos bomba de membrana por torre
En lugar de una bomba incorporada esta disponible, en funcion de la
version de aparato, un conector de bomba.
Un conector de agitador por torre
Para conectar un agitador de varilla (802 Stirrer) o un agitador magné-
tico (741 Stirrer).
Conectores de sensores
Un conector para:
— Electrodos potenciométricos (pH, ISE, metal)
— Electrodos de referencia
— Electrodos polarizables
— Sensores de temperatura (Pt1000 o NTC)
Dos conectores USB
Para conectar una impresora, un lector de codigo de barras u otros
aparatos de control (Titrando, Dosing Interface, etc.).
Tres conectores MSB (Metrohm Serial Bus)
Para conectar dosificadores (Dosimat con unidad intercambiable o
Dosino con unidad de dosificacion), agitadores o Remote Boxes.

855 Robotic Titrosampler



1.2.3 Uso adecuado

El 855 Robotic Titrosampler(véase capitulo 7.7, pdgina 62) esta conce-
bido para el uso como un sistema de automatizacion en laboratorios anali-
ticos o en operaciones que cumplan las condiciones ambientales prescri-
tas. La version estandar no es adecuada para su uso en el ambito bioqui-
mico, bioldgico o médico.

1 Introduccion

Este aparato es adecuado para procesar productos quimicos y muestras
combustibles. Por ello, para poder utilizar el 855 Robotic Titrosampler es
necesario que el usuario tenga conocimientos basicos y experiencia con el
manejo de sustancias toxicas y corrosivas. Ademas, se requieren conoci-
mientos sobre la aplicacion de las medidas de prevencion de incendios
prescritas en los laboratorios.

1.3 Acerca de la documentacion

ATENCION

Lea la presente documentacion atentamente antes de poner el aparato
en operacion. Esta documentacién contiene informacion y advertencias
que el usuario debe respetar a fin de garantizar la sequridad durante la
operacion del aparato.

1.3.1 Convenciones graficas

855 Robotic Titrosampler

En la presente documentacion se utilizan los siguientes simbolos y forma-
tos:

(5-12) Referencia cruzada a la leyenda de una figura
El primer numero se refiere al nimero de la figura y
el segundo, al elemento del aparato representado en
la figura.

1 Paso de instruccion
Ejecute los pasos de forma consecutiva.

Método Texto del dialogo, Parametro en el programa

Archivo » Nu  Menu o elemento de menu

evo

[Siguiente] Boton o tecla

A

ADVERTENCIA

Este simbolo advierte de un posible peligro de
muerte o de sufrir lesiones.




1.4 Indicaciones de seguridad

ADVERTENCIA

Este simbolo advierte del riesgo de sufrir una des-
carga eléctrica.

ADVERTENCIA

Este simbolo advierte del peligro por calor o piezas
calientes.

ADVERTENCIA

Este simbolo advierte de un posible peligro biolégico.

ADVERTENCIA

Advertencia de radiacion optica

ATENCION

Este simbolo advierte de un posible deterioro de los
aparatos o de sus componentes.

NOTA

= ®p Pk P P

Este simbolo indica informacion y consejos adiciona-

les.
14 Indicaciones de seguridad
1.4.1 Indicaciones generales de seguridad

.ﬁ ADVERTENCIA

Utilice este aparato observando siempre las indicaciones de la presente
documentacion.

Este aparato ha salida de fabrica en perfecto estado técnico de seguridad.
Para mantener este estado y para una operacion segura del aparato,
deben observarse escrupulosamente las siguientes indicaciones de seguri-
dad.

1.4.2 Seguridad eléctrica

Queda garantizada la sequridad eléctrica para el manejo del aparato en el
marco de la norma internacional IEC 61010.

Aﬁ ADVERTENCIA

Solo se permite realizar trabajos de reparacion en los componentes
electronicos al personal cualificado de Metrohm.

855 Robotic Titrosampler



1 Introduccion

/ﬁ\ ADVERTENCIA

No abra nunca la carcasa del aparato, ya que podria dafarlo. También
existe el peligro de sufrir lesiones de consideracion si se tocan compo-
nentes bajo tension eléctrica.

En el interior de la carcasa no hay piezas en las que el usuario deba rea-
lizar ninglin mantenimiento ni que deban sustituirse.

Tension de red

/\f ADVERTENCIA

Una tension de red incorrecta puede danar el aparato.

Utilice el aparato Unicamente con la tension de red especificada (véase
la parte posterior del aparato).

Proteccion contra cargas estaticas

/\f ADVERTENCIA

Los componentes electronicos son sensibles a la carga estatica y pue-
den resultar dafados por las descargas.

Desenchufe siempre el cable de alimentacion de la toma de conexion a
la red antes de conectar o desconectar dispositivos eléctricos en la parte
posterior del aparato.

143 Conexiones de tubos y capilares

855 Robotic Titrosampler

@ ATENCION

Las fugas en las conexiones de los tubos y capilares son un riesgo para
la seguridad. Apriete bien todas las conexiones a mano. Evitar emplear
violencia excesiva con conexiones de tubos. Extremos de tubos dafiados
provocan fugas. Al aflojar conexiones, herramientas adecuadas se pue-
den utilizar.

Revisar con regularidad la estanqueidad de las conexiones. Si el aparato
se utiliza preponderante en operacion sin vigilancia, comprobaciones
semanales son indispensables.



1.4 Indicaciones de seguridad

1.4.4 Proteccion de las personas

ﬁ ADVERTENCIA

Péngase unas gafas de proteccion y ropa de trabajo adecuada para tra-
bajar en el laboratorio mientras maneje el 855 Robotic Titrosampler.
También es recomendable llevar guantes en caso de que se utilicen
liguidos corrosivos o por si se rompen recipientes de vidrio.

Aﬁ ADVERTENCIA

Antes de utilizar el aparato por primera vez es imprescindible montar la
cubierta de seguridad que se incluye en el suministro. No se permite
retirar las cubiertas de seguridad ya montadas.

El 855 Robotic Titrosampler no se debe utilizar sin la cubierta de seguri-
dad.

/\c ADVERTENCIA

Durante el funcionamiento no se debe manipular la zona de trabajo del
aparato.

Existe un peligro considerable de sufrir lesiones para el usuario.

Aﬁ ADVERTENCIA

En caso de que se bloquee un accionamiento, se debe desconectar el
cable de red inmediatamente. No intente sacar recipientes de muestras
u otras piezas que se hayan quedado atascadas si el aparato esta
conectado. Solamente se puede desbloquear el aparato si éste esta des-
conectado de la red; de otro modo hay un peligro considerable de
sufrir lesiones.

.ﬁ ADVERTENCIA

La version estandar del 855 Robotic Titrosampler no es adecuada para
el uso en el ambito bioquimico, biolégico o médico.

Es necesario adoptar las medidas de proteccion apropiadas en caso de
gue se procesen muestras o reactivos potencialmente infecciosos.

855 Robotic Titrosampler



1 Introduccion

145 Disolventes y productos quimicos combustibles

ﬁ ADVERTENCIA

Al trabajar con disolventes y productos quimicos combustibles se deben
observar las medidas de seguridad correspondientes.

= Instale el aparato en un lugar bien ventilado (p. e]., vitrina de labora-
torio).

» Mantenga alejadas del lugar de trabajo todas las fuentes de ignicion.

= Elimine de inmediato los liquidos y materias solidas derramados.

= Siga las indicaciones de seguridad del fabricante de los productos
quimicos.

1.4.6 Reciclaje y eliminacion

Este producto pertenece a la Directiva 2012/19/CE del Parlamento Euro-
peo y del Consejo, Directiva RAEE sobre residuos de aparatos eléctricos y
electrénicos.

La correcta eliminacion de su aparato usado ayuda a evitar los efectos
negativos sobre el medio ambiente y la salud.

Podra obtener mas informacién sobre la eliminacion de sus aparatos a tra-
vés de las autoridades locales, de un servicio de recogida o del comercio
distribuidor.

855 Robotic Titrosampler
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2.1 Parte anterior y parte posterior

2 Vision conjunta del aparato

2.1

Parte anterior y parte posterior

Figura 2 Parte anterior de 855 Robotic Titrosampler

1

Cubierta de seguridad (6.2751.100)
Para otros modelos, vea el capitulo Acceso-
rios.

Plato giratorio
Con clavijas guia.

Cadena para guia automatica
Para cables y tubos.

786 Swing Head (2.786.0020)
Accionamiento para brazo giratorio.

Sensor vaso

2

Gradilla de muestras (6.2041.800)
Para otros modelos, vea el capitulo Acceso-
rios.

Riel de sujecion
Para agitadores magnéticos (741 Stirrer).

Elevador
Con soporte para cabezal de titulacion.

Brazo giratorio (6.1462.050)
Con puntas de aspiracion y dosificacion.

855 Robotic Titrosampler



2 Visién conjunta del aparato

Figura 3 Parte posterior de 855 Robotic Titrosampler

1 Distribuidor
Para equipo de lavado.

3 Conector de bomba
Bomba 2. Para bombas externas (p. €j., 772
Pump Unit u 823 Pump Unit).

5 Conector para "Swing Head"
Toma Mini-DIN (de 9 polos).

7 Panel posterior con conectores

9 Simbolos de advertencia
Véase el capitulo /ndicaciones de sequridad.

855 Robotic Titrosampler

2

Bomba de membrana
Bomba 1.

Valvula de bomba

Conector de agitador
Toma DIN. Para agitador de varilla (802 Sti-
rrer) o agitador magnético (741 Stirrer).

Interfaz de medida
Con varias entradas de medida.

11
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2.2 Panel posterior

2.2

Panel posterior

1 2 3 4 5
4 N
M$B 1 g O\ T T TOp =730 ‘wr(gl,oooo
-1 i @ Ce g I —] 0000
: o) 0 000
= \ o) 0000 D
= ® &) 0 6000000 Q0000
USB 1 Contr. MSB 2 MSB 3 OOOOOOOO ooooo =
| 1

Figura 4  Regleta de clavijas

1 Conector USB (USB 1 y USB 2)

3 Conector MSB (MSB 1 a MSB 3)

Para agitador, dosificador, Remote Box.

5 Placa de caracteristicas
Contiene datos sobre la tension de red y el

numero de serie..

2.3

Conectores de sensores

2

4

Conector (controlador)

Para conexion al ordenador o Touch Control.

Toma de conexion a la red

Los conectores para electrodos y para sensores de temperatura se encuen-
tran en la parte posterior de la torre.

855 Robotic Titrosampler




2 Visién conjunta del aparato

Figura5  Conectores de sensores

1 Conector de electrodos (Ref.) 2 Conector de electrodos (Ind.)
Para conectar electrodos de referencia, p. Para conectar electrodos pH, electrodos de
ej., electrodos de referencia Ag/AgCl. metal y electrodos ion-selectivos con un
Enchufe hembra B, 4 mm. electrodo de referencia integrado o sepa-

rado. Enchufe hembra F.

3  Conector del sensor de temperatura 4 Conector de electrodos (Pol.)
(Temp.) Para conectar electrodos polarizables, p. €j.,
Para conectar sensores de temperatura electrodos de platino doble. Enchufe hem-
(Pt1000 o NTC). Dos enchufes hembra B, bra F.
2 mm.
2.4 Gradillas de muestras

855 Robotic Titrosampler

Una gradilla de muestras es un plato giratorio en el que se pueden colocar
recipientes de muestras. Hay gradillas de muestras de distintas clases dis-
ponibles para diversas cantidades y clases de recipientes de muestras.

855 Robotic Titrosampler es compatible con gradillas de muestras con un
diametro maximo de 48 cm.

Figura 6  Gradilla de muestras (6.2041.840)

Se pueden suministrar otras gradillas de muestras definidas por el usuario;
asimismo, se pueden cargar y configurar los datos de gradilla requeridos
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2.4 Gradillas de muestras

en el programa de control. Las gradillas se pueden disponer en la posicion
que se desee.

Codigos magnéticos
Cada gradilla de muestras se puede identificar de forma univoca mediante

un codigo magnético. De este modo el Sample Processor puede identificar
automaticamente la gradilla montada.

Cuando se cambia una gradilla de muestras, primero se debe mover a la
posicion de partida mediante la funcion [Reiniciar gradilla] (véase "Con-
trol manual" en el programa de control).

De este modo es posible identificar la gradilla de forma univoca y posicio-
nar los vasos correctamente. Cada clase de gradilla tiene asignada una
tabla de posiciones en la que se define cada posicion de gradilla.

855 Robotic Titrosampler



3 Instalacion

3 Instalacion

3.1 Instalacion del aparato

3.1.1 Embalaje

El aparato se suministra en un embalaje especial de excelentes propieda-
des de proteccion junto con los accesorios, que estan embalados por
separado. Conserve estos embalajes, ya que solo con ellos es posible un
transporte seguro del aparato.

3.1.2 Comprobacion

Compruebe inmediatamente después de la recepcion el contenido del
paquete con el albaran de entrega para verificar que el envio esté com-
pleto y no haya sufrido dafos.

3.1.3 Lugar de instalacion
El aparato ha sido desarrollado para el uso en espacios interiores y no se
debe utilizar en entornos potencialmente explosivos.

Ubique el aparato en un lugar del laboratorio favorable para el manejo y
sin vibraciones, protegido de atmdsferas corrosivas y de la contaminacion
por productos quimicos.

Se recomienda proteger el aparato de los cambios excesivos de tempera-
tura y de la irradiacion solar directa.

855 Robotic Titrosampler
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3.2 Preparar el Sample Processor

3.2

3.2.1

Accesorios

Preparar el Sample Processor

Conexion del aparato a la red

.ﬁ ADVERTENCIA

Descarga eléctrica a causa de tension eléctrica

Peligro de sufrir lesiones al tocar componentes que se hallan bajo ten-
sion eléctrica o a causa de la humedad en piezas conductivas.

= Nunca abra la carcasa del aparato mientras el cable de alimentacion
esté conectado.

= Proteja las piezas conductivas (p. ej. fuente de alimentacion, cable
de alimentacion, tomas de conexién) contra la humedad.

= Sisospecha que ha penetrado humedad en el aparato, desconecte el
aparato del suministro eléctrico.

= Los trabajos de mantenimiento y reparacion en componentes eléctri-
cos y electronicos solo debe realizarlos personal cualificado para ello
por Metrohm.

Conectar el cable de alimentacion

Cable de alimentacion con las siguientes especificaciones:

= Longitud: max. 2 m
= NuUmero de conductores: 3, con toma de tierra
» Enchufe CEI 60320 del tipo C13
= Area de seccion del conductor: min. 3 x 1,0 mm?2/ 18 AWG
= Cable de red:
— Segun la demanda del cliente (6.2122.XX0)
- Min. 10 A

E NOTA

No utilice cables de alimentacion no permitidos.

1 Enchufe del cable de alimentacion

=« Enchufe el cable de alimentacién a la toma de conexion a la red
del aparato.
« Conecte el cable de alimentacion a la red.

855 Robotic Titrosampler



3 Instalacion

3.3 Conectar el ordenador

855 Robotic Titrosampler

El 855 Robotic Titrosampler necesita una conexion USB con un ordenador
para poder controlarlo mediante un software para PC. Con un cable de
controlador 6.2151.000 el aparato se puede conectar directamente al
enchufe hembra USB de un ordenador, a un concentrador USB conectado
0 a otro aparato de control de Metrohm.

Para la instalacion del software de controlador y del programa de control
en su PC necesita derechos de administrador.

Conexion de los cables e instalacion del controlador

Para que el software para PC detecte el 855 Robotic Titrosampler es nece-
sario realizar la instalacion del controlador. Para ello, debe seguirse un pro-
cedimiento preestablecido. Es preciso seguir os pasos siguientes:

1 Instalar el software

» Introduzca el CD de instalacion del software para PC y siga las ins-
trucciones del programa de instalacion.
= Finalice el programa si lo ha iniciado tras la instalacion.

2 Establecer las conexiones de cables

» Conecte todos los aparatos periféricos al aparato, véase el capi-
tulo 3.13, pdgina 34.

= Conecte el aparato a la red si no lo ha hecho aun (véase capitulo
3.2.1, pdgina 16).

= Conecte el aparato a su ordenador mediante un conector USB
(modelo A) (véase el manual del ordenador). Utilice para ello el
cable 6.2151.000.

Figura 7 Conectar el ordenador

Se detectara el aparato. Segun la version del sistema operativo Win-
dows, se efectuara la instalacion de un controlador distintamente. Se
instalara el software de controlador necesario de forma automatica o
se iniciara un asistente de instalacién.

3 Siga las instrucciones del asistente de instalacion.
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3.4 Conectar la Swing Head

Si surgen problemas durante la instalacion, consulte al responsable de Tl
de su empresa.

E NOTA

El enchufe en el lado del aparato del cable de controlador 6.2151.000
cuenta con una proteccion contra la extraccion accidental del cable. Si
se retira el enchufe macho, se debe retirar primero el manguito externo
del enchufe marcado con flechas.

Registrar y configurar el aparato en el software para PC

El aparato se debe registrar en la configuracion del software para PC.
Luego se puede configurar segun las necesidades. Proceda de la siguiente
forma:

1 Configurar el aparato

= Inicie el software para PC.
El aparato se detectara automaticamente. Aparecera el dialogo
para configurar el aparato.

» Defina los ajustes de configuracion del aparato y sus conectores.

Consulte la documentacion del software para PC correspondiente
para obtener mas informacion sobre la configuracion del aparato.

3.4 Conectar la Swing Head

Antes de la puesta en marcha de las versiones 2.855.0010 y 2.855.0020
debe comprobarse que Swing Head esté conectada. Compruebe el cable
de conexion.

La toma de conexion (Mini-DIN) para el accionamiento del Swing Head se

encuentra en la parte posterior de la torre encima del conector de agita-
dor.

855 Robotic Titrosampler



3 Instalacion

o
Swing /72
Head

o

ol

Figura 8  Conectar la Swing Head

Si no se ha conectado la Swing Head, conéctela del modo siguiente:

1 Insercion del cable

= Introduzca el cable de conexion de Swing Head a través de la
cadena para guia automatica de la torre (véase capitulo 3.9,
pdgina 28).

= Enchufe el enchufe Mini-DIN en el enchufe hembra "Swing
Head".

Configuracion de torre

A la hora de configurar la torre, observe que se establezca la distancia
axial correcta. La distancia axial depende de si el 855 Robotic Titrosampler
se maneja con o sin Swing Head. La distancia axial correcta se indica en la
siguiente tabla.

Tabla 1 Distancia axial

Operacion Distancia axial
con Swing Head 196 mm
sin Swing Head 166 mm

3.5 Configurar el brazo giratorio

855 Robotic Titrosampler

Para permitir el maximo de aplicaciones diferentes hay disponibles brazos
giratorios de distintos disefios. Estos se diferencian entre si por sus masas
geomeétricas como, p. €j., el radio de giro o la gama de giro maxima per-
mitida. Los datos de configuracion se deben introducir en el Sample Pro-
cessor 0 en el programa de control antes del montaje del brazo gira-
torio. Los datos necesarios estan grabados en la parte inferior del brazo

giratorio. En la figura inferior se muestran ejemplos de los brazos girato-

rios mas habituales.
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3.5 Configurar el brazo giratorio

Figura 9  Modelos estdndar de brazos giratorios

1

Brazo giratorio de transferencia
(6.1462.030)

Para la transferencia de muestras, giro a la
izquierda.

Brazo giratorio de titulacion
(6.1462.050)

Con cabezal de titulacion, giro a la izquierda/
derecha *).

Brazo giratorio macro (6.1462.070)
Con soporte para un cabezal de titulacion
6.1458. XXX, giro a la derecha.

Brazo giratorio de transferencia
(6.1462.040)

Para la transferencia de muestras, giro a la
derecha.

Brazo giratorio macro (6.1462.060)
Con soporte para un cabezal de titulacion
6.1458.XXX, giro a la izquierda.

*) se puede montar de dos maneras

NOTA

i

En el capitulo Brazos giratorios y bureta de derrame, pdgina 52ss
encontrara un listado detallado de los brazos giratorios disponibles con
los datos de configuracion necesarios.

En la siguiente figura se muestran los datos de configuracion mas impor-
tantes que se deben definir en el programa de control para poder utilizar
correctamente el brazo giratorio (en este caso, de giro a la izquierda).

855 Robotic Titrosampler



3 Instalacion

Figura 10 Configuracion de los brazos giratorios

Eje de giro
Recorre el centro del accionamiento de
Swing Head.

Eje de origen

Va desde el eje de giro hasta el centro de la
gradilla de muestras y marca la posicion ini-
cial del brazo giratorio.

Gama de giro maxima

Representa la gama de giro que el brazo
giratorio puede recorrer. El recorrido va
desde el eje de origen hasta la posicion de
brazo giratorio maxima.

Direccion de giro

2

Radio de giro

Se determina a partir de la longitud del
brazo giratorio. El radio va desde el eje de
rotacion hasta el centro de la punta del
brazo giratorio.

Compensacion del brazo giratorio
Determina la posicion 0° del brazo giratorio.

La seleccion de brazos giratorios incluye modelos que giran a la izquierda
(direccion de giro +) o a la derecha (direccion de giro -). El giro a la

855 Robotic Titrosampler
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3.6 Montar el brazo giratorio

izquierda significa bascular hacia la izquierda y hacia afuera desde la posi-
cion inicial (apuntando hacia el centro de la gradilla).

En un Sample Processor con dos torres se debe montar un brazo giratorio
que gire a la derecha en la torre 1y uno que gire a la izquierda en la torre
2. Sino se colocan correctamente, los dos brazos giratorios podrian
tocarse y dafar los accionamientos.

3.6 Montar el brazo giratorio

Los brazos giratorios se pueden montar de manera que giren a la izquierda
0 a la derecha, en funcion del modelo. Durante el montaje se debe tener
en cuenta la posicion del tornillo de tope del brazo giratorio. Al montar el
brazo giratorio, el tornillo de tope debe apuntar hacia la torre del Sample
Processor. La siguiente figura muestra a la izquierda la posicion del tornillo
de tope en un brazo que gira hacia la derecha (posicién 1) y, a la dere-
cha, en un brazo que gira hacia la izquierda (posicion 2).

=
~ t—

Figura 11 Tornillo de tope en el brazo giratorio

=

En el caso de brazos giratorios que se pueden montar de dos formas (p.
ej., 6.1462.050), el tornillo de tope se puede colocar de acuerdo con la
direccion de montaje necesaria (véase arriba).

H NOTA

Antes de montar un brazo giratorio se deben configurar los datos de
configuracion en el programa de control (véase capitulo 3.5, pdgina
19).

Montar el brazo giratorio

En este apartado se describe el montaje de un brazo giratorio en la Swing
Head tomando como ejemplo un brazo giratorio de titulacion 6.1462.070
y un cabezal de titulacion 6.1458.040. Inicialice el Sample Processor antes
de proceder al montaje.

Tras la inicializacion del Sample Processor, la polea motriz de la Swing
Head esta posicionada como si el brazo giratorio estuviera situado en la
posicion exterior.

855 Robotic Titrosampler
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Figura 12 Montar el brazo giratorio

Monte el brazo giratorio del modo siguiente:

1 Coloque el cabezal de titulacion 6.1458.040 en la abertura del
brazo giratorio. La marca del borde debe situarse cerca de la Swing
Head. Atornille el cabezal de titulacion con los tornillos suministra-
dos.

2 Sujete el brazo giratorio de manera que la abertura apunte hacia la
derecha. Al mismo tiempo, girelo lo maximo posible hacia fuera,
es decir, hacia la torre (véase arriba). Ponga el brazo giratorio por
abajo a través de las levas de guia de la polea motriz de la Swing
Head.

n NOTA

Procure no girar excesivamente la polea motriz y, con ello, ejercer
presion sobre el accionamiento.

3 Atornille bien el brazo giratorio a la Swing Head con los tornillos y las
arandelas suministrados.
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3.7 Brazos giratorios con sensor de vasos

3.7

1

3

Brazos giratorios con sensor de vasos
Por motivos de seguridad, se puede detectar la presencia de un vaso en la
gradilla de muestras de un Sample Processor. Por ello, algunos modelos de
brazo giratorio estan equipados con un sensor de vasos.
U
1 7
2
3
6.1462.150
Figura 13 Conectar el sensor de vasos (ejemplo 6.1462.150)
Enchufe del cable de conexion 2 Toma de conexion al 786 Swing Head
Sensor de vasos

Sensor de contacto segun el principio Piezo

Un brazo giratorio con sensor de vasos se monta tal y como se ha descrito
en la pdgina 22. El cable del sensor se debe conectar con el aparato apa-
gado.

El sensor de vasos se detecta automaticamente cuando se pone en mar-
cha el aparato.

Funcionamiento del sensor de vasos

Si se activa el sensor de vasos del brazo giratorio, el elevador del Sample
Processor se desplaza automaticamente a su posicion de trabajo tras reci-
bir la instruccion de movimiento "MOVE". La presencia del recipiente de
muestras se comprueba colocando el brazo giratorio sobre él.

En este caso, no es necesaria una instruccion separada de elevador "LIFT".

855 Robotic Titrosampler



3 Instalacion

ﬂ NOTA

La posicion de trabajo del elevador se debe configurar de manera que
el brazo giratorio descanse sobre el recipiente de muestras. El brazo
giratorio se debe curvar muy ligeramente para que el sensor Piezo emita
una senal.

3.8 Instalar el equipo de lavado y aspiracion

Para lavar electrodos y puntas de dosificacion, y para aspirar soluciones de
muestra después de una titulacion, se precisan distintos tubos. Monte pri-
mero los tubos del distribuidor.

Montar los tubos de lavado y aspiracion

Instale los tubos de la siguiente forma:

6.1805.510
6.1805.060

6.1808.170

6.1812.000

Figura 14 Montar los tubos de lavado y aspiracion

1 Montar los tubos de lavado

» Fije los tres tubos FEP 6.1805.060 (60 cm) a mano en los orifi-
cios M6 del distribuidor. Meta los tubos en la cadena para guia
automatica (véase capitulo 3.9, pdgina 28).

Estas son las entradas para las toberas de atomizacion.

2 Montar el tubo de aspiracion

» Fije el tubo de aspiracion FEP 6.1805.510 (60 cm) a mano en
los orificios M8 del distribuidor.

855 Robotic Titrosampler
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3.8 Instalar el equipo de lavado y aspiracion

3 Montar la entrada de liquido detergente

Saque la tuerca de union del conector izquierdo del distribuidor y
desplacela hasta el extremo de un tubo de PTFE 6.1812.000.
Es posible que deba sacar también el extremo del tubo para
poderlo montar mejor; en tal caso, vea la observacion a continua-
cion. Disponga el extremo del tubo boca abajo encima de la
boquilla de conexion del distribuidor y fijelo con la tuerca de
union.

El tubo lleva hasta la bomba de lavado (bomba 1) y puede cor-
tarse segun la longitud deseada.

n NOTA

Es posible que tenga que agrandar el orificio del tubo con un
objeto puntiagudo (p. ej., un destornillador cruciforme).

Utilice papel de lija para fijar mejor el tubo.

Agrande la apertura del extremo del tubo después de haber intro-

ducido en él la tuerca de union.

4 Montar el tubo de residuos

Saque la tuerca de union del conector derecho del distribuidor y
desplacela hasta el extremo del tubo de PTFE 6.1812.000. Dis-
ponga el extremo del tubo boca abajo encima de la boquilla de
conexion del distribuidor y fijelo con la tuerca de unién.

El tubo lleva hasta la bomba de aspiracion (bomba 2) y puede

cortarse segun la longitud deseada.
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Montar el distribuidor

El distribuidor 6.1808.170 puede montarse en la cadena guia segun sigue:

1 Suspender el distribuidor

» Introduzca la parte inferior del soporte del distribuidor entre dos
pestafias de los eslabones de cadena. Para ello, los tubos flexibles
pueden estar conectados.

= Suspenda el gancho superior del soporte en la pestafa superior.
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3.9 Introducir los tubos flexibles y los cables en la cadena guia

= Deje que la parte inferior del soporte se encaje en la pestana infe-
rior.

2 Fijar los tubos de lavado

= Introduzca los tubos de lavado en la cadena guia (véase capitulo
3.9, pdgina 28).

3.9 Introducir los tubos flexibles y los cables en la
cadena guia

Los tubos flexibles y los cables pueden introducirse en la cadena guia.

La cadena para guia automatica contiene una malla fija integrada en cada
eslabon.

ATENCION

Al montar tubos flexibles y cables procure que al mover el elevador o al
girar un brazo giratorio no se genera ninguna traccion en los acciona-
mientos. La traccion en el accionamiento puede sobrecargarlo y
danarlo.

Al utilizar un brazo giratorio recomendamos introducir los tubos flexi-
bles y cables primero encima del tercer eslabon de cadena en la cadena
guia para evitar la traccion en los accionamientos.

No coloque tubos rigidos como, p. €j., tubos de aspiracion de PTFE en
la cadena para guia automatica, o hagalo solo parcialmente.

H NOTA

Procure que los tubos flexibles y cables no se doblen.
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3 Instalacion

La introduccion y retirada de los tubos flexibles y cables no precisa nin-
guna herramienta.

1 Introducir tubos flexibles y cables

= Presione uno de los lados de la pestafa hacia abajo e introduzca
los tubos flexibles o cables en la cadena guia.

l...’.
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2 Retirar los tubos flexibles y cables

= Presione uno de los lados de la pestana hacia abajo y retire los
tubos flexibles o cables de la cadena guia.

3.10 Montar el cabezal de titulacion

Montar los tubos de aspiracion y lavado

Ejemplo de un brazo giratorio 6.1462.070 con cabezal de titulacion
6.1458.040.

855 Robotic Titrosampler
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3.10 Montar el cabezal de titulacion

6.1805.060

6.1805.510

6.1543.170

Figura 15  Instalacion de los tubos de lavado y la punta de aspiracion

Proceda de la siguiente forma:

1 Conectar las toberas de lavado

= Conecte las tres toberas de lavado, que a su vez ya estan conecta-
das con el distribuidor de la torre, con las toberas de lavado pre-
montadas en el cabezal de titulacion.

2 Insertar la punta de aspiracion

» Introduzca la punta de aspiracion 6.1543.170 en el orificio
delantero izquierdo del cabezal de titulacion (solo con cabezal de
titulacion 6.1458.040).

3 Conectar el tubo de aspiracion

= Conecte el tubo de aspiracion 6.1805.510, que a su vez ya esta
conectado con el distribuidor, con la punta de aspiracion.

855 Robotic Titrosampler
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Insertar agitador y electrodo, conectar los tubos de dosifi-
cacion

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

Figura 16  Instalacion del agitador y electrodo

Complete el montaje del cabezal de titulacion de la forma siguiente:

1 Insertar el agitador de varilla

= Inserte el agitador de varilla (802 Stirrer) en el orificio posterior
del cabezal de titulacion (en la flecha).
= Ponga el cable en la cadena para guia automatica.

2 Montar la hélice de agitador

= Fije la hélice de agitador 6.1909.0XX desde abajo al agitador de
varilla.

3 Insertar el electrodo
= Inserte el electrodo (p. €j., un Solvotrode 6.0229.100) con un

manguito esmerilado 6.1236.020 en el cabezal de titulacion.
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3.11 Conectar el agitador de torre

4 Conectar los tubos de dosificacion

» Conecte dos tubos de dosificacion (p. e]., 6.1805.120) en las pun-
tas de dosificacion premontadas del cabezal de titulacion.

3.11 Conectar el agitador de torre

En la parte posterior de la torre hay una toma DIN para conectar un agita-
dor de hélice (802 Stirrer) o un agitador magnético (741 Stirrer).

b——1r= | ([

Figura 17 Agitador de hélice 802 Stirrer

-

\_/Zl
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Figura 18  Agitador magnético 741 Stirrer

Cuando enchufe el cable de conexion del agitador, preste atencion a la
correcta disposicion de las clavijas de contacto. La nervadura en el lado

exterior del enchufe debe coincidir con la raya marcada (izquierda) en la
toma.

Figura 19  Conexion del agitador de torre

n NOTA

Si se conecta un agitador MSB a la toma MSB1, la conexion del agita-
dor a la torre 1 no se puede utilizar, ya que ambas tomas se activan
internamente a través de MSB1.
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3.12 Conectar una bomba externa

855 Robotic Titrosampler

Las versiones con una bomba incorporada pueden conectarse a una
bomba externa en la parte posterior de la torre. Para aspirar medios claros
y acuosos, puede utilizar la 823 Membrane Pump Unit. Para aspirar
medios organicos 0 medios acuosos con materias solidas, elija la bomba
peristaltica 772 Pump Unit.

Conexion de la bomba

Ext.
pump 2

Figura 20  Conexion de la bomba

Para conectar la bomba externa, haga lo siguiente:

1 = Conecte el enchufe roscado del cable de conexion a la toma de
conexion Bomba ext. 2 de la parte posterior de la torre.
Tenga en cuenta la orientacion de las 3 clavijas de contacto.
= Apriete con la mano el tornillo moleteado en el extremo delantero
del enchufe girandolo en el sentido de las agujas del reloj.

{

De este modo el enchufe queda blogueado.
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3.13 Conexion de aparatos MSB

3.13 Conexion de aparatos MISB

Para conectar aparatos MSB, p. €j., agitadores o dosificadores, los apara-
tos de Metrohm cuentan con un maximo de cuatro conectores para los
denominados Metrohm Serial Bus (MSB). A un conector MSB (toma Mini-
DIN de 8 polos) se pueden conectar secuencialmente (en serie,

"daisy chain") aparatos periféricos de distintas clases que se pueden con-
trolar simultaneamente por medio del aparato de control correspondiente.
Los agitadores y la Remote Box cuentan para este fin con una toma MSB
propia ademas del cable de conexion.

En la figura siguiente se ofrece una vision conjunta de los aparatos que se
pueden conectar a una toma MSB, asi como diversas versiones de
cableado.

Stirrer / Ti Stand

Remote Box

=o—

Relay Box

Dosimat

Dosimat / Dosino

Figura 21 Conexiones MSB

Los aparatos periféricos compatibles dependen del aparato de control.

n NOTA

Si se conectan varios aparatos MSB, se debe tener en cuenta lo
siguiente:

= Solo se puede utilizar un aparato del mismo tipo en un conector
MSB cada vez.

» Los dosificadores modelo 700 Dosino y 685 Dosimat no se pueden
conectar en un conector comun con otros aparatos MSB. Estos dosi-
ficadores deben conectarse por separado.

855 Robotic Titrosampler



3 Instalacion

ATENCION

Salga del programa de control antes de enchufar los aparatos MSB. El
aparato de control detecta automaticamente el conector MSB al que se
ha conectado el aparato cuando lo enchufe. La unidad de mando o el
programa de control registran los aparatos MSB conectados en la confi-
guracion del sistema (directorio de aparatos).

Las conexiones MSB se pueden alargar con el cable 6.2151.010. La cone-
Xion puede medir como maximo 15 m.

3.13.1 Conexion de un dosificador

855 Robotic Titrosampler

Se pueden conectar tres dosificadores en el aparato.
Los tipos de dosificador compatibles son:

= 800 Dosino

= 700 Dosino

= 805 Dosimat

= 685 Dosimat plus

ﬁ ADVERTENCIA

Cuando se conecta un Dosino al 855 Robotic Titrosampler, el cable de
conexion se debe equipar con un nucleo de ferrita T.2400.102. El
nucleo de ferrita reduce todo tipo de interferencias, de modo que
garantiza el cumplimiento de las normas CEM conforme a la normativa
técnica vigente. Véase la declaracién de conformidad de la UE del apa-
rato.

Proceda de la siguiente forma:

1 Montar el nucleo de ferrita

» Fije el nucleo de ferrita T.2400.102 en el cable de conexion del
Dosino, cerca del enchufe macho.

2 Conectar un dosificador

= Salga del programa de control.

= Conecte el cable de conexion del dosificador en uno de los
enchufes hembra MSB en la parte posterior del aparato de con-
trol.

= Inicie el programa de control.
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3.13 Conexion de aparatos MSB

T.2400.102
Figura 22 Conectar un dosificador

3.13.2 Conectar un agitador o un stand de titulacion

Se pueden utilizar los siguientes aparatos:

Estos aparatos tienen un agitador magnético incorporado (para agitar
"desde abajo"):

= 8071 Stirrer
« 803 TiStand

Este aparato no tiene ningun agitador magnético incorporado (se agita
"desde arriba"):

= 804 Ti Stand con agitador de varilla 802 Stirrer

Para conectar un agitador o un stand de titulacion, haga lo siguiente:

1 Conectar un agitador o un stand de titulacion

= Salga del programa de control.

= Conecte el cable de conexion del agitador magnético o el stand
de titulacion en uno de los enchufes hembra MSB en la parte
posterior del aparato de control.

= Solo para el 804 Ti Stand: conectar el agitador de varilla en el
conector de agitador (enchufe hembra con el simbolo de agita-
dor) del stand de titulacion.

= Inicie el programa de control.
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3 Instalacion

Figura 23 Conectar un agitador MSB

Figura 24 Conectar un agitador de varilla en el stand de titulacion

ﬂ NOTA

Si se conecta un agitador MSB al enchufe hembra MSB1, el conector
de agitador en la torre 1 no se puede utilizar, ya que ambos enchufes
hembra se activan internamente a través de MSB1. En un modelo de 2
torres de un USB Sample Processor, esto se aplica ademas para el
enchufe hembra MSB2 y el conector de agitador en la torre 2.

3.13.3 Conexion de una Remote Box

855 Robotic Titrosampler

A través de la Remote Box 6.2148.010 pueden conectarse aparatos que
se controlan mediante lineas Remote y/o envian sefales de control a tra-
vés de lineas Remote. Ademas de Metrohm, otros fabricantes de aparatos
utilizan conexiones de este tipo que permiten conectar varios aparatos
juntos. Estas interfaces se denominan a menudo "TTL Logic", "I/O Control"
0 "Relay Control" y suelen trabajar con un nivel de sefial de 5 voltios.

Estas senales de control pueden ser estados de linea eléctrica o impulsos
eléctricos breves (> 200 ms) que indican un estado de servicio de un apa-
rato o bien desencadenan o comunican un suceso. De este modo es posi-
ble coordinar las secuencias de distintos aparatos en un sistema de auto-
matizacion complejo. No obstante, no es posible un intercambio de datos.
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3.14 Conexion de aparatos USB

Proceda de la siguiente forma:

1 Conectar una Remote Box

= Salga del programa de control.

= Conecte el cable de conexion de la Remote Box en uno de los
enchufes hembra MSB en la parte posterior del aparato de con-
trol.

= Inicie el programa de control.

Figura 25  Conectar una Remote Box

En el conector Remote se pueden conectar, entre otros, los siguientes
aparatos:

= 849 Level Control (control del nivel de llenado en un bidén)

= 731 Relay Box (caja de conexiones para tomas de 230/110 voltios de
corriente alterna y salidas de baja tension de corriente continua)

= 843 Pump Station (para preparaciones de muestras complejas o para la
limpieza de recipientes de titulacion externos)

La Remote Box cuenta ademas con una toma MSB a la que se puede
conectar otro aparato MSB, p. €]., un dosificador o un agitador.

En el apéndice encontrara informacion mas detallada sobre la asignacion
de patillas de la interface en la Remote Box.

3.14 Conexion de aparatos USB

Hay dos conectores USB (tipo de conector A) disponibles para conectar
aparatos con interfaz USB. EI 855 Robotic Titrosampler funciona como
concentrador USB (distribuidor). Si se desea conectar mas de dos aparatos
USB, se puede utilizar ademas un concentrador USB adicional que se
puede adquirir en cualquier comercio especializado.

E NOTA

Al conectar un aparato USB, el aparato de control detecta automatica-
mente qué aparato se ha conectado. El programa de control registra un
aparato USB conectado automaticamente en la configuracion del sis-
tema (directorio de aparatos).
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3 Instalacion

3.14.1 Conectar lector de codigos de barras

Un lector de cddigo de barras ayuda a introducir texto y cifras. Puede
conectar un lector de codigo de barras con interface USB.

Asi se conecta un lector de codigo de barras:

1 Conectar el cable

» Introduzca el enchufe macho USB (tipo A) del lector de cédigo de
barras en uno de los enchufes hembra USB de la parte trasera del
aparato.

UsB 2

=
=

USB ¢

Figura 26 ~ Conectores USB

2 Configurar el lector de codigo de barras en el programa de
control

» Configurar el lector de codigo de barras en la configuracion del
programa de control como se describe en la ayuda en linea del
software.

Ajustar el lector de codigo de barras

El lector de cddigo de barras requiere determinados ajustes basicos. En el
manual del lector de codigo de barras encontrara instrucciones sobre
como programar el lector de codigo de barras. Vaya al modo de progra-
macion del lector de cédigo de barras y realice los ajustes siguientes:

1 =« Ajuste el disefio del teclado para el pais deseado (EE.UU., Alema-
nia, Francia, Espafa, Suiza (aleman)). Este ajuste debe coincidir
con el del programa de control.

= Asegurese de que se puedan enviar todos los caracteres con Ctrl
(ASCII 00 a 31).

» Defina que se envie el caracter ASCII 02 (STX o Ctrl B) como pri-
mer caracter a modo de "Preamble" o "Prefix Code".

= Defina que se envie el caracter ASCIl 04 (EOT o Ctrl D) como
ultimo caracter a modo de "Postamble”, "Record Suffix" o "Postfix
Code".

855 Robotic Titrosampler
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3.15 Montaje de la consola de soporte

= Salir del modo de programacion.

3.15 Montaje de la consola de soporte

Siuna aplicacion precisa que la determinacion no se haga en la gradilla de
muestras sino en una célula de medida externa, puede montarse una con-
sola de soporte. Dicha consola puede situarse a la derecha o a la izquierda
de 855 Robotic Titrosampler. Pueden colocarse los accesorios necesarios
en la barra de soporte de la consola de soporte.

Montaje de la consola de soporte

ﬁ@;
5o

a0

Bl

w ©

6.2001.070

Figura 27  Montaje de la consola de soporte

Proceda de la siguiente forma:

1 Introduzca el tornillo avellanado que se proporciona desde abajo en
la apertura del extremo posterior de la bancada.

2 Disponga la arandela de sujecion (con la cara plana hacia arriba)
sobre el tornillo avellanado y atornille la barra de soporte con él. 855
Robotic Titrosampler incluye la llave hexagonal necesaria para ello.

3 Cuelgue la bancada con las abrazaderas en el riel de sujecion del
plato giratorio. Deslice toda la consola de soporte tanto como puede
hacia la torre. Fije las abrazaderas al riel de sujecion con una llave
hexagonal.
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3 Instalacion

H NOTA

Pueden ponerse p. €]. un agitador magnético y una célula de
medida sobre la barra de soporte antes de fijar la consola de
soporte a la torre.

4 Guie el puntal desde arriba por encima de la barra de soporte.

5 En el panel posterior de la torre, suelte los tornillos de fijacion del

puntal (ver figura) y fijelo con el tornillo hexagonal que se propor-
ciona.

6 Fije el puntal en la barra de soporte con una llave hexagonal (ver
figura).

3.16 Montar la cubeta de retencion

El vertido de productos quimicos o muestras liquidas puede producir
danos graves al aparato o poner en riesgo al usuario.

Para evitarlo, es recomendable utilizar una cubeta de retenciéon
(6.2711.0X0) adecuado.

Montar la cubeta de retencion

Figura 28  Instalar la cubeta de retencion

Instale la cubeta de retencién de la forma siguiente:

1 Fije el tubo que se incluye a la boquilla de desague de la cubeta de
retencion y guie el extremo libre del tubo hacia un recipiente de
desechos.

2 Disponga la cubeta de retencion en el riel de sujecion del plato gira-
torio de la forma que se observa en la figura.
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3.17 Colocar la gradilla de muestras

3.17 Colocar la gradilla de muestras

Figura 29  Colocacion de la gradilla

Una gradilla de muestras se puede colocar mas facilmente cuando el plato
giratorio esta en la posicion de partida.

Si el aparato esta apagado, el plato giratorio se puede posicionar manual-
mente. Las clavijas guia del plato giratorio deben estar orientadas hacia el
sentido opuesto de la torre.

Coloque la gradilla de la siguiente forma:

1 Coloque con cuidado la gradilla en el centro del plato giratorio. Las
clavijas guia del plato giratorio deben encajarse en las aberturas de la
base de la gradilla.

n NOTA

Sujete la gradilla de manera que el logo de Metrohm impreso se
pueda leer horizontalmente.

2 Apriete el tornillo de fijacion de la empufiadura girandolo en el sen-
tido de las agujas del reloj.

S, S

3 L Metrohm (

nnnnnnnn

3 Ejecute la funcion [Rack Reset] o [Iniciar gradilla] desde el control
manual del software de control.
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3 Instalacion

La gradilla se desplaza hasta la posicion de partida. Durante esta ope-
racion, el aparato lee el codigo magnético de la gradilla. La flecha
blanca de la figura 29 indica la posicion del soporte magnético. El
codigo magnético de seis cifras sirve para identificar el tipo de gradi-
lla. Con el tipo de gradilla se definen las posiciones de las muestras y
las posibles posiciones especiales en la gradilla.

3.18 Montar la cubierta de seguridad

.ﬁ ADVERTENCIA

Es imprescindible montar la cubierta de seguridad antes de utilizar el
855 Robotic Titrosampler por primera vez. El aparato no se debe utilizar
sin la cubierta de seguridad.

Figura 30  Montar la cubierta de sequridad

Proceda de la siguiente forma:
1 Suelte los tornillos moleteados en los dos lados de la torre.

2 Posicione la cubierta de seguridad desde arriba. Preste atencion a
la figura correspondiente superior.

3 Fije la cubierta de seguridad con los tornillos moleteados.
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3.18 Montar la cubierta de seguridad

ﬂ NOTA

Puede ajustar en todo momento la posicion vertical de la cubierta
de seguridad aflojando los tornillos.

La posicion vertical optima cumple los siguientes criterios:

= La gradilla puede rotar libremente.
= Mientras el aparato esta en funcionamiento, nadie puede acce-
der a la zona de trabajo del elevador.

855 Robotic Titrosampler



4 Operacion y mantenimiento

4 Operacion y mantenimiento

4.1 Notas generales

El 855 Robotic Titrosampler requiere una conservacion adecuada. Una
suciedad excesiva en el aparato puede ocasionar fallos funcionales y redu-
cir la vida util del robusto sistema mecanico y electronico.

Si se acumula mucha suciedad, esto también puede influir en los resulta-
dos de la medida. En muchas ocasiones, este riesgo puede evitarse lim-
piando de forma regular las piezas expuestas a la suciedad.

Si se derraman productos quimicos o disolventes, deben limpiarse de
inmediato. Sobre todo, el cable de red debe protegerse de toda contami-
nacion.

4.2 Conservacion

855 Robotic Titrosampler

= Compruebe regularmente la estanqueidad de las conexiones de tubo.
= Lave las conexiones de tubo de vez en cuando. Tras un uso prolon-
gado, los tubos deben sustituirse.
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5.1 Sample Processor

5 Solucion de problemas

5.1

Sample Processor

Problema

Causa

Remedio

Se no se detecta el

Sample Processor: No hay

1. Enchufe el cable de conexién USB correcta-

aparato. ninguna conexion USB. mente en ambos extremos.

2. Vuelva a iniciar el programa de control o
desactive y active el Touch Control de
nuevo.

Sample Processor: El apa- 1. Enchufe el cable de alimentacién al apa-
rato no tiene alimentacion rato.
eléctrica. 2. Vuelva a iniciar el programa de control o
desactive y active el Touch Control de
nuevo.
5.2 Brazo giratorio
Problema Causa Remedio

El brazo giratorio se
desplaza completa-
mente hacia afuera

y emite un zumbido.

Sample Processor: Swing
Head no estd configurada
correctamente.

En el programa de control, bajo "Configura-
cion” (o en Touch Control bajo "Directorio de
aparatos"), introduzca el valor correcto para el
decalaje de giro.

Sample Processor: El brazo
giratorio no estd bien mon-
tado.

Retire el enchufe y desmonte el brazo girato-
rio. Compruebe la configuracion del brazo
giratorio y, si es necesario, moéntelo de forma
correcta (giro a la izquierda < giro a derecha).

Swing Head no
encuentra las posi-
ciones en la gradilla
o lo hace de forma
inexacta.

46

Sample Processor: Swing
Head no estd configurada
correctamente.

Introduzca el valor correcto para radio de
giro, decalaje de giro, etc. en el programa
de control bajo "Configuracion” (o en Touch
Control bajo "Directorio de aparatos").

Sample Processor: la dis-
tancia entre ejes no estd
bien configurada.

Introducir el valor correcto para distancia
entre ejes en el programa de control bajo
"Configuracion” (o en Touch Control bajo
"Directorio de aparatos").
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5 Solucion de problemas

Problema Causa Remedio
Sample Processor: Se estd Inicialice la gradilla con la funcion Inicializar
utilizando la tabla de gra- gradilla en el "Control manual".
dilla incorrecta.
Swing Head: El acciona- Pdngase en contacto con el servicio técnico de
miento de Swing Head es Metrohm.
defectuoso.

53 Bomba

Problema Causa Remedio

La bomba pierde
agua.

Sample Processor: La cone-
xion de tubo tiene fugas.

Compruebe las conexiones de tubo, especial-
mente entre el distribuidor y la bomba y ator-
nille con fuerza.

Biddn: La presion sobre la
vdlvula de bomba es exce-
siva.

= Asegurese de que los bidones no se
encuentren en un nivel superior al de la
bomba.

= Compruebe el nivel del bidén.

= Asegurese de no haber cerrado el bidon
por completo (sobrepresién).

855 Robotic Titrosampler
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6.1 Sensor vaso

6 Apéndice

6.1 Sensor vaso

Las torres de los Sample Processors incorporan un sensor vaso que detecta
la presencia de un recipiente de muestras delante de la torre. Un sensor
infrarrojos detecta recipientes de distintos materiales, siempre que estén
colocados en posicion correcta delante de la torre. En la configuracion de
gradilla del aparato de control o del software de control debe seleccio-
narse Torre para la configuracion "Sensor vaso". Este test de vaso se eje-
cuta cada vez que se alcanza una posicion de gradilla en un desarrollo del
método.

S A
P — oﬁ
§ 0
)
) S

Figura 31  Sensor vaso en la torre

El sensor vaso en la torre sélo puede utilizarse con una gradilla de mues-
tras de una fila.

6.2 Toberas de lavado

El uso de toberas de lavado resulta muy efectivo para limpiar recipientes
de muestras (con sensores y puntas de bureta) de forma eficaz. Las tobe-
ras de lavado estan disponibles en dos variantes:

= Tobera de atomizacion 6.2740.020
Para una pulverizacion precisa de la solucion de lavado. La tobera
cuenta con un pequeno embudo en el orificio. La distribucion (asi
como la contrapresion) del liquido de lavado es significativamente
superior que en la tobera de lavado.
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6 Apéndice

= Tobera de lavado 6.2740.030 (disponible opcionalmente)
Para conseguir una extraccion 6ptima de capas sobre electrodos y
accesorios de titulacion, el aprovisionamiento del liquido de lavado se
efectia mediante chorros suaves.

Figura 32 Toberas de atomizacion - Funcionamiento

La altura de las toberas en el cabezal de titulacion puede graduarse para
conseguir un efecto de lavado 6ptimo.

6.3 Interface Remote

855 Robotic Titrosampler

La Remote Box 6.2148.010 permite el control de aparatos que no pueden
conectarse directamente a la interface MSB del Titrosampler.
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6.3 Interface Remote

2
Figura 33 Conectores de la Remote Box
1 Cable 2 Conector MISB
Para conectar a un conector MSB del Titro- Metrohm Serial Bus. Para conectar dosifica-
sampler. dores o agitadores externos.

3 Conector Remote
Para conectar aparatos con interface
Remote.

6.3.1 Asignacion de patillas de las interfaces Remote

Figura 34 Asignacion de patillas de la toma Remote y del enchufe
Remote

En la imagen superior, la asignacion de patillas no solo es valida para la
Remote Box, sino también para todos los aparatos de Metrohm con un
conector Remote Sub-D de 25 polos.

Entradas

5V aprox. 50 kQ Pull-up

t
_I_pl_tp>20ms

activo = low, inactivo = high

Las lineas de entrada (input) se pueden explorar con la instruccion SCAN .
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Salidas

T

Open Collector

t
17 t,> 200 ms

activo = low, inactivo = high

lc =20 MA, Vo = 40 V

+5 V: carga maxima = 20 mA

6 Apéndice

Las lineas de salida (output) se pueden ajustar con la instruccion CTRL .

Tabla 2 Entradas y salidas de la interface Remote

Asignacion N.° patilla  Asignacion N.° patilla
Entrada O 21 Salida O 5
Entrada 1 9 Salida 1 18
Entrada 2 22 Salida 2 4
Entrada 3 10 Salida 3 17
Entrada 4 23 Salida 4 3
Entrada 5 11 Salida 5 16
Entrada 6 24 Salida 6 1
Entrada 7 12 Salida 7 2
0 voltios / GND 14 Salida 8 6
+5 voltios 15 Salida 9 7
0 voltios / GND 25 Salida 10 8
Salida 11 13
Salida 12 19
Salida 13 20
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6.4 Velocidad de agitacion

6.4 Velocidad de agitacion

La velocidad de agitacion se puede ajustar en intervalos entre =15 y +15.

La velocidad aproximada del agitador magnético interno (dependiendo de
la version del producto) puede calcularse utilizando la siguiente formula:

Velocidad de rotaciéon/min (r/min) = 125 - velocidad de
agitacion

Ejemplo:
Velocidad de agitacion ajustada: 8

Régimen de velocidad en revoluciones por minuto = 125 - 8 = 1000

r/min
C, ot O
2000
\\ 1500 //
\\ 1000 //
N 500 A
-15 -10 -5 0 5 10 15
Figura 35  Velocidad de rotacion en funcion de la velocidad de agita-

cion
Para obtener mas informacion sobre el agitador de varilla 802 conectable
por separado, consulte el manual "802 Stirrer".

6.5 Brazos giratorios y bureta de derrame

6.5.1 Brazos giratorios para la titulacion

Tabla 3 Datos de configuracion de los brazos giratorios de titulacion

Tipo 6.1462.050 6.1462.060 6.1462.070
%
6.1462.060 6.1462.070

6.1462.050
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Tipo 6.1462.050 6.1462.060 6.1462.070
Direccion de giro < | —) <4 —p

+/— + -
Compensacion del 0° —-8° —-8°

brazo giratorio

Gama de giro maxima  84° 73° 73°
Radio de giro 110 mm 127 mm 127 mm
6.1462.050 Brazo giratorio con cabezal de titulacion, giro a la izquierda o a
la derecha

Para la titulacion en recipientes de muestras de 75 mL y mayores.

El brazo se puede equipar con dos microelectrodos, un agitador de varilla
y tres toberas pulverizadoras. El brazo ya incorpora dos puntas de bureta
con valvula antidifusion y una punta de aspiracion con conectores para
tubos M6.

Material: PP
6.1462.060 Brazo giratorio con soporte para cabezal de titulacion, giro a la
izquierda

El brazo se puede modificar para crear el brazo giratorio de titulacion
deseado montando un cabezal de titulacion 6.1458.xxx.

Material: PP
6.1462.070 Brazo giratorio con soporte para cabezal de titulacion, giro a la
derecha

El brazo se puede modificar para crear el brazo giratorio de titulacion
deseado montando un cabezal de titulacion 6.1458.xxx.

Material: PP

Tabla 4  Datos de configuracion para 6.1462.260
Tipo 6.1462.260

6.1462.260

855 Robotic Titrosampler 53



54

6.5 Brazos giratorios y bureta de derrame

6.1462.260

Tipo 6.1462.260
Direccion de giro <4
+

Compensacion del brazo giratorio  —8°

Gama de giro maxima 105°

Radio de giro 110 mm

Brazo giratorio con soporte para cabezal de titulacion, giro a la
izquierda, externo

El brazo se puede modificar para crear el brazo giratorio de titulacion
deseado montando un cabezal de titulacion 6.1458.xxx. Su seccion per-
mite desplazarlo a posiciones externas junto a la gradilla, p. ej. una esta-
cion de lavado externa.

Material: PVC

6.5.2 Brazos giratorios para la titulacion con sensor vaso

Tabla 5  Datos de configuracion de los brazos giratorios de titulacion con sensor vaso

Tipo

6.1462.150 6.1462.160 6.1462.170

6.1462.160 6.1462.170

Direccion de giro
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Tipo

6.1462.150

6.1462.160

6.1462.170

Compensacion del
brazo giratorio

OO

-8°

-8°

Gama de giro maxima

84°

73°

73°

Radio de giro

110 mm

127 mm

127 mm

6.1462.150

6.1462.160

6.1462.170

6.5.3

Brazo giratorio con cabezal de titulacidon y sensor vaso, giro a la
izquierda o a la derecha

Para la titulacion en recipientes de muestras de 75 mL y mayores.

El brazo se puede equipar con dos microelectrodos, un agitador de varilla
y tres toberas pulverizadoras. El brazo ya incorpora dos puntas de bureta
con valvula antidifusion y una punta de aspiracion con conectores para
tubos M6.

Material: PP
Brazo giratorio con soporte para cabezal de titulacion y sensor
vaso, giro a la izquierda

El brazo se puede modificar para crear el brazo giratorio de titulacion
deseado montando un cabezal de titulacion 6.1458.xxx.

Material: PP
Brazo giratorio con soporte para cabezal de titulacion y sensor
vaso, giro a la derecha

El brazo se puede modificar para crear el brazo giratorio de titulacion
deseado montando un cabezal de titulacion 6.1458.xxx.

Material: PP

Brazos giratorios para la preparacion de muestras

Tabla 6  Datos de configuracion de los brazos giratorios para preparacion de muestras

Tipo 6.1462.030 6.1462.040 6.1462.090 6.1462.240
>
a8 \ o o
® *® 2
6.1462.030 6.1462.040 6.1462.090 6.1462.240

Direccion de giro

<4

— — —

+

855 Robotic Titrosampler
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6.5 Brazos giratorios y bureta de derrame

Tipo 6.1462.030 6.1462.040 6.1462.090 6.1462.240
Compensacion del 8° 8° 8° —-8,6°
brazo giratorio
Gama de giro 117° 117° 117° 122°
maxima
Radio de giro 112 mm 112 mm 112 mm 149,8 mm
6.1462.030 Brazo giratorio con cabezal de transferencia, giro a la izquierda
Brazo giratorio para pipeteados completamente automaticos o diluciones
de muestras liquidas con sistemas Sample Processor.
Material: PP
6.1462.040 Brazo giratorio con cabezal de transferencia, giro a la derecha
Brazo giratorio para pipeteados completamente automaticos o diluciones
de muestras liquidas con sistemas Sample Processor.
Material: PP
6.1462.090 Brazo giratorio con adaptador de cierre Luer, giro a la derecha
Para conectar agujas huecas con conector de cierre Luer. Adecuado para
la transferencia de muestras de viales cerrados con cierre de septo.
Material: PP
6.1462.240 Brazo giratorio con cabezal de transferencia, curvado, giro a la

derecha

El cabezal de transferencia, equipado con el adaptador 6.1808.220, se
puede utilizar para soportar varias herramientas con conector Luer en gra-
dillas multiples.

Material: PP

855 Robotic Titrosampler



6 Apéndice

6.5.4 Brazos giratorios para aplicaciones especiales

Tabla 7 Datos de configuracion de los brazos giratorios especiales

Tipo

6.1462.250 6.1462.080

e
6.1462.080
Direccién de giro <4
+ +
Compensacion del brazo gira-  0° go
torio
Gama de giro maxima 115,5° 117°
Radio de giro 110 mm 112 mm
6.1462.250 Brazo giratorio como soporte de un Polytron PT 1300 D, giro a la
izquierda
El brazo giratorio permite utilizar el Polytron PT 1300 D para la preparacion
de muestras en gradillas de muestras multiples. Esta equipado con una
punta de bureta retraida para la adicion de disolventes y tres toberas pul-
verizadoras para la limpieza.
Material: PP
6.1462.080 Brazo giratorio Dis-Cover, giro a la izquierda

855 Robotic Titrosampler

57



58

6.5 Brazos giratorios y bureta de derrame

Brazo giratorio para tapar y destapar recipientes de muestras (de 75 mLy
250 mL, tapa 6.2037.050 y 6.2037.060) en la gradilla de muestras de un
Robotic Sample Processor.

Material: PP

6.5.5 Bureta de derrame

Tabla 8  Datos de configuracion de la bureta de derrame

Tipo

6.9958.007

Direccion de giro

Compensacion del brazo giratorio -8°

Gama de giro maxima 103°

Radio de giro 115 mm
6.9958.007 Bureta de derrame

Bureta de derrame para una medicion automatica y rapida de una muestra
de 100 mL, asi como para la transferencia de muestras a un recipiente de
titulacion externo.

855 Robotic Titrosampler



7 Caracteristicas técnicas

7 Caracteristicas técnicas

7.1 Interfaz de medida

El 855 Robotic Titrosampler tiene una interfaz de medida separada galva-

nicamente.

El ciclo de medida tiene una duracion de 100 ms en todos los modos de

medida.

7.1.1 Potenciometria

Resistencia de
entrada

Corriente offset

Modo de medida

Una entrada de medida de alta impedancia (Ind.) para un electrodo pH,
redox o EIS y una entrada de medida de referencia (Ref.) para un elec-

trodo de referencia separado.

>1-10"2Q

<1-107" A (bajo condiciones de referencia)

Gama de —20...420 pH
medida
Resolucion 0,001 pH
0,1 mV
Exactitud de la +0,003 pH
medida +0,2 mV
(digito £1, sin error del sensor, bajo condiciones de referencia)
7.1.2 Polarizador

Modo de medida
lpol
Corriente de
polarizacion

Gama de
medida

Resolucion

Exactitud de la
medida

855 Robotic Titrosampler

Una entrada de medida (Pol.) para un electrodo polarizable.

Determinacion con corriente de polarizacion seleccionable

—=125,0...4125,0 pA (en pasos de 2,5 pA)
=125...-121 yA/+121...+125 pA: valores no garantizados, en fun-
cion del voltaje de referencia +2,5 V

—1200...+1200 mV

0,1TmVv

+0,2 mV
(digito +1, sin error del sensor, bajo condiciones de referencia)
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7.1 Interfaz de medida

Modo de medida Determinacion con voltaje de polarizacion seleccionable
Upol
Voltaje de pola- —=1250...+1250 mV (en pasos de 25 mV)
rizacion —=1250...=1210 mV / +1210...4+1250 mV: valores no garantizados, en
funcion del voltaje de referencia +2,5 V
Gama de —=120...+120 pA
medida
Resolucion 0,1 pA
7.1.3 Temperatura

Una entrada de medida (Temp.) para un sensor de temperatura, Pt1000 o
NTC. Compensacion automatica de la temperatura para sensores NTC; R
(25 °Q) y valor B son configurables.

Gama de medida

Pt1000 —150...4250 °C
NTC —5...4250 °C
(R (25 °C) = 30000 Q y B (25/50) = 4100 K)

Resolucion

Pt1000 0,1°C

NTC 0,1°C
Exactitud de la
medida

Pt1000 +0,2 °C

(valido para la gama de medida —20...+150 °C; digito +1; sin error del
sensor, bajo condiciones de referencia)

NTC +0,6 °C
(valido para la gama de medida +10...+40 °C; digito +1; sin error del
sensor, bajo condiciones de referencia)

855 Robotic Titrosampler



7 Caracteristicas técnicas

7.2 Elevador y plato giratorio

Carrera del eleva-
dor

Carga mdxima del
elevador

Velocidad de
carrera

Velocidad del
plato giratorio

235 mm

aprox. 30 N/ 3 kg

regulable, 5...25 mm/s

Regulable entre 3y 20 grados angulares/s

7.3 Bomba(s) de membrana con valvula

Caudal

> 450 mL/min
Altura de presion: 2 m

7.4 786 Swing Head

Carga mdxima
Velocidad de giro

Conector para
indicador de vasos

aprox. 15N
10...55 grados de angulo

Toma con rosca M8

7.5 Interfaces y conectores

Conector de con-
trolador

Conectores MSB
MSB1...MSB3

Conectores USB
1/2

Conector de agi-
tador

Velocidad de
agitacion

Conector de
bomba

855 Robotic Titrosampler

USB Upstream Port (toma Mini-DIN de 9 polos) para conectar un orde-
nador para el control del aparato.

Tres tomas Mini-DIN de 9 polos para la conexion de dosificadores
(Dosino/Dosimat), agitadores, etc.

Dos USB Downstream Ports (enchufes hembra tipo A), cada uno de
500 mA, para conectar aparatos de Metrohm o aparatos periféricos
USB de otros fabricantes.

Toma DIN

Agitador de varilla 772/802: de 180 a 3000 rpm
Agitador magnético 741: de 180 a 2600 rpm
Regulable en intervalos de 15 en ambas direcciones de rotacion

Dos tomas con rosca M8 para 772 Pump Unit 0 823 Membrane Pump
Unit
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7.6 Conexion a la red

U=16+1V,I=<0,8A

Conector para Toma Mini-DIN de 9 polos
Swing Head

7.6 Conexion a la red

Tension 100...240 VAC = 10 %
Frecuencia 50...60 Hz + 3%

Consumo de 115 W

potencia

Fusible 2,0 ATH

7.7 Condiciones ambientales
Gama de funcio- +5...+45 °C

namiento nominal con un max. del 80% de humedad del aire, sin condensacion
Almacenamiento +5...4+45 °C

con un max. del 80% de humedad del aire, sin condensacion

Altitud operacio- maximo 2000 m sobre el nivel del / min. 800 mbar

nal / gama de pre-

sion

Categoria de Il
sobretension

Grado de conta- 2

minacion

7.8 Condiciones de referencia
Temperatura 25 °C (£3 °Q)

ambiente

Humedad relativa <60%

del aire

855 Robotic Titrosampler



7.9 Dimensiones
Anchura 0,28 m
Altura 0,73 m
Profundidad 0,53 m

Peso (sin acceso-
rios)

Material
Carcasa

855 Robotic Titrosampler

1.855.0010: 15,5 kg
1.855.0020: 16,4 kg
1.855.0030: 15,5 kg
1.855.0040: 16,4 kg

Carcasa metalica, superficie tratada

7 Caracteristicas técnicas
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8 Visualizar accesorios

En el sitio web de Metrohm se puede consultar la informacién actual
sobre el suministro basico y los accesorios opcionales.

1 Buscar producto en el sitio web
= Acceder al sitio web https://www.metrohm.com.
« Hacer clicen O\

= Introducir el nimero de articulo del producto (p. ej.
2.1001.0010) en el campo de busqueda y pulsar [Enter].

Aparece el resultado de la busqueda.

2 Visualizar la informacion sobre el producto

= Para visualizar los productos que coinciden con el término de bus-
gueda, hacer clic en Modelos de producto.
= Hacer clic en el producto deseado.

Se mostrara la informacion detallada del producto.

3 Visualizar los accesorios y descargar la lista de accesorios

= Para visualizar los accesorios, desplazarse hasta Accesorios y
mas.
— Se muestra el suministro basico.
— Hacer clic en [Piezas opcionales] para visualizar los acce-
sorios opcionales.
= Para descargar la lista de accesorios, hacer clic en [Descargar
accesorios PDF] en Accesorios y mas.

n NOTA

Metrohm recomienda guardar la lista de accesorios como referen-
cia.

855 Robotic Titrosampler
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