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Das vorliegende Handbuch enthalt Informationen zu den folgenden Themen:

e ,Zudiesem Handbuch” auf Seite 2

e ,Sicherheitshinweise" auf Seite 3

e Notstopps" auf Seite 4

e Hardware-Komponenten und Bewegungsachsen” auf Seite 7
e ,Aspekte im Zusammenhang mit Laborartikeln” auf Seite 11

e Starten und Herunterfahren” auf Seite 13

e ,Sichere Handhabung von Laborartikel-Racks" auf Seite 15

e ,Flllen und Leeren von Laborartikel-Racks" auf Seite 15

e Installieren und Deinstallieren von Laborartikel-Racks" auf Seite 19
e Verwendung von BenchCel Diagnostics” auf Seite 22

e ,Reinigen nach Gebrauch” auf Seite 32



Zu diesem Handbuch

In diesem Handbuch wird die Bedienungsanweisung des Agilent Benutzerinformation
fur den BenchCel Mikroplatten-Handler zusammengefasst.

Bei der Verwendung dieses Handbuchs wird von folgenden Annahmen ausgegangen:

Der BenchCel Mikroplatten-Handler ist korrekt installiert. Einzelheiten finden Sie in
der Benutzerinformation flir den BenchCel Mikroplatten-Handler.

Das Gerateprofil fir die spezielle Konfiguration des BenchCel Mikroplatten-Handler
ist bereits erstellt und die Teachpunkte sind bereits eingestellt. Anweisungen fir die
Konfiguration finden Sie in der Benutzerinformation fir den BenchCel Mikroplatten-
Handler.

Sie sind mit der VWorks Automation Control-Software vertraut. Siehe

Kurzanleitung fir VWorks Automation Control. Ausfuhrliche Anweisungen finden Sie
in der Benutzerinformation fur VWorks Automation Control.

Hier finden Sie die Benutzerdokumentation

Um auf die Benutzerhandblcher fir die Agilent Automation Solutions Produkte
zuzugreifen, fihren Sie einen der folgenden Schritte aus:

In der VWorks Software wahlen Sie Help > Knowledge Base (Hilfe >
Wissensdatenbank) oder Sie driicken F1.

Im Windows Desktop wahlen Sie Start > Agilent Technologies > VWorks Knowledge
Base (Wissensdatenbank).

Navigieren Sie zur VWorks Online-Wissensdatenbank unter www.agilent.com/
chem/askb.

Kontaktieren von Agilent Technologies

Web: https://www.agilent.com
Kontaktseite: https://www.agilent.com/en/contact-us/page
Ruckmeldung zur Dokumentation: documentation.automation@agilent.com


https://velocity11.com/techdocs/openingpage.html
https://velocity11.com/techdocs/openingpage.html
https://www.agilent.com
https://www.agilent.com/en/contact-us/page
mailto:documentation.automation@agilent.com

Sicherheitshinweise

Wenn Sie Kontrollen verwenden, Anpassungen vornehmen oder Arbeiten
durchfiihren, die nicht in der Benutzerdokumentation aufgefiihrt sind, setzen Sie sich
unter Umstanden beweglichen Teilen und gefahrlicher Spannung aus. Bevor Sie den
BenchCel Mikroplatten-Handler verwenden, miissen Sie die moglichen Gefahren
kennen und wissen, wie Sie diese vermeiden konnen.

Stellen Sie sicher, dass Sie in die sichere Bedienung des Gerates ausreichend
eingewiesen sind und das Agilent Automation Solutions Products General Safety Guide
und den Sicherheitsabschnitt des Benutzerinformation fir den BenchCel Mikroplatten-
Handler gelesen haben.

Abbildung Position der Sicherheitsetiketten am BenchCel Mikroplatten-Handler
(Vorder- und Seitenansicht)
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Eine Beschreibung der beweglichen Teile finden Sie in ,Hardware-Komponenten und
Bewegungsachsen" auf Seite 7.

Das Notausschaltverfahren ist in ,Notstopps” auf Seite 4 dargestellt.

Wenn Sie eines der beweglichen Teile beriihren oder versuchen, Mikroplatten zu
bewegen, wahrend der BenchCel Mikroplatten-Handler in Betrieb ist, konnen Sie sich
am Gerat einklemmen, stechen oder quetschen. Halten Sie lhre Finger, Haare,
Kleidung und Schmuck vom Gerit fern, wahrend es in Bewegung ist.



Notstopps

Der BenchCel Mikroplatten-Handler ist mit einer Verriegelungsschaltung und einem
Notstopp-Schalter ausgestattet. Wenn der BenchCel Mikroplatten-Handler mit anderen
Geraten in ein Drittsystem integriert wird, empfiehlt Agilent Technologies die Installation
eines Haupt-Notausschalters, um den Roboter und alle Gerate gleichzeitig sicher zu
stoppen.

Nach einem Notstopp kénnen Sie moglicherweise ein Protokoll nicht
wiederaufnehmen. Unterbrechen Sie einen Lauf nicht durch einen Notstopp.
Verwenden Sie zum Unterbrechen und Fortsetzen eines Laufs stets die
entsprechenden Befehle in der Automatisierungssoftware.

Stoppen bei einem Notfall

Nach Driicken des Notstopp-Knopfes hat der Roboterarm moglicherweise noch
Schwung und bewegt sich weiter, bis er das Ende seines Verfahrwegs in der x-Achse,
z-Achse oder Theta-Achse erreicht oder an ein Hindernis sto3t. Halten Sie sich vom
Roboter fern, solange er sich noch bewegt.

So fiihren Sie einen Notstopp aus:

Drlcken Sie den roten Knopf des Notstopp-Schalters. Die Sicherheitsschaltung wird
unterbrochen und die Robotermotoren werden abgeschaltet. Der Betrieb des BenchCel
Mikroplatten-Handler wird angehalten.

Wiederaufnahme des Betriebs nach einem Notstopp

Nach dem Driicken des Knopfes am Notstopp-Schalter stoppt der Roboter. Einer
der folgenden Falle tritt ein:

e Wenn Sie die Ausflihrung eines Protokolls gestoppt haben, 6ffnet sich ein
Dialogfeld in der VWorks Software.

e Wenn Sie den Roboter bei der Diagnose von Problemen mit BenchCel Diagnostik
gestoppt haben, wird eine Meldung zur Abschaltung des Motors eingeblendet.

In beiden Fallen verwenden Sie zur Wiederaufnahme des Betriebs das folgende
Verfahren.



So wird der Betrieb des BenchCel Geréts nach einem Notstopp wiederaufgenommen:

1 Hat der Roboter vor oder wahrend des Notstopps Mikroplatten fallen gelassen,
entfernen Sie die fallengelassenen Artikel.

2 Hatder BenchCel-Roboter versucht, eine Mikroplatte an einer Stelle zu platzieren,
die nicht frei war, kann es zu einer Kollision und in deren Folge zu einer
Fehlausrichtung des Robotergreifers gekommen sein. Uberprifen Sie die
Ausrichtung des Robotergreifers:

a Bewegen Sie die Roboterarme so, dass sie senkrecht zur x-Achse stehen.

b Stellen Sie sicher, dass die Unterseite der Robotergreifer-Pads im rechten
Winkel zu den Roboterarmen stehen. Wenn dies nicht der Fall ist, wenden Sie
sich an den Technischer Support von Agilent.

Abbildung  Ausrichtung des Greifers: (A) richtig, (B) falsch

3 Drehen Sie den Knopf am Notstopp-Schalter im Uhrzeigersinn, um die Motoren
wieder mit Strom zu versorgen.




4 Wenn Sie bei einem Notfall die Ausfiihrung eines Protokolls gestoppt haben,
wabhlen Sie im Meldungsdialogfeld von VWorks eine der folgenden Optionen aus:

Auswahl

Beschreibung

Diagnostics

Das BenchCel Diagnostik-Dialogfeld 6ffnet sich.
Siehe Schritt 5.
Hinweis: Diese Auswahl ist nur dann verfiigbar, wenn Sie

sich mitten in der Ausfiihrung eines Protokolls befinden,
nicht jedoch in BenchCel Diagnostik.

Retry

Es wird ein Neustart des aktuellen Befehls oder
Arbeitsschrittes versucht.

Ignore and Continue

Der aktuelle Befehl oder Arbeitsschritt wird ignoriert und
es wird mit dem nachsten Befehl oder Arbeitsschritt in
der Protokollsequenz fortgefahren.

Abort

Der aktuelle Befehl oder Arbeitsschritt im Lauf wird
abgebrochen. Wahlen Sie Abort, wenn Sie festgestellt
haben, dass der aktuelle Protokolllauf nicht
wiederaufgenommen werden kann.

Eine vollstéandige Beschreibung der Auswahloptionen finden Sie in der
Benutzerinformation fir VWorks Automation Control.

5 Optional. Zum manuellen Bewegen des Roboters oder anderer Komponenten
in BenchCel Diagnostik verwenden Sie die verfligbaren Befehle wie z. B.:

e Freigabe der Mikroplatte, die der Roboter aktuell halt.
e Stapeln der Mikroplatte, die der Roboter aktuell halt.

e Austauschen des Deckels auf der Mikroplatte.

e Ruckfihrung des Roboters in die Ausgangsposition.

e Teachpunkte verifizieren.

Wenn ein physischer Zusammenstol} aufgetreten ist, starten Sie stets die BenchCel
Diagnostik, um den Roboter in die Ausgangsposition zu bringen und die Teachpunkte

zu verifizieren.



Hardware-Komponenten und Bewegungsachsen

Vorderansicht

In der folgenden Abbildung und Tabelle sind die wichtigsten Hardware-Komponenten
sowie die Bewegungsachsen beschrieben.

Abbildung Komponenten des BenchCel Mikroplatten-Handler (Vorderansicht)

(LA [

6 Sic
2
- 3
7 -
8 c
] ° 4
9 o g 0,
7oY. i
yf\:/‘
l”””k G°’°’°’I

Element Komponente Beschreibung
1 Laborartikel-  Das Zubehorteil, das die bei einem Lauf zu bearbeitenden Mikroplatten aufnimmt.
Rack (mit
Laborgerat)
2 Staplerkopf ~ Das Bauteil, wo:

e |aborartikel-Racks geladen werden. Zwei Sensoren in jedem Staplerkopf das
Vorhandensein von Racks erkennen.

e eine Mikroplatte durch einen Anwesenheits- und vier Orientierungssensoren
auf ihren Typ und ihre Orientierung gepruft wird.

e eine Mikroplatte in die Staplergreifer abgesenkt wird, um einen Lauf zu starten.
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Element

Komponente

Beschreibung

Luftdruck-
regler

Der Knopf, mit dem der Luftdruck im Innern des Gerats reguliert wird. Druckluft
wird verwendet, um die Komponenten in den Staplerkdpfen zu bewegen. Jeder
Regler steuert den Luftdruck fur die zwei benachbarten Staplerkopfe. Einzelheiten
finden Sie in den Benutzerinformation fiir den BenchCel Mikroplatten-Handler.

Schutzab-
deckung

Die transparente Platte, die an der Vorderseite des BenchCel-Gerats angebracht ist,
um wahrend des Betriebs den Zugang zu verhindern.

Notstopp-
Schalter

Eine Komponente der Sicherheitsschaltung, die beim Betrieb des BenchCel-Gerats
angeschlossen sein muss. Durch Drlicken des roten Knopfes am Schalter wird die
Bewegungssteuerung unterbrochen und die Robotermotoren werden gestoppt.
Verwenden Sie diese Methode, um den Roboter zu stoppen, nur im Notfall.

Rack-Freiga-
beknopf

Der Knopf, mit dem das Rack zum Entfernen entriegelt wird. Der Rack-
Freigabeknopf (1) oben an den Staplerkdpfen leuchtet, je nach dem Status des
Staplerkopfes, in verschiedenen Farben.

e Grun: Das Laborartikel-Rack ist korrekt am BenchCel-Gerét installiert und die
Mikroplatten sind entladen. Der Mikroplattenstapel ist bereit zur Verarbeitung,
oder das Laborartikel-Rack kann entriegelt und entfernt werden.

e Grunes Blinken: Das Laborartikel-Rack ist entriegelt und kann entfernt werden.

e Blau: Der Mikroplattenstapel ist geladen. Das Laborartikel-Rack kann nicht
entriegelt und entfernt werden.

¢ Rot: Die Klammern sind offen und es ist kein Rack installiert. Ein Rack darf nur
bei geschlossenen Klammern installiert werden.

7

Roboterkopf

Die Komponente, die sich (1) horizontal entlang der x-Achse und (2) vertikal entlang
der z-Achse bewegt.




Hardware-Komponenten und Bewegungsachsen

Element Komponente Beschreibung

8 Roboterarme  Die zwei parallelen Bauteile, die am Roboterkopf befestigt sind und sich entlang der
Theta-Achse um diesen drehen.

9 Roboter- Die Bauteile in den Roboterarmen, die sich 6ffnen und schlieRen, um eine
greifer Mikroplatte freizugeben bzw. festzuhalten. Mithilfe der Software kann der Abstand
zwischen den Greifern (1) eingestellt werden, damit eine Mikroplatte locker oder

fest gehalten werden kann.

G5580A BenchCel Mikroplatten-Handler Kurzanleitung



Riickansicht

Abbildung BenchCel-Anschlussfeld (Rickansicht)

Element Teil Beschreibung
1 Anschluss Zur Verbindung des Luftschlauchs mit dem BenchCel-
Lufteinlass Gerat. Die Komponenten in den Staplerkopfen werden
mit Druckluft betatigt.
2 Netzschalter Zum Ein- und Ausschalten des BenchCel-Gerats.
3 Netzeingang Zur Verbindung des Netzkabels mit dem BenchCel-
Gerat.
4 Ethernetan- Zum Anschliel}en des Ethernet-Kabels vom
schluss Steuercomputer zum BenchCel-Gerat, um die

Kommunikation zwischen dem Computer und dem
Gerat zu ermaoglichen. Dieser Anschluss kann
alternativ zur seriellen Schnittstelle verwendet werden.

5 Serielle Zum Anschliellen des seriellen Kabels vom
Schnittstelle Steuercomputer zum BenchCel-Gerat, um die
Kommunikation zwischen dem Computer und dem
Gerat zu ermoglichen. Dieser Anschluss kann
alternativ zum Ethernet-Anschluss verwendet werden.

6 Anschluss fur Zum Anschliefend des Notstopp-Schalters an die
den Notstopp- Sicherheitsschaltung.
Schalter




Aspekte im Zusammenhang mit Laborartikeln

Geeignete Mikroplatten

Das BenchCel-Gerat ist fir die Handhabung von Laborartikeln ausgelegt, die den
Normen ANSI/SLAS 1-2004 (R2012) bis ANSI/SLAS 4-2004 (R2012) entsprechen.
Hinsichtlich der Verwendung von Laborartikeln, die diesen Normen nicht entsprechen,
wenden Sie sich an den Technischer Support von Agilent.

Das BenchCel-Gerét arbeitet mit Greifmechanismen, um Mikrotiterplatten sicher und
reproduzierbar im Laborartikel-Rack und in den Roboterarmen zu halten. Das
BenchCel-Gerat halt die Mikroplatte in der Regel in halber Entfernung zwischen der
Oberseite der Mikroplatte und der Oberseite des Randes der Mikroplatte (5 bis 10 mm
Uber der Unterseite der Mikroplatte).

Die folgende Abbildung zeigt den Kontaktpunkt zwischen Greifer und Mikroplatte.

Abbildung Detailansicht des Laborartikel-Racks mit einer Mikroplatte, die von den
Staplergreifern gehalten wird (Vorderansicht)

Mikroplatten mit Deckel

Mikrotiterplatten ohne Deckel oder mit flachem Deckel (Deckel, der nicht bis zum Rand
der Mikrotiterplatte reicht) bieten geniigend Spielraum, um ein sicheres und
wiederholbares Greifen zu ermdglichen. Mikroplatten mit tieferem Deckel konnen
problematisch sein, da die Mikroplatte in solchen Fallen am Rand festgehalten werden
muss. Wenn der Rand zu flexibel ist, verbiegen ihn die Greifer. Der verbogene Rand
kann den Deckel der darunter gestapelten Mikroplatte festhalten und diesen
versehentlich abnehmen.

Einige Anbieter von Laborartikeln bieten evtl. alternative Deckel an, die flacher sind.
Einzelheiten erfahren Sie vom jeweiligen Anbieter.

Abbildung Beispiele fir Mikroplatten mit Deckel
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Element Beschreibung

1 Kein Deckel: hervorragender Spielraum fur die
Greifer

2 Flacher Deckel: guter Spielraum fiir die Greifer

3 Tiefer Deckel: kein Spielraum fiir die Greifer,

Mikroplatte muss am Rand gehalten werden

Mikroplatten mit problematischen Eigenschaften

Bei Mikroplatten mit den folgenden Eigenschaften dauert die Konfiguration u. U. etwas
langer, um eine reproduzierbare Leistung des BenchCel-Gerats sicherzustellen:

Material der Mikroplatte: Obwohl der Greifabstand des Roboters angepasst werden
kann, um die Flexibilitat von Mikroplatten zu kompensieren, sind einige
Mikroplatten zu weich und neigen dazu, sich in den Robotergreifern zu verbiegen
oder sich nach wiederholtem Erwarmen bzw. Abkuhlen zu verziehen
(beispielsweise PCR-Platten aus Polypropylen mit flachem Profil).

Fertigungsabweichungen: Starke Abweichungen in den Abmessungen der
Mikroplatten konnen die Wiederholbarkeit des sicheren Greifens verringern. Da das
BenchCel-Gerat mit reflektiertem Licht arbeitet, um das Vorhandensein und die
Ausrichtung von Mikroplatten zu erkennen, konnen Schwankungen in den
Reflexionseigenschaften der Mikroplatten den optimalen Betrieb beeintrachtigen.

Design der Mikroplatte: Einige Mikroplatten weisen besondere Eigenschaften auf,
die speziell fir bestimmte Gerate konzipiert sind, flir das BenchCel-Gerat aber nicht
optimiert wurden.

Auswirkungen einer Temperaturwechselbeanspruchung: Mikroplatten, die einer
Temperaturwechselbeanspruchung ausgesetzt werden, konnen sich verziehen.

Grol3e Laborartikel: Insbesondere Racks flr groRe Rohrchen und Spitzen-Boxen,
die hoher als 65 mm sind, konnen im BenchCel-Gerat Probleme verursachen.
Informationen zu geeigneten Laborartikeln erhalten Sie vom Technischer Support
von Agilent.

Uberlange Deckel: Einige Mikroplatten haben Deckel, die (iber den Rand der
Mikroplatte hinausreichen und dazu neigen, Probleme im BenchCel Gerat zu
verursachen. Hinweise erhalten Sie vom Technischer Support.



Starten und Herunterfahren

Mit dem im Folgenden beschriebenen Verfahren wird das BenchCel Mikroplatten-
Handler-Gerat gestartet und heruntergefahren, wenn es als eigenstandiges Gerat
betrieben wird. Anweisungen zum Ein- und Ausschalten eines BenchCel Mikroplatten-
Handler-Gerats, das in eine Workstation oder in ein System integriert ist, finden Sie in
der Benutzerdokumentation fiir die Workstation oder das System.

Starten des Gerats

Beriihren Sie den BenchCel Mikroplatten-Handler nicht, wenn Sie die Software
starten. Der Roboterkopf bewegt sich, wenn das Gerat in die Ausgangsposition fahrt.

So starten Sie den BenchCel Mikroplatten-Handler:

1 Dricken Sie auf der Riickseite des BenchCel Mikroplatten-Handler den
Netzschalter in die Position Ein (I).

Jedes Mal, wenn der BenchCel Mikroplatten-Handler eingeschaltet wird, erfolgt
eine Nullpunktsetzung (der Roboter wird in die werkseitige Ausgangsposition fir
die verschiedenen Bewegungsachsen versetzt).

N

Schalten Sie Druckluftversorgung fir den BenchCel Mikroplatten-Handler ein.

3 Schalten Sie den Steuercomputer ein. Siehe Benutzerdokumentation des
Computer-Herstellers.

4 Starten Sie die VWorks Software. Doppelklicken Sie hierzu auf das VWorks
Schnellzugriffssymbol auf dem Windows Desktop.

Anweisungen zur Verwendung von BenchCel Diagnostik, um den BenchCel
Mikroplatten-Handler zu bedienen, finden Sie in ,Verwendung von BenchCel
Diagnostics" auf Seite 22. Anweisungen zur Ausfiihrung von Protokollen auf BenchCel
Workstations finden Sie in der Benutzerinformation fir V\Works Automation Control.
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Herunterfahren des BenchCel Mikroplatten-Handlers
Fahren Sie den BenchCel Mikroplatten-Handler herunter, wenn Sie folgendes
beabsichtigen:
e das Gerat flr einen langeren Zeitraum nicht zu verwenden.
e das Gerat zu warten.
¢ das Gerat an einen anderen Ort zu bringen.

So fahren Sie den BenchCel Mikroplatten-Handler herunter:

1 Beenden Sie die VWorks Software.

2 Schalten Sie Druckluftversorgung zum BenchCel Mikroplatten-Handler aus.

3 Dricken Sie auf der Riickseite des Geréats den Netzschalter in die Position Aus (o).



Sichere Handhabung von Laborartikel-Racks

Transport von Laborartikel-Racks

Die Laborartikel-Racks nehmen Stapel von Laborartikeln auf (Mikroplatten, Spitzen-
Boxen und Rohrchen-Racks), die wahrend der Ausflihrung eines Protokolls verarbeitet
werden. Thema dieses Abschnitts ist der sichere Transport von Laborartikel-Racks.

Halten Sie ein Rack nicht an den Innenkanten fest. Die Innenkanten kénnen scharfe
Oberflachen haben, die bei unsachgemaRer Handhabung zu Schnitten fiihren konnen.

Ein mit Mikroplatten voll beladenes Rack kann schwer sein. Halten Sie das Rack fest
am Griff, um zu verhindern, dass es rutscht oder kippt.

Zum Transportieren des Racks halten Sie es fest am Griff, wie in der folgenden
Abbildung gezeigt.

Abbildung Transportieren eines Frontlader-Racks

Flllen und Leeren von Laborartikel-Racks

Bevor Sie beginnen

Stellen Sie sicher, dass Sie die sichere Handhabung von Racks verstanden haben.
WARNUNG J

Bevor Sie Mikroplatten in ein Rack laden, das am BenchCel-Geriat installiert ist,
miissen die Klammern am BenchCel Staplerkopf geschlossen (ausgefahren) werden.
Wenn die Klammern offen sind, konnen die Staplergreifer den Plattenstapel nicht am
Herausfallen hindern.
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Vor dem Fullen oder Leeren eines Racks:
e Positionieren Sie das Rack so, dass die Offnung Ihnen zugewandt ist.
o Stellen Sie fest, wie die Mikroplatten im Rack ausgerichtet sein sollten.

Wenn z. B. die BenchCel Orientierungssensor-Funktion aktiviert ist, achten Sie
darauf, dass die A1-Wells im Rack wie angegeben ausgerichtet sind.

e Das Verfahren kann je nach Rack-Modell variieren:

— Frontlader-Racks: Das Rack kann am BenchCel Gerat installiert sein oder
auf eine glatte, ebene Flache gestellt werden.

— Standard- oder Toplader-Racks: Stellen Sie das Rack auf eine glatte, ebene
Flache.

Einzelheiten zur Installation oder Deinstallation von Racks finden Sie unter
JInstallieren und Deinstallieren von Laborartikel-Racks" auf Seite 19.

Fiillen eines Frontlader-Racks

Die Turen am Frontlader-Rack bieten einfachen Zugang beim Laden von Mikroplatten
uber die Vorderseite eines Racks, das an einem Gerat installiert ist.

Bevor Sie beginnen:

Wenn das Rack bereits am BenchCel-Gerat installiert ist, stellen Sie sicher, dass der
Stapel sich im ungeladenen Zustand befindet. Gehen Sie dabei folgendermallen vor:

So liberpriifen Sie, ob sich der Stapel im ungeladenen Zustand befindet:

1 Initialisieren Sie das Profil in BenchCel Diagnostics. Siehe ,Initialisieren des
BenchCel Mikroplatten-Handlers in Diagnostics” auf Seite 24.

2 Klicken Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) auf Unload all (Alle entladen),
um alle Stapler zu entladen.

Agilent BenchCel Diagnostics v21.1.1 7 x
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So laden Sie Mikroplatten in ein Frontlader-Rack:

1 Schieben Sie auf beiden Seiten des Racks die (1) Turoffnungsknopfe (schwarz)
nach vorne, wahrend Sie die (2) Daumenlaschen nach aullen driicken. Die (3) Rack-
Tilren offnen sich.

Abbildung Tirmechanismus am Frontlader-Rack und Offnen des Frontlader-Racks.
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2 Laden Sie die Mikroplatten direkt durch die gedffneten Rack-Tiren, sodass die
unterste Mikroplatte auf den Greifern des Rack-Staplers sitzt (4). Achten Sie darauf,
dass sich die Laborartikel waagerecht im Rack befinden.

3 Schliellen Sie die Tiren, driicken Sie die Daumenlaschen nach innen, bis die Tiuren
einrasten.
So nehmen Sie Mikroplatten aus einem Frontlader-Rack:

1 Wenn das Rack bereits am BenchCel Gerat installiert ist, stellen Sie sicher, dass der
Stapel sich im ungeladenen Zustand befindet. Siehe ,So Uberprifen Sie, ob sich der
Stapel im ungeladenen Zustand befindet:" auf Seite 16.

2 Zum Offnen der Tiir schieben Sie auf beiden Seiten des Racks die
Turoffnungsknopfe nach vorne, wahrend Sie die Daumenlaschen nach auen
dricken.

3 Heben Sie die Mikroplatten vorsichtig durch die Vorderseite des Racks heraus.

Fiillen von Standard- und Toplader-Racks

Achten Sie darauf, dass lhre Hand nicht mit den Innenkanten des Racks in Kontakt
WARNUNG kommt. Die Kanten konnen scharfe Oberflachen haben.

Die folgende Abbildung zeigt, wie ein Stapel Mikroplatten in ein Standardrack
geschoben wird.
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Abbildung Fillen eines Standard-Racks: (1) Schieben des Stapels durch die Oberseite nach
unten, (2) Unterstitzen des Stapels beim Passieren der unteren Offnung und (3) Sicherstellen,
dass der Stapel auf den Greifern des Rack-Staplers sitzt

1 2

3

So laden Sie Mikroplatten in ein Standard- oder Toplader-Rack:
1 Stellen Sie das Rack auf eine glatte, ebene Flache.

2 Schieben einen kleinen Stapel Mikroplatten vorsichtig mit beiden Handen durch
die Oberseite des Racks nach unten.

Sie konnen den Mikroplatten-Stapel mit einer Hand von unten unterstitzen,
wahrend die andere Hand die Oberseite festhalt, um ihn waagerecht zu halten.
Siehe Abbildung.

3 Nur Standardracks: Wenn Sie das untere Ende der Offnung erreichen, wechseln Sie
die Handpositionen, sodass Sie die Laborartikel durch die untere Offnung weiterhin
unterstitzen kdnnen.

4 Achten Sie darauf, dass die unterste Mikroplatte im Stapel waagerecht auf den
Greifern des Rack-Staplers sitzt.
So nehmen Sie Mikroplatten aus einem Standard- oder Toplader-Rack:

1  Wenn mdglich, nehmen Sie das Rack vom Gerat herunter und stellen Sie es auf
eine glatte, ebene Flache.

Wenn Sie Mikroplatten aus einem installierten Rack nehmen, stellen Sie sicher, dass
der Stapel entladen ist. Siehe ,So Uberpriifen Sie, ob sich der Stapel im ungeladenen
Zustand befindet:" auf Seite 16.

2 Schieben Sie die Mikroplatten in kleinen Stapeln vorsichtig nach oben und durch
die Oberseite des Racks heraus.



Installieren und Deinstallieren von Laborartikel-Racks

Bevor Sie beginnen

Stellen Sie sicher, dass der Strom und die Druckluft des BenchCel Mikroplatten-Handler
eingeschaltet sind, bevor Sie ein Laborartikel-Rack installieren oder deinstallieren.

Wenn Sie das Laborgerate-Rack auf den Staplerkopf hoch- und von diesem abheben,
greifen Sie das Rack mit beiden Handen sicher nahe der Basis an den vier Ecken.

Vermeiden Sie, beim Hochheben eines Racks dessen Innenkanten zu beriihren.
WARNUNG Die Innenkanten konnen scharfe Oberflachen haben.

Installieren von Laborartikel-Racks am BenchCel Mikroplatten-Handler

So installieren Sie ein Laborartikel-Rack:

1 Priifen Sie am BenchCel Mikroplatten-Handler, ob die Klammern im Staplerkopf
geschlossen (ausgefahren) sind.

Hinweis: Zum Schliellen der Klammern 6ffnen Sie BenchCel Diagnostics. Klicken
Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) oben an dem Rack, das Sie
entfernen mochten, auf Stacker (Stapler) und klicken Sie dann auf Close Stacker
grippers (Staplergreifer schliellen).

Wenn Sie das Rack installieren, werden die Zinken an den Laschen des
Laborartikel-Racks in die Schlitze der Klammern eingefiihrt. Bei gedffneten
Klammern sind die Schlitze verborgen und das Rack kann nicht installiert werden.
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Installieren und Deinstallieren von Laborartikel-Racks

Abbildung Staplerkopf mit geschlossenen (ausgefahrenen) Klammern

2 Senken Sie das Rack mit der offenen Seite nach vorne auf den Staplerkopf.
Das Rack wird automatisch in der richtigen Position arretiert.

Abbildung Installieren eines Laborartikel-Racks auf dem Staplerkopf (Nahansicht)

‘ \
-
o

der ausgefahrenen Klammern eingefiihrt werden.

Stellen Sie sicher, dass die Zinken unten an den Rack-Laschen in die Schlitze
WICHTIG

20 G5580A BenchCel Mikroplatten-Handler Kurzanleitung



Deinstallieren von Laborartikel-Racks

So deinstallieren Sie ein Rack, wenn der Rack-Freigabeknopf griin ist:

1 Vergewissern Sie sich, dass der Rack-Freigabeknopf am Staplerkopf griin leuchtet,
und driicken Sie ihn dann. Beim Einfahren der Sperren ist ein Klicken zu horen.

2 Wahrend das grine Licht blinkt, heben Sie das Laborartikel-Rack hoch und aus
dem Staplerkopf heraus.

Hinweis: Wenn das grline Licht zu blinken aufhort, driicken Sie den Rack-
Freigabeknopf erneut.

So deinstallieren Sie ein Rack, wenn der Rack-Freigabeknopf blau ist:
1 Initialisieren Sie das Profil in BenchCel Diagnostics

2 Klicken Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) auf Unload all (Alle entladen),
um alle Stapler zu entladen. Siehe Abbildung, Element 1.

Agilent BenchCel Diagnostics v21.1.1

{Controls }| General Settings ] Profiles ]

X: 0. O0mm - ﬁ?i A ]

Z: 0. 00mm Stacker.“l ¥ | 1 \

Theta: 0.00° Unload ATl

Grip: 0. 10mm 3 .‘. - .:. EEEEm
ol

Im Bild auf der Registerkarte Controls (Steuerung): (2) Ein blauer Rack-
Freigabeknopf zeigt an, dass der Stapel geladen ist. (3) Auf dem Stapler wird ein
Bild eines Racks eingeblendet, wenn die Sensoren ein Rack erkennen. (4) Ein
grines Bild eines Laborartikels zeigt an, dass die Sensoren eine Platte erkennen.
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3 Zum Entriegeln des Racks driicken Sie den griinen Rack-Freigabeknopf oben auf

dem Staplerkopf. Warten Sie auf das Klicken beim Einfahren der Sperren. Wahrend
das griine Licht blinkt, heben Sie das Laborartikel-Rack hoch und aus dem
Staplerkopf heraus.

Verwendung von BenchCel Diagnostics

22

BenchCel Diagnostik hat drei Registerkarten: Controls (Steuerung), General Settings
(Allgemeine Einstellungen) und Profiles (Profile). Die Befehle auf der Registerkarte
Profiles (Profile) werden zur Herstellung der Kommunikation mit dem BenchCel
Mikroplatten-Handler verwendet. Die Befehle auf der Registerkarte Controls (Steuerung)
werden zur Steuerung oder zum Bewegen der Gerdatekomponenten verwendet.

Einige der Funktionen von BenchCel Diagnostik sind nur dann verflgbar, wenn Sie in
VWorks die Zugangsrechte eines Administrators oder Technikers haben. Einzelheiten
erfahren Sie von lhrem Labor-Administrator.

Das Thema dieses Abschnitts ist die Beschreibung folgender Funktionen:

,Offnen von BenchCel Diagnostics” auf Seite 23

,Initialisieren des BenchCel Mikroplatten-Handlers in Diagnostics” auf Seite 24
,Den Roboter in die Ausgangsposition bringen” auf Seite 24
,Nullpunktsetzung des Roboters" auf Seite 25

,Deaktivieren und Aktivieren der Robotermotoren” auf Seite 26

,Schrittweises Bewegen des Roboters” auf Seite 26

,Andern der Robotergeschwindigkeit” auf Seite 28

,Bewegen von Platten zwischen Einlernpunkten” auf Seite 29

,Offnen und SchlieRen der Klammern" auf Seite 30

L#Ausfahren oder Einfahren von Ablagen” auf Seite 31

Weitere Einzelheiten finden Sie in der Benutzerinformation flir den BenchCel
Mikroplatten-Handler.



Offnen von BenchCel Diagnostics

So offnen Sie BenchCel Diagnostics:

1 Stellen Sie sicher, dass im Fenster VWorks Simulation ausgeschaltet und die
richtige Geratedatei (*.dev) gedffnet ist.

2 Wahlen Sie im Bereich Devices (Gerate) das BenchCel Mikroplatten-Handler-Gerat
aus und klicken Sie dann auf Device Diagnostics (Geratediagnostik).

" VWorks - [Serial Dilution_2R.dev] - [m] by
Q-2 ; Q2 o g Compile () Start (11} Pause il {;} Simulation is off g; Disgrostics |
A Fle Edit View Tools Window Help - & X
Available Devices & % [l Serial Dilution_2R.dev 9 8
Sl Agilent ACL Devices ’ﬂ
il B3 Agilent BenchCel 1 Bl Agilent BenchCel Properties
.. Agilent BenchBot Robot : g Agilent BenchCel - 1 |f]
el ) 'm_ﬁ@le_ntﬁra_\m ————— Name Agilent BenchCel - 1
y Agilent BenchCel : & Agilent Bravo - 1 Profile BC2R _Bravo
1
3] Agilent Bravo I
1
." Agilent Centrifuge :
3 Agilent Centrifuge Loader :
1
t\" Agilent Direct Drive Robot 1
- :
Agilent G 1/0 Modul 4
N gient Generic 1/0 Module 1 Initialize all devices
'e;_lwlg»ﬂgi\ent Generic RS-232 Devit : Initialize selected devices
i3
t
1 Close selected devices
< > ¥
| Delete selected devices
Enter text to filter on: e I
|‘ Device diagnostics ||
Das BenchCel Diagnostik-Dialogfeld 6ffnet sich. Standardmallig wird die
Registerkarte Profiles (Profile) angezeigt.
P =

Agilent BenchCel Diagnostics v20.1.4

Com:rols] General Settings  Profiles I

Profile M, t TEEE
rProfile Managemen:
{#) This BenchCel is connected via ethernet:
Profile name:
4R_Brava - 1 Device ID Find available device
| Create a new profile | ) This BenchCel is connected via serial:
| Create a copy of this profile | comM1 serial port []
| Rename this profile | Mumber of stacks: 4 -
| Delete this profile |
| Update this profile |
p—— Teachpaint File
| Initialize this profile | i I N |:|
Files\Teachpoints_4R_Bravo.xml -m

i+ Agilent Technologies

I [ o ][ o
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Initialisieren des BenchCel Mikroplatten-Handlers in Diagnostics

Bevor Sie BenchCel Diagnostik verwenden, um den BenchCel Mikroplatten-Handler zu
bedienen, missen Sie ein geeignetes BenchCel Profil initialisieren, um:

e die Kommunikation mit dem BenchCel Mikroplatten-Handler herzustellen und
¢ die Profilinformationen zu laden.

Wenn Sie das BenchCel-Gerit initialisieren, kann sich der Roboterkopf bewegen.
Halten Sie sich vom Gerat fern, wahrend es in Bewegung ist, um Verletzungen zu
vermeiden.

Um mogliche Gerateschaden zu vermeiden, entfernen Sie Gegenstande aus dem
Bewegungsbereich von Roboterkopf, -armen und -greifern, bevor Sie den BenchCel
Mikroplatten-Handler in Betrieb nehmen.

Die Verwendung eines ungeeigneten Gerateprofils kann einen Fehler oder eine
Beschadigung des BenchCel Mikroplatten-Handler verursachen. Stellen Sie sicher,
dass das korrekte Gerateprofil initialisiert ist, bevor Sie den BenchCel Mikroplatten-
Handler in Betrieb nehmen.

So initialisieren Sie ein Profil in BenchCel Diagnostics:

1 Wahlen Sie auf der Registerkarte Profiles (Profile) das gewiinschte Profil
aus der Liste Profile name (Profilname) aus.

2 Klicken Sie auf Initialize this profile (Dieses Profil initialisieren), um die
Kommunikation mit dem BenchCel Mikroplatten-Handler herzustellen und die
Profilinformationen zu laden.

[ Agilent BenchCel Disgnostics v20.1.4
Controls | General Settings [Profies |

e

Den Roboter in die Ausgangsposition bringen

Die Ausgangsposition ist diejenige Position, in der sich der Roboterkopf in der Mitte des
BenchCel Mikroplatten-Handler und die Roboterarme senkrecht zur x-Achse befinden.
Der Roboter wird in die Ausgangsposition gebracht, wenn er sich in einer sicheren
Position befinden soll, in der er nicht im Weg ist.

So bringen Sie den Roboter in die Ausgangsposition:

1 Klicken Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) auf die Registerkarte
Jog/Teach (Schrittweises Bewegen/Einlernen).

2 Klicken Sie auf Go Home (In die Ausgangsposition gehen).



Agilent BenchCel Diagnostics v21.1.1 ? =
[Contrls | Genesal sattngs | Profes |
; ggﬂ | stackerl |+| | Stacker2 [~ Load AT |
Theta:  0.00' I UnToad ATI
Grip: 0. 10mm
Labware: Speed: Medum ¥
Jog [Teach |Labwue|
D . = select teachpoint:
Flate presence: Air (psi): '.
Hotch Sensors I- RN mgtees Enabled
Go home Hx
[ | G2
— ety | 20
trveshold: Apply LEE) |
EAIE REaeE i | peableal |
Agilent Technologies | about oK | Cancel

Nullpunktsetzung des Roboters

Bei der Nullpunktsetzung wird der Roboter in die werkseitige Ausgangsposition fir alle
Bewegungsachsen gebracht. Bei der Nullpunktsetzung wird die Position des Roboters
entlang aller Bewegungsachsen neu kalibriert. Fihren Sie eine Nullpunktsetzung des
Roboters durch, wenn Sie bemerken, dass er Platten nicht prazise aufnimmt oder
platziert. Moglicherweise mochten sie auch nach einem Notstopp eine
Nullpunktsetzung des Roboters vornehmen.
Hinweis: Wenn beim Klicken auf Home Motors (Nullpunktsetzung der Motoren) eine
Mikroplattendefinition ausgewahlt wird, kehren die Robotergreifer in die fiir die
ausgewadhlte Mikroplatte definierte, getffnete Greiferposition zurick.

So wird eine Nullpunktsetzung des Roboters durchgefiihrt:

1 Klicken Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) auf die Registerkarte
Jog/Teach (Schrittweises Bewegen/Einlernen).

2 Klicken Sie auf Home Motors (Nullpunktsetzung der Motoren).

Labware:
Jog [ Teach ILd:Mue I
Stadker Sensors

- Editer... | [ Plates have bds

(&) &

Up
Smm

R =N
Cown |
Smm
.ﬁ.lopen
=

Speed: Medum

Select teachpont:
New teachpoint... |
r | [ Motoes Enabled
Go home Fx
L B B | Hz
B rome moters Bl e
| Enabis al |
Disale ol |
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Deaktivieren und Aktivieren der Robotermotoren

Die Deaktivierung der Robotermotoren macht es maoglich, den Roboter von Hand
zu bewegen, was die Einstellung und Bearbeitung von Teachpunkten erleichtert.

So deaktivieren und aktivieren Sie die Robotermotoren:

1 Klicken Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) auf die Registerkarte
Jog/Teach (Schrittweises Bewegen/Einlernen).

2 Im Bereich Motors Enabled (Motoren aktiviert) wahlen oder klicken Sie auf folgende

Optionen:
Labuware: - Editer... | [ Plates have bds Speed: Medum v
JMJ"Tﬂd‘I]LabwueI
Stacker Sensors "
[+ W Sedect teachpont:
.- | m-| B[] =
Plate presence; Air (psi): T -
=N oo |] ter ot |
Hotch Sensors Left I Right | | [ I Rorions I
- - Go home: %
o . sm K3 s | 2
Down
Il e o | d WL
theashold: Aophy — |7l open = | Eetied | I
P save o (1 Ful dose I Oisabie af
L5 : I- - ol

Option oder Befehl  Beschreibung

X Wahlen Sie die Option, den x-Achsen-Motor zu aktivieren.
Entfernen Sie die Markierung im Kontrollkdstchen, um den
x-Achsen-Motor zu deaktivieren.

Z Wabhlen Sie die Option, den z-Achsen-Motor zu aktivieren.
Entfernen Sie die Markierung im Kontrollkdstchen, um den
z-Achsen-Motor zu deaktivieren.

Theta Wahlen Sie die Option, den Theta-Achsen-Motor zu
aktivieren. Entfernen Sie die Markierung im Kontrollkastchen,
um den Theta-Achsen-Motor zu deaktivieren.

Alle aktivieren Klicken Sie diese Option an, um alle Motoren
einzuschalten.

Alle deaktivieren Klicken Sie diese Option an, alle Motoren auszuschalten.

Schrittweises Bewegen des Roboters

Durch das schrittweise Bewegen des Roboters werden der Roboter und die
Robotergreifer in kleinen, prazisen Inkrementen entlang einer der Achsen bewegt.
Auf diese Weise konnen Sie beim Erstellen und Bearbeiten von Teachpunkten einen
Feinabgleich der Roboterposition vornehmen.

So fiihren Sie schrittweise Bewegungen des Roboters aus:

1 Klicken Sie auf der Registerkarte Controls (Steuerung) auf die Registerkarte
Jog/Teach (Schrittweises Bewegen/Einlernen).

2 Aktivieren Sie die Robotermotoren. Siehe ,Deaktivieren und Aktivieren der
Robotermotoren” auf Seite 26.



3 Klicken Sie im Bereich Roboterbewegung auf

L4

, um ggf. aus der entsprechenden

Inkrementliste die SchrittgroRe auszuwahlen.

Verwenden Sie kleinere Bewegungsinkremente als Sie fiir erforderlich halten, um
sicherzustellen, dass der Roboter auf seinem Weg nicht an Hindernisse st6t (wie
Staplerk6pfe und Plattentische).

Left

S mm

4  Klicken Sie auf den Richtungspfeil:

Befehl

Beschreibung

Der Roboterarm bewegt sich aus der aktuellen Position gegen
den Uhrzeigersinn um das angegebene Theta-Achseninkrement.

Der Roboterarm bewegt sich aus der aktuellen Position im
Uhrzeigersinn um das angegebene Theta-Achseninkrement.

Der Roboterkopf bewegt sich aus der aktuellen Position
um das angegebene x-Achseninkrement nach links.

Der Roboterkopf bewegt sich aus der aktuellen Position
um das angegebene x-Achseninkrement nach rechts.

Der Roboterkopf bewegt sich aus der aktuellen Position
um das angegebene z-Achseninkrement nach oben.

Der Roboterkopf bewegt sich aus der aktuellen Position
um das angegebene z-Achseninkrement nach unten.

Der Robotergreifer 6ffnet um das angegebene Griffinkrement.

HOQQQoAamn

Der Robotergreifer schlielt sich um das angegebene
Griffinkrement.

Vollstandig Der Robotergreifer 6ffnet sich auf den auf der Registerkarte

gedffnet Labware eingestellten Wert fir die Robotergreifer-
Offnungsposition.

Vollstandig Der Robotergreifer schliel3t sich auf den auf der Registerkarte

geschlossen

Labware eingestellten Wert fur die Robotergreifer-
Stapelhalteposition.
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Andern der Robotergeschwindigkeit

Die Geschwindigkeit, die Sie in Diagnostik auswahlen, gilt nur fir die Roboterbefehle
in Diagnostik (Jog (schrittweises Bewegen), Move (Bewegen), Transfer (Uberfiihren)
usw.). Wenn der Roboter eine Mikroplatte halt, wird die langsamere der folgenden
beiden Optionen angewendet: die Geschwindigkeit, die Sie im Labware-Editor, oder die
Geschwindigkeit, die Sie in Diagnostik ausgewahlt haben.

Sie konnen die Robotergeschwindigkeit dem ausgeflhrten Arbeitsschritt entsprechend
wahlen. Beispielsweise konnen Sie die langsame Geschwindigkeit auswahlen, wenn Sie
neue Teachpunkte erstellen, Protokolle erstellen und testen oder Probleme mit dem
System diagnostizieren.

Sie konnen die Geschwindigkeitseinstellung fir die x-Achse, die z-Achse und die Theta-
Achse fUr jede Geschwindigkeit (schnell, mittel oder langsam) als Prozentsatz der
werkseitig eingestellten Maximalgeschwindigkeit anpassen.

So wéhlen Sie die Robotergeschwindigkeit:
1 Klicken Sie in Diagnostics (Diagnostik) auf die Registerkarte Controls (Steuerung).

2 Wabhlen Sie in der Liste Speed (Geschwindigkeit) Fast (Schnell), Medium (Mittel)
oder Slow (Langsam).

Agilent BenchCel Diagnostics v21.1.1 ? b

Conrds || Genesal Setings | Profies |

Al 0. O0mm - =
7. 0. 00mm [ stackerl =] | Stacker:z | Load ATl

Theta:  0.00' Y -
Grip: 0. 10mm . I X 3

F = .y
Labuare: v Editer... | [ Plates have bds Speed: Medumn v

Jog [Teach |Labucare | | - J

Hinweis: Wahrend der Ausfihrung eines Protokolls arbeitet der Roboter mit der
im VWorks-Dialogfeld Tools (Werkzeuge) > Options (Optionen) ausgewahlte
Geschwindigkeit. Wenn der Roboter eine Mikroplatte halt, wird die langsamere
der folgenden beiden Optionen angewendet: die Geschwindigkeit im Labware-
Editor oder die Geschwindigkeit im Dialogfeld Tools (Werkzeuge) > Options
(Optionen). Weitere Informationen finden Sie im Benutzerinformation fiir VWorks
Automation Control.




Bewegen von Platten zwischen Einlernpunkten

Sie konnen eine Mikroplatte zwischen Teachpunkten bewegen, wenn Sie einen
Teachpunkt verifizieren oder um festzustellen, ob eine Nullpunktsetzung der Motoren
erforderlich ist.

Entfernen Sie Hindernisse im Weg des Roboters, um Kollisionen zu vermeiden.

So bewegen Sie Platten zwischen Teachpunkten:
Platzieren Sie eine Mikroplatte von Hand an einen der zwei Teachpunkte.

1
2

Klicken Sie in Diagnostics (Diagnostik) auf die Registerkarte Controls (Steuerung)
und wahlen Sie dann die Geschwindigkeit Slow (Langsam).

Klicken Sie im grafischen Anzeigebereich auf das Pluszeichen ( &2 ) bei:

e demjenigen Teachpunkt, zu dem die Bewegung erfolgen soll oder
e zwei Teachpunkte, zwischen denen eine Platte bewegt werden soll.

Die ausgewahlten Teachpunkte sollten durch rote Kreise ( €3 ) hervorgehoben sein.

Setzen Sie den Zeiger auf einen ausgewahlten Teachpunkt. Wahlen Sie im
Befehlsmen, das eingeblendet wird, eine der folgenden Optionen:

Befehl Beschreibung

Move to Der Roboter bewegt sich aus seiner aktuellen Position zum
<teachpoint> ausgewahlten Teachpunkt. Der Roboter bleibt beim Teachpunkt.
Pick from Der Roboter nimmt die Mikroplatte am ausgewahlten

<teachpoint>

Teachpunkt auf und bewegt sie zur Position ,ready-for-
upstack” unter dem Staplerkopf.

Place at
<teachpoint>

Der Roboter bewegt sich aus seiner aktuellen Position und
platziert die Mikroplatte am ausgewahlten Teachpunkt. Nach
dem Platzieren der Mikroplatte weicht der Roboter vom
Teachpunkt zurtick in die sichere Zone.

Transfer to
<teachpoint>

Der Roboter bewegt eine Mikroplatte vom aktuell ausgewahlten
Teachpunkt zum anderen ausgewahlten Teachpunkt.

Um eine Mikroplatte von einem Stapel zu tberflihren, missen
Sie zunachst auf Load Stacker (Stapler laden) klicken. Bei der
Uberflihrung ladt der Roboter die Platte herunter, platziert sie
am anderen ausgewahlten Teachpunkt und weicht dann in die
sichere Zone zurlck.

Wenn der Roboter eine Platte von einem Teachpunkt zu einem
anderen Uberflihrt, nimmt er die Mikroplatte am aktuell
ausgewahlten Teachpunkt auf, platziert sie am anderen
ausgewahlten Teachpunkt und weicht dann in die sichere
Zone zurlck.

Delid from
<teachpoint>

Nur Mikroplatten mit Deckel: Der Roboter nimmt den Deckel
von der am ausgewahlten Teachpunkt befindlichen
Mikroplatte ab.

Relid to
<teachpoint>

Nur Mikroplatten mit Deckel: Der Roboter setzt den Deckel
wieder auf die am ausgewahlten Teachpunkt befindliche
Mikroplatte auf.
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Offnen und SchlieBen der Klammern

Die Klammern im Staplerkopf schlieffen und 6ffnen die Greifer unten am Laborartikel-
Rack, um die erste Platte flr die Robotergreifer in Position zu halten und dann
freizugeben. Zum Bewegen der Klammern wird Druckluft verwendet.

Die Klammern schliefen und 6ffnen die Staplergreifer wahrend des Ladens, Entladens,
Downstackings und der Stacking-Schritte automatisch. Bei der Diagnose von Problemen
oder nach einem abgebrochenen Lauf konnen Sie die Befehle in Diagnostik zum Offnen
oder SchlieRen der Klammern (Staplergreifer) verwenden. Sie méchten beispielsweise die
Klammern (Staplergreifer) 6ffnen, um eine Mikroplatte zu entnehmen.

Das Offnen der Klammern (Staplergreifer) kénnte dazu fiihren, dass die Mikroplatte
oder der Mikroplattenstapel herunterfallt.

So offnen oder schlieBen Sie die Klammern (Staplergreifer):
1 Klicken Sie in Diagnostics (Diagnostik) auf die Registerkarte Controls (Steuerung).

2 Klicken Sie im grafischen Anzeigebereich oben am Rack auf Stacker (Stapler) und
wahlen Sie dann Open Stacker gripper (Staplergreifer 6ffnen) oder Close stacker
gripper (Staplergreifer schlieRen). Bei Offnen oder SchlieRen der Klammern
(Staplergreifer) ertont ein Klicken.

Agilent BenchCel Diagnostics v21.1.1 ? x

Controls | General Settings | Profles | Advanced Settngs |

; gm | stackerl |+| | stacker2 [~| Load AT]
Theta:  0.00° ) I WS- untoad ATl
Grip:  -0.98m &|| [ Retract shelf |

oM el




Ausfahren oder Einfahren von Ablagen

Die Ablagen im Staplerkopf dienen zum vortibergehenden Halten des Mikroplattenstapel
wahrend des Downstacking- und Upstacking-Prozesses. Das Platzieren von Mikroplatten
auf den Ablagen sorgt fiir eine waagrechte Position der Mikroplatten, sodass die
Robotergreifer die Mikroplatte exakt in der angegebenen versetzten Position halten
konnen. Zum Bewegen der Ablagen wird Druckluft verwendet.

Die Ablagen werden wahrend des Downstacking- und Upstacking-Prozesses
automatisch aus- und eingefahren. Bei der Diagnose von Problemen oder nach einem
abgebrochenen Lauf konnen Sie die Befehle in Diagnostik zum Aus- und Einfahren der
Ablagen verwenden.

Das Einfahren der Ablagen konnte dazu fiihren, dass die Mikroplatte oder
der Mikroplattenstapel herunterfillt.

So fahren Sie die Ablagen aus oder ein:

1 Klicken Sie in BenchCel Diagnostics (BenchCel-Diagnostik) auf die Registerkarte
Controls (Steuerung).

2 Klicken Sie im grafischen Anzeigebereich oben am gewiinschten Rack auf Stacker
(Stapler) und wahlen Sie dann Extend Shelf (Ablage ausfahren) oder Retract Shelf
(Ablage einfahren). Beim Aus- und Einfahren der Ablagen ist ein Klicken zu horen.

BenchCel Diagnostics v15.0.16 W‘
iCDHtr’D‘Sj General Settings | Profile |
; '%g;(’]mm [ stackerl [-] [ stackerz [-] Load ATl
Theta: 0.00° UnToad pTates Unload AT1

Grip:  -1.00mm

PlateLocy
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Reinigen nach Gebrauch

32

Wischen Sie verschiittete Fliissigkeiten unbedingt sofort auf. Verwenden Sie nur die
empfohlenen Reinigungsmaterialien. Die Verwendung anderer Reinigungslosungen
und -materialien kann zur Beschadigung des Gerits fiihren. Verwenden Sie keine
scheuernden, korrosiven Reinigungsmittel. Verwenden Sie keine Metallbiirsten.

So reinigen Sie den BenchCel Mikroplatten-Handler nach Gebrauch:

1 Entnehmen Sie ggf. Mikroplatten, die sich noch in den Robotergreifern befinden.
Moglicherweise missen Sie den Roboterkopf mit BenchCel Diagnostik in eine
geeignete Position bewegen und dann die Robotergreifer 6ffnen. Anweisungen
finden Sie unter ,Schrittweises Bewegen des Roboters” auf Seite 26.

2 Entfernen Sie gebrauchte Mikroplatten aus den Laborartikel-Racks. Siehe ,Fillen
und Leeren von Laborartikel-Racks" auf Seite 15.

3 Deinstallieren Sie die Laborartikel-Racks vom BenchCel Mikroplatten-Handler.
Siehe ,Installieren und Deinstallieren von Laborartikel-Racks" auf Seite 19.

Stellen Sie sicher, dass der Strom und die Druckluft eingeschaltet sind, wenn Sie

die Racks entfernen.

4 Stellen Sie sicher, dass die Schienen der x-Achse (1) frei von Verschmutzungen
sind.

5 Verwenden Sie handelsibliche Labortlicher und ein mildes Reinigungsmittel oder
Ethylalkohol, um die weild gestrichenen Aullenflachen und die Metalloberflachen
von Staub, Schmutz, chemischen Ablagerungen und anderen Verschmutzungen
auf dem BenchCel Mikroplatten-Handler zu reinigen.
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