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Varovani, upozornéni a poznamky

V tomto dokumentu jsou pouzity nasledujici typy ozndmeni a zvyraznéni ddleZitych informaci
nebo varovani uzivatele na potencidlné nebezpecné situace:

Kriﬁ\ POZNAMKA
\-..___Q; Obsahuje uzitecné informace.
A POZOR
m_ Oznacuje moznost poskozeni pristroje nebo ztratu dat, pokud nejsou pokyny
dodrzovany.
VAROVANI

Ukazuje na moznost zavazného zranéni, smrti, nebo poskozeni pristroje pfri
nedodrzeni pokynd.

INSTRUKCE
Ukony, které je tfeba provést.
VAROVANI
Tento symbol upozorfiuje na moznou pritomnost biologicky nebezpecného

materialu.
Musi byt dodrzena nalezitda bezpecnostni opatreni pro praci v laboratofi.

POZOR
Negativni environmentalni dopady spojené se zachazenim s odpadem.
Nezachazejte s elektrickym a elektronickym zarizenim jako s netfidénym
komunalnim odpadem.
Sbirejte elektricky a elektronicky odpad oddélené.

VAROVANI
Nebezpeci pozaru a vybuchu!
Nékteré dezinfekéni produkty mohou byt hoflavé a pfi nevhodném
zpracovani mohou vést k vybuchu. Musi byt dodrzena nalezita bezpecnostni
opatreni pro praci v laboratori.

VAROVANI
Chemicky a biologicky nebezpeény odpad mize byt spojen s odpadnim
materidlem z procesl bé&Zicich na DBH.
Zachéazeijte s témito latkami a jednordzovymi pomdckami, jako jsou vani¢ky,
systém s kapalinami atd. v souladu se spravnou laboratorni praxi.
Ziskejte informace o nalezitych sbérnych mistech a schvalenych metodach
likvidace ve vasi zemi, statu nebo regionu.

B> PR Ik o B
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Pouzité symboly

M Vyrobce

Datum vyroby

IVD In vitro diagnostics medical device

REF Katalogové cislo

Vyrobni Cislo

upozorfiuje na moznou pritomnost biologicky nebezpecného materialu

Conformité Européenne

Toxickeé

Horky povrch

Pouziti do

Jednorazové pouziti

usB

Nahlédnéte do pfirucky

Varovani

Instrukce

eI XY
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1 Obecny popis pristroje

Dynablot Automatic je pocitacem Fizeny pfistroj uréeny k automatickému provadéni kroku eseji pro
zpracovani stript. Automatizace zahrnuje tyto funkce :
Manipulace s reagenciemi  plnéni a odsavani reagencii z reak¢nich jamek plata

Manipulace se vzorkem ¢teni ID vzorku z ¢arového kddu na primarni zkumavce, pfenos vzorku
z primarni zkumavky do reak¢ni jamky

Inkubace Casové fizena inkubace stripli v reakénich jamkach plata, michani
reagencie pomoci kyvani nosi¢e plata

Suseni suSeni zpracovanych stripl pomoci proudu vzduchu a vyhfivanim
nosice plata

Snimani obrazu snimani obraz(i zpracovanych stripli pomoci kamerového systému

Manipulace s daty ukladani protokolll a obrazu striptl do interni databaze SW ovladani

pfistroje, moznost spoluprace s externim vyhodnocovacim softwarem
formou importu a exportu protokolU

Software pro ovladani pfistroje uzivateli umozriuje provadét a sledovat
— pfFipravu a chod protokolu
— béZnou provozni udrzbu pfistroje
— tvorbu a editaci eseji a testu
— historii chodl protokolt a udrzby
— nastavovani parametr chodu pfistroje

2 Dispozice

2.1 Celni strana

3
4
1
5
2
1 - kontrolka zapnuti pfistroje 4 - peristaltické Cerpadlo systémového
2 - peristalticka Cerpadla reagencii roztoku
3 - kryt pracovniho prostoru 5 - podloZka pod reagencie
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2.2 Zadni strana

1
2
3
4
5
9
10
1
12
Obr. 2
1 - ventilatory pracovniho prostoru 9 - pinch ventil odsavani Cistici kyvety jehly
2 - pruzinové vzpéry krytu pracovniho 10 - pinch ventil odsavaciho ramene jamek
prostoru 11 - konektor pro pfipojeni snimaci hladiny v
3 - vystup hadi¢ky vakua k lahvi odpadu odpadni lahvi
4 - vyfuk Cerpadla vakua 12 - konektor k pfipojeni snimacd hladiny ve
5 - USB konektor ovladani pfistroje stojanu lahve systémového roztoku
6 - USB konektor kamery 13 - vyklopeny drzak s pojistkami

7 - vyrobni Stitek

8 - konektor napajeciho kabelu s
integrovanym vypinatem a drzakem
pojistek
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2.3 Pracovni prostor

4 8
5
S
Obr. 3

1 - pracovni rameno 5 - Stitek pro kontrolu kamery
2 - pipetovaci modul 6 - pravy ventilator pracovniho prostoru
3 - plnici a odsavaci ramena reagencii 7 - prostor pro drzak zkumavek
4 - ventilator suseni stript 8 - nosic plata stripu

2.3.1 Pracovni rameno

3
1 4
2 5
Obr. 4
1 - rozplfiovaci rameno reagencii 4 - Cistici kyveta jehly
2 - kyveta odstfiku reagencii 5 - rameno odsavani

3 - pipetovaci jehla
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Pohled po sejmuti krytu pipetovaciho
modulu

1 - krokovy motor pohybu Z

2 - hadi¢ka mezi syringe a jehlou

3 - home senzor pohybu Z

4 - pipetovaci jehla

5 - kabel obvodu detekce hladiny

6 - Sroub pohybu Z

7 - krokovy motor pohybu Y

8 - ozubena ty¢ pohybu Y

9 - home senzor pohybu Y

10 - senzor polohy ramene odsavani

Pohled po sejmuti krytu pracovniho ramene.

1 - kamera s objektivem
2 - tficestny ventil

3 - syringe

4 - Armboard

5 - LED osvétleni 1

12

6 - LED osvétleni 2

7 - zrcatko pro kameru

8 - zrcatko pro LED osvétleni 1

9 - rozplfiovaci rameno reagencii
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Obr. 7

1 - pravy ventilator pracovniho prostoru 3 - demontovany kryt pracovniho ramene
2 - ventilator suseni stript

2.3.2 Drzak zkumavek

1
4
2 | =
3 5
Obr. 8
1 - pozice pro zkumavky kontrol A,B 4 - pozice pro zkumavky kontrol C,D
2 - kontrolni ¢arovy kéd pro zadni fadu 5 - pozice pro pfedni fadu zkumavek

3 - pozice pro zadni fadu zkumavek

2.3.3 Nosic plata

Obr. 9
1 - kladka s protiskluzovym o-krouzkem 4 - oto¢né uloZeni ramecku
2 - excentrické kolo pohonu 5 - topna rohoz s limitnim termostatems -
3 - ramecek k polozeni plata teplomér pro regulaci teploty
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2.4 Stojan lahve systémového roztoku

1 6 7

2

3

4

5

Obr. 10

1 - vi€ko se saci trubickou 5 - fitting k pfipojeni Cerpadla syst. roztoku
2 - lahev systémového roztoku 6 - pfijimace systému detekce hladiny
3 - stojan 7 - vysilaCe (LED) systému detekce hladiny

4 - kabel s konektorem snimacu hladiny

2.5 Lahev odpadu

1
2
3
4
6
7
8
1 - kabel s konektorem snimacu hladiny 5 - fitting pro pfipojeni hadi¢ky odpadu
2 - fitting pro pfipojeni hadi¢ky vakua 6 - trubicka pod fittingem hadi¢ky odpadu
3 - fitting pro pfipojeni kalibracni kyvety 7 - plovak urovné Porucha
4 - lahev odpadu 8 - plovak urovné Varovani
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2.6 Kalibracni kyveta

1 2
3
4
Obr. 12
1 - hadicka s konektorem pro pfipojeni k lahvi 3 - otvor pro méfeni vySky hladiny jehlou
odpadu 4 - prihled do kalibra&niho prostoru

2 - plnici otvor

2.7 Prostor pod prednim krytem

3 1 12 13

1 - kryty motor0 Cerpadel 8 - filtr napajeni motoru Cerpadla vakua
2 - krokovy motor pohybu X 9 - kryt n-kodéru pohybu X

3 - desky indika¢nich LED c&erpadel 10 - konektory pfipojeni motoru kyvani s
4 - motory Cerpadel reagencii Cidlem a topné rohoze s teplomérem

5 - filtry napajeni motorl cerpadel 11 - senzor podtlaku v Iahvi odpadu

6 - Cerpadlo vakua 12 - regulator podtlaku v lahvi odpadu

7 - zpétny ventil 13 - zemnici kabel krytu
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1 - sejmuty pfedni kryt

2 - excentrické kolo pohonu
3 - home senzor kyvani

4 - faston pro zemnici kabel
5 - krokovy motor kyvani

Obr. 14

6 - kabel pro pfipojeni krokového motoru a

senzoru
7 - kabel pro pfipojeni topné rohoze a
teploméru

2.8 Prostor pod zadnim krytem

Obr. 15

16
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Obr. 16
1 - napajeci zdroj 6 - elektromagnet pinch ventilu odsavaciho
2 - Carovy kod pro kontrolu &tecky ramene jamek
3 - deska USB konektoru kamery 7 - Zlab pro kabelaz
4 - Mainboard 8 - energeticky fetéz s kabelazi a hadi¢kami k
5 - elektromagnet pinch ventilu odsavani pracovnimu rameni
Cistici kyvety jehly 9 - tlumi¢ vyfuku Cerpadla vakua

Obr. 17
1 - kolejnice pohybu X 4 - CteCka Carového kddu na spodni Casti
2 - femenice a femen krokového motoru pracovniho ramene
pohybu X 5 - oto€né zrcatko pro ¢teni Carového kodu

3 - home senzor pohybu X
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2.9 Vyznam kontrolnich LED

Na deskach elektroniky - Mainboard a Armboard - jsou umistény zelené kontrolni LED indikujici
stavy vstupl a vystupu. Informace o konektorech na deskach a komponentech, které jsou k nim
pFipojeny, jsou uvedeny v 9.5 Mapa konektorl Mainboard a 9.6 Mapa konektor( Armboard

2.9.1 Mainboard - kontrolni LED

W

78910 11 12 13 14 15 16 17 18
Obr. 18
1 - n-koder pohybu X, pfi pohybu blika 11 - levy ventilator pracovniho prostoru, sviti
2 - home senzor pohybu X, sviti pfi rameni ve pfi zapnutém vystupu
vychozi pozici 12 - pravy ventilator pracovniho prostoru,
3 - home senzor kyvani, sviti pfi sviti pfi zapnutém vystupu
excentrickém kolu na senzoru 13 - Cerpadlo systémoveho roztoku, sviti pfi
4 - senzor podtlaku v lahvi odpadu, dvojice zapnutém vystupu
LED - pfi vytvofeném podtlaku sviti horni 14 - napajeni stojanu lahve syst.roztoku, sviti
5 - senzor krytu pracovniho prostoru, sviti pfi pfi zapnutém vystupu
zavieném krytu 15 - detekce hladiny v lahvi syst.roztoku -
6 - napajeci napéti varovani, sviti pfi pfitomnosti roztoku
7 - topna rohoz 16 - detekce hladiny v lahvi syst.roztoku -
8 - pinch ventil odsavani Cistici kyvety jehly, porucha, sviti pfi pfitomnosti roztoku
sviti pfi zapnutém vystupu 17 - detekce hladiny v lahvi odpadu -
9 - pinch ventil odsavaciho ramene jamek, varovani, sviti pfi nepfitomnosti roztoku
sviti pfi zapnutém vystupu 18 - detekce hladiny v lahvi odpadu -
10 - Cerpadlo vakua, sviti pfi zapnutém porucha, sviti pfi nepfitomnosti roztoku

vystupu
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2.9.2 Arm board - kontrolni LED

1234 5

1 - home senzor pohybu Y, sviti pfi rameni ve 4 - senzor polohy ramene odsavani, sviti v
vychozi pozici horni pozici ramene
2 - home senzor pohybu Z, sviti pfi rameni ve 5 - signal ¢teCky ¢aroveho kodu, blikne pfi
vychozi pozici rozpoznani kédu

3 - home senzor syringe, sviti pfi pistu
syringe ve vychozi pozici

3 DynlLab software

DynLab je servisni, Siroce pouzitelny PC software pro elektronickeé fidici systémy pouzité v pfistrojich
spole€nosti Dynex.

- X POZOR
" | Pouzivejte jen funkce software DynLab popsané v této kapitole, pokud jim
pIn& porozumite. Nespravné pouZiti mdZe zapfi¢init mechanické poskozeni
pristroje nebo vyrazeni z provozu nasledkem Spatného ulozeni firmware
nebo parametrd.

Software ma tyto zakladni funkce
¢ Ruéni ovladani jednotlivych soucasti pfistroje
¢ Nastavovani parametru pfistroje (i-parametry) a jejich ukladani do FLASH paméti procesoru
e Aktualizace firmware v paméti procesoru (napf. pfi nové verzi zakladniho firmware)
e Tvorba a ukladani segmentt D-code (podprogramy, které firmware vyuziva k ovladani
pfistroje) do paméti procesoru
e Spousténi segmentd nebo jednotlivych instrukci D-code

3.1 Instalace, spusténi a nastaveni
Instalace software Dynlab se provadi pouze kopirovanim adresare s pfislusnymi soubory do PC.

Verze téchto souborl se lisi pro razné pfistroje:

Constants.ini - muze mit i jiny nazev, napf. DBAConstants.ini. Popisuje rozlozeni a nazvy
motorQ,vystupl a vstupu systému.

FlashParams.ipar - méa vzdy tento nazev. Odsahuje vychozi seznam a zakladni hodnoty i-parametru.

DynLab se spousti pomoci souboru “¥s DynLab.exe

Po prvnim spusténi je nutno nastavit nékteré parametry software. Okno Volby pro nastaveni se
otevie z menu Nastaveni / Volby nebo ikonou X,
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3 reo-vort P T B s s

Soubor @ Plistroj 4 Pamét pfistroje % Nastaveni  Pomoc

L H A o W] ¢ % @ movectesanionuSETR | P

Volby. x
G
“ MyCategory
AppPath C:\Users\dsvoboda\Documents)\Data\Vyvoj\Dynabiot Automatic\Software\DynL.ab
AutoRunCode C:\Users\dsvoboda\Documents\Data\Vyvoj\Dynabiot Automatic\Softviare\DynLab\AutoRunCode
BatchFashFies C:\Users\dsvoboda\Documents\Data\Vyvoj\Dynabiot Automatic\Software\DynLab
BatchRAMFies C:\Users\dsvoboda\Documents)\Data\Vyvoj\Dynabiot AutomaticiSoftware\DynLab\BatchRAMFies
ControMotorsCount 5
ControlOutputsCount 8
DefautFactorylParams C:\Users\dsvoboda\Documents)\Data\Vyvoj\Dynabiot Automatic\Software\l- parametry\DBA pro manual 170220.par
Defaultt ABNumberElsaBatch 1000
Defaultt ABNumberEisaBatchAutolncrement False
EditiParamsHideRIndex Faise
EditIParamsOnTheFly Faise
61013;61013;61013;61013;61013;;333:333131315
INITRun
INITRunFie
InstrumentElements DBAConstants.ini
Language Yl
LanguagePackPath C:\Users\dsvoboda\Documents\Data\Vyvoj\Dynablot Automatic\Software\DynLab\LanguagePack-current.zip
LogFieName InstrumentsLogger.og
LogLevel 0
LogSee 2000000
MotorsControlBeep False
MotorsControlKeybordControl False
EfisastartBatchParams
Description
Save Settings

Obr. 20

BatchFlashFiles - cesta k adresafi pro ulozeni soubor(i segmentl D-code, které se budou ukladat
do FLASH pameéti pfistroje.

BatchRAMFiles - cesta k adresafi pro uloZeni souborl segmentl D-code, které se budou ukladat do
RAM paméti pfistroje. Jde o doCasné segmenty pouzivané pfi kontrole nebo servisu pfistroje.
InstrumentElements - nazev souboru napf. Constants.ini s rozlozenim motord, vystupu a vstupu
systému

Ve spodni list&¢ okna DynLab se zobrazuje stav pfipojeni k pfistroji. Pfed pfipojenim nebo po
odpojeni je zobrazeno

Zafizeni -  Vljrobece - Sériové Cislo - nebo Zarizeni - Zafizeni odpojeno Vyrobce - Zafizeni odpojeno Sériové islo - Zafizeni odpojena

Pokud je pfFistroj pfes USB k PC pfipojen, je v pravé ¢asti liSty vypsana verze firmware mainboardu.

Zafizeni - BlotAutomat ver. 4.38 Vyrobce - DYNEX TECHNOLOGIES a.s. Sériové €islo - SN EL20110035

3.2 Rucni ovladani jednotlivych soucasti pristroje
Ruéni ovladani soucasti pfistroje mize byt vyuzito pfi diagnostice zavad pfistroje nebo pfi hledani

soufadnic pohybu pfi nastavovani parametr( pfistroje. Okno Oviadani soucasti se otevie z menu
Pristroj / Oviadani soucasti nebo ikonou %K ovladani je pouZita leva ¢ast okna.
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Obr. 21
Ovladani krokovych motort pohybu (1)
V Fadcich jsou nazvy jednotlivych krokovych motora :
X Motor - pojezd pracovniho ramene vpravo (+) a vlevo (-)
Y Motor - pojezd pipetovaciho modulu dopfedu (+) a dozadu (-)
Z Motor - pojezd pipetovaci jehly dolu (+) a nahoru (-)
Plun.pump - pojezd pistu syringe nabrani (+) a rozplnéni (-)

Rocking Motor - rotace excentrického kola kyvani nosice plata
Motory se ovladaji tlaCitky

Ve sloupci Absolute.C je zobrazena soufadnice, na které se pobyb aktualné nachazi

Ovladani binarnich vystupu (2)
V Fadcich jsou nazvy jednotlivych soulasti pfistroje pfipojenych k danémy vystupu :

Heating - hapajeni regulatoru topné rohoze

Needle cleaning valve - pinch ventil odsavani Cistici kyvety jehly

Aspiration arm valve - pinch ventil odsavaciho ramene jamek

Aspirating pump - Cerpadlo vakua

Fan left - levy ventilator pracovniho prostoru

Fan right - pravy ventilator pracovniho prostoru

System solution pump - peristaltické Cerpadlo systémového roztoku
21

pId
A najezd do vychozi pozice ( spusti se pohyb smérem k home senzoru a pfi aktivaci signalu
se zastavi)
= || e . . , .
- relativni posun o hodnotu soufadnice zapsané ve sloupci Krok
E‘\
e pfejezd na absolutni hodnotu soufadnice zapsané ve sloupci Absolutni
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System sol.level supply - napajeni obvodl detekce hladiny ve stojanu lahve syst.roztoku

LED1-LEDO9 - indikac¢ni LED u peristalt.Cerpadel reagencii a systémového roztoku

Pump 1 - Pump 8 - peristalticka Cerpadla reagencii

3-way valve - 3-cestny ventil (syst.roztok proudi do: Vyp - Cistici kyvety, Zap -
syringe)

Camera light - LED osvétleni 1 a 2 pro kameru

Vystupy se ovadaiji tlacitky

- zapnuti vystupu (v zavislosti na parametrech zapnuti)

q:

- vypnuti vystupu

Zapnuti Ize parametrizovat v polich

Objem ml - pokud se jedna o vystupy opatfené mozZnosti objemové kalibrace (zde vystupy Pump 1
- 8), je mozno zadat objem v desetinach ml. Pumpa je pak v souvislosti s jeji kalibracni
konstanou ulozenou v i-parametrech spusténa pouze na dobu potfebnou k naderpani
zadaného objemu. Pfi zadani hodnoty 0 je pumpa spusténa nepfretrzité.

Ms s min - dle vybrané jednotky je vystup sepnut pouze na zadanou dobu. Pfi zadani hodnoty 0 je
vystup sepnut nepretrzité.

Verze WAIT kédu - pfi zatrzeni volby sepnuti vystupu na zadany objem nebo ¢as blokuje mozZnost

soucasného sepnuti jiného vystupu

3.3 Nastavovani parametri pristroje a jejich ukladani do
FLASH paméti

V paméti pfistroje jsou uloZzeny parametry (i-parametry) ovliviujici chod firmware. Nékteré
parametry jsou shodné pro vSechny pfistroje daného typu, jiné se pro kazdy vyrobeny kus
mohou mirné lisit.
K editaci a ukladani i-parametrl je pouZzita leva ¢ast okna Ovladani soucasti. Otevie se z menu
Pristroj / Oviadani soucasti nebo ikonou &

1 2 3

\ \ \ .

i Converte® AD7747 & level de.._pumps other .\
Index Inéno =y = —
R1001 11 Offset 1 X 1 1 Natist soubor
R1021 12Mul1X 2886 2886 ——
R1031 13DivX 1000 1000 H
R1051 14 Offset 2X 40 40

UloZ soubor
R1071 15Mul 2% 1 1
R1041 16 Movement limit X 32767 32767
R1011 17 HW address X 1 1 ﬁ
R1002 21 Offset 1Y 0 0
R1022 2Mul 1Y 1 1 Natist FLASH 5
R1032 23DivY 1 1
R1052 24 Offset 2 Y -7900 -7900 £ ‘ﬁ'
R1072 25Mul 2¥ 1 1 Zapis do FLASH
R1042 26 Movement limitY 8191 8191
R1012 27 HW address ¥ a 4
R1003 31 Offset 12 0 0
R1023 32Mul 17 1 1
R1033 33DivZ 1 1
R1053 34 Offset 27 10 10 4
R1073 35Mul 22 1 1
R1043 36 Movement limitZ 8191 8191 /
I S T Ei E Motors i Converter AD7747 & level de... | Pumps.others L4 1 |8
R1004 410ffset 1 Syringe 8191 8191 e mine Hodnoty Hodnoty Motors calculation
o A A =N = E S el CunverterAD?M%evel detection
1001 11 Offset 1X 1 1 Pumpsothers
R1034 43 Div Syringe 10 10 T 1021 12 Mul 1 X 2886 2886 Motors movement checking parameters
(=0 faokEa2Saiws 0 C hodnotani ze 031 13DivX 1000 1000 ;m[m Spetws dinates and constant
R1074 P 4 3 i et [ & ot . nstrument coor 77 es and constants
1a% cnsthnr
Obr. 22
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Popis tabulky (1)

I-parametry jsou ve funk&nich skupinach umisténych do zalozek. Odkazy na zalozky jsou v horni

Casti tabulky (2). Seznam vSech zalozek (4) se otevie kliknutim na Sipku (3).

Tabulka skupiny i-parametrt obsahuje sloupce:

Index - identifikaéni Cislo registru i-parametru. Podle tohoto Cisla jsou i-parametry v tabulce prvotné
sefazeny

Jméno - jméno s oznacenim funkce i-parametru. Pfi kliknuti na hlaviCku slopce se i-parametry
abecedné sefadi dle jména. Jména, ktera zac€inaji Cislem pak vytvareji pfehledny seznam
parametrl nap¥. v poradi dle postupu pfi jejich nastavovani

Hodnoty FLASH - hodnoty i-parametri nactené z pfipojeného pfistroje. V tomto sloupci je mozno
hodnoty editovat.

Hodnoty souboru - hodnoty i-parametrt nac¢tené ze souboru dfive ulozeného v PC nebo z vychoziho
souboru FlashParams.ipar

Popis tlagitek (5)

\M - otevie okno k vybéru dfive ulozeného souboru .ipar. Po otevieni souboru zobrazi jeho
hodnoty ve sloupci Hodnoty souboru. V pfipadé, Ze je pfipojen pfistroj, vy¢tou se soucasné
hodnoty z jeho paméti do sloupce Hodnoty FLASH.

H

Lwaswer | - Otevie okno k vybéru umisténi a jména souboru .ipar. Nasledné do tohoto souboru ulozi
hodnoty ze sloupce Hodnoty FLASH.

&}
mesensn | - yyCte hodnoty z pfistroje a ulozi je do sloupce Hodnoty FLASH. K vytvofeni struktury

tabulek vyuziva vychozi soubor FlashParams.ipar, jehoZ hodnoty se zobrazi ve sloupci
Hodnoty souboru.

|
- zapiSe hodnoty ze sloupce Hodnoty FLASH do paméti pfistroje. Pfed uloZzenim je
zobrazena volitena moznost sou¢asného ulozeni hodnot do souboru (viz. Tla€itko Uloz
soubor)
T . ve v8ech zalozkach se hodnoty sloupce Hodnoty souboru prepisi do sloupce Hodnoty
FLASH.

3.4 Aktualizace firmware v paméti procesoru

Firmware Mainboardu muze byt aktualizovan s pouzitim software DynLab pfes USB. Aktualizace
firmware jsou pro tento ucel vydavany jako soubory DBA_X_ XX.S19.
X_XX znamena Cislo verze (napf.DBA_4 38.S19 pro verzi 4.38).

Postup aktualizace firmware

PFi zapnutém a pfipojeném pfistroji se zvoli menu Pamét’ pristroje / Aktualizace firmware
istroj |«g Pamét pfistroje | Nastaveni Pomoc

i H Aktualizace firmware }_"\_,

B Ovéfeni firmware

4 Zapis davky do FLASH paméti
«4 Zapis davky do RAM paméti

Na kratky Cas se v dolni list€ zobrazi odpojeni pFistroje _zin -z oseaeno virosee - Ziizeni ocooreno seriove cislo - Zeizen acpojene
Pak se pfipoji Bootloader ztien-sootoader 125 wrobce -oexTecioLoGis s senove co-snezonons g otevie se okno pro vybér
souboru .S19.

O pribéhu a dokonceni aktualizace firmware informuji okna
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Kinetis Kinetis

-K20
MHVCf

-K20

MHVCf
04023
Programovani FLASH paméti bylo ispésné

Programovani FLASH paméti.... Zavfete prosim toto okno

10% 100%

a

Nyni je tfeba pfistroj vypnout. Pfi nasledujicim zapnuti je aktualizovany firrmware jiz funk&ni.

3.5 Ukladani segmenti D-code

3.5.1 Ulozeni balicku do FLASH paméti

Segmenty jsou kratké podprogramy v jazyku D-code. Jsou pro pfipad aktualizace vydavany v bali¢ku
segmentl - adresar se soubory. Nazev baliCku segmentt je DBA_SegmentPack_X X X X.
X_X_X_Xznamena Cislo verze (napf.DBA_SegmentPack_1_2 0_0 pro verzi 1.2.0.0).

/-:—\ POZNAMKA
1 ) Balicek segmentt D-code Ize také do pfistroje ulozit pomoci aplikace Dynablot

S . - . iy r - . ;
5 Automatic pro fizeni pfistroje. Pro tento ucel jsou bali€ky vydavany v jednom
souboru specialniho formatu. (Viz. 4 Import segmentd pomoci aplikace
Dynablot Automatic)

Postup ukladani segmentt D-code

Nakopirujte vSechny soubory baliCku do adresare, jez je nastaven v fadku BatchFlashFiles okna
Volby.

(napf. Do adresare BatchFlashFiles pfi nastaveni
C:\Users\DynablotAutomatic\Documents\DynLab\BatchFlashFiles)

Ukladani segmentd do paméti se spusti v menu Pamét pristroje / Zapis davky do FLASH paméti

nebo tladitkem **F v horni li$té a potvrzeni kontrolniho dotazu.

Otevie se okno Console v némz Ize pribéh ukladani segmentl sledovat. Po UuspéSném ulozZeni
vSech segmentu je zobrazeno :
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T2 i A T s w—
Console

1|7. brezna 2017 14:22

2

3 |Mazani FLASH ....-> proces OK

4 |Soubor s DCodem ‘@01 SELFTEST140811.DCOD’ posledni zména /* 11.8.2014 13:40 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

5 |Soubor s DCodem ‘002 ASPIRATING 130410.DCOD" posledni zména /* 10.4.2013 11:33 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

6 |Soubor s DCodem ‘0@3 DISPENSING 1210@8.DCOD* posledni zména /* 8.10.2012 17:02 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

7 |Soubor s DCodem "©04 ROCKING 121008.DCOD" posledni zména /* 8.10.2012 17:04 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

8 |Soubor s DCodem @05 X SHIFT 120504.DCOD' posledni zména /* 21.6.2012 13:12 */ je uklddan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

9 |Soubor s DCodem ‘0@6 PUMPS PRIMING 121008.DCOD' posledni zména /* 8.10.2012 17:04 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

10 |Soubor s DCodem ‘007 Y SHIFT 120530.DCOD' posledni zména /* 21.6.2012 13:12 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

11 |Soubor s DCodem ‘008 PREPARATION TUBES 121022.DCOD' posledni zména /* 22.10.2012 16:28 */ je ukldddn do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

12 |Soubor s DCodem 'G@9 BCR READING 140324.DCOD" posledni zména /* 24.3.2014 11:22 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

13 |Soubor s DCodem ‘010 SINGLE PUMP PRIMING 120925.DCOD* posledni zména /* 25.9.2012 16:55 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

14 |Soubor s DCodem ‘011 START PRIM BOWL ASPIRATION 120925.DCOD' posledni zména /* 25.9.2012 13:59 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK
15 |Soubor s DCodem '@12 STOP PRIM BOWL ASPIRATION 121008.DCOD' posledni zména /* 8.10.2012 17:87 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK
16 |Soubor s DCodem *©13 PUMP AUTOCALIBRATION 130514.DCOD" posledni zména /* 14.5.2013 16:53 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

17 |Soubor s DCodem ‘014 PUMPS EXERCISE 120925.DCOD* posledni zména /* 25.9.2012 14:@9 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

18 |Soubor s DCodem '@15 SAMPLE TAKING 141023.DCOD" posledni zména /* 23.10.2014 16:24 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

19 |Soubor s DCodem *©16 SAMPLE DISPENSING 130410.DCOD’ posledni zména /* 10.4.2013 11:36 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

20 |Soubor s DCodem ‘017 ARM PARKING 140815.DCOD° posledni zména /* 15.8.2014 11:09 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

21 |Soubor s DCodem '@18 ALL OUPUTS OFF 140811.DCOD* posledni zména /* 11.8.2014 13:4@ */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

22 |Soubor s DCodem *©19 SYSTEM PRIMING 130514.DCOD" posledni zména /* 14.5.2013 16:@81 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

23 |Soubor s DCodem ‘020 SYSTEM VOIDING 121018.DCOD" posledni zména /* 18.10.2012 8:32 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

24 |Soubor s DCodem '©21 LED 120925.DCOD' posledni zména /* 25.9.2012 16:37 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

25 |Soubor s DCodem *©22 PUMPS CLEANING 121008.DCOD° posledni zména /* 8.10.2012 10:03 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

26 |Soubor s DCodem ‘023 REAGENT SAVING 120717.DCOD* posledni zména /* 17.7.2012 11:48 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

27 |Soubor s DCodem '024 CAMERA LIGHT 120926.DCOD' posledni zména /* 20.9.2012 14:46 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

28 |Soubor s DCodem *©25 BCR SETTINGS 141024.DCOD' posledni zména /* 24.10.2014 9:16 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

29 |Soubor s DCodem ‘026 STRIPS DRYING 140729.DCOD" posledni zména /* 29.7.2014 11:34 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK

30 |Soubor s DCodem '©27 WASTE TUBE VOIDING 140729.DCOD" posledni zména /* 29.7.2014 14:36 */ je ukladan do BlotAutomat ver. 4.38 ....-> proces OK
31 |Finalizace FLASH ....-> proces OK

32
33
34
35
36 [No LABs has duplicated in device memory
37
38
39
40
41 |Seznam LAB segment( ve FLASH paméti
e

43 |LAB 2

44 |LAB 3

Obr. 23

3.5.2 Ulozeni segmentli do RAM pameéti

Pro montazni nebo servisni €innosti je mozno specialni segmenty do¢asné ulozit do paméti RAM.
Tyto segmenty je mozno pomoci DynLabu spoustét (viz dalSi kapitola). Po vypnuti pfistroje jsou
takto uloZzené segmenty z paméti pfistroje smazany.

Postup ukladani segmentt do paméti RAM je podobny jako u ukladani do FLASH paméti.

Rozdily jsou ve spousténi ukladani a v nastaveni cesty k adresafi, v niz jsou soubory k nahravani
ulozeny.

Nastaveni cesty je v fadku BatchRAMFiles okna Volby.

Spousti se v menu Pamét’ pfistroje / Zapis davky do RAM paméti nebo tlacitkem ram v horni ligté

3.6 Spousténi provadéni segmentii nebo jednotlivych
instrukci D-code

Segment D-code mlze byt spustén v software DynLab a pfes USB jsou podle jeho instrukci
postupné provadény jednotlivé ¢innosti Mainboardem.

Pokud takto provadény segment obsahuje urcitou instrukci, je mozno spustit jiny segment ulozeny
ve FLASH nebo RAM paméti pfistroje. BEhem normainiho provozu pristroje jsou segmenty baliCku
ve FLASH paméti spoustény aplikacnim software Dynablot Automatic. Spousténim ze SW DynlLab
Ize jednotlivé segmenty otestovat nebo Ize spoustét segmenty specialné ulozené do RAM paméti.

3.6.1 Spousténi segmentu v SW DynLab

Otevieni segmentu se provede z menu Soubor / Otevrit nebo tlacitkem ' v horni li§té. Objevi se
okno s nazvem souboru otevieného segmentu.
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Obr. 24

V levé Casti okna se stukturou instrukci Ize segment editovat. Tvorba segmentl vSak neni
pfedmétem této pfirucky.

V praveé &asti okna je tabulka se shodnou strukturou instrukci a je uréena ke spousténi segmentu.
Ke spousténi Ize vyuzit tato tlacitka nad tabulkou :

4 - spusténi celého segmentu, fadek s instrukci, ktera bude provedena, je zelené zvyraznén. Béh
segmentu je ukonéen po provedeni instrukce END.

% okamzité zastaveni provadéného segmentu

- pozastaveni provadéného segmentu

PS . postupné krokovani instrukci. Stisknutim tlaCitka se provede instrukce na zelené oznaceném

fadku

- spusténi béhu od aktualné provadéného fadku az po Ffadek, ktery se kliknutim oznaci

Pokud kéd segmentu obsahuje instrukce k zaslani zprav (SMS X, X), kterése pouzivaji ke komunikaci

s aplikaCnim SW Dynablot Automatic), zobrazuji se okna vyvolana pfijetim zpravy.
- B

Ve Te
( l )
——
Received SMS: 21,

is not registered in this module
for any action

Okna jednotlivych zprav Ize zavrit tlacitkem o] nebo v&echna sougasné tlagitkem L« Y,
horni listé.

Tlacitkem v horni listé se otevifou nebo zaviou informacéni pole po stranach hlavniho okna, v
nichz jsou logovany komunikace mezi SW DynLab a pfistrojem.
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: Motor 500 | 100 E :
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Status 04-47-00-00-00-00-00-00-00-02-08-10- LI Rocking Mator Pid . ) ’ -
Status 04-47-00-60-00-00-00-00-56-02-09-00- Nazev vystu Vystup Krok Vystup zap. Vystup vyp.
Status 04-47-00-00-00-00-00-00-52-02-00-00- s P: v Zapis do FLASH
Status ©4-47-00-00-00-00-00-00-96-02-00-00- L)
sus prijato 1 1068 Vystup 1 Objem mi ms s mn -y P
Status 04-46-00-00-00-00-00-00-96-02-70-13- ([~ pooolo | e z/y 2
sws prijato 1 6 Lot | J S
Status 04-45-00-00-00-00-00-80-7E-02-06-10- ~
Error 8x88002091 Hex 2147491985 Dec - 2 Objem mi ,:5 5 min P g |
Rezerve | [ o [ o ] . S
e verze WAIT kddu L
O
Vystup 3 Objem mi ms s mn P ./9'-
Rezerve | [ 0 [ 0 | V
verze WATT kddu
<
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Rezerve 0 e
verze WAIT kédu l )
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Vv Objem mi P P
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iez ] verze WAIT kidu D ’ g hodnotami ze
souboru
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Obr. 25

- |Data odaslana <MMH 1 BlokUk = 58>[

Data odaslina <EBA 08001 BlokUk =
Data odaslina <SET ROG® 83 Blokuk
Data odaslina <SET ROG@ @1 BlokUk
Data odasldna <MMR 1 1000 BlokUk

Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina

Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina
= |Data odasldna
Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina
Data odaslina

ldna <SET R9G® @1 BlokUk
na <SMA 57346 BlokUk =
na <SMS 14 2 BlokUk =
ina <SMA 57346 BlokUk =
ina <SMS 14 2 Blokuk =
<SMA 57346 BlokUk =
<SMS 14 2 BlokUk =
<TEW 8193 BlokUk =
<SMA 08193 BlokUk =
<SMA 84105 BlokUK =
<SMA 5185 BlokUK =
<SMA 04164 BlokuUk =
<SMA 5184 BlokUk =
<SMA 04102 BlokUk =
<SMA 5182 BlokUk =
<SMA @4101 BlokUk =
<SET R900 @1 BlokUk
<SMA @5101 BlokUk =
<SMA @410 Blokuk =
<SMA ©5100 BlokUk = ~

»
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Pro pfipad ovladani soucasti nebo spousténi segmentu je uziteéné sledovat levé spodni pole. V ném
se zapisuji chyby, které pfistroj v pfipadé zavady generuje ( napf. v obrazku je zachycena chyba

pohybu X).

Seznam chyb zobrazeny v poli Ize ulozit do souboru nebo vymazat pomoci menu, které se otevie

Error

po kliknuti pravym tlaCitkem mySi do plochy pole

Ox80802091 Hex

2147491985 Dec

Save
Clear

Tlacitko C slouzi k resetu USB komunikace mezi PC a pfistrojem a mlze byt pouzito v pfipadé

—_—

potiz

3.6.2 Spusténi segmentu uloZzeného v pameéti pristroje

Pokud segment spoustény dle postupu v pfedchozi kapitole obsahuje instrukci RUN 0, je po
vykonani této instrukce spustén segment ulozeny v paméti pfistroje. Vybér takto spousténého
segmentu se provadi adresou nastavenou v registru R421. Pfed spusténim segmentu z paméti
pristroje je také nutno nastavit nékteré registry, které chod segmentu parametrizuiji.

Priklad :

Pro provedeni selftestu pfistroje je tfeba spustit segment 1 ulozeny v paméti.
V SW DynLab se otevie nebo napiSe spousteci segment :

1

— .
| D o 0" € @& A Editace DYNEX kidu Nait Ty B @ 1 pE e | Ladéni DYNEX kédu
[ \ Kalibrace motord ver. 438 i anipiistroie ver, 4,38 v
[ 1 Kalibrace vystupfi ver. 4.38 v Rizeni pristroje BlotAutomat ver. 4.38 v
1[;****Xaelf tests and home positions after the instrument switch ONT**% O.. T Self tests .
2 |SET R\ @ i @=only home positions, 1=all tests 0.. | SETR10 + 0=only home positions, 1=all tests
3 |SET R2'1 iBarCodeReader @=No 1=Yes 0... SETRZ1 ;BarCodeReader 0=No 1=Yes
4|SET R3 @  ;Camera @=No 1=Yes 0.. | SETR30 :Camera 0=No 1=Yes
5 |SET R400 0 o= SETR4000
& |SET R421 1 0. SETR&211
7 |RUN @ 0. | RUNG
& |END 0.. | END

V levé &asti tabulky mGzeme prepsat nékteré hodnoty registrii dle popisu v jejich Fadcich (1).

Obr. 26
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Po stisku tlaCitka 4 (2) se spoustéci segment ulozi a jeho unstrukce se provedou. Instrukce RUN
0 spusti segment selftestu pfistroje.

3.7 Spousténi jednotlivych instrukci D-code

Pomoci pfikazového fadku

Rychlé odeslani kodu [SET R1 1 | b

Ize odeslat jednu instrukci D-code.

Instrukce se vepige do fadku a tladitkem P se odesle do pfistroje k provedeni.

4 Import segmentll pomoci

Automatic

aplikace Dynablot

Balicek segmentu je mozno do pfistroje ulozit také pomoci aplikaéniho SW Dynablot Automatic. Pro
tento ucel jsou vydavany soubory typu SegmentPack_A_B_C_D.DcdE.

Cislo verze se sklada ze &tyfech &islic. Pro provedeni ulozeni je podminkou, aby &islice A a B baliku
byly shodné s C&islicemi ve verzi aplikacniho SW Dynablot Automatic. Takto je sledovana
kompatibilita balicku a software.
Pro provedeni ulozeni bali¢ku segment( do pfistroje musi byt v aplikaénim SW pfihlasen uzivatel s
roli administrator nebo servis ( viz UzZivatelska pfirucka Dynablot Automatic).

Pomoci menu Sprava aplikace / Import segment( se otevie okno

Tladitkem

| = Importovat

Spustit protokol  Udrzba piistroje Historie Editace Spréva aplikace

Import segmentd

& Zaviit | «IImportovat

se otevfe dialog k vybéru balicku segmentt

# Zaviit | Tmportovat

H 0w

xce b segment paciage » T

Oprabéhu a dokon&eni importu informuji okna.

m Informace

P

Import probéhl Gsp&sné.

Probiha import...

O takto provedeném importu je proveden zaznam v databazi
aplikace a verze baliCku je zobrazena v okné Sprava aplikace /

O alikaci.
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5 Postupy nastavovani

V této kapitole je popsan postup nastavovani pfistroje. Podkapitoly jsou fazeny dle poradi, v jakém
se provadi nastavovani nového pfistroje.

5.1 Nastaveni polohy cidel vychozi polohy (home senzory)

Home senzory pracuji na magnetickém principu. Senzor je umistén na malé desce plosnych spoja,
magnet je na sledované pohyblivé ¢asti. Pfi pfiblizeni magnetu k senzoru je vyslan signal do fidici
jednotky. Mechanické nastaveni spociva v upevnéni desky ploSnych spoju se senzorem tak, aby k
vyslani signalu doslo v pozadované poloze sledované pohyblivé Easti. Nastavovani se provadi pfi
zapnutém pfistroji bez provedeni selftestu. V tomto stavu Ize s pohyblivymi ¢astmi ruéné pohybovat
a signal senzoru sledovat pomoci LED na deskach elektroniky.

5.1.1 Home senzor pohybu X
Umisténi senzoru je na Obr. 17 pozice 3. Indikace signalu je na Mainboardu Obr. 18 pozice 2.

Pfi spravné poloze senzoru jsou upeviovaci Srouby zhruba v poloviné ovalného otvoru na desce.
Je tfeba dodrzet vodorovnou polohu desky.

K rozsviceni LED pfi pohyhu ramene zprava doleva
dochazi, kdyz je trubi¢ka odsavaciho ramene na nebo
pobliz hrany kyvety odstfiku.

Obr. 27

5.1.2 Home senzor pohybu Y
Umisténi senzoru je na Obr. 5 pozice 3. Indikace signalu je na Armboardu Obr. 19 pozice 1.

Poloha senzoru neni kriticka. Nastavuje se na levé krajni
polohy.

Obr. 28

5.1.3 Home senzor pohybu Z
Umisténi senzoru je na Obr. 5 pozice 9. Indikace signalu je na Armboardu Obr. 19 pozice 2.

K rozsviceni LED pfi pohybu zespodu nahoru dochéazi, kdyz je mezera mezi blokem s motorem a

blokem s jehlou L1=1,5az 2 mm.
Po najezdu pohybu Z na soufadnici O je mezera L2 = 0,5 mm. Nesmi dochazet ke kolizi bloku.
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Pohyb posuvem Z Ize pfi hledani polohy L1
provadét ruénim otacenim Sroubu posuvu.

Kontrolu najezdu na soufadnici O je mozno provadét pomoci SW DynLab:

Nejprve se pomoci zaslani instrukce (viz. 3.7 Spousténi jednotlivych instrukci D-code ) MMC 31 1
nastavi rychlost pohybu. Dale se pouzije relativni posun (200) pro opusténi vychozi pozice, najezd
do vychozi pozice (Home), znovu relativniho posunu (200) pro opusténi vychozi pozice a najezdu
na absolutni soufadnici O ( viz. 3.2 Ru¢ni ovladani jednotlivych soucasti pfistroje )

5.1.4 Home senzor syringe

Home senzor vychozi polohy pistu syringe je nedilnou soucasti tohoto komponentu a neni tfeba jej
nastavovat.

5.1.5 Home senzor kyvani

Umisténi senzoru je na Obr. 14 pozice 3. Indikace signalu je na main boardu Obr. 180br. 18
pozice 3.
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Pfesné nastaveni pozice senzoru neni
zapotfebi. Indikacni LED sviti pokud je
excentrické kolo v horni pozici.

Obr. 31

5.1.6 Rameno odsavani

Umisténi senzoru je na Obr. 5 pozice 10. Indikace signalu je na Armboardu Obr. 19 pozice 4.
Rameno odsavani nema svuj vlastni pohon. K jeho ovladani je pouzito posuvu Y. Senzor ramene
odsavani je pouzit pouze pro signalizaci, Ze se rameno plsobenim pruziny nachazi v horni pozici.

Y -

Poloha senzoru se nastavuje tak, aby
indikac¢ni LED v horni poloze raminka
svitila a zhasla pfi stlateni ramene asi
oL =2mm.

Obr. 32

5.2 Nastaveni ramen odsavani a plnéni reagencii

Ramena se nastavuiji tak, aby svou polohou odpovidala rozestupu sousednich jamek strip( v platu
vloZeném v nosici. Nosic¢ je pfi nastavovani v horni poloze.

Nejprve se nastavuje poloha ramene odsavani.

Pfi spravné poloze se odsavaci trubicka pfi sklopeni dotyka dna jamky v misté jejiho zadniho rohu,
aby bylo dosahovano co nejupingjsiho odsavani obsahu jamky.
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Obr. 33

Po povoleni fixaéniho Sroubu (1) Ize sestavu ramene spole€né se senzorem posunout do spravné
polohy. Pak se Sroub opét zajisti.

Nasledné se nastavuje vzajemna poloha ramene plnéni a ramene odsavani.
Trubi¢ka ramene odsavani se pomoci posuvu celého pracovniho ramene umisti do stfedu jamky
plata. Rameno pInéni se nastavi tak, aby konce hadi¢ek byly nad stfedem sousedni jamky vievo.

Obr. 34

Po povoleni fixaéniho Sroubu (1) Ize rameno posunout do spravné polohy. Pak se Sroub opét zajisti.

5.3 Nastaveni mechanickych poloh jehly

Mechanické nastaveni polohy jehly je ovlivnéno celkovou polohou pracovniho ramene. Pro jemné
dostaveni polohy jehly se pouzivaji 4 Srouby na drzaku jehly.
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Obr. 35

Po mirném uvolnéni dvou upevriovacich Sroubt (1), Ize manipulaci se ¢tyfmi nastavovacimi Srouby
(2) nastavit soubéznost jehly s drzakem zkumavek ( Obr. 36 vlevo) a polohu jehly ve stfedu otvoru
ve dné Cistici kyvety ( Obr. 36 vpravo). Poté se upevnovaci Srouby opatrné dotahnou a poloha se
znovu zkontroluje.

Obr. 36
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5.4 Nastaveni podtlaku v lahvi odpadu

Pro nastavovani urovné podtlaku |ze k pfipojeni
tlakoméru k l1ahvi odpadu s vyhodou pouZzit hadi¢ku
s konektorem, ktera se odpoji od kyvety pro
kalibraci ¢erpadel ( 2.6 Kalibra¢ni kyveta ).

5.4.1 Nastaveni maximalni hodnoty podtlaku

Maximalni hodnota podtlaku se nastavuje pomoci regulatoru podtlaku v lahvi odpadu (viz. Obr. 13
pozice 12).

Pfed nastavovanim zkontrolujte, zda jsou hadi¢ky odpadu spravné zaloZeny v pinch ventilech (viz.
Obr. 2 pozice 9 a 10) a viko odpadni lahve tésné dotazeno.

Zapne se pfistroj a pomoci DynLab se spusti ¢erpadlo vakua ( viz. Obr. 21 Vystup 8 Aspirating
pump). Hodnota podtlaku se musi ustalit na hodnoté asi 200 mBar, minimalné 160 mBar.

Obr. 38

Pfed manipulaci s nastavovacim Sroubem (2) je nutno povolit fixa&i matici (1) a po sefizeni ji znovu
dotahnout.

Utahovanim nastavovaciho Sroubu se podtlak zvySuje.

Pokud se hodnota podtlaku ustali na hodnoté vy$Si, nez je potfeba, povolenim nastavovaciho
Sroubu se podtlak ihned nesnizi, protoZze v tom brani zpétny ventil. V pfipadé, Ze je potfeba tlak
snizit, je nutno nejprve ponékud povolit nastavovaci Sroub, pak sniZit podtlak v Iahvi povolenim jejiho
vika. Po dotazeni vika se podtlak po chvili ustali na nové hodnoté.

5.4.2 Nastaveni senzoru podtlaku v lahvi odpadu

Sefizeni senzoru (viz. Obr. 13 pozice 11) spociva v nastaveni hodnoty podtlaku, pfi kterém dochazi
k pfepnuti kontakt(.
Pfepinani kontaktl Ize sledovat na kontrolnich LED na mainboardu (viz. Obr. 18 pozice 4).
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Zapne se pristroj a pomoci DynLab se spusti ¢erpadlo vakua ( viz. Obr. 21 Vystup 8 Aspirating
pump). K pfepnuti kontrolnich LED pfi spravném nastaveni senzoru dochazi pfi hodnoté podtlaku
asi 60 mBar. Po zastaveni Cerpadla vakua Ize ruénim stlacovanim nékterého z pinch ventili podtlak
postupné snizovat. K zpétnému prepnuti kontrolnich LED dochazi pfi hodnoté asi 70 mBar.

Obr. 39

V pfipadé sefizovani senzoru se musi odpojit pfivodni hadic¢ka (1), oto€enim nastavovaciho Sroubu
(2) ve vstupu senzoru nastavit novou hodnotu, hadi¢ku nasadit a znovu zkontrolovat hodnotu
podtlaku pro pfepnuti . Utahovanim se hodnota podtlaku, pfi kterém dojde k pfepnuti, zvySuje.

5.5 Nastaveni kamerového systému
5.5.1 Software pro ovladani kamery

Pro servisni ucely Ize ovladat kameru pouzitim software uEye Cockpit, ktery je instalovan sou¢asné
s aplikacnim software Dynablot Automatic.

| uEye Cockpit - choose mode N i i E .hu

Please choose a profile to adjust the camera parameters:

©® 24940

Optimal colors Monochrome

i

User profile. No profile

u_fe [¥] Start uEye Cockpitin expert mode
.., L. l( a..l ["]Do not syhuw«mspma\ng :gam Help ] [ Cancel l L.
Software se spousti pomoci ikony seecadsi avybérem

parametrl No profile @ . Pokud je k PC pfipojen USB kabel z konektoru kamery pfistroje (viz.

.OE
Obr. 2 pozice 6) je kamera pfipojena po stisku tlaCitka v horni listé. V okné se zobrazi Zivy
nahled zabéru kamery a v horni listé identifikace typu a vyrobniho Cisla kamery.
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45 uEye Cockpit - UI148xSE-M SID: 158erNo. 4103013913 . e -
[ AN ]
S B =R

File Edit View uEye Draw/Measure Profiles Help

LRXPeee NN EWTE

Pfedmétem této pfirucky neni popis vSech funkci uEye Cockpit. Popsany jsou jen funkce pouzivané
pfi nastavovani kamery Dynablot Automatic.

Soubor parametrd

Nastaveni kamery je uloZzeno v souboru parametrd. Soubor mimo jiné obsahuje nastaveni oblasti
zajmu (AOI), pfenosoveé rychlosti, vychozi Cas zavérky. Soubor je uloZen v paméti kazdé kamery.
Pro archivaci je mozno soubor ulozit v PC. Tyto archivni soubory jsou pro kazdy vyrobeny pfistroj
uloZeny u vyrobce pod nazvem Camera ini Xxxxx_xxxx_YYMMDD.ini. Pfi servisni vyméné je mozno
nastaveni nové kamery obnovit. K manipulaci se souborem parametrt se pouzivaji menu File / Load
parameters a Save parameters.

fe uEye Cockpit - UI148xSE-M - ID:'1 - SerNo.: 4103013913 Bl

-

File | Edit View uEye Draw/Measure Profiles Help

fe ukye Cockpit - UI148xSE-M -ID:'1 - SerNo.: 4103015913

o

File | Edit View uEye Draw /Measure Profiles Help Load image H@ \_]\\s’ ]:{ D 0
o e GV G oo I
Save image ...

Record video sequence ...

from File ...

Load parameters 4

Record video sequence ...

Load parameters 4
to File ...

Save parameters 4

Save parameters 4 Parameter set AR 25t

Language 4

Load parameters / from File ... - otevfe se dialog k vybéru souboru .ini. Po potvrzeni vybéru se zivy
nahled zacne zobrazovat dle nového nastaveni

Load parameters / Parameter set - nacte se dfive ulozené nastaveni z paméti kamery a Zivy nahled
zacne zobrazovat dle nového nastaveni

Save parameters / to File ... - aktualni nastaveni se ulozi do souboru .ini

Save parameters / Parameter set - aktualni nastaveni se ulozi do paméti kamery

Funkce nékterych dalSich tladitek

- ukonceni zobrazovani zivého nahledu a odpojeni kamery

Y2 e

S
S

SO |

- vybér méfitka zobrazovani zivého nahledu na obrazovce PC. MéFitko 1:2 zobrazuje cely zabér.

A I otevieni okna k zobrazeni a nastaveni parametrli zobrazovani kamery. Skupiny parametr(
jsou rozdéleny do jednotlivych zalozek.
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AES [AGC

Input/ Output

Info Camera

Timing

Camera peak bandwidth:
Camera average bandwidth:
Sensor (max. bandwidth),

Pixel clock ‘]
Optimum 5MHz
Frame rate n
(Freerun) U
Hold 104fps
Max
Auto
Exposure time D
Hold 0.404 ms
Max
Auto
Long-erm

Fine increment

Image

93 MB/s
0.6 MB/s
8.0MP/s

treaming

Size Format Trigger

8
43 MHz

Auto pixel clock test period (s) 5

117

1004 ps

49333

85645 ms

| Default | ‘ Close

Info
AOI

Width

Height

Left

Center

Top

Center

Format

Mirror

Scaler

Enable

Show only AOI

Binning (Color)

Subsampling (Color)

Anti aliasing

Camera

32

ukye Cockpit -

Input { OQutput

AES [AGC Miscellaneous Streaming
Image Size Format Trigger
Profile |undefined -
D 2380
2512
D 184
1008
D 4
180
D 912
1736
Horizontal  [1x v Vetical  [1x__ v
Horizontal |1x hd Verical “\x V‘
| Lefifright Up/down

Native AOL: 48,912, 2380, 134

Max. pixel clock 43 MHz

Default ‘ | Close

PFi servisnich Cinnostech jsou pouzivany pfedevsim tyto parametry :

Camera / Exposure time - nastaveni ¢asu zavérky méni jas zivého nahledu
Size / AOI Width,Height,Left, Top- parametry ménici velikost a polohu oblasti zajmu z celkového
zabéru kamery. Tyto parametry se nastavuji tak, aby snimek
pofizeny kamerou obsahoval pravé jednu jamku se stripem.

= |

5, uye Cockpit - UNASSE-M I IgSerNG: 4103013913

0 B

V celkovém

nastaveni

pfistroje

tyto

parametry

souviseji

s nastavenim souradnic polohy ramene pro snimani obrazu stripa.

—

[TI @

il

AU LIS T PSP

v

= MONOB (2560 x 182;

frames: 2876 Display: 2875 Missed: 0 Failed:0 Recon: 0

Obr. 40

W

K

LY

il T‘"“U{ P N e oy o J T
!

- otvira / zavira okno se zobrazenim urovné signalu z vybraného fadku zabéru kamery

e

b

V hlavni &asti okna je zobrazen zZivy nahled (v tomto pfipadé jiz omezeny vybérem AOI na velikost
jamky). Pfi zapnuti funkce zobrazeni signalu se v nahledu zobrazi linka (1). Jeji poloha se méni
taZzenim mysSi a fixuje se kliknutim levym tlacitkem mysi. Polohu Ize opét ménit po kliknuti s kurzorem
na lince. Zobrazi se také okno (2) s grafem hodnot jasu na fadku vybraném linkou. Osa X zobrazuje
polohu bodl na snimku, osa Y hodnotu jasu v rozmezi hodnot 0 - 255 (0 = zadné svétlo, 255 =
maximalni jas nebo pfeexponovano).
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5.5.2 Mechanické nastaveni polohy kamery

Mechanické sefizeni kamery se provadi se sejmutym krytem pracovniho ramene ( viz. Obr. 6 ). Do

nosice se vlozi plato. Pomoci DynLab se nosi¢ nastavi do vodorovné polohy a rozsviti se osvétleni
- vystupem 33 Camera light.

N

Obr. 41

Pomoci uEye Cockpit se pfipoji kamera a v zivém nahledu se zobrazi cely snimany obraz. Expozi¢ni

Cas se nastavi tak, aby tvar jamek v platu byl na obrazku zfetelny.
4, ulye Cockpit - UI148:SE-M 31D 1 3gerNo: 4103013913 b

File Edit View uEye Draw/Measure Profiles Help

AL HPERECNTOT T O DTH& W E @ %

L

MONO (2560 x 1920 Frames: 4353 Display: 4352 Missed: 0 Failed: 97 Recon: 0

Obr. 42

V zabéru je vidét LED osvétleni 1 - trojice vedle zrcatka (1) a obraz plata v zrcatku (2). Poloha
kamery je v tomto pfipadé jesté nesefizena.

Polohu je tfeba sefidit tak, aby v podélném sméru byly jamky ve stfedu zabéru a aby byly rovnobézné
s okrajem zabéru.
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Polohu kamery Ize ménit po ¢asteCném uvolnéni dvou
upevnovacich Sroubl (1). Aby byly pfistupné musi se
pipetovaci modul posunout do zadni polohy.

Obr.

43 2 1

Obr. 44

Nastaveni obrazu jamky do stfedu zabéru se provadi ruénim natoCenim kamery ve sméru (1).
Rovnobéznost se nastavuje dotahovanim Sroubku, ktery je dle potfeby pod nebo nad kamerou (2).
Po nastaveni polohy kamery je nutno dotahnout oba upevnovaci Srouby.

5.5.3 Nastaveni oblasti zajmu (AOI)

Oblast zajmu zabéru kamery se nastavuje tak, aby zabér obsahoval jednu jamku.
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Obr. 45

Oblast zajmu (2) se nastavuje asi v poloviné vySky zabéru. Je tfeba dbat, aby do oblasti
nezasahovaly odlesky (1) zpUsobené svitem LED do objektivu. Oblast zajmu musi byt bezpecné
vzdalena od okraje zrcatka (3).

Po nastaveni oblasti zajmu se Zivy nahled omezi
jen na vybranou oblast.

Obr. 46

5.5.4 Serizeni osvétleni, nastaveni clony a zaostreni kamery

Osvétleni snimaného stripu je realizovano pomoci dvou trojic LED (viz. 8.9 Snimani obrazu stripu)
Sefizeni osvétleni spociva v nastaveni polohy jednotlivych LED tak, aby oblast zajmu (AOI) snimana
kamerou byla stejnonérné osvétlena. Prudké zmény jasu jsou z hlediska spravného vyhodnocovani
obrazu stripu nepfipustné.

Osvétleni se pfed sefizovanim rozsviti pomoci SW DynLab a na nosi¢ plata se poloZi list papiru.
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Obr. 47

Zménou polohy jednotlivych LED provadénou ohybanim jejich pfivodd se provede pfednastaveni
tak, aby jejich svételné stopy byly v ose objektivu a pofadi dle podle obrazku 47.

Sledovani svételné stopy jedné LED Ize
docilit zastinénim ostatnich péti LED pomoci
navlecek.

Obr. 48

V dalSim kroku se vyrovnava intenzita osvétleni v prostoru oblasti zajmu kamery. Do nosi¢e plata se
vlozi kalibra¢ni deska.
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Obr. 49

Pomoci uEye Cockpit se zobrazi zivy nahled kamery. Stazenim parametrd z kamery ( File / Load
parameters / Parameter set ) se zobrazi pouze oblast zajmu. Cas expozice se nastavi na 32 ms.

Obr. 50

Zménou polohy X ramene se v nahledu (1) zobrazi bily strip z kalibracni desky (¢tvrta jamka). Déle
se otevie okno se zobrazenim urovné signalu z vybraného fadku zabéru kamery (2) a linka
sledovaného Fadku (3) se nastavi na stfed jamky.

Naslednym sefizovanim je tfeba dosahnout toho, aby graf pribéhu jasu (4) byl rovhomérny a
v blizkosti horni hranice okna (intenzita nejjasnéjsi ¢asti stripu bude mit hodnotu maximalné 255).

Sefizeni rovnomérnosti se dosahuje nejprve jemnymi zménami polohy LED a nasledné regulaci

intenzity svitu jednotlivych LED. Pro dosazeni celkové urovné jasu se pouziva clona v objektivu
kamery.
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Obr. 51

Zmény intenzity svitu LED se provadi nastavenim potenciometrd 1, 2 a 3.

Clona se nastavuje otaCenim krouzku (4) na objektivu kamery. Pozor - poloha krouzku je fixovana
Sroubem. Pfed manipulaci je nutno jej povolit.

Na objektivu je také krouzek k zaostfeni obrazu (5).

Obr. 52

YRS

Po sefizeni je pfiklad pribéhu jasu uveden na obrazku 52.

f\ POZNAMKA

[ = o - Z.n oV az SASTASTlt 7

\ 1 Pri sefizovani polohy LED muze dojit k znecisteni povrchu zrcatek dotekem
5 ruky. To pak mé za dlsledek nerovnomérnosti jasu. Zrcatka proto v ptipadé

potfeby ocistéte.

5.6 Nastaveni ctecky carovych kod

Mechanické nastaveni ¢teCky pro spolehlivé ¢teni €arovych kédl musi splhovat dvé zakladni
podminky.
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80 mm

Obr. 53

Zorny uhel ¢te¢ky musi ve svislém sméru pokryt délku nejvétsi zkumavky vioZzené do drzaku. Spodni
hranice je dana rozmérem vyfezu v drzaku zkumavek, horni vySkou zkumavky.

5° T-\‘

Obr. 54

Z pohledu zvrchu se musi paprsek &tecky odchylovat od kolmého sméru asi o 5°, aby se potlaCily
odlesky branici spolehlivému &teni kédu.

Obr. 55

Cely mechanismus Ctecky je sefizen béhem vyroby pfistroje. Polohu zorného uhlu je vS8ak mozno
jemné dostavit nato¢enim téla ¢tecky po uvolnéni dvou Sroubt (1). Odchylku od kolmého sméru Ize
dostavit nato€enim celé sestavy zrcatka po uvolnéni dvou Sroubl (2).

Kontrola nastaveni polohy ¢tec¢ky pomoci SW DynlLab.

Pro kontrolu je pouzita zkumavka o rozmérech 100 x 16 mm (maximalni rozmeér pro drzak) s kédem
nalepenym ve vysce 15 mm ode dna (odpovida spodnimu okraji vyfezu v drzaku).

Po zapnuti pfistroje a pfipojeni DynLab se inicializuje ¢tec¢ka posilanim jednotlivych instrukci D-code:
BCR9 a BCR 12.
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Nasledné se zaslanin instrukce BCR 2 inicializuje ¢teni. Na CteCce se zapne Cervené osvétleni.

Osvétleni se vypne okamzité pokud dojde k uspéSnému nacteni kddu nebo po 5 sekundach svitu.
L

Obr. 56

Zkumavka se zasune do nékteré pozice v drzaku. Inicializuje se ¢teni a rukou se posunuje ramenem
do polohy, kdy dochazi ke &teni. Po nalezeni polohy &tecka po inicializaci zhasina témér okamzité.
Nasledné se zkumavka vysune tak, aby poloha kédu odpovidala maximalni horni hranici a kontrola
¢tenim se opakuje.

5.7 Nastaveni soufadnic pomoci i-parametr

Nastavenim soufadnic pomoci i-parametrd se dosahne jemného sefizeni pfistroje. Koriguji se tak
mechanické odliSnosti jednotlivych pfistroji a nastaveni poloh home senzorl. K nalezeni spravnych
hodnot soufadnic a jejich ulozeni do i-parametrd se pouzivda SW DynLab ( viz. 3.3 Nastavovani
parametr( pfistroje a jejich ukladani do FLASH paméti)

5.7.1 Nastaveni i-parametru polohy X nad kyvetou odstFiku

Pfi spravné poloze je trubicka odsavaciho ramene pobliz prave
vnitfni stény kyvety odstfiku.

Obr. 57

Poloha se nastavuje zménou parametru R1051 14 Offset 2 X v zalozce Motors calculation
nasledujicim postupem:
¢ Nastavi se nizka rychlost pohybu X zaslanim instrukce MMC 1 10 10.
e Pomoci relativniho posuvu v okné Oviadéani soucasti se posune rameno X Motorem asi 10
cm napravo od levé krajni polohy.
¢ Rameno se X Motorem posle do vychozi pozice.
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e Rameno se X Motorem poSsle do absolutni pozice 0.

e Nasledné se pomoci malé hodnoty relativniho posunu (5 krok() najde spravna poloha
ramene (viz. Obr. 57 ).

o Hodnota ze sloupce Absolute C. (posledni sloupec v ovladani motoru) se pfi¢te k stavajici
hodnoté i-parametru R1051 a parametry se zapiSi do paméti FLASH. Hodnota R1051 je
typicky mezi hodnotami -10 az - 100.

Kontrolu tohoto nastaveni Ize provést opakovanym najetim do vychozi pozice a poslanim do
absolutni pozice 0.

5.7.2 Nastaveni i-parametru kontroly kyvani

Spravna hodnota se nastavuje zménou parametru R1205 51 Check point Rocking v zalozce Motors
movement checking nasledujicim postupem:
o Nastavi se nizka rychlost kyvani zaslanim instrukce MMC 5 50 50.
e Pomoci relativniho posuvu Rocking Motor se opusti vychozi pozice. Indikaéni LED viz. Obr.
18 pozice 3 musi zhasnout.
o Kyvani se Rocking Motorem posle do vychozi pozice.
e Poslanim absolutni soufadnice 6000 se spusti nepfetrzity chod kyvani
o Sleduje se LED home senzoru a v dobé, kdy nesviti, se poSle absolutni pozice 20. Kyvani
by se mélo zastavit a LED by méla svitit
e Pomoci relativniho posuvu + s hodnotou 5 krokl se hleda pozice, kdy LED zhasne
o Hodnota ze sloupce Absolute C. se zapiSe do i-parametru R1205 a parametry se zapisi do
paméti FLASH.

5.7.3 Nastaveni i-parametri souradnic a konstant (Instrument coordinates and
constants)

Pro nastaveni soucasti pfistroje do spravnych poloh pfi hledani hodnot soufadnic se pouziva ru¢niho
ovladani (viz. 3.2 Ruéni ovladani jednotlivych soucasti pfistroje ). Po nastaveni spravné polohy se
hodnota soufadnice ( sloupec Absolute C) pfepiSe do sloupce Hodnoty FLASH pfislusného fadku
tabulky parametrd. Hodnoty parametrd se mohou kdykoliv béhem nastavovani ulozit do FLASH
pameéti pfistroje, nejpozdéji vSak pfed zavienim SW DynlLab.

PFed nastavovanim soufadnic je tfeba, aby u vSech pohybU byla provedena inicializace vyhledanim
vychozi polohy a aby mély nastaveny spravné parametry rychlosti posuvu. Toho Ize dosahnout
spusténim segmentu selftestu ( viz. 9.1.1 001 selftest RUN.Dcod ). Pfed spusténim se nastavi SET
R1 0, takze se provede pouze &ast selftestu, a to nastaveni vychozich pozic.

Pfrehled parametr( :

Index Jméno Typicka hodnota
R1566 001 X BCR selftest control code 150

R1551 002 X BCR mirror right side turn 6300

R1547 003 X BCR rear row control code 1000

R1548 004 X BCR rear row 1. tube 1230

R1549 005 X BCR front row control code 5800

R1550 006 X BCR front row 1. tube 5500

R1544 011 Rocking - down position 1200

R1543 012 Rocking - horizontal position 2050

R1542 013 Rocking - up position 2950
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R1535 020 Y needle cleaning bowl 8340
R1532 021 Y aspiration ready 13450
R1565 022 Y aspiration down - priming bowl| 400
R1528 023 X 1. well - aspiration 1500
R1533 024 Y aspiration down - strip well 300
R1530 025 X pipettor offset -130
R1534 026 Y needle - well pipetting 13400
027 Z well start of level detection for
R1538 dispensing 150
028 Z well stop of level detection for
R1539 dispensing 1000
R1531 035 X camera offset 540
R1540 036 X Camera test label offset 1695
R1545 041 X - needle - 1. tube 1790
R1536 042 Y needle - center front tube row 4175
R1537 043 Y needle - center rear tube row 275
R1574 051 X Contol tube A 1526
R1578 052 Y Contol tube A 4445
R1575 053 X Contol tube B 1526
R1579 054 Y Contol tube B -45
R1576 055 X Contol tube C 6250
R1580 056 Y Contol tube C 4475
R1577 057 X Contol tube D 6250
R1581 058 Y Contol tube D -25
R1567 061 X pump autocalibration bowl 545
R1568 062 Y pump autocalibration bowl 12710
R1570 063 Z autocalibration bowl top 450
064Z needle position for watching of a-cal.
R1569 filling 1300

001 X BCR selftest control code
Poloha posuvu X pro &teni kontrolniho ¢arového kédu ( viz. Obr. 16 pozice 2 ) v prubéhu selftestu.

Ctecka arového kodu se musi po zapnuti pfistroje inicializovat poslanim instrukci

BCR 9

BCR 12

Zaslani instrukce BCR 2 spousti &teni. Ctecka zapne &ervené osvétleni. Osvétleni se vypne
okamzité pokud dojde k uspéSnému nacteni koddu nebo po 5 sekundach svitu.

Na spravné souradnici ¢teCka po spusténi Cteni kratce blikne. Soufadnice se hleda ze sméru od
vychozi pozice a k hodnoté, na které zacne dochazet k ¢teni kodu, se pfida asi 20 kroka.

002 X BCR mirror right side turn
Poloha na praveé strané posuvu X pro otoéeni zrcatka ¢teCky Carového kodu.

Nastavovani se provadi posunem X mezi soufadnici O a hledanou soufadnici. Pfi spravné hodnoté
se zrcatko spolehlivé preklapi. Sou¢asné posuv X nesmi narazet na pravy okraj rozsahu pojezdu.

003 X BCR rear row_control code
Poloha posuvu X pro &teni kontrolniho ¢arového kddu zadni fady ve stojanu zkumavek ( viz. Obr. 8
pozice 2).

47 Rev. 3



Postup nastaveni je podobny jako pro parametr 001 X BCR selftest control code.

004 X BCR rear row 1. tube
Poloha posuvu X pro ¢teni €arového kédu prvni zkumavky zadni fady ve stojanu zkumavek (€islo
pozice 2).

Postup nastaveni je podobny jako pro parametr 001 X BCR selftest control code.Pro krokovani se
pouzije relativni posun s hodnotou 5 kroku. Spravna hodnota parametru je soufadnice, pfi niz zac¢ne,
ze sméru zleva, dochazet k nacéteni kodu zvétSena o 5.

005 X BCR front row control code
Poloha posuvu X pro ¢teni kontrolniho ¢arového kodu piedni fady ve stojanu zkumavek.

Pfed nastavovanim se posSle X motor na soufadnici 002 X BCR mirror right side turn, aby se zrcatko
otocilo do polohy &teni pfedni Fady zkumavek. Dale se postupuje podobné jako u 001 X BCR selftest
control code, s tim rozdilem, Ze smér hledani soufadnice je zprava doleva a hodnota 20 se odecita.

006 X BCR front row 1. tube
Poloha posuvu X pro ¢teni arového kédu prvni zkumavky predni fady ve stojanu zkumavek (Cislo
pozice 43).

Postup nastaveni je podobny jako pro parametr 001 X BCR selftest control code.Pro krokovani se
pouzije relativni posun s hodnotou 5 krokd. Spravna hodnota parametru je soufadnice, pfi niz zacne,
ze sméru zprava, dochazet k nacéteni kddu zmensena o 5.

011 Rocking - down position
Poloha spodni uvraté nosice plata.

Hodnota soufadnice se zjisti krokovanim s Rocking Motor z vychozi polohy.

012 Rocking - horizontal position
Vodorovna pozice nosice plata.

Hodnota soufadnice se zjisti krokovanim z vychozi polohy pres spodni uvrat do vodorovné polohy.

Pro presnéjsi zjisténi vodorovné polohy
Ize pouzit malou vodovahu.
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Obr. 58

013 Rocking - up position
Poloha horni Uvraté nosice plata.

Hodnota soufadnice se zjisti krokovanim z vychozi polohy pies spodni uvrat do horni Uvraté.

020 Y needle cleaning bowl
Poloha pipetovaciho modulu (Y Motor) tak, aby jehla byla nad stfedem distici kyvety.

Pro presnéjsi zjisténi polohy je vhodné snizit
polohu jehly pomoci posuvu Z motorem.

Je dulezité, aby jehla byla smérovana do
otvoru ve dné Cistici kyvety ( viz. Obr. 36).

Obr. 59

POZOR
Pokud je jehla spusténa do Cistici kyvety, ménte polohu Y motoru oberetné,
aby nedoslo kolizi jehly s kyvetou k jejich poskozeni.

021 Y aspiration ready
Poloha pipetovaciho modulu (Y Motor) tak, aby se ovladaci kolik pravé dotykal tfrmenu na ramenu
odsavani.

Obr. 60

022 Y aspiration down - priming bowl
Relativni posun pipetovaciho modulu (Y Motor) z pozice 021 Y aspiration ready pro sklopeni
odsavaciho ramene do kyvety odstfiku.
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Pfi nastavovani se Y Motor posle na absolutni soufadnici 021 Y aspiration ready. Poté se pomoci
relativniho posuvu najde hodnota, pfi které se rameno sklopi tak, aby se odsavaci trubicka lehce
dotkla dna kyvety odstfiku nebo byla tésné nad nim.

023 X 1. well - aspiration
Poloha posuvu X pro trubi¢ku odsavaciho ramene nad stfedem prvni jamky plata.

Pfi nastavovani je nosi¢ plata v horni poloze.
Polohu Ize Iépe sledovat pfi ruénim sklopeni
ramene.

Obr. 61

024 Y aspiration down - strip well
Relativni posun pipetovaciho modulu (Y Motor) z pozice 021 Y aspiration ready pro sklopeni
odsavaciho ramene do jamky plata.

Pfi nastavovani se Y Motor posle na absolutni soufadnici 021 Y aspiration ready. Poté se pomoci
relativniho posuvu najde hodnota, pfi které se rameno sklopi tak, aby se odsavaci trubicka lehce
dotkla dna jamky nebo byla tésné nad nim.

025 X pipettor offset
Relativni posun X Motoru z pozice 023 X 1. well - aspiration tak, aby se jehla nachazela nad stfedem
1. jamky plata.

Pfi nastavovani se X Motor poSle na absolutni soufadnici 023 X 1. well - aspiration. Poté se pomoci
relativniho posuvu najde hodnota, pfi které je jehla nad stfedem 1. jamky (protozZe se jedna o posun
smérem k vychozi pozici, soufadnice bude mit zapornou hodnotu).

026 Y needle - well pipetting
Poloha pipetovaciho modulu (Y Motor), pfi které se provadi pipetovani vzorku do jamek plata.

Ve spravné poloze je jehla nad plochou €asti dna jamky, kde dochazi k pipetovani vzorku. Hodnota
soufadnice nesmi byt vétSi nez hodnota 021 Y aspiration ready, aby nedochazelo k nezadoucimu
pohybu ramene odsavani.

027 Z well start of level detection for dispensing

Pfi pipetovani vzorku do jamky jehla hleda hladinu reagencie v jamce. K pipetovani tedy dochazi pfi
doteku jehly s hladinou reagencie v jamce a tim zbytek vzorku nezlistava v kapce na konci jehly.
Hledani hladiny za€ina na této soufadnici Z Motoru.
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Pfi spravné poloze pro soufadnici je jehla asi 3 mm nad hornim okrajem plata.

028 Z well stop of level detection for dispensing
Souvisi s pfedchozim parametrem. Pokud hladina neni nalezena, pohyb Z je na této souradnici
ukoncen.

Pfi spravné poloze pro soufadnici je jehla asi 1 mm nad dnem jamky. Nesmi dochazet k dotyku jehly
se dnem jamky.

035 X camera offset
Relativni posun X Motoru z pozice 023 X 1. well - aspiration tak, aby v zabéru kamery byla 1. jamka
plata.

Pfed nastavovanim tohoto paramertu musi byt provedeno nastaveni kamery dle kapitoly 5.5
Nastaveni kamerového systému.

Nastavovani se provadi pomoci zivého nahledu kamery (SW uEye Cockpit). Rameno se posune na
absolutni soufadnici 023 X 1. well - aspiration. Nosi¢ s vlozenym platem je ve vodorovné poloze.
Poté se pomoci relativniho posuvu najde hodnota, pfi které je 1. jamka ve stfedu zabéru.

036 X Camera test label offset
Poloha posuvu X pro zobrazeni Stitku Camera test ve stfedu zabéru kamery.

Jedna se o absolutni soufadnici X Motoru, kdy Stitek vyplnuje cely zabér kamery.

041 X - needle - 1. tube a 042 Y needle - center front tube row
Poloha posuvl X a Y pro jehlu nad stfedem pozice 1 v nosici zkumavek.

Pro nastavovani je vyhodné pouzit pomocné valce, jez maji rozméry jako maximalni zkumavka a
vyznaceny stfed. Jehla se pomoci posuvu X , Y a Z umisti na stfed valce. Absolutni hodnoty
soufadnice X Motoru a Y Motoru se prepiSi do parametra.

Obr. 62
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043 Y needle - center rear tube row
Poloha posuvu Y pro jehlu nad stfedem pozice 2 resp. zadni fady v nosi¢i zkumavek.

Nastaveni podobné jako u pfedchozich parametri. Soufadnice 041 X - needle - 1. tube je pro predni
i zadni Fadu pozic zkumavek spoleéna.

051 X Contol tube A a 052 X Contol tube A
Poloha posuvl X a Y pro jehlu nad stfedem pozice pro kontrolni zkumacku A v nosic¢i zkumavek.

Pro nastavovani je vyhodné pouzit zkumavky s vickem a vyznaenym stfedem. Jehla se pomoci
posuvu X, Y a Z umisti na vi¢ka. Absolutni hodnoty soufadnice X Motoru a Y Motoru se pfepiSi do
parametr(.

"

Obr. 63

053 X Contoltube B a 054 X Contol tube B

055 X Contoltube C a 056 X Contol tube C

057 X Contoltube D a 058 X Contol tube D
Polohy posuvll X a Y pro pozice kontrolnich zkumavek B, C, D podobné jako pro pozici A.

061 X pump autocalibration bowl a 062 Y pump autocalibration bowl
Poloha posuvu X a Y pro jehlu nad stfedem ¢&tvercového otvoru v kyveté pro kalibraci peristaltickych
Cerpadel.
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Jehla se pomoci posuvu X, Y a Z umisti na stfed otvoru.
Absolutni hodnoty soufadnice X Motoru a Y Motoru se
prepisi do parametrd.

Obr. 64

063 Z autocalibration bowl top
Poloha posuvu Z pro jehlu na urovni horni hrany ¢étvercového otvoru.
=T 2

T

-

Nastaveni spravné polohy je dulezité pro spravny
vypocet pfi kalibraci Cerpadel.

Obr. 65

064 Z needle position for watching of a-cal. filling
Poloha posuvu Z, v niz jehla ¢eka na dotek kapaliny b&éhem plnéni kalibraéni kyvety davkami
Cerpadla.

Spravna poloha je asi 3 mm nad urovni vyusténi &tvercového otvoru do hlavni dutiny kalibraéni
kyvety.

53 Rev. 3



Pfi kalibraci Cerpadla musi posledni davka ¢aste¢né naplnit
prostor Cvercového otvoru, coZ je detekovano pomoci

funkce sledovani hladiny jehlou.

Pokud by jehla byla pfili§ nizko, zlstala by ¢erpana voda

pouze v hlavni dutiné kyvety.

Pokud by jehla byla pfili§ vysoko, dochazelo by k preplnéni
kyvety.

6 Udrzba pfistroje

V jednotlivych kapitolach jsou uvedeny montazni postupy pouzivané pii bézné udrzbé pristroje. Cast

g

téchto postupl je pouzita pfi provadéni kontroly a preventivni udrzby pfistroje.

Kontrola a preventivni udrzba pfistroje by méla byt provadéna pfi b&Zném provozu pfistroje v ro¢nich

6.1 Seznam ukoni kontroly a preventivni adrzby pristroje

intervalech.
Krok Operace Poznamka / Odkaz
1 Vymeéna kazet peristaltickych | 6.3.1 Kazeta €erpadla - vyména
Cerpadel
2 Vyména hadi¢ek reagencii 6.3.2 Rozplhovaci hadi¢ky - vyména
6.3.3 Hadi¢ky k lahvim reagencii - vyména
3 Kalibrace Cerpadel Viz. Uzivatelska pfiruc¢ka, kap. 4.4 Kalibrace ¢erpadel
4 Kontrola a udrzba pohybu X 6.7 Udrzba posuvili / 6.7.1 X - posuv
5 Kontrola a udrzba pohybu Y 6.7 Udrzba posuvti / 6.7.2 Y - posuv
6 Kontrola a udrzba pohybu Z 6.7 Udrzba posuvd / 6.7.3 Z — posuv
7 Kontrola a udrzba kyvani 6.7 Udrzba posuv( / 6.7.4 Kyvani
8 Kontrola a udrzba systému podtlaku | Kontrola podtlaku, pfipadné sefizeni - 5.4 Nastaveni
v lahvi odpadu podtlaku v lahvi odpadu
Vygisténi zpétného ventilu - 6.8 Udrzba tlumiée vyfuku a
zpétného ventilu
9 Kontrola Cerpadla systémového | 6.6.1 Test stavu a vyména Cerpadla systémového
roztoku roztoku
10 | Udrzba systému &tecky &arového | 6.9 Udrzba étecky darového kédu
kodu
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11 | Urzba kamerového systému 6.10 Udrzba kamerového systému
Kalibrace (viz. SW pro vyhodnoceni stripli - Lablmage)
12 | Kalibrace kamerového systému Kalibrace (viz. SW pro vyhodnoceni stripli - Lablmage)

13 | Kontrola funknosti pfistroje Spusténi protokolu s testem Instrument Check (viz. 6.15
Kontrola funk&nosti pfistroje)

Seznam nahradnich dila
Nazev Catalog no. Pcs.
Tubing replacement maintenance kit - Reagent part DA21-09010 1

6.2 Demontaz krytl pristroje
6.2.1 Predni kryt - demontaz

POZOR
Pri demontazi a zpétné montazi krytu musi byt pristroj vypnuty. Jinak hrozi
pfi manipulaci s konektorem krokového motoru poskozeni elektronickych
¢asti pristroje.

Kryt se uvolni vySroubovanim &tyfech Sroub( (viz. Obr. 67).

Gk PRI BT R R S LT
Obr. 67

Po zvednuti pfedni strany vika se odpoji faston vodiCe zemnéni a po ¢asteném odsunuti levé strany
vika se odpoji konektor napajeni krokového motoru kyvani a jeho home senzoru a konektor napajeni
topné rohoze a teploméru. Pfi vypojovani konektord se musi stladit pojistka na jejich horni strané. (
viz. Obr. 68)
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Nasledné je mozno kryt z pfistroje sejmout.

6.2.2 Zadni kryt - demontaz

Pfed demontazi zadniho krytu je nutno sejmout krytku a odpojit faston zemniciho vodice ( viz. Obr.
69).
]

Obr. 69

Protoze se do krytu vklada stojan zkumavek, ma poloha krytu vliv na nastaveni nékterych soufradnic
pohybu v i-parametrech. Aby bylo mozno kryt pozdéji namontovat do shodné polohy, opatfi se na
protilehlych koncich lepici paskou s vyznaenou Carkou pro pozdéjsi slicovani. Paska se v misté
spary rozfizne. Kryt se uvolni vySroubovanim péti Sroub( ( viz. Obr. 70).
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Nasledné je mozno kryt z pfistroje sejmout.

6.2.3 Kryt pracovniho prostoru - demontaz

Obr. 71

Na zavésech krytu pracovniho prostoru se povoli Srouby a odklopi se pojistky. Na levé strané se
odpoji faston vodi¢e zemnéni.

Obr. 72
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Na zadni sténé pfistroje se povoli Srouby a odklopi se pojistky pruZinovych vzpér. Vzpéry se vyjmou
z drzakl. POZOR - po vyjmuti vzpér se musi kryt pfidrzovat, aby nedoslo k jeho padu do zaviené
polohy.

Obr. 73

Nasledné je mozno kryt zvednout a umistit mimo pfistroj.

6.3 Vymeéna kazet Cerpadel a hadicek reagencii

6.3.1 Kazeta cerpadla - vymeéna

Ze staré kazety Cerpadla se odpoji oba konektory
s hadiCkami. Stlaci se zapadky po stranach a
kazeta se stdahne s osy motoru.

Obr. 74
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Pfed nasazenim nové kazety je vhodné osu motoru
zdrsnit v podélném sméru jemnym smirkovym papirem
a ocistit lihem.

Nova kazeta se nasadi na osu motoru a stlacenim se
docili zaskoCeni zapadek.

Obr. 76

6.3.2 Rozplnovaci hadicky - vyména

K vyméné rozplfiovacich hadi¢ek musi byt demontovan pfedni kryt pfistroje ( viz. 6.2.1 Pfedni kryt
- demontaz ) a je zapotiebi sada Dispensing tube set DA21 - 08116.

Obr. 77

59 Rev. 3



1 - 8 kusu hadi¢ek oznacenych navleckami. Prvni Cislo je Cislo pozice hadi¢ky na vykresu pfilohy
9.4 Hydraulické schema. Cislo v zavorce (1 - 8) je ozna&eni kanalu, kterému hadi¢ka pfislusi.

2 - 3 kusy vazaciho pasku

3 - 8 kusu konektoru na pfipojeni hadi¢ek ke kazeté peristaltického ¢erpadla

| ‘ ‘\ | : | |
/18
. / Mk

Povoli se Sroub (1) a plastovy drzak s hadickami (2) se vytahne z plniciho ramene. Demontuje se
kryt hadicek (3) a pfestfihnou se vazaci pasky (4). Pak se staré hadicky se odpoji i s konektory od
kazet Cerpadel a vyjmou se z pfistroje. Plastovy drzak se z hadi¢ek sejme pro dalSi pouziti.

Obr. 79

Nové hadi¢ky ze sady se vlozi do plastového drzaku v poradi kanall (Cislo v zavorce na navlecce)

dle Obr. 79 . ~
\\\ \ \
\\

Plastovy drzak s hadiCckami se zasune do
rozplhiovaciho ramene a zajisti se Sroubem.
Konce hadi¢ek se vyrovnaji, aby vy€nivaly asi 5
mm pod rameno.

Obr. 80
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Obr. 81

Hadi¢ky se postupné v pofadi od 8. k 1. kanalu vkladaji do zafez( (1) za zarazku (2) a vtlaci se do
zlabku (3) v ramenu.

Vysledkem je pravidelné rozlozeni
hadi¢ek, aby nezasahovaly na spodni
okraj zrcatka osvétleni a nezplsobovaly
stin na stripech pfi snimani jejich obrazu.

Pomoci vazacich pasku se hadi¢ky po trojici
(v pravé trojici jedna hadi¢ka nalezi ¢erpadlu
systémového roztoku) upevni ke spodni ¢asti
ramene. POZOR - pasky se nesmi pfilis
dotahnout, aby nedoslo ke snizeni pratoku
vlivem skfipnuti hadicek.

Obr. 83
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Hadicky se prostrci otvory v Cele pfistroje k pfislusSnym Cerpadlim a pomoci konektorl se pfipoji k
pravym hadi¢kam kazet a hadi¢ky se vtdhnou do pfistroje. Je tfeba dbat na pravidelné usporadani
hadiCek pod pfednim krytem, bez zbyte&ného kfiZzeni, aby se pfi pohybu ramene pfili§ nezvedaly a
nezachytavaly o mechanismus kyvani.

6.3.3 Hadicky k lahvim reagencii - vyména

K vyméné rozplfiovacich hadiek je zapotiebi sada Bottle tubing set DA21 - 08121.

Obr. 85

1 - 8 kusu hadi¢ek oznacenych navlieCkami. Cislo na navle¢ce znadi kanal, kterému hadicka
prislusi.
2 - 8 kusu konektoru na pfipojeni hadic¢ek ke kazeté peristaltického ¢erpadla
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Nova hadi¢ka s konektorem se pfipoji k levé
hadi€ce pfisluSného peristaltického Cerpadla.

Obr. 86

6.4 Vyména hadicek odsavani
K vymeéné hadi¢ek odsavani odpadu z jamek plata a z Cistici kyvety jehly je zapotfebi sada Waste
aspirating tube set DA21 - 08122.

Obr. 87

1 - 4 kusy hadiéek oznagenych navleckami. Cislo oznaduje pozici hadi¢ky ve vykresu pfilohy 9.4
Hydraulické schema

2 - vazaci pasek

3 - Y- konektor na pfipojeni hadiek pfed lahvi odpadu

Pfed vyménou hadicek je nutno demontovat zadni kryt (viz. 6.2.2 Zadni kryt - demontaz ). Pro

pohodIngjsi pfistup zezadu ke spodni ¢asti pracovniho ramene se doporuCuje demotovat i kryt
pracovniho prostoru (viz. 6.2.3 Kryt pracovniho prostoru - demontaz )
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Obr. 88

Ve spodni €asti pracovniho ramene se odstfihne vazaci pasek (1), aby se uvolnily staré hadicky. Ze
zadni &asti ramene se povolenim Ctyfech Sroubld demontuje krytka (2).
Po odstranéni starych hadiek se pfikro€i k montazi novych.

[‘ -
Obr. 89

Hadi¢ka oznacena navleckou s Cislem 38 se zezadu prostréi otvorem (1) v pracovnim ramenu a
nasadi se na odsavaci rameno (2).
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Obr. 90

HadiCka oznacena navleckou s Cislem 37 se nasadi na Cistici kyvetu jehly (1). Obé& hadi¢ky se upevni
vazacim paskem (2). POZOR - pasek se nesmi pfili§ dotahnout, aby nedoslo ke snizeni priitoku
vlivem skFipnuti hadicek.

Obr. 91

Dale se obé hadi¢ky vlozi do drzaki na pohyblivém fetézu a na krytu main boardu ( viz. Obr. 91).
Na fetézu je ve spodnich vyfezech hadi¢ka 37 ( od odsavaciho ramene ) a v hornich vyfezech
hadicka 38 (z Cistici kyvety jehly). Na krytu main boardu je to naopak ( viz. Obr. 91)

Obr. 92
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Hadicky se prostréi prichodkami v zadni sténé pfistroje. Je dullezité, aby pfislusné hadiCky
pfichazely k spravnému pinch ventilu. Hadi¢ky se spoji pomoci Y- konektoru a hadi¢kou s Cislem
navlecky 39 s vystupem W lahve odpadu ( viz. Obr. 92)

Hadicky se vlozi do vyfezu v pinch ventilech. POZOR - mezi prichodkou a ventilem musi hadi¢ky
tvofit pravidelny oblouk (1), aby nedoslo ke snizeni pritoku vlivem skfipnuti hadi¢ek. Pro spravnou
funkci ventild museji byt hadic¢ky peclivé nahofe i dole zasunuty az do zadni Casti vyfezu (2). ( viz.
Obr. 93).

Hadi¢ka s navleCkou ¢&islo 36 je urlena pro
odsavani kyvety pro kalibraci Cerpadel.

6.5 Vyména hadicek systému vakua
K vyméné hadicek systému vakua musi byt demontovan pfedni kryt pfistroje ( viz. 6.2.1 Pfedni kryt

- demontaz ), zadni kryt (viz. 6.2.2 Zadni kryt - demontaz ) a pravy kryt nad motory peristaltickych
Cerpadel. Je zapotiebi sada Vacuum tube set DA21 - 08123.
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Obr. 95

Pro uréeni ucelu polozek sady se pouzije vykres v pfiloze 9.4 Hydraulické schema. Nékteré hadicky
jsou oznaceny navleckou s Cislem pozice ve vykresu (29, 30, 31, 33 a 35).

Neoznacené soucasti maji na vykrese :

1 - pozici 34

2 - pozici 53 - vlozeny tlumi¢

3 - pozici 32

Staré hadic¢ky se demontuji. Systém vakua se opét sestavi z nové sady podle Obr. 96. Jednotlivé
dily jsou na obrazku oznaceny pozici uvedenou na Hydraulickém schematu. Hadicka pozice 35 se
napoji na vystup V lahve odpadu.
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Obr. 96

Obr. 97

PFi montazi zpétného ventilu je nutné dorzet jeho orientaci podle Obr. 97

6.6 Vyména soucasti systému pipetoru

6.6.1 Test stavu a vyména cerpadla systémového roztoku
Aby bylo &isténi jehly mezi pipetovanim jednotlivych vzorkd dostateéné, musi byt peristaltické
Cerpadlo systémového roztoku ve vyhovujici kondici. Stav Cerpadla Ize ovefit jednoduchym testem
pomoci funkce vyprazdnéni systému pipetovani:
Zapne se pristroj a spoji se se SW DynLab.
Nejprve je tfeba, aby u v8ech pohybu byla provedena inicializace vyhledanim vychozi polohy a aby
mély nastaveny spravné parametry rychlosti posuvu. Toho Ize dosahnout spusténim segmentu
selftestu (viz. 9.1.1 001 selftest RUN.Dcod ).
Pfed spusténim se nastavi SET R1 0, takze se provede pouze Cast selftestu, a to nastaveni
vychozich pozic.
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Odmeérny valec se napini 40 ml destilované vody a vlozi se
do néj vicko se saci trubickou (viz. Obr. 98)

Spusti se segment 020 System voiding RUN (viz. 9.1.2 020
System voiding RUN ).

Jehla se spusti do distici kyvety a Cerpadlo systémového
roztoku provede &erpani. Po dokon&eni b&hu segmentu se |
zkontroluje Ubytek vody ve valci. .
Typicka spotfeba vody pro jeden béh segmentu je 19 - 20 ml.
Pokud je spotfeba mensi nez 17 ml (to znamena, ze ve valci
zUstane vic nez 23 ml), je potfeba kazetu Cerpadla vyménit (
viz. 6.3.1 Kazeta Cerpadla - vyména ).

\@/ = s
»r
//‘
Obr. 98
m POZNAMKA
\ | Spusténi Cerpadla systémového roztoku pro méreni jeho kondice je mozno
~x také provést z aplikaéniho SW Dynablot Automatic pomoci funkce Udrzba

pfistroje/Systémovy roztok/Vyprazdnit.
6.6.2 Vyména hadicek systémového roztoku

K vyméné hadi¢ek systémového roztoku musi byt demontovan pfedni kryt pfistroje ( viz. 6.2.1
Pfedni kryt - demontaz ), zadni kryt (viz. 6.2.2 Zadni kryt - demontaz ) a kryt pracovniho ramene.
Pro pohodIngjsi pfistup zezadu ke spodni €asti pracovniho ramene se doporucuje demotovat i kryt
pracovniho prostoru (viz. 6.2.3 Kryt pracovniho prostoru - demontaz )
Je zapotfebi sada Dispensing tube set - system liquid DA21 - 08124.

10
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Pro ziskani pfistupu k hadickam se musi sejmout i krytky z pfedni i zadni &asti pracovniho ramene
(Obr. 100).

Staré hadic¢ky se nahrazuji podle obrazku. Jednotlivé dily jsou na obrazcich oznaceny pozici
uvedenou v pfiloze 9.4 Hydraulické schema.

22

21

Propojeni mezi Cerpadlem a vickem lahve
systémového roztoku (21) v€etné konektoru k
hadiCce Cerpadla.

D351V03G
o 1 3

Obr. 102
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PFi propojeni mezi Cerpadlem a tficestnym ventilem hadicka (22) prochazi otvorem (1) v pracovnim
ramenu. V predni Casti je pfipojena pomoci konektoru k pravé hadicce peristaltického Cerpadla. V
prostoru pracovniho ramene je pfipojena k vyvodu 1 (COM) tficestného ventilu.

Obr. 103

Propojeni mezi vystupem 2 (NC) tficestného ventilu a syringe jsou pouzity hadicky (25) a (26).
Montaz hadic¢ek k syringe je na Obr. 103. Pfi manipulaci s hadi¢kou se musi konektor na hlavé
syringe povolit. Nova hadicka se zasune nadoraz do konektoru a ten se nasledné dotahne.

24

Propojeni mezi vystupem 3 (NO) tficestného
ventilu a kyvetou pro &isténi jehly (1) je provedeno
hadickou (24) vedenou po =zadni strané
pracovniho ramene.

Obr. 104

6.6.3 Vymeéna jehly a hadicek

K vyméné jehly a jejich hadi¢ek museji byt demontovany kryt pracovniho ramene a kryt pipetoru.
Hadicky jsou v sadé Dispensing tube set - pipetting DA21 - 08125.
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27

28

Obr. 105

Pro ur€eni ucelu polozek sady se pouzije 9.4 Hydraulické schema. Silikonova hadi¢ka (1) je urCena

k navle€eni na hadi¢ku (27), pro upevnéni drzakem (viz. dalSi text).

28

1

2

3

Obr. 106

Pro uvolnéni hadi¢ky k pipetoru se musi povolit a odklopit drzak (1) na modulu pipetoru, sejmout
ochranna spirala (3) a pfestfihnout vazaci pasek (4) v prostoru pracovniho ramene. Z jehly se
hadicka sejme i se silikonovou spojkou. Z hlavy syringe Ize hadi¢ku vytahnout po povoleni konektoru.
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Obr. 107

Pfi montazi nové hadicky se pfi nasazovani spojky (28) na jehlu musi postupovat opatrné, aby hrana
jehly neprofizla sténu spojky. | velmi maly otvor by zptisoboval nepfesnosti v pipetovani.

PFi povoleném konektoru na hlavé syringe se do néj hadiCka (27) zasune nadoraz a konektor se
utadhne.

Nové namontovana hadicka se upevni paskem do drzacku, ovine se spolecne s kabelem detekce
hladiny ochrannou spiralou a upevni drzakem na modulu pipetoru. Za uc¢elem spravné fixace musi

byt v misté tohoto drzaku na teflonové hadi¢ce (27) navle€en kus silikonové hadi¢ky (viz Obr. 106
polozka 1).
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Pfi demontazi jehly se odpoji pfivodni hadic¢ka. Povoli
se a odklopi pojistka jehly (1). Jehlu je mozno
vytahnout z trubiCky na nosici jehly a vyménit za
novou.

Obr. 108

6.7 Udrzba posuvtii

6.7.1 X - posuv

U posuvu X je tfeba dbat na to,
aby kolejnice (1) byla &ista. Pri
udrzbé se kolejnice shora i
zespodu odisti lihem a jemné
namaze olejem.

Obr. 109
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V pfipadé, ze je tfeba napnut femen, se
povoli Ctyfi Srouby (1), tlakem na kladku
se femen napne a Srouby se opét zajisti.

Obr. 110

6.7.2 Y - posuv

U posuvu X je tfeba dbat na to, aby kolejnice (1) byla Cista. Pfi udrzbé se kolejnice shora i zespodu
oCisti lihem a jemné& namaze olejem.
Ozubeny hiebinek (2) musi byt dostate¢né namazam vazelinou.
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6.7.3 Z - posuv

U posuvu Z je tfeba dbat na to, aby kolejnice (1) byla
Cista. Pfi udrzbé se kolejnice z obou stran ocisti
lihem a jemné& namaze olejem.

Také Sroub pohonu (2) se jemné& namaZze olejem.

Obr. 111

6.7.4 Kyvani

Pro spravnou funkci mechanismu je tfeba, aby se kladka
(1) volné otacela a aby obsahovala pryzovy o-krouzek
branici jejimu protaceni na excentrickém kole (2). V
pfipadé poSkozeni nékteré soCasti je nutna jeji vyména.

Obr. 112
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V pfipadé potfeby napnuti femenu se povoli Ctyfi
Srouby (1), tlakem na kladku se femen napne a
Srouby se opét zajisti.

Obr. 113

6.8 Udrzba tlumice vyfuku a zpétného ventilu

Tlumi€ vyfuku (viz. Obr. 16 pozice 9) a zpétny ventil (viz. Obr. 13 pozice 7) mohou byt znecistény
zbytky odsavanych kapalin. Zpétny ventil mize byt dokonce slepen, coz ma za nasledek
nedostate¢nou tvorbu podtlaku v lahvi odpadu.

Nadoba tlumie se vyjme z drzaku a po
odSroubovani vicka ji 1ze vycistit.

Obr. 114

Obr. 115

Po pootoceni polovin télesa ventilu se vyjme viozka (1), ktera se dikladné vymyje vodou a provéfi
se, zda jeji pist tlageny pruzinou se volné pohybuje.
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Pfi zpétné montazi je tfeba vénovat pozornost
spravné orientaci vlozky tak, aby ventil byl
propustny ve sméru vyznaceném Sipkami.

Smér Sipek od lahve odpadu k €erpadlu vakua musi
byt také dodrZen pfi pfipojovani ventilu k hadickam.

Obr. 116

6.9 Udrzba ¢tecky éarového koédu

Obr. 117

Pro spravnou funkci ¢te¢ky ¢arového kodu je tfeba, aby krytka prihledu (1) a zrcatko (2) byly Cisté.
K &isténi se pouziva jemna utérka urena pro udrzbu optiky. Na zrcatko se pfi vétSim znecisténi
muZze pouzit alkohol. Pozor - krytka prahledu je z plastu, pfi pouziti chemickych latek k Cisténi by
mohlo dojit k jejimu podkozeni.

78 Rev. 3



6.10 Udrzba kamerového systému

Obr. 118

Pro spravnou funkci kamerového systému je tfeba, aby filtr objektivu (1), zrcatko pro kameru (2) a
zrcatko zrcatko pro LED osvétleni (3) byly Cisté.
K Cisténi se pouziva jemna utérka urCena pro udrzbu optiky. Na zrcatka se pfi vétSim znecisténi
mUze pouzit alkohol.

- N POZOR
" | Aby se omezilo zdvojeni obrazu, je pro kameru pouZito optické zrcatko,
které ma reflexni vrstvu nanesenou na povrchu. Neni tedy chranéna sklem.
Proto je velmi ddlezité k ¢idténi pouzit velmi mékky maerial. Papirova utérka
mdZe zplsobit poskrabani povrchu zrcatka.

- POZNAMKA

1 Pri bézném provozu jsou filtr objektivu i zrcatko kamery pred znecisténim
dobre chranény svou polohou pod krytem pracovniho ramene. Pokud neni
podezieni na jejich znecisténi, staci pri bézné udrzbé odistit zrcatko pro LED
osvétleni a nemusi se demontovat kryt pracovniho ramene.
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6.11 Demontaz syringe

Obr. 119

Nejpve se sejme kryt pracovniho ramene. Pro zpfistupnéni ¢tyfech Sroubl syringe (3) se po povoleni
dvou Sroubu (1) odkloni drzak zrcatka osvétleni a LED osvétleni 2. Drzak zlGstava viset na vodicich
napajeni. Po povoleni Sroubu (3) a odpojeni dvou konektor( Ize syringe vyjmout z ramene

POZOR
PFi manipulaci s drzakem nesmi dojit ke zméné tvaru pfivodu LED, aby nebylo
zmeénéno nastaveni osvétleni stripu.
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Obr. 120

V pfipadé poskozeni je mozno vyménit pouze hlavu syringe (2). Povoli se dva Srouby (1) a hlava se
stahne z pistu (3).

6.12 Demontaz cistici kyvety jehly

Obr. 121

Kyveta se po uvolnéni dvou Sroubt (1) vyjme ve sméru Sipky z jeji pozice a odpoji se hadi¢ky odpadu
(2) a systémového roztoku (3).
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Obr. 122

Pro vycisténi vnitfni ¢asti kyvety se po uvolnéni &tyfech Sroubl (1) sejme vicko (2). Pro spravnou
funkci kyvety museji byt pfivodni otvor systémového roztoku (3), otvor odpadu (4) a trysky pro oplach
jehly (5) dobfe prlachozi a Cisté.

6.13 Demontaz motoru peristaltického cerpadla

Obr. 123

Sejme se kazeta peristaltického Cerpadla a uvolni se dva Srouby (1). Motor ¢epradla se vysune a
napajeci vodice se uvolni ze svorkovnice (2).
POZOR na spravnou polaritu napajecich vodi€u pfi zpétné montazi.
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6.14 Demontaz cerpadla podtlaku v lahvi odpadu

Obr. 124

Od sestavy motoru se odpoji hadi¢ky (1) a konektor (2). Ze zadni strany se uvolni &tyfi Srouby (3).

-

Obr. 125

Pro vycisténi Cerpadla se povoli Ctyfi Srouby (1) na hlavé Cerpadla. Sejmou se kryt (2) a téleso hlavy

3).

L
Obr. 126

&
¥ el

Téleso hlavy se omyje vodou, aby dosedaci plochy obou ventilt (1) byly Cisté.
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6.15 Kontrola funkcnosti pristroje

Funké&nost pfistroje se ovéfi spusténim chodu protokolu s testem Instrument check. Tomuto testu je
pfifazena stejnojmenna esej (viz. 9.2 Vypis eseje Instrument check).

PFi tvorbé worklistu se zvoli alespoi 4 vzorky. Vlozenim zkumavek s &arovym kédem a jeho
nactenim se ovéfi funkce CteCky carového kddu. Typ zkumavek musi byt shodny s typem vybranym
v tabulce worklistu a zkumavky se naplni systémovym roztokem v objemu shodném, jako je obvykly
objem vzork({ v rutinnim provozu.

P¥i pfipravé reagencii bude pozadovana destilovana voda na Cerpadle Cislo 8.

V krocich eseje se zkontroluje spravné provedeni jednotlivych ¢innosti. Pfed spusténim kazdé dalsi
¢innosti je poZadovano potvrzeni, jako u manualni ¢inosti.

V prvnim kroku testovaci eseje se pipetuje 100 ul systémového roztoku ze zkumavek do prazdnych
jamek. Kontrolou, zda je napipetovano v kazdé jamce, pfipadné orientacni kontrolou odsatim pipetou
(100ul) se ovéfi funkce pipetoru.

V druhém kroku se do jamek rozplni 2 ml destilované vody a nasledné se spusti inkubace - kyvani
na dobu 30 s.

V tfetim kroku se provede odsati obsahu jamek.

Ve ¢étvrtém kroku se spusti jeden cyklus suSeni strip(.

V poslednim, patém kroku se plato miaze vyménit za kalibra¢ni desku a snimaji obrazy strip0.
Pak je béh protokolu dokoncen.

Obrazy jamek kalibracni desky lze zkontrolovat v detailu dokonéeného protokolu v menu
Historie/Protokoly.

7 Historie chodu pristroje - log soubory

PC aplikace Dynablot Automatic vytvafi a uklada soubory s historii chodu pfistroje. Soubory typu
Communication.log obsahuji detailni zaznam chodu pfistroje a jejich analyza mulze pfispét k
odstranéni zavad. Soubory se zaznamy chybovych stavii se mohou zasilat servisnim stfediskim
podporujicim pfistroj Dynablot Automatic pfi poZzadavku o pomoc feSeni technickych problému.

Soubory jsou ulozeny v adresafi C:\Dynex\DynablotAutomatic\Logs.

Soubor, do kterého se pravé provadi zaznamy ma nazev communication.log. Soubory z pfedchozich
dna jsou doplnény datem, kdy byly zaznamenany, napfiklad communication.log.2017-02-16. Pokud
velikost souboru pfesahne velikost 1 MB vytvofi se pro dany den novy soubor. Plvodni soubor je
pfejmenovan tak, Ze se k nazvu pfida s poradové Cislo .1. Pokud aktualni soubor opét pfesahne
limitni velikost, vytvofi se novy soubor a vSecny starSi soubory daného dne se precisluji o jedniCku.
Takto vznika chronologicka fada log souboru fazena od nejnovéjsSich zaznama k star§im. Napt.:
communication.log

communication.log.1

communication.log.2017-02-20

communication.log.2017-02-16

communication.log.2017-02-16.1
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8 Principy fungovani
8.1 Komunikace

Externi komunikace mezi PC a pfistrojem

Tato komunikace je realizovana pres dva USB porty.

Jeden komunikacni kanal je pfipojen k mainboardu pfistroje a prochazi jim data pfikazu a informaci
tykajicich se fizeni Cinnosti pfistroje.

Druhy kanal pfimo spojuje PC a kameru a zajistuje fizeni kamery a pfenos obrazovych dat. Timto
USB pfipojenim je také zajisténo napajeni kamery, které je tedy nezavislé na napdjecim zdroji
pristroje.

Interni komunikace
Komunikace mezi jednotlivymi funk&nimi celky v ramci pfistroje
e mainboard — armboard, je realizovana pfes kabel uloZzeny v energetickém fetézu mezi 3asi
pfistroje a pohyblivym pracovnim ramenem, ma vlastni komunikacni protokol
e Ctecka ¢arového kédu — mainboard, je realizovana pies plochy kabel mezi &teckou a
armboardem a dale kabele ulozenym v energetickém fetézu mezi Sasi pfistroje a pohyblivym
pracovnim ramenem, sériova komunikace na urovni TTL
e Obvod detekce hladiny — mainboard, je realizovana pfes kabel ulozeny v energetickém
fetézu mezi Sasi pfistroje a pohyblivym pracovnim ramenem, komunikaéni protokol 12C

8.2 Hydraulické schema systému rozpliovani reagencii

K rozplfiovani reagencii ma pfistroj k dispozici 8 kanall. Kazdy kanal je slozen z peristaltického
Cerpadla. K nému je pfipojena vstupni hadi¢ka zakonéena plastovou trubi¢kou k vlozeni do lahvi¢ky
reagencie a vystupni hadi¢ka vedouci do rozplfiovaciho ramene. Jednoducha konstrukce kanalu
umoznuje snadnou vymeénu soucasti pfi preventivni udrzbé.

Hadicky k lahvim  Cerpadla 1-8 Hadicky v pFistroji
reagencii

Rozplhovaci
rameno

SIS

Obr. 127
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8.3 Hydraulické schema systému odsavani

Systém odsavani je zalozen na podtlaku v odpadni nadobé. Zajistuje odsavani pouzitého
systémového roztoku z Cistici kyvety jehly a odsavani obsahu jamek plata pfi vyméné reagencii pfi
béhu protokolu.

Ventily odsavani V

Cistici kyveta jehly gistici kyvety

Qeno odsavani jamek

Cerpadlo Zpétny ventil

Vakua

i !
Zadni sténa pfistroje

Odpad

: Odpadni
i nadoba

Vyfuk

Vakuum

I—lTIumlc

Vyfuku @ Senzor podtlaku

Regulator podtlaku
Obr. 128

K vytvoreni podtlaku v odpadni lahvi je pouzito membranove Cerpadlo, jehoz vystup je pfes tlumic
vyveden do vyfuku v zadni sténé pfistroje. Tlumi¢ sniZzuje hlu€nost pfistroje a odlu€uje pfipadné
zbytky kapaliny, které by byly nasaty z odpadni nadoby. Regulatorem podtlaku se nastavuje velikost
podtlaku v odpadni lahvi, pokud jsou oba ventily odsavani uzavieny. Podle velikosti pfitlaku na
vstupni ventil regulatoru je pfisavan vzduch do Cerpadla. Pfitlak se nastavuje ota¢enim Sroubu na
horni strané regulatoru. Pfitazenim Sroubu je pfisavani vzduchu omezovano, coz zvysi tlak v
nadobé. Zpétny ventil udrzuje podtlak v odpadni nadobé& po vypnuti €erpadla. To urychluje
pfipravenost systému pfi spusténi dalSiho cyklu odsavani. Pomoci senzoru podtlaku dostava fidici
systém pfistroje signal, zda je dosazeno dostate¢ného podtlaku pro funkci odsavani. Oteviranim
ventill odsavani Cistici kyvety jehly nebo jamek se aktivuje odsavani z pfislusného mista.

8.4 Hydraulické schema systému pipetovani

Systém pipetovani slouzi k pfenosu vzorku mezi zkumavkami ve stojanu a jamkami plata. Systém
je béhem ¢innosti zapIlnén systémovym roztokem, ktery slouzi ke sniZzeni nepfesnosti pipetovani (
zpusobené stlacitelnosti vduchu, ktery by jinak systém vyplfioval) a k €isténi jehly mezi pipetovanim
vzorkd.
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Cerpadlo systémového
Syringe Tficestny ventil roztoku

> @

Jehla -

Lahev
Cistici kyveta jehly systémového
Roztoku

Obr. 129

Jehla slouZi k vlastni manipulaci se vzorkem. Povrch vnitfni stén a dolni &asti vnéjsi stény jehly jsou
upraveny technologii keramického “nanocoatingu”, ktery vyraznym zpusobem usnadriuje jeji Cisténi.
Cisténi je provadéno peristaltickym &erpadlem proudem systémového roztoku. Podle polohy
tficestného ventilu je roztok veden pfes syringe do vnitfniho prostoru jehly nebo do horni ¢asti Cistici
kyvety. Béhem Cisténi je jehla do kyvety Caste¢né zasunuta a je tedy omyta i jeji vnéjSi Cast, ktera
pfichazi se vzorkem do styku.

Pfesné odmeérovani objemu pipetovaného vzorku je v syringe provadéno pohyby pistu. Pist je
utésnén v dolni ¢asti hlavy syringe, jejiz vnitini pramér je vétsi nez prameér pistu. To umozriuje volny
pritok systémového roztoku pfi libovolné poloze pistu. PFi pipetovani je vystup tficestného ventilu
vedouci do syringe uzavfen a jehla se syringe tvofi uzavieny prostor. Pohyb pistu je pak pfesné
pfenasen na sytémovy roztok v jehle a tim i na pipetovany vzorek. Pfed nabranim vzorku je nasatim
malého mnozstvi vzduchu vytvofena ve Spicce jehly bublinka oddélujici vzorek od systémového
roztoku.

8.5 Detekce hladiny kapaliny jehlou pipetoru

Detekce hladiny kapaliny jehlou pipetoru je vyuzivano pfi detekci:

¢ hladiny vzorku v primarnich zkumavkach pfed nabiranim

¢ hladiny reagencie v jamkach plata stripu pfed pipetovanim vzorkl ( pipetovani pod hladinu
obsahu jamky eliminuje uvaznuti kapky vzorku na 3pi¢ce jehly)

e pfitomnosti systémového roztoku v kyveté Cisténi jehly v prabéhu pfipravy systémového
roztoku

e pfitomnosti systémového roztoku v kyveté €isténi jehly pfi pInéni kyvety béhem extra €isténi
jehly

e hladiny vody v kalibra¢ni kyveté béhem kalibrace peristaltickych ¢erpadel

Pro detekci dotyku pipetovaci jehly s kapalinou je pouzito principu méfeni elektrické kapacity mezi

jehlou a Sasi pfistroje, kdy jehla tvofi jednu elektrodu a Sasi pfistroje druhou elektrodu méfeného
kapacitoru. Obvod méfici kapacitu je umistén na armboardu a s jehlou je spojen stinénym kabelem.
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10 méreni
kapacity

bl Msrena kapacita

Sasi pristroje

Obr. 130

Pfi hledani hladiny kapaliny je nejprve zaznamenana hodnota parazitni kapacity jehly pro ti Sasi. Pak
se spusti pozadovany proces (napf. Pohyb jehly pfi hledani hladiny vzorku nebo spusténi Cerpadla
systémového roztoku pfi plnéni Cistici kyvety). V okamziku, kdy se jehla dotkne hledané kapaliny,
kapacita kapaliny se pfiCte k parazitni kapacité jehly a méfici obvod zaznamena zvySeni hodnoty. V
pfipadé, ze zvySeni prevysi pozadovanou mez, je detekce hladin povazovana za uspésnou.

Obr. 131

INSTRUKCE
U Velikost kapacity hledané kapaliny proti Sasi pfistroje je zavisla na elektrické
vodivosti kapaliny. Z tohoto divodu je dulezité pfi pripravé systémového
roztoku pfidavat do destilované vody pfipravek Setup clean v pfedepsané
koncentraci. Nizka koncentrace snizi vodivost systémového roztoku a
zpusobuje chyby béhem pfipravy systémového roztoku a plnéni &istici kyvety
b&hem extra Cisténi jehly.

8.6 Automaticka kalibrace peristaltickych cerpade
Pfi procesu automatické kalibrace peristaltické Cerpadlo provadi kratké, Casové definované davky,

které zaplfuji kalibracni kyvetu. Kalibraéni konstanta je vypocitana jako pomér Casu Cerpani a
zaplnéného objemu.

*

y
Obr. 132
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V prvni fazi kalibrace je jehla na urovni spodni hrany méficiho otvoru a kalibrované ¢erpadlo provadi
plnici davky. Jakmile jehla detekuje dotyk kapaliny je davkovani pferuseno. Z poctu davek je
vypocitan €as plnéni. Hladina se po posledni davce ustali v méficim otvoru.

Nasledné jehla vyjede do horni polohy a navratem do méficiho otvoru zméfi vysSku hladiny. Ze
znamého objemu hlavni dutiny kyvety a z vySky hladiny v méficim ovoru je vypocitan objem.

Poté je kapalina z kalibraéni kyvety odsata do lahve odpadu a kyveta se pfipravi ke kalibraci daldiho
Cerpadla.

8.7 Detekce hladiny v lahvi systémového roztoku

Detekce hladiny v lahvi systémového roztoku je provadéna v drzaku bezkontaktnim méfenim pomoci
sveételnych paprskl. Pfitomnost roztoku je detekovana ve dvou urovnich — Varovani a Alarm. Pro
detekci je pouzito rlizného lomu paprsku prochazejiciho prazdnou nebo zaplnénou lahvi.

|
|
LED Senzory
- i I Varovani | ,
N7 Trey) | ey B | -
- I Alarm .

Detekce hladiny je aktivovana pouze pokud je systémovy roztok ve stavu Pfipraven a méfeni je
provadéno jednou za 10 sekund kratkym rozsvicenim LED.

- INSTRUKCE

L

|~' l Na lahev systémového roztoku neumiStujte v urovni méFeni popisy Ci
samolepici Stitky, ktery by branily prichodu paprsku.
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8.8 Ctecka carovych koda

Ctecka &arovych kédd snima identifikaéni kody vzork(l z primarnich zkumavek zasunutych do
stojanu, ktery je vloZzen do pfistroje. Z dlivodu uspory mista je ¢teni provadéno pres oto¢né zrcatko.

Zadni fada zkumavek ’ ’ ‘ ‘
Ctecka - B ' - _________ 3‘_ Oto&né zrcatko
)
‘ ’ Pfedni fada zkumavek ‘ ‘

Obr. 133

Otocné zrcatko umoznuje Cteni koda z protilehlych fad zkumavek ve stojanu. Preklapéni zrcatka je
provadéno mechanicky pfi dojezdu pracovniho ramene do krajnich poloh posuvu X.

INSTRUKCE
U Typy kédU, které jsou béhem &teni rozpoznany Ize vybrat v nastaveni pristroje.
Z hlediska spolehlivosti rozpoznavani a rychlosti ¢teni je vhodné vybrat pouze
typy, které jsou skute€né na zkumavkach pouzivany.
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8.9 Snimani obrazu stripl

Snimani obrazu stripu je provadéno monochromatickou CCD kamerou s rozliSenim 5 MPixel.
Aby bylo dosaZeno potfebné vzdalenosti mezi objektivem kamery a snimanou oblasti je zabér
provadén pres Sikmé zrcadlo. To umoznilo redukovat vySku pfistroje.

Virtualni poloha kamery

N Zrcatko

* Snimana oblast v jamce plata

Pro osvétleni snimané oblasti je pouZito zelenych LED. Aby se potlacil vliv okolniho svétla
pronikajiciho do pracovniho prostoru pfistroje je objektiv kamery vybaven zelenym filtrem, jez
propousti pouze svétlo o vinové délce shodné se svétlem LED.

Osvétlovaci LED, jez maji uhel vyzafovani asi 20°, jsou umistény do dvou trojic tak, aby bylo
dosazeno osvétleni dna jamek bez nezadoucich stint od stén jamek. Sou¢asné LED jsou umistény
tak, aby jejich pfimé odlesky na vihkém povrchu stripl byly mimo zabér kamery.

Nastavenim parametri kamery je vybrana oblast zajmu (AOI), coz je ¢ast celkového zabéru kamery.
Pouze tato ¢ast obrazu je pak pfedavana kamerou pfi vytvofeni snimku jamky se stripem.
Vhodnou kombinaci polohy ramene s kamerou, vybérem oblasti zajmu a sefizenim osvétleni je
ziskan obraz dna jamky se stripem bez nezadoucich stinG a odlesku.

BocCni pohled Pohled z vrchu

..... ~—————— Oblast zajmu
Virtualni \
A
poloha LED SN J\
’ | \\
) ZA . fx
2 y f Hranice zabéru
: kamery

Zrcatko

i__;\

Obr. 134
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9 Prilohy
9.1 Segmenty D-code

Kapitola obsahuje segmenty D-code, které jsou spoustény ze SW DynlLab pfi nékterych servisnich
cinnostech.

9.1.1 001 selftest RUN.Dcod

;**Self tests and home positions after the instrument switch ON****
SET R10 ; O=only home positions, 1=all tests

SET R21 ;BarCodeReader 0=No 1=Yes

SET R30 ;Camera 0=No 1=Yes

SET R4000

SET R421 1

RUN 0

END

9.1.2 020 System voiding RUN

ek System voiding (syringe, needle, needle cleaning bowl)*#*rxskkikki
SET R4000

SET R421 20

RUN O

END
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9.2 Vypis eseje Instrument check

Skupina Instrument check
Esej Instrument check
Krok Cinnost Parametr Hodnota
Pipettting Pipetovani vzorka | Objem 100,00 pl

Zakazat Ne

vicenasobné

pipetovani

Extra CiSténi jehly Ne

Detekce srazeniny | Ne
Dispensing Manualni €innost Zprava Dispensing start
Incubation
Dispensing Rozpliiovani Objem 20,00 * 0.1 ml
Incubation

Reagencie Dist. Water
Dispensing Manualni €innost Zprava Incubation start
Incubation
Dispensing Inkubace Rychlost kyvani 2
Incubation

Cas inkubace 00:00:30

Po ukoné&eni | Ano

inkubace zastavit

kyvani
Aspiration Manualni €innost Zprava Aspiration start
Aspiration Odsavani Odsat dukladné Ne
Drying Manualni ¢innost Zprava Drying start
Drying Suseni Cykly suSeni 1
Images Manualni ¢innost Zprava Insert the

calibration plate -
Images taking start

Images Snimani
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9.3 Protokol o provedeni rocni kontroly

Protokol o provedeni rocni kontroly

Instrument : Dynablot Automatic

Serial number ; -

Kontrolni seznam operaci

Krok Operace Provedeno
1 Vymeéna kazet peristaltickych ¢erpadel

2 Vyména hadi¢ek reagencii

3 Kalibrace Cerpadel

4 Kontrola a udrzba pohybu X

5 Kontrola a udrzba pohybu Y

6 Kontrola a udrzba pohybu Z

7 Kontrola a udrzba kyvani

8 Kontrola a udrZba systému podtlaku v lahvi odpadu

9 Kontrola ¢erpadla systémového roztoku

10 | Udrzba systému &te¢ky Garového kddu

11 | Urzba kamerového systému

12 | Kalibrace kameroveho systému

13 | Kontrola funknosti pfistroje

Datum

Jméno
Servisni technik

Podpis
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9.4 Hydraulické schema
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9.5 Mapa konektort Mainboard

JP7
JP8
JP9
JP10
JP11
JP12
JP18
JP19
JP20
JP22

JP23

MAINBOARD

JP9

JP8 JP
10

[ op22 |[ JP23 |[ P24 ||JP25||JP26||JP27||JP28|

- n-koder pohybu X

- senzor zavieneé polohy krytu pracovniho prostoru
- senzor podtlaku v lahvi odpadu

- hlavni kabel pro spojeni s armboardem

- home senzor kyvani

- home senzor pohybu X

- napjeni 24 V

- krokovy motor pobybu X

- krokovy motor kyvani

- vystupy :

- vystupy :

napajeni regulatoru topné rohoze

pinch ventil odsavani Cistici kyvety jehly
pinch ventil odsavaciho ramene jamek
Cerpadlo vakua

levy ventilator pracovniho prostoru
pravy ventilator pracovniho prostoru

JP24 - detekce hladin v lahvi syst. roztoku a v odpadni lahvi

perist. Cerpadlo systémového roztoku

JP25 - perist. ¢erpadla kanall 1 a 2
JP26 - perist. ¢erpadla kanalll 3 a 4
JP27 - perist. Cerpadla kanali 5 a 6
JP28 - perist. Cerpadla kanal(1 7 a 8
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9.6 Mapa konektordi Armboard

JP 7
JP 8
JP 9
JP10
JP11
JP12
JP13

JP9

JP7

JP16

JP15

JP14

- home senzor pohybu Z
- hlavni kabel pro spojeni s mainboardem

- senzor polohy ramene odsavani

- tficestny ventil

- krokovy motor pobybu Y
- krokovy motor pobybu Z

- krokovy motor syringe

JP17

ki ARMBOARD
JP
JP 10
JP 20
18 JP11 JP12 JP13
JP14 - home senzor pohybu Y
JP15 - home senzor syringe
JP16 - obvod detekce hladiny
JP17 - &teCka Carového kodu
JP18 - LED osvétleni1a?2
JP20 - ventilator suseni stripu
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