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UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

UvoD

Gratulujeme vam k pofizeni vaseho nového zarizeni flowbot® ONE -
doufame, ze se vam s nim ve vasi laboratofi bude dobfe pracovat.

Bezpecnostni opatreni pri pouziti flowbot® ONE

Pfred prvnim pouzitim se prosim ujistéte, Ze byla provedena kvalifikace
robota a jeho instalace v souladu s pokyny uvedenymi v kapitole Vybaleni
a instalace robota. Pfi provozu robota musi byt pfedni dvere vzdy
zaviené. Pouzivani robota s deaktivovanym dvernim spinatem muze mit
za nasledek poranéni osob.

Pri praci s materialy, u kterych je to zapotrebi, pouzivejte osobni ochranné
pomucky.

Zarizeni flowbot® ONE nabizi moznost instalace vétraciho potrubi v horni
casti robota. Uzivatel je povinen zajistit dostate¢ny odvod nebezpecnych
vyparu tak, aby pro néj nepredstavovaly ohrozeni.
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ZAKLADNI INFORMACE O ROBOTU

Zarizeni flowbot® ONE je snadno pouzitelny XYZ-pipetovaci robot vhodny pro
vétsinu rutinnich pipetovacich Cinnosti v prostredi pfirodovédnych laboratofi.
Pro vSechny Cinnosti pouziva podtlakové pipetovaci moduly s jednorazovymi
Spickami. Odpadni nadoba na pouzité SpiCky je umisténa pod pracovnim

prostorem.
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Celni pohled na robota

Leva pipeta ,
(pipeta 0)

Ven e

1
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Celni pohled na robota s otevienymi kryty

8

Pipety
Transport v ose X

Porty zafizeni
(volitelné)

Tlacitko Stop
Tlacitko Start
Spodni viko

Prava pipeta
(pipeta 1)

* RS232 porty
e USB porty
e Otvor na kabely

e Odpadni
e nadoba
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——e Vétraci mrizka

Otvor na kabely zafizent

/—' Vypina¢ ZAP/VYP

I * Napajeci zasuvka

Ethernetovy port

Identifikacni Stitek
Pohled na zadni stranu robota
Pracovni plocha robota je navrzena s 12 pevnymi pozicemi pro desticky,

drzaky pipet a zasobniky o velikosti destiCky s 96 jamkami, které jsou
Cislovany od levého horniho rohu pfi pohledu na ploSinu robota.

o N ) _
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| ala -\ (= "
Poz Poz Poz Poz .
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[ 1
Poz Poz Poz Poz
1

Usporadani pracovni plochy robota (softwarova grafika)
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PRED SPUSTENIM PROGRAMU

Zajisténi mrizky

Pred spusténim programu se ujistéte, ze mrizka na ploSiné je spravné
umisténa, a ze jsou dotazeny zajiStovaci knofliky. Umisténi ramu mfizky
na plosiné je znazornéno na nasledujicim obrazku.

MFizka pracovni plochy na ploSiné

Kontrola dveri a tlaéitko Stop

Pred spusténim robota musi byt jeho predni dvere zaviené. V pripadée
otevieni dvefi béhem provozu zafizeni dojde k okamzitému zastaveni
programu.

Na predni strané robota se také nachazi tlaCitko Stop - jedna se o
Cervené tlacitko vedle bilého tlaCitka Start. Stisknutim tlaCitka Stop rovnéz
dojde k okamzitému pferuseni béhu programu a k zastaveni vSech
pohyb.

Pokud stisknete tlaCitko Stop, musite je pred opétovnym uvedenim robota
do provozu nejprve uvolnit.

@
oo flow
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Denni udrzba O-krouzku

O-krouzky na Spicce kuzelu pipety je tfeba kazdy den vycCistit a namazat -
doporuCujeme tuto operaci provést pfed zahajenim prace s robotem.

S ohledem na vasi osobni bezpecnost a jako prevenci dlouhodobych
ucinku kazdodenniho kontaktu s tukem pouzivejte pfi této Cinnosti rukavice.

= Pro odstranéni necistot a starého tuku otrete dolni ¢ast kuzell
papirovym ubrouskem nebo hadfikem.

Zkontrolujte, zda jsou O krouzky v poradku a zda nejsou prasklé nebo
poSkozené.

Pouzijte silikonovy tuk dodavany spolecnosti Flow Robotics nebo
podobny vyrobek.

= Naberte malé mnozstvi tuku na SpiCku prstu a naneste jej na O
krouzky, jak je znazornéno na nasledujicim obrazku.

Na Spickach by nemély byt viditelné zbytky tuku. Pokud se obijevi,
znamena to, ze jste pouzili prili$ velké mnozstvi.

Spravné mnozstvi tuku PriliS mnoho tuku

Poskozeny O krouzek Praskly O krouzek

@
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PRIRUCKA

RYCHLY PRUVODCE

Zaciname

V této Casti najdete rychly uvod do obsluhy instalovaného a pfipraveného
robota. Neni-li robot dosud nainstalovan a pfipraven, prostudujte si prosim
kapitoly Instalace a Nastaveni programu.

O,

Pripojte napajeni a zapnéte robota. Vypinac je umistén na
zadni strané robota. Po zapnuti robot standardné prejde do
pohotovostniho rezimu a pred uvedenim do provozu je nutné
jej zapnout.

Zapnéte robota stiskem bilého tlaCitka Start na pfedni strané.
Tlacitko Start zacne blikat, coz indikuje, Ze robot startuje.

VycCkejte 2-3 minuty na plnou inicializaci robota - béhem této
doby tlacCitko Start blika. Jakmile je robot pripraven k
provozu, rozsviti se osvétleni ploSiny a tlacitko Start bude
svitit souvisle.

Pomoci pocitace nebo tabletu najdéte sit WiFi pro vas
flowbot® ONE. Zadejte heslo sité a pfipojte robota k WiFi.
(Je-li to mozné, pouzijte namisto kédu pin bezpecnostni
kli¢). Alternativné muizete robota pfipojit pfimo pomoci
ethernetového kabelu.

Udaje SSID a PSK pro sit WiFi jsou dodavany spoleéné s
robotem.

@
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Otevrete prohlizec.
Do adresniho fadku zadejte 10.0.0.1, jak je znazornéno nize.

Activities 4 Google Chrome ~ Tue 11:15

New Tab

]

@ 10001

! Apps For quick access, place y8 & p the bookmarks bar. Import bookmarks now...

Google

Seq pa Google, eller angiv en webadresse

(=

Po pfipojeni se zobrazi pfihlaSovaci obrazovka s pfehledem
dostupnych uzivateld.

Vyberte a kliknéte na svoji uzivatelskou ikonu.

& > C z10001/loginnext=%2F

Login
[ J ® ® ®
oY . 0, - Y
admin User 1 User 2 User 3

@
oo flow
13 @ @ robotics
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Zadejte své heslo a stisknéte SUBMIT (ODESLAT).

23 flowbot ONE

€« 2> C 2% 10.00./login?next=3%2F

CANCEL

Nyni se zobrazi Main Dashboard (Hlavni panel) a robot je
pfipraven k pouziti. Kliknutim na ikony vyberete funkce z
dostupné nabidky (vysvétleni je uvedeno na obrazku).

€ > C 2210001

Home (Dom) — ndvrat zpét na
hlavni nabidku

New Program
‘ 1 I| 8522 e
Manual Normalization Dilution Sample dilution Nastaveni manualnich
a preddefinovanych

Existing Programs

> p

program0

My Programs Devices

VSechny uloZené a sdilené

Configuration B .. .

@ programy a nastavenl zarizeni

Liquid Class Editor Component Editor Setup

Administration Nastavenl pl pet a
komponentu

®
-
My profile

Nastroje pro spravu

@
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Spusténi stavajiciho programu z nabidky My Programs (Mé

programy)

Pro spusténi stavajiciho programu z nabidky My Programs
(Mé programy) otevrete My Programs (Mé programy) na
Main Dashboard (Hlavnim panelu) a stisknéte zeleny
symbol pfehravani u programu, ktery chcete spustit.
Software zobrazi v grafické formé nastaveni programu.

My programs
Program name

Program 2

Program 1

Spustit
Type Status Created Actions
Manual < 8 Tue Oct 2 2018 11:57
Manual LS| Tue Oct 2 2018 11:34

> W O

rafO/sra <8 B

Export

4
m

4
m

Potvrdte vSechny komponenty, které nejsou rozpoznany
podle jejich QR kdédu tim, ze na né kliknete. Soucasti, které
nejsou rozpoznany, software oznaci cervenym rameckem.
Pfred potvrzenim komponentu se ujistéte, zda je v mrfizce na

pracovni ploSe robota skute¢né pfitomen.

Undetected I:l
Detected I:l

Source

O
Target @
]

Both

Components

Place components in the work area. If a component is undetected, press the component to register it.

RUN PROGRAM

O g‘;&l 5;

Sartorius Tips (0.5-200uL)

Tray

o

000000000000
®00000000000

96-Well plate

15
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Stisknéte Run program (Spustit program).
@ Na dalSi obrazovce stisknéte tlacCitko Connect (Pripojit).

Robot je nyni pfipraven k provedeni programu. Ujistéte se,
zda jsou predni dvefe zaviené a stisknéte EXECUTE
(PROVEST).

Podrobnéjsi informace naleznete v kapitolach Nastaveni
programu a Provedeni programu.

@
oo flow
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NASTAVENiI PROGRAMU

Manualni nastaveni programu se sklada ze tfi krok( - Pfidani komponent,

Definovani pipetovani a Ulozeni.

Pro vytvoreni nového programu stisknéte na Main Dashboard (Hlavnim

panelu) ikonu Manual (Manualni).

Mew Pragram

1« i £

Manual Mormalization Dilution

ane
-
&8

®

Sample dilution

V prubéhu nastaveni manualniho programu se zobrazi nasledujici okno pro

manualni nastaveni:

Aktualni krok— C"’“g%"ems P“’g‘"“ Save NEXT
Specify liquids to move. To select source and target, press containers in the video. N ’
astavenl
Moves  selectall[] el [iode \
000000000000 n_—
112 =l - 000000000000 @® Pipetting
L gssess0eesas S
Soum:_ml)‘a.u Va 60600006000 O Dispense (aliquot)
Noltime: [ 000000000000
2 88532258555 piete
© 212 e -
S 7 2000L D Sartorius Tips (10-1000uL) 1-Channel 200uL (Sarto...
0 |mmmmis <
) Ti e
E 2 Spr:y p Tips (0.5-200uL}
003 artorius Tips (0.5-200uL)
2=
% = Volume (pL)
o _— 9
Z a8 600
Misc
9, Pipetting settings
11 Add breakpoint
3 Load from CSV
Selection
- o l:] Every second row
1/2
o / < o > |:| Every second column
. MOVE 1 DETAILS:
Podrobmosti Source @ Plate XI, A1 Target @  Plate X, Al
Pipette 1-Channel 1000pL Volume 600 pL
Liquid class Waterlike Bottom touch No
Prewetting No Mixing No

V preddefinovanych programech je k dispozici vice kroku pro fedéni,
normalizaci a fedéni vzorku. V nasledujicim textu je vSak popsan uvod do

tfi krokl zakladniho nastaveni programu.

17
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Krok Komponenty

Robot pro svuj provoz potfebuje védét, co se nachazi na ploSiné, proto
musi softwarova grafika odrazet fyzické uspofadani pracovni plochy
robota. Abyste robotovi ,ukazali, co se na ploSiné nachazi, umistéte na
mfizku pracovni plochy stojany s pipetovacimi SpiCkami, desticky s
jamkami a stojany na zkumavky a lahvi¢ky. Robot pomoci kamer
zabudovanych pod ploSinou rozpozna veskeré QR kddy nachazejici se
na spodni strané komponentu. Je-li komponent rozpoznan, software
nazev komponentu vypiSe pod jeho pozici.

000000000000
[ofefleloliclofelofelolele)
000000000000
000000000000

: 000000000000
000000 o) 000000000000
Q00000000000 000000000000

000000000000 000000000000

Neni-li néktery komponent kamerou automaticky rozpoznan, je mozné typ
komponentu vybrat kliknutim na danou pozici na ploSiné, kde se dany
komponent nachazi, a vybranim spravného typu komponentu ze seznamu.

€ > C @ 1000.1/manual

Select component

Recently used vessels All vessels Tipboxes Remove component
TRAY 10-TUBE RACK (5ML) SARTORIUS TIPS (0.5-200UL) NO COMPONENT
96-WELL PLATE 12-WELL PLATE SARTORIUS TIPS (10-1000UL)
>
14-TUBE RACK (1.5ML) SARTORIUS TIPS (5-350UL)

14-TUBE RACK (2ML)

15-TUBE RACK (15ML)

24-WELL TUBES

384-WELL PLATE

@
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Po vybrani Ize komponenty pretazenim mysSi pfesouvat po pracovni ploSe.

Cely komponent muzete prejmenovat kliknutim na kulatou ikonu v levém
hornim rohu komponentu, ktera fimskymi Cislicemi oznacuje jeho pozici na
ploSiné. To je vhodné pro popis toho, k ¢emu je komponent v programu
pouzit, napf. fedéni vzorku.

Components Pipetting Save
®

Place components in the work area. If a component

o
\!.

E-Swab (24 tubes)

Pokud chcete pojmenovat jednotlivé jamky, zkumavky nebo zasobniky
na urcitém komponentu, kliknéte prfimo na jamku, zkumavku nebo
zasobnik, které chcete pojmenovat, a udaj upravte. Kdyz v programu
pozdeéji umistite kurzor mysSi nad jamku, zkumavku nebo zasobnik, nové
jméno se objevi.

Jednotlivé jamky budou na flowbot® ONE seskupeny podle vychozi pipety.
V pfipadé osmikanalové pipety mlzete vybrat pouze celé sloupce. U
Ctyrkanalovych pipet muzete vybrat kazdy 2. fadek ve sloupci a pro
jednokanalovou pipetu muzete vybrat a pojmenovat jednotlivé pozice.

@
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Krok pipetovani

Jakmile robot vi, co se na ploSiné nachazi, musite mu fici, coma s
obsahem komponentu provést. Potfebuje veédeét:

» Jaky objem pfesunout
» Kde dany objem ziskat (zdroj)
- Kam dany objem pfedat (misto urceni)

Pozadavky na pipetovani jsou stanoveny definovanim objemu a pohybl
robota prostrednictvim softwaru. To se provede umisténim jednoduchych
blokovych prikazu ve spravném poradi tak, aby byly splnény pozadavky dané
aplikace. VSe se provadi kliknutim, pretazenim mysi a ukazanim v kroku
pipetovani v okné Manualniho nastaveni.

Svuj postup mlzete snadno sledovat, nebot vSe je v okné Manualniho
nastaveni graficky znazornéno. Pipetovaci pohyby s pfisluSnymi objemy
jsou zobrazeny ve formé bloku vlevo od ploSiny, detaily kazdého pohybu
jsou zobrazeny pod ploSinou a nastaveni pipetovani jsou zobrazena vpravo
od ploSiny.

@

] Specly Sguts 15 move. 1O SeReCt S0UrCe a0 Tepet. press Contamers 1 e Vo0

Akt  Current step —sComerens Pipsting  Save NEXT }

Settings

[uoa
@ Poeang
O Ouperse (abquon

" y
1-Channel 2006 (Sano
g Tip type
Santorus T 204) *
DS s Tos (05 )
> Volume (L)
& ———
(@)

Nanroar
Nap! |

Misc
N, Ppening senngs

11 ASd breakpont
£ Load om CSV
Selecton
- % [ every second row
1/
e 7/ < o > (0] every second coumn
2 MOVE 1 DETALS:
Details Souce @ Plase 0, AL Twget @  Plase X AL
Poane 1-Chareet 100000 Volume €00 L
Ugud class  Waserike Botom toch  No
Prewetting No Voorg No

Okno Manualniho nastaveni, krok pipetovani

@
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Vytvareni pohybl

SWV. 1.03.00

Pro vytvofeni pohybu vyberte pipetu, SpiCku a objem. Nasledné vyberte

zdroj a cil vaSeho pohybu.

Zdroj se nachazi v misté, odkud pipetovani provadite. Po vybrani zdroje se
jeho grafické zobrazeni zbarvi svétle modfe. Cil je misto, do kterého
pipetujete. Po vybrani se jeho grafické zobrazeni zbarvi tmavé modfre.
Pokud vyberete zdroj, ktery je zaroven cilem pfedchoziho kroku, bude
grafické zobrazeni zdroje zbarveno jak svétle modre, tak tmavé modfe.

@

S

ﬂﬂﬂﬂﬂﬂpﬂﬂﬁﬁﬂ
600000000000
faiaialefafeleiofeioiole:
(eininisiaininininininle:
000000000000
(mfsinlelalafalefnlolnlsl
DQGGGGQGDGGG
(#leiniatafelalalnlololsl

Santorius Tips (10-1000uL)

000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
0CO000000000
000000000000
000000000000

Sartorius Tips (10-1000uL}

Tray

880000000000
*e0Q00000000
#R0000000CO0
80000000000
880000000000
880000000000
#80000000000
80000000000

06-Well plate

0.0.
«000

12-Well plate

Celou desticku vyberete kliknutim na jeji fimskou Cislici. Jeden nebo
vice sloupctl vyberte kliknutim na &isla sloupcti. Radky Ize vybrat

kliknutim na pismeno daného fadku.

Jednu jamku/zkumavku/lahvicku Ize
vybrat kliknutim pfimo na konkrétni
jamku/zkumavku/lahviCku. To vSak
Ize pouze v pripadé, kdy je pouzit
jednokanalovy pipetovaci modul.

Vice nez jednu
jamku/zkumavku/lahvicku mazete
kdykoli vybrat kliknutim, pretazenim
a uvolnénim tlacCitka mysi.

21

One column — Jeden sloupec
One well — Jedna jamka
Entire plate — Cela destic¢ka
One-row — Jeden fadek

)

000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
0000000000OCOCO
000000000000
000000000000
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Pokud pouzivate vicekanalovou pipetu, software automaticky
vybere/zvyrazni stejny pocet jamek, kterych se operace s danym
pipetovacim modulem tyka. Pokud se potfeby ve vasi laboratori zméni, je
mozné zménit pipetovaci moduly.

Kazdy definovany pohyb je
mozné upravit nebo odstranit, jak
je znazornéno na obrazku.
Zména poradi pohybu se provadi

Moves  Selectal[ ]

pretazenim mysi. o O« vybrat pohyb

Source: Piste X, Al Ve, Upravit pohyb
x oy S # .l Odstranit
VSechny pohyby muzete vybrat 213 0 nohvh
kliknutim na poli¢ko Select all Sowce PUeVILBL g
- ;v o . Volume: 3 x 200pl

(Vybrat vSe) v horni Casti této u

sekce. Pokud chcete vybrat vice oy O

pohybu, ale ne vechny, Voume: 2000 :

muzete kliknout na Select all

(Vybrat vSe) a poté zrusSit vybér

téch jednotlivych pohybu, které
Odstranit

nechcete provést. )
vybrané pohyby

!

8 S—

Upravit vybrané
pohyby
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P¥i definovani programu je mozné
volit mezi riznymi nastavenimi

GENERAL ASPIRATION DISPENSE

techniky pipetovani. Ruzné Liquid class

techniky Ize vyuzit pro jednotlivé Wailerike (adrir) -
pohyby v ramci stejného -

programu. ) Re-use previous tips it possibie

[[] same tips tor entire move

- 2 :
V manualnich programech Ize L) Soriow i
D Preweitmng

nastaveni pipetovani pro urcity [ Mixing

pohyb definovat kliknutim na Bl Auto-detect iquid fevel
Pipetting settings (Nastaveni
pipetovani) na praveé strané
obrazovky béhem kroku
pipetovani. Zobrazi se vyskakovaci
okno. Kazdy rezim a moznost
nastaveni jsou popsany nize.

Po zvoleni budou tato nastaveni platit pro vSechny pohyby nasledné
vytvorené v ramci tohoto programu, pokud je nezménite. Na levé strané je
také mozné upravit kazdy jednotlivy pohyb, a to kliknutim na ikonu Edit
(Upravit).

RUzné moznosti jsou diskutovany v kapitolach tykajicich se Nastaveni
pipetovani.
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Nastaveni pipetovani - karta GENERAL (OBECNE)

Trida kapaliny

Pro kazdy pohyb muzete vybrat tfidu kapaliny, ktera odrazi vlastnosti
prenasené kapaliny. Tfida kapaliny definuje parametry, jako jsou rychlost
pipetovani v riznych ¢astech procesu, vyuziti vzduchovych mezer atd. v
zavislosti na prislusné kapaliné. Existuje pouze jedna standardni tfida.
Muzete zvolit tfidu Waterlike (kapalina podobna vodeé), nebo v Liquid Class
Editor (Editoru trid kapalin) vytvofit novou vlasti tfidu.

Opétovné pouziti predchozich spicek, je-li to mozné

Je-li toto policko u daného pohybu zaskrtnuto, robot znovu pouzije Spicky,
které byly nasazeny v minulém pohybu, za predpokladu, ze jsou spinény
nasledujici podminky:

1. V novém pohybu je pouzita stejna pipeta, jako v pfedchozim.
2. V novém pohybu je pouzit stejny typ Spicky, jako v predchozim.
3. U nového pohybu neni vyzadovana detekce hladiny kapaliny.

Pokud kterakoliv z vySe uvedenych podminek neni splnéna, robot
Spi¢ky nasazené na pipeté pred provedenim pohybu odlozi.

Poznamka: Divodem podminky 3 je to, ze pro detekci hladiny kapaliny jsou
zapotrebi nove Spicky.

Stejné spicky pro cely pohyb
Je-li toto pole zaskrtnuto, budou pro cely prenos pouzity stejné Spicky.

Dotek dna

Robot se po nadavkovani kapaliny dotkne dna cilové nadoby, aby bylo
zajisténo, ze na Spicce nezlstavaji zadné kapky. To je uzite¢né zejména pfi
pipetovani malych objemu do suchych nadob.
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Predvlhceni

SWV. 1.03.00

V pfipadé zaskrtnuti moznosti pfedvih€eni se zobrazi vyskakovaci okno pro
naprogramovani robota tak, aby na zacatku kazdého pohybu proved! tuto
cinnost. Pfredvihcenim SpiCek se snizuje prilnavost kapaliny k jejich
plastovému materialu a zvySuje se tak pfesnost davkovani.

Podle nastaveni zobrazenych na
shimku obrazovky vpravo robot pred
nasatim prenaseného objemu ze
zdrojové nadoby dvakrat nasaje a
vypusti 10 pl.

Michani

& Prewetting

—® - 10
Reps

- - 2

4F

Zaskrtnutim poli¢ka michani se zobrazi vyskakovaci okno pro
naprogramovani michani na konci davkovani, ¢imz Ize uspokojit potfeby

kazdé aplikace.

Podle nastaveni zobrazenych na
snimku obrazovky vpravo robot po
provedeni pfesunu a nhadavkovani
pozadovaného objemu z cilové
nadoby tfikrat nasaje a vypusti 15
ul, €imz dojde k promichani cilovych
kapalin v cilové nadobé.

Pro dikladnéjSi promichani Ize
objem a pocet opakovani zvysit.

Automaticka detekce hladiny kapaliny

Mixing
lume (ul
—_—s 15
& 3|

ik

Robot pfi tomto pohybu provede detekci hladiny kapaliny ve zdrojové
nadobé na zakladé tlaku (za predpokladu, Ze hladina kapaliny ve zdrojové

nadobé nebyla detekovana drive béhem daného programu). Pro detekci

hladiny kapaliny nelze pouzit Spicky s malym objemem a kapaliny s nizkou
viskozitou. Viz kapitola tykajici se Detekce hladiny kapaliny.
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Nastaveni pipetovani - karta ASPIRATION (NASAVANI)

Hloubka nasavani

Na karté ASPIRATION (NASAVANI) Ize upravit pozici $picky v okamziku
nasavani. Standardem je pouziti detekce hladiny kapaliny a umisténi hrotu
Spicky tak, aby se hrot po dokonceni nasavani nachazel 3 mm pod hladinou
kapaliny. Tim se snizuje riziko nasati vzduchu spole¢né se zdrojovou
kapalinou a pfilnuti zdrojové kapaliny k vnéjSimu povrchu Spicky béhem
nasavani. Tento postup se doporucuje pro vétSinu pipetovacich potreb.

Hloubku nasavani vsak Ize stanovit i relativné vzhledem ke dnu nadoby. To
je uzite€né pro nasavani vétsich objemu a pro urychleni celého procesu.

Aspiration depth
l':i Relative to kguid

D Relatne o boltom

-3

-3 mm

Nastaveni pipetovani - karta DISPENSE (DAVKOVANI)

Hloubka davkovani

Na karté DISPENSE (DAVKOVANI) Ize upravit pozici $pi¢ky v okamziku
davkovani. Standardem je umistit hrot SpiCky tak, aby se po dokonceni
davkovani nachazel 3 mm pod hladinou kapaliny v cilové nadobé. Tim se
snizuje riziko tvorby pény pfi davkovani, pficemz Spi¢ky zustavaji pro dalsi
pouziti relativné suché. Tento postup se doporucuje pro vétsinu
pipetovacich potreb.
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Rezimy pipetovani
V okné nastaveni vpravo od ploSiny mlzete pro kazdy jednotlivy pohyb
zvolit jeden ze dvou rezimU pipetovani:

Rezim Pipetting (Pipetovani) a rezim Dispense (aliquot) (Davkovani
(alikvotni)).

F‘ID’_:\HHQ T WEXT

s e L prend Cordirwe s w B v

Settings

B ==
SOS060 i e
[el=Tr1=TvTe] () Pepettng
SOS0o0

D0 OV $, ’
frimlvielrle] -

g88ass :

AR e 2 Pipetoe
I o bl BOSwL ) i '-"'lta

Chriapanriel [abSpant]

L-Chaneed 2000l (Saro

Rezim pipetovani pfedstavuje tradicni pipetovani, kdy pipeta viceméné
nasaje presny objem, ktery ma byt nadavkovan. Tento rezim pipetovani se
pouziva v pripadech, kdy je dllezita presnost.

PFi vyuziti rezimu davkovani (alikvotniho) muze robot nasat vétsi objem
kapaliny a pri davkovani jej rozdélit na nékolik cilovych davek. Tato metoda
muze urychlit provadéni programu, je vS8ak méné presna.

Pri vytvareni pohybu davkovani nastavte rezim vpravo na Dispense
(aliquot)(Davkovani (alikvotni)). Poté stisknéte Start dispense move (Zahgjit
pohyb davkovani). Zde mlizete pohyb specifikovat stejnym zplsobem, jako v
pripadé pipetovani. Jediny rozdil spociva v tom, Ze mizete pridat nadbytecny
objem. Je-li nadbyteCny objem vybran, je prebytecné mnozstvi standardné
vraceno zpét do zdrojové nadoby. Zafizeni Ize vSak nastavit i tak, aby byl
prebytecny objem vyprazdnén do odpadni nadoby.
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UloZeni kroku

Po dokonceni nastaveni nového programu je zapotfebi v zavéreCném kroku
Save (Ulozit) program zkontrolovat a ulozit.

V tomto kroku je na zakladé pfidanych . —
programovych kroku uveden odhad 13 32

trvani programu.
Tip use
Sanonus Tips (0.5-200uL): 112

Dale je vypocten pocet potfebnych

v v v . /. There are not enough
S|’:>|cek., a poku’d prvogtam potvrebulje et i
vice pipetovacich Spi¢ek, nez kolik You can still run the program,
T ’ ‘o s , but need to change tips

je jich podle udaju zafizeni na e d Eadeen
ploSiné k dispozici, zobrazi se

varovna zprava.

Program v§ak muzete spustit i pfesto, ze na ploSiné neni k dispozici
dostatek Spi¢ek nebo boxu se Spickami. V okamziku, kdy Spicky dojdou,
bude program pozastaven a zafizeni vas vyzve k vloZzeni nového, plného
boxu se SpiCkami.

Vychozi objemy kapalin

V kroku ulozeni jste rovnéz informovani o minimalnim mnozstvi kapaliny ve
zkumavkach/jamkach/nadobkach potfebném k tomu, aby bylo mozné
program spustit. Staci umistit kurzor mysi nad konkrétni
jamku/zkumavku/lahvicku a na displeji se zobrazi pozadované minimalni
mnozstvi kapaliny.

Viz priklad nize.
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Pokud jste vytvofili program, pfi kterém do jamek/zkumavek/lahvicek
davkujete vice tekutiny, nez kolik je na zakladé jejich vypocteného objemu
mozné, zobrazi se varovna zprava. Dana pozice bude zvyraznéna
Ccervenym krouzkem a zafizeni vas rovnéz informuje o tom, o kolik by mélo
byt mnozstvi davkované kapaliny snizeno.

/. The marked wells will
overflow during the program
Well F8 at plate X1 should have
10pL lessin it.

22t ||looooocoo

eee
e ot @ee0000
soescaseccse
seeeceRo00Re
Ty 96-Well plate 14-tube rack {1.5mL)

Podobné varovani se zobrazi také v pfipade, pokud z
jamky/zkumavky/lahvi¢ky odebirate pfiliS velké mnozstvi tekutiny.
Pozice bude zvyraznéna ¢ervenym krouzkem a zafizeni vas rovnéz
informuje o tom, o kolik by mélo byt mnozstvi nasavané kapaliny
shizeno.

4 The marked wells will

S800GE000000 overflow during the program

:--.--' : The liguid lewel 3008)L at plas
sscecescesss |[OOOO GG ® X1, well AL should at most be
:::::::::::: (elioNolol N N ) 1762l
SOSBCBOOBBOD
sseccesooseD

6 Well plate 14-tube rack (1.5mL)
®
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Pojmenovani programu
Kdyz jsou vSechny kontroly provedeny a novy program nevraci zadna
varovani ani chyby, mizete program pojmenovat a ulozit.

Program je mozné ihned spustit, nebo jej ulozit pro pozdéjSi pouziti.

Save program

B run program immediately

coce. D
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EDITOR TRIDY KAPALINY

Vzhledem k riznym vlastnostem kapalin pouzivanych v laboratornich
aplikacich je uziteCné pri zméné kapalin upravit podminky pipetovani tak,
aby byla v kazdém kroku zajiSténa optimalni pfesnost a rychlost. To Ize
proveést pridanim prislusné tfidy kapaliny ke kazdému kroku pipetovani tak,
aby parametry, jako je rychlost nasavani nebo vyuziti vzduchovych mezer,
odpovidaly zvolené kapaliné.

Nové tfidy kapaliny, které reguluji nékteré parametry pipetovani, mize
vytvorit kterykoliv uzivatel. Cilem této kapitoly je popsat rizné parametry a
poskytnout rady pro jejich pfizplsobeni.

Nasavani

V Casti nasavani je mozné upravit rychlost nasavani kazdé pipety v
prubéhu pipetovani. Obecné plati, ze pomalejSi pipetovani poskytuje lepsi
presnost. Zejména pro pomalu tekouci kapaliny miize byt dulezité, aby se
pist pipety nepohyboval prilis rychle.

Prodleva pfi nasavani je Cas, po ktery robot ponecha pipetu ve zdrojové
nadobé poté, co dojde k vytazeni pistu. Pro pomalu tekouci kapaliny muze
byt vyzadovana vy$Si hodnota. Jinak nebude mozné dosahnout rovnovahy
predtim, nez bude pipeta vytazena z kapaliny, coz ma za nasledek nizsi
presnost.

Moznost rychlosti vytahovani Ize definovat jak pro nasavani, tak pro
davkovani. Tato hodnota urCuje, jak rychle je SpiCka pipety vytazena z
kapaliny.

Poznamka: P¥ili§ vysoka rychlost vytahovani muze vést k tomu, Ze na Spicce

pipety zUstane viset kapka. Pokud mate problém s visicimi kapkami, zvazte

snizeni rychlosti vytahovani.

Davkovani

V Casti davkovani je mozné upravit rychlost stejnym zpisobem, jako pfi
nasavani. Obecné lze fici, Ze zde plati stejna doporuceni jako pro
nasavani.
@
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Vzduchové mezery

Vzduchové mezery, které jsou do pipetovacich Spicek nasaty pfed nebo po
nasati kapaliny, jsou Casto uziteCné pro presnost pipetovani a pro
zabranéni tvorby kapek a ukapu.

Uvodni vzduchova mezera mize byt nasata pred nasatim kapaliny. Objem
vzduchové mezery i rychlost jejiho vytlaCeni Ize s ohledem na usnadnéni
ginnosti pipetovani upravit. Uvodni vzduchova mezera pomaha zajistit, aby
byla pfi davkovani vytlatena veskera nasata kapalina.

Poznamka: Vyuziti Gvodni vzduchové mezery miize mit za nasledek tvorbu

Ve, vEwv s

Vi, wvev s

zavislosti na vasi aplikaci mizete zvolit takovou vzduchovou mezeru, ktera
bude vyhovovat vasi situaci.

Koncova vzduchova mezera muze byt nasata po nasati kapaliny. Tato
mezera je velmi uziteCna pro zadrzeni kapalin, které by jinak mély tendenci
z pipety rychle vykapavat, uvnitf Spicky. Jeji pouziti neni obvykle nutné u
vodnych roztoku, doporucuje se vSak pro tékavéjsi kapaliny, napf. etanol.
Poznamka: Koncova vzduchova mezera muiize rovnéz vést k tvorbé
vzduchovych bublin v cilové jamce, tento problém vSak neni tak
vyznamny, pokud je cilova jamka pfed davkovanim kapaliny prazdna.

Kalibracni krivka

Kalibracni kfivka slouzi k optimalizaci presnosti pipet. Kazdy pipetovaci
modul je pfed expedici robota kalibrovan vodou. Pro dosazeni vysoké
presnosti s dalSimi kapalinami mlze byt zapotfebi provést experimenty a
vytvorit kalibracni kfivku pro pfislusnou tfidu vasi kapaliny. Pro vétSinu
aplikaci je vSak tento postup zbyteCné slozity.
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Corected (L)
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Hlavni divody, kdy je kalibra¢ni kfivka vyzadovana, jsou nasleduijici:
1. Malé rozdily pri vyrobé pipet
2.  Expanze vzduchu pfi nasavani

Pokud se tyCe bodu 2, pokud je pist pipety vytazen smérem vzhuru tak, aby
uvolnil prostor o velikosti 100 pl, dojde k mirné expanzi vzduchu nad
kapalinou, coz bude mit za nasledek nasati mnozstvi, které bude o néco
mensi nez 100 pl. Ke kompenzaci tohoto jevu slouzi korigovany objem. Ve
vySe uvedeném prikladu bude pfi nasavani 100 pl kapaliny pist vytazen tak,
aby uvolnil prostor 103 pl. Mezi libovolnymi dvéma kalibracnimi body na
kfivce se vyuzije linearni interpolace. Napr. ve vySe uvedeném prikladu bude
pfi nasavani 150 ul kapaliny pist posunut vzharu o (204 pl + 103 pl) / 2 =
153,5 pl.
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Standardni trida kapaliny pro vodu

Standardni parametry pro tfidu kapaliny pfi pipetovani vody pro pipety o
objemu 20 pl, 200 pl a 1000 pl jsou uvedeny nize.

20 pl pipeta
Leading air gap
Leading air gap 5L
Leading air gap speed 20 plis

Leading air gap min speed 3 uLfs
Leading air gap acceleration 20 plLfs?
Leading air gap deceleration 20 pL/s?

Aspiration

Aspiration speed 70 uUis

Aspiration min speed JuLts

Aspiration acceleration 20 plLis?

Aspiration deceleration 20 pList

Aspiration delay 500 ms

Remact speed 25 mm's
200 pl pipeta

Leading air gap

Leading air gap 15 pL

Leading air gap speed 20 plLfs

Leading air gap min speed 3 uLfs
Leading air gap acceleration 20 pLis®
Leading arr gap deceleration 20 plfs?

Aspiration

Aspiraton speed T8 yLis
Aspiration min speed 3plis
Aspiration acceleration T8 yLis?
Aspiration deceleration 78 pLfs®
Aspiration delay 500 ms
Retract speed 25 mmis

Trailing air gap

Trailing air gap 0 pL — Biaidakad

Trailing air gap speed 20 plfs

Trailing air gap min speed 3 pUis

Trauling air gap acceleration 20 plLis?

Trailing air gap deceleration 20 pLis*

Dispense

Dispense speed 70 pLfs

Dispense min speed 5 pLfs

Dispense acceleranon 50 pLfs®

Dispense deceleration 300 pLfss

Dispense delay 500 ms Trakeg 2 gagr

Trailing air gap

Trailing air gap 0 pL o d Leading air gap

Trailing air gap speed 20 plis

Trailing air gap min speed 3 uLis

Trailing air gap acceleration 20 pLfs?

Trailing air gap deceleration 20 plis?

Dispense

Dispense speed 78 ulis

Dispense min speed 5 ulis

Dispense acceleration 78 pLis?

Dispense deceleration 300 pLi=*

Dizpense delay 500 ms Trailing air gap
o flow
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1000 pl pipeta

Leading air gap Trailing air gap
Leading air gap 35pL Trailing air gap DL
Leading air gap speed 20 pUs Trailing air gap speed 20 plfs Leading air gap
Leading air gap min speed 3 plis Trailing air gap min speed 3 pLis
Leading air gap acceleration 20 pL/s® Trailing air gap acceleration 20 plLis?
Leading air gap deceleration 20 pU's® Trailing air gap deceleration 20 pL/s?
Aspiration Dispense
Aspiration speed 313 pLis Dispense speed 313 s
Aspiration min speed 5 pLis Dispense min speed 5 pLfs
Aspiration acceleration 313 pLlst  Dispense acceleration 313 plsss
Aspiration deceleration 313 pLis*  Dispense deceleration 313 plLss?
Aspiration delay 500 ms Dispense delay 500 ms Tradling &ir gap
Retract speed 25 mm's
o flow
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PROVEDENI PROGRAMU

Pro vyhledani programu, ktery chcete spustit, kliknéte na Hlavnim panelu
(Main Dashboard) na ikonu My Programs (Mé programy).

Existing Programs

> %

My Programs Devices

V prehledu My programs (Mé programy) jsou k dispozici vSechny
programy, které jsou pro vas dostupné.

My programs
3 Import Program

Program name Type Status Created Actions Export

Program 2 Manual XA Tue Jul 13 2021 20:15 r s 08< 8 B 8

|4
ol

Program 1 Manual XA Tue Jul 13 2021 20.07 rws08< 8 B 8

|4
o]

My programs (Mé programy): Vase ulozené programy, které jsou dostupné
pouze pro vas.

Shared programs (Sdilené programy): Programy, které sdilite s dalSimi
uzivateli zafizeni flowbot® ONE. Pro kazdy program muzete také zvolit
rizné akce, jak je uvedeno nize.

Archived programs (Archivované programy): Programy odebrané ze
seznamu programu. Lze je obnovit nebo zcela vymazat. Archivované
programy poskytuji pristup k protokolim o provadeéni jinak zastaralych
programa.
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Akce

V nabidce My Programs (Mé programy) si mlzete vybrat rizné akce,
které chcete pro kazdy program provést. Seznam ikon akci a jejich popis
je uveden nize.

>
[

/Q

Spustit program: Spusténi béhu programu.

Nahled programu: Vizualni kontrola programu.

Upravit program: Pfidani/odstranéni komponentt, pohyby pipetovani,
zmeéna objemu, nastaveni €i sekvence pipetovani. Uzamknuty program
nelze upravit.

Archivovat program: Pfi archivaci je program odebran z vaseho
seznamu programu a presunut do archivni slozky. Z archivni slozky jej
muzete trvale odstranit.

Sdilet program: Sdileni programu se v§emi uzivateli zafizeni
flowbot® ONE. Sdilenim programu dojde k jeho uzamknuti a
program nasledné nelze ménit ani odstranit.

Uzamknout program: Kdyz je program uzamknut, nelze jej ménit
ani odstranit.

Stahnout PDF: lhned je vytvofen PDF soubor s podrobnymi
informacemi o programul.

Stahnout CSV: lhned je vytvofen CSV soubor. Tento soubor Ize vyuzit
k nahrani programu do jiného zafizeni flowbot® ONE nebo k upravam
a nahrani do zafizeni flowbot® ONE.

Stahnout provadéci soubor: Provadéci soubory pro vSechny béhy
programu lze ihned najit a stahnout jako PDF soubor. Protokol o béhu
programu obsahuje informace o ID vzork(, uzivatelském jménu a
zadznam o kazdém kroku pfi jeho provadéni.

Stahnout program: StaZzeni celého programu vcetné komponentl a
tfid kapalin ve formatu json. Tento format neni uren k upravam, ale
pouze pro ucely exportu a importu program( mezi roboty.
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Provedeni
My programs
i Run
Program name Type Status Created Actions Export
Program 2 Manual < B8 Tue Oct 2 2018 11:57 > WO BE £ B8
Program 1 Manual L é Tue Oct 2 2018 11:34 > W [_D 278 < ﬁ B 8

Pro provedeni programu vyberte Run Program (Spustit program) v ¢asti
Actions (Akce).

Zobrazi se pfehled ploSiny s vyzadovanymi komponenty. Umistéte na
ploSinu komponenty tak, jak je znazornéno v prehledu programu. VSechny
komponenty, které jsou na spodni strané opatfeny QR kédem, by mély byt
rozpoznany automaticky. V pripadé, ze automatické rozpoznani neni
uspésné, nebo pri registraci jinych komponent(, je mozné komponent
vybrat ru¢né kliknutim na Cerveny Ctverec. Kliknutim na komponent
potvrdte, Ze dany komponent je na ploSiné robota spravné umistén. Tim
Cerveny Ctverec odstranite.

Jestlize na obrazovce nejsou zadné dalsi Cervené Ctverce pritomny, muzete
program spustit kliknutim na Run Program (Spustit program) v pravém
hornim rohu.
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Zadani ID

Pred pfipojenim k robotu muzete zadat ID provadéné operace a/nebo
vzorku - zadani ID je nepovinné a neni podminkou. Pro zadani ID staci
kliknout na Enter IDs (Zadat ID) a zadat Execution Name (Nazev operace)
nebo kliknout na OK, pokud chcete tento krok preskocit.

Execution Mame

Desti¢ky, pro které Ize ID zadat, budou oramovany zelenou barvou.
Kliknéte na komponent, pro ktery chcete zadat/naskenovat ID vzorku a
zadejte/naskenujte prislusné informace.

Simiuy 17 nsepe n I]
Time elapsed o -
Est. time laft 2m 311
Robot state  Eme iD=
Source [2]
Plade X AL
Tagel .
Plade X1, A2
Vst 100 4.
Liguikd Elads  Waterihe
Boriom ik Mo
Prewetling Lo
Mixing 1
Seassencei gremre
%E‘Eﬁgﬁg, 3 ;gg’%ﬁ”ﬂ%j:' 0000000
888335588 :% 888888858858 | |00 00000
‘?“F‘“‘."."““_‘g.. =N SRORO0SAEE
S e BT} Ty g ey
Eres Gy
il
®
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ID vzorku muzete bud’ zadat/naskenovat, pfipadné muzete tyto Udaje nahrat z

CSV souboru.

Po zadani vSech relevantnich ID a nazvu tuto funkci zavrete kliknutim na

ikonu Enter IDs (Zadat ID).

8

ire

Pro provedeni kliknéte na Connect (Pripojit), €imz se pfipojite k robotovi.

v

Entes i3

ire
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Nacteni Spi¢ek 000000000000

o 00000000000

o] 000000000000
Ve vychozim stavu se predpoklada, 2 gggggggggggg
ze kazda krabice se SpiCkami je A RS EshRasEens
zcela naplnéna pipetovacimi Ao Se s s
SpiCkami, a SpiCky jsou v krabici Sartorius Tips (0520000

zobrazeny ve formeé bilych krouzkau.

Pokud pouzivate krabici se Spi¢kami, ktera je plna pouze zCasti, je mozné o
tom robota pfedem informovat. Pfed spusténim programu kliknéte na ikonu
Tips in tipbox (Spicky v krabici).

{X Xl (x1))
000000000000 900000000000
000000000000 800000000000
‘000000000000 ®0000D0O00000 L
000000006000 ®00000000000 | (@O0 OO0 O
000000000000 800000000000
000000000000 ®00000000000 0000000
000000000000 00000000000
000000000000 800000000000
Sartorius Tips (0.5-200uL) Tray 96-Well plate 14-tube rack (L.5mL)
3 +1 » M i
Skip step Single step Execute Tips in fipbox Eject fips

Nyni mazete zruSit vybér radkud/sloupcl/jednotlivych pozic, kde Spicky
nejsou pfitomny. Pozice bez Spi¢ek budou zbarveny Sedou barvou. Vybér
muzete provést bud kliknutim na jednotlivé Spicky, nebo vybranim sloupcu.
Spicky je také mozné vybrat pretazenim mysi.

U nékterych Ctyrkanalovych pipet se pro pridrzeni Spicek pfi nasazovani
vyuziva diagonalni mfizka. Tento diagonalni vzor pro krabici Spi¢ek
muzete zvolit kliknutim na bily krouzek v levém hornim rohu krabicky.
Prepinat mezi vybranymi polozkami Ize opakovanym kliknutim.

4 lelelelolelelelolelelole B gutololelololelelolole a]e]

4] 00000000000 ] 000000000000
] 200000000000 000000000000
4 ©oCoQoQo0000 || 000000000000
] 000000000000 000000000000

CoCo00000000 000000000000

000000000000 0] DO0000CO00000
] 0000000000 ([ 000000000000
O 600000000000 | 600000000000

Sartorius Filler Tips (50-1000uL) Sartorius Filter Tips (50-1000UL)

]

Tips ins ipbox

41

Kliknutim na ikonu Tips in tipbox (Spi¢ky v krabici) se vréatite do rezimu
provadeéni.
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Zména hladin kapalin

Hladiny kapalin pro celé desticky nebo pro jednotlivé jamky Ize pred
provedenim programu upravit kliknutim na pfislusnou desticku. Ve
vyskakovacim okné muzete upravit hodnoty pro celou desti¢ku, pro
jednotlivé radky, sloupce nebo pro jednotlivé jamky. Programy obsahuiji
bud vypoctenou minimalni hladinu potfebnou u zdrojovych jamek, nebo
vlastni uroven zadanou pfi vytvoreni programu. Neni-li vyuzita funkce
detekce hladiny kapaliny, Ize kvalitu nasavani a davkovani zlepsit upravou
hladiny kapaliny na aktualni uroven.

Nyni je mozné program spustit kliknutim na ikonu Execute (Proveést) a poté
je program spustén.

q +1 > K2 !

Kliknutim na ikonu Single step (Jeden krok) muzete zadat provedeni pouze
jednoho kroku. Robot provede jeden krok a automaticky se zastavi.

Muzete se také rozhodnout, Ze chcete provést pouze ¢ast programu. To
|ze provést spusténim od jiného kroku, nez je krok Cislo 1. V tomto
pfipadé muzete pro navigaci v programu vyuzit funkci Skip step
(Preskocit krok).
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Pokud jste program spustili s prilis
malym poctem pipetovacich Spicek,
budete v pfislusném okamziku
vyzvani K jejich vyméné. Kdyz
zarizeni flowbot® ONE vypocltem
zjisti, ze zadné dalSi Spicky nejsou k
dispozici, zastavi se a bude Cekat
na jejich vymeénu.

SWV. 1.03.00

Stalus 1/13 sieps
Time elapsed 0s
Est. time left Tm dls

Tip change in 6m 555
Robol state  Ready

Source o

Plate X, Al

Target @

Plate X1, A1-H1
Volume 100 pl
Liquid class Waterike

Bottom touch No
Prewelting No
Mixing Mo

Pri provadéni se zobrazi nasledujici okno s informaci o uplynulém a
zbyvajicim ¢ase. Na tomto misté je mozné program pozastavit nebo zcela

zastavit kliknutim na prislusné ikony.

Stav provadéni ‘
Execution status
'sum 27117 steps l ol :]
Tiene clapsed 185
Est. time Jeft S 44
Robot state  Executng
Source (@]
Plase X, AL e‘\\,S
Target o
Plae X1, A2H2 \N\th C
Volume 100 (,\Q
Uquid class  Waerike
Bottom touch No
Prewetting No
Moxing No
0000000
0000000
Sanores Tgs (0 52004 ) Tray 96 W plase 148t rack (1 5o
] (-} + Actions
Pause Swp
—e w1 <«Timeline )Sa
@
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Na konci programu se zobrazi vyskakovaci okno se tfemi moznostmi:
- Znovu spustit program

- Pfejit na hlavni nabidku (Main Dashboard - Hlavni panel).

- Export ID vzorki

The program finished successfully in 52s.

Howe would you like to proceed?

J:f Run the program again

ﬁ- {30 to main menu

E Export sample ids

Posledni moznost vam umoznuje exportovat ID vzorku z jakékoliv pozice na
pracovni ploSe. Dostupné destiCky budou oznaceny zelenym ramecCkem.
Export provedete kliknutim na pozici desticky.

Pokud chcete ID vzorku ziskat pozdéji, jsou k dispozici také v
protokolu provadéni programu pod polozkou My Programs (Mé

programy).
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Vzorek pojmenujte a nastavte moznosti exportu. Pokud zaskrtnete policko
Save Settings (Ulozit nastaveni), budou zadané moznosti exportu ulozeny
pro vSechny exporty. Kliknéte na Export. Soubor CSV bude stazen do
vychozi slozky pro stahovani ve vasem pocitaci.

Filename
Sample 1D, plate § baich 1

L5V

Format
Plain
Defimiter
Comma
Cell delimiter
Space MO
Line endings

Newline

1| save settings

CANCEL EXPORT
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VYTVARENi A UPRAVA PROGRAMU
S VYUZITIM CSV SOUBORU

Namisto definovani programu ru¢né v uzivatelském rozhrani mizete
programy specifikovat v tabulkovém editoru s vyuzitim formatu CSV.
Podrobnosti o tomto formatu jsou uvedeny v priloze. Vezméte na védomi,
ze ve formatu CSV nejsou podporovany pauzy a akce zarizeni.

Import CSV soubort

K importu CSV programu slouzi dva soubory. Jeden obsahuje udaje o
nastavenich, zatimco druhy pfikazy programu. Na Hlavnim panelu
kliknéte na ikonu Manual (Manualni). Kliknéte na Load setup (Nahrat
nastaveni) a pfejdéte do slozky, kde se nachazi CSV soubor s
nastavenimi. Vase nastaveni by nyni mélo byt viditelné v uzivatelském
rozhrani, jak je znazornéno nize.

&€ > C @ localhost:8888/manual * #» O :
@
e Components  Pipettin: save &)
e > ; 9 NEXT & Logout
admin
Place components in the work area. If a is not press the to specify its type.
~ 7~ ~ * Setup
000000000000 000000000000 3
000000000000 000000600000 ¥ Savesetp
§8098850955 sacessaceess
000000000000 000000000000 0O Load ==
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 b Lastused setup
96-Well plate —~ Tray Sartorius Tips (0.5-200uL) Tray
000000000000 || 000000000000

000000000000 000000000800

000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000

Sartorius Tips (10-1000uL) 96-Well plate

Kliknutim na tlaéitko NEXT (DALSI) v pravém hornim rohu pfejdete na krok 2 -
Pipetting (Pipetovani).
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Kliknéte na Load from CSV (Nahrat z CSV) a pfejdéte do slozky, kde se
nachazi CSV soubor s programem. Vas program by mél byt nyni viditelny
v uzivatelském rozhrani, jak je znazornéno nize, a vy jej muzete upravit
stejné, jako v pripadé jakéhokoliv jiného programu.

23 flowbot ONE P+

& > C  ® localhost:8888/manual

-
oo inetti
o campfanems Pipetting Save

Specify liquids to move. To select source and target, press containers in the video.

Moves

Mode

@ Pipetting

O Dispense (aliquot)
Pipette

Misc

9, Pipetting settings

Tip type

Volume (L)
o—

11 Add breakpoint

<

b Add loop
>

m
N,

Select the well(s) you want to aspirate from ()

3 Load from CSV
&

Selection
Every second row

[] Every second column

8-Channel 200uL (Sarto... ~

Sartorius Filter Tips (0.5... ~

2

* ¥ &

o
= Logout
admin

f

Pokud CSV soubor s programem
vkladate do jiz spusténého
programu, muzete zvolit, na které
misto v programu jej chcete vlozit.

47

Insert moves from CSY

O First
® Last

O After move 1

CANCEL

Select insertion position
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Export CSV soubort

Stavajici programy muzete také exportovat jako CSV soubory a tyto soubory
nasledné prohlizet/ménit.

Pro pfipravu programu k exportu do CSV souboru prejdéte v hlavni nabidce
na My Programs (Mé programy) a program muzete upravit kliknutim na
ikonu s tuzkou (oznacenou na nasledujicim obrazku ¢ervenou barvou). Zde
muzete kliknutim na tlacitko Save setup (Ulozit nastaveni) stahnout CSV
soubor s nastavenimi - tlaCitko se nachazi bezprostfredné nad tlacCitkem
Load setup (Nahrat nastaveni).

Pro pfimy export programu do souboru CSV prejdéte z Hlavniho panelu
(Main Dashboard) do My Programs (Mé programy) a kliknéte na ikonu pro
stazeni (na nasledujicim obrazku oznacenou cervenou barvou). Tim dojde
ke stazeni CSV souboru s programem.

& > C @ localhost:8888/program_overview A e 5

My programs admin
3 Import Program

Program name Type Status Created Actions Export

Test program Manual % @ Tue Mar 2 2021 16:26 > W rD a < ﬁ B E EI B

Device test Manual % @ Tue Mar 2 2021 11:43 > W |E| /7 8 < ﬁ B E L~ |
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ZARIZENI, NASTAVENI A POUZITI

Robot flowbot® ONE nabizi moznost optimalizace vaseho vybaveni
pridanim rdznych zafizeni. Kazdé zarizeni kromé ru¢niho skeneru ¢arovych
kodl zabere jednu pozici na ploSiné a jeden vystup na zadni desce.

Prehled zarizeni

ColdPlate

Zarizeni ColdPlate zajistuje rychlou
a presnou kontrolu teploty. Ohfivaci
a chladici termoblok je plné
regulovatelny v rozmezi od -10 °C
do 99 °C. ColdPlate se zapojuje do
RS232 portu na zadnim panelu.

Se zafizenim Ize zakoupit riizné
vymenitelné adaptéry na zkumavky,
destiCky atd.

Bioshake 3000

BioShake 3000 zajiStuje spolehlivé
michani vasich vzorkl. BioShake
|ze nastavit v rozmezi 200 az 3000
ot./min. Se zarizenim lze zakoupit
riizné vymeénitelné adaptéry na
zkumavky a lahvicky atd. BioShake
se zapojuje do RS232 portu na
zadnim panelu.

49
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BioShake 3000-T

Stejné jako BioShake 3000, také
BioShake 3000-T nabizi spolehlivé
michani vasich vzorkd, navic vSak
nabizi moznost regulace teploty. S
BioShake 3000-T mate k dispozici
vysoce presny ohfev od teploty
okolniho prostfedi do 99 °C.
BioShake Ize nastavit v rozmezi 200
az 3000 ot./min. Se zafizenim lze
zakoupit rizné vyménitelné adaptéry
na zkumavky a lahvicky atd.
BioShake 3000-T se zapojuje do
RS232 portu na zadnim panelu.

MagDeck

S magnetickym modulem mate
moznost provadét purifikacni
protokoly vyuzivajici magnetické
kulicky.

Magneticky modul je vybaven
vysokopevnostnimi magnetickymi
tyCkami, které je Ize zvedanim a
spousténim aktivovat a deaktivovat.
Zafizeni je pripraveno k pouziti s
vasim vlastnim laboratornim nadobim
o praméru od 22 mm do 44 mm.
MagDeck se zapojuje do USB portu
na zadnim panelu.

50
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Ruéni skener ¢arovych kodu

Prostrednictvim funkce ruéniho q
skenovani ¢arovych koda muzete

pomoci vaseho zafizeni flowbot®

ONE zajistit plnou sledovatelnost

vasich zpracovavanych vzorkd.

Ruéni skener se pfipojuje k USB .
portu uzivatelského pocitace.

Po spusténi programu muzete .

ziskat vystup ve formatu CSV pro

nasledné zpracovani.

Pripojeni zarizeni ‘
Pro pripojeni zafizeni potfebujete na zafizeni namontovat adaptér (viz
vySe), aby je bylo mozné umistit do jedné z pozic robota. Pro montaz
Sroubu pouzijte Sestihranny kli¢ o velikosti 2 nebo 2,5 mm.

Adaptér je na jedné strané o néco SirsSi. Tato strana by se méla pfi umisténi
zarizeni na pracovni plochu nachazet vpravo, aby kabely vystupovaly z
pravého zadniho rohu. Je to proto, aby komponenty v zarizeni byly spravné
odsazené.

Ujistéte se, Ze je robot vypluty, zapojte RS-232 nebo USB konektor a
protahnéte napajeci kabel otvorem v rohu. Timto otvorem muzete také
protahnout prebytec¢ny kus datového kabelu, abyste pracovni plochu
udrzeli usporadanou. Po dokonceni instalace miizete zafizeni a robota

zapnout. Vezméte na védomi, ze zafizeni maji externi zdroj napjeni. Po
pouziti nezapomente napajeci zdroj externich zafizeni vypnout.

Instalace zarizeni
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Nastaveni zarizeni v uzivatelském rozhrani

Na Main Dashboard (Hlavnim panelu) prejdéte na Devices (Zafizeni).

Z rozeviraci nabidky vyberte zafizeni, které jste pravé pfipojili k
prislusnému RS-232/USB portu a vyberte pozici slotu, do kterého jste
zarizeni vlozili. Vzdy nejprve pouzijte horni USB port. Po dokonceni
kliknéte na SAVE SETUP (ULOZIT NASTAVENI). Stranka se nyni obnovi
a robot zkontroluje pfipojeni k zafizeni.

Nyni mlzete zafizeni otestovat pomoci nize uvedenych ovladacich prvk.
Jednodus$e vyberte zafizeni a pozadovanou akci a parametry a poté
kliknéte na PERFORM ACTION (PROVEST AKCI).

V zavislosti na komponentu, ktery umistite na zafizeni, a také v zavislosti
na zpusobu jeho upevnéni mize byt zapotrebi upravit odsazeni
komponentl nachazejicich se na zafizeni. Nastaveni muzete provést ve
sméru nahoru/dola (Vyska), vlevo/vpravo (Odsazeni komponentu (x)) a
vzad/vpred (Odsazeni komponentu (y)).

& > C ©® Notsecure 10.0.0.1/test_device x @ :

s
@
@

i 1 H H admi
Device setup Test device Device settings
Device Position  Plug Device Device
BioShake3000-T ~ IV - @@ BioShake3000-T (pos IV) - BioShake3000-T
Action
Height 65 mm
Empty > @@ Turn shaker on - Component offset x 2.5 mm
Component offsety 1.5 mm
Rotation speed (RPM)
SAVE SETUP

—— 500

PERFORM ACTION RESET DEVICE

f
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Vytvareni programt s akcemi zarizeni

Akce zafizeni muzete vyuzit v manualné vytvorenych programech. V kroku
Components (Komponenty) pridejte ke slotu zafizeni komponenty stejné,
jako byste to udélali u jakéhokoli jiného slotu. V kroku Pipetting (Pipetovani)
muzete v jakémkoliv bodé programu pridat akce zafizeni. Jednoduse
kliknéte na Add device action (Pridat akci zafizeni), vyberte pozadovanou
akci a parametry a poté kliknéte na ADD (PRIDAT).

€ > C O Notsecure | 10.0.0.1/manual % @

Add device action

Device

BioShake3000-T (pos IV)

Action

Turn shaker on

Rotation speed (RPM)

—® ——— 500

CANCEL ADD
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EDITOR KOMPONENTU

Pomoci editoru komponentd muzete stahovat, upravovat, sdilet nebo
vytvaret nové komponenty. Zarover zde mUzete vytisknout QR kody pro
sveé komponenty.

Vytvareni novych komponentu
V nasledujicim textu je popsan postup pro vytvoreni nového komponentu v

softwaru flowbot® ONE. Ve znazornéném pfikladu je vytvoren stojan na
DIN lahvicky.

| g " A
My Programs Devices a
Configuration
Liquid Class Editor Component Editor Setup [«
Administration
@

Na Main Dashboard (Hlavni panel) vyberte Component
Editor (Editor komponentu). Vyberte New Component (Novy

komponent).

% New Component Y] Import Component

My components

Name Status Actions Specification

15 mL vials L 7 8 < 8 SR O 4
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Vyberte Base component on: 12-well plate (Zalozit komponent na: desticce s

12 jamkami).

Pri vytvareni nového komponentu byste jej méli zalozit na jiz definovaném
typu, ktery se podoba tomu, jenz chcete nové definovat.

Pojmenujte novy komponent: DIN vials (DIN lahvicky). Upravte nastaveni
podle zmérenych fyzickych rozmérd komponentu.

PFi popisu jamky muzete pridat nebo odebrat hladinové ¢ary. Tyto rozméry
slouzi jednak k vypoctu vysky kapaliny a jednak ke kontrole toho, jak

hluboko je mozné Spicky zasunout.

AUTO vystredi fadky a sloupce v pripadé, ze je komponent symetricky.

< C 23 10.0.0.1/edit_component?component_id=

New component
12-Well plate

DIN vails

Height
No. of rows
No. of columns

Distance between columns (center to center)
Distance betvoen rows (center to center)
Offset of every second row

Ofiset of every second column

Well specifications
Rectangular
Round bottom
Well depth  Well radius

Level 1 0 mm 8 mm §
Level 2 5 mm 8 mm
Level 3 7 mm 115 mm §

Level 4 H mm 115 mm §

45
3
4

Distance from comer to well center (from the side) 24,75
Distance from comer to well center (from the top) 1668

26
26
9
0

L
O

mm AUTO
mm AUTO
mm
mm
mm AUTO
mm AUTO

OO00O0O
OO0O0O0
OO0O0O0O

LI

Top view

Side view

Pipeme eos woume
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VSimnéte si, Ze objem jamky i mrtvy objem se pfi provadéni zmén
prepocitavaji. Vybranim pipetovaciho modulu a Spi¢ek se provede vypocet
spravného mrtvého objemu. Pouziti spravnych Spicek vam také napovi, zda
Spi¢ka dosahne az na dno jamky. Prostor 1 mm nad dnem je pocitan jako
mrtvy objem, ktery neni pro $pi¢ku pristupny. Spicka se tak nedostane ke
dnu, coz muze vést k narlistu mrtvého objemu.

Novy komponent ulozte.

Well volume
4-Channel 1000uL (Sart... ~ flowbot Filter Tips (10-1... ~
Total volume of well 16982 uL

Dead volume with selected pipetteftip 415uL

oven

_]

Komponent je nyni viditelny v pfehledu My components (Mé komponenty).

My components

Name Status Actions Specification

Zobrazit specifikace
DIN vials %A s 8 < 8 # © +«— komponentu
t

Shared components Stahnout QR kod

Name Owner Specification

Sartorius Tips (0.5-200uL) z':f
0.0
Sartorius Tips (10-1000uL) oy

Sartorius Tips (5-350uL)

VWR Tips (10-1000uL)

NEW COMPONENT
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Upozornéni na dllezitost spravného méreni pri nastavovani
komponentl

Méreni komponentu, jako jsou zkumavky a destiCky s jamkami, je kritickou
soucasti uspésného nastaveni protokoll na zarizeni flowbot® ONE.

Tyto Udaje jsou dulezité z nékolika davod.

1. Pri pohybu robota s pipetami slouzi tyto rozméry (napf. vyska)
komponentd k tomu, aby robot do ni¢eho nechténé nenarazil.

2.  Kdyz robot zna objem nadoby, mize na zakladé specifikace
komponentu vypocitat, kde se nachazi hladina kapaliny a na zakladé
tohoto vypoctu muize Spicku pipety pfi nasavani a davkovani z/do
zkumavky presné umistit.

3. Kdyz se hladina kapaliny v nadobé zmeéni, napfiklad po nasati 0,5
ml z 2ml zkumavky, robot bude pfi dalSim nasati ze stejné zkumavky
védét, Zze mnozstvi tekutiny v ni je o 0,5 ml mensi. Pfi vypoctu pozice pro
nasavani vyuzije specifikaci komponentu.

4. Na zakladé specifikace nadoby je robot schopen rozhodnout, jak
hluboko muze Spi¢ku pipety zasunout, aniz by v nadobé uvizla kvli tomu,
Ze je nadoba prilis uzka. Je-li zkumavka specifikovana uzsi, nez ve
skutecnosti je, mlze se stat, ze robot nedosahne az na jeji dno. Na druhé
strané, je-li zadana Sitka zkumavky vétsi nez skute¢na, muze dojit k
uviznuti Spi¢ky pipety uvnitf zkumavky, protoze robot ji zasune prilis
hluboko.

Kazdy z vySe uvedenych problému muze mit nechténé nasledky. Proto je
pfi méreni novych komponentu a pfi zadavani specifikaci vhodné spravnou
funkci robota s komponenty radné otestovat pfedtim, nez budou pouzity

v realnych protokolech.

1.  Chcete-li ovéfit, zda je umisténi zkumavek/jamek/lahvi¢ek spravné,
vyzkousejte v kazdém rohu komponentu, zda se Spicka pipety nachazi
uprostfed zkumavky/jamky/lahvicky.

2. Pro potvrzeni spravnosti rozmérl jamky vyzkouSejte, zda jste
schopni zkumavku/jamku/lahvicku vyprazdnit, aniz by doslo k nasati
vzduchu.
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Uprava a sdileni komponentt

Editor komponentll vam rovnéz umoznuje komponenty upravovat a sdilet. U
kazdého uvedeného komponentu je uveden jeho stav, dostupné akce a
prehled specifikaci, jak je uvedeno na nasledujici strance.

Existuji 2 seznamy komponentt. My components (Mé komponenty)
obsahuje ty, které jste sami vytvorili, pfipadné - jste-li pfihladeni jako
Admin - vychozi komponenty od spolecCnosti Flow Robotics. Shared
components (Sdilené komponenty) obsahuje komponenty sdilené
ostatnimi uzivateli a krabice se Spickami pro pfistup k tisku QR kod.
Krabice se Spickami nelze z tohoto mista upravovat.

Vysvétleni seznaml komponentl je uvedeno v seznamu na nasledujici strané.
Import komponentu

Komponenty Ize také importovat z textového souboru json. Stisknéte

tlaCitko Import v horni ¢asti obrazovky. Dva komponenty nemohou mit

stejny nazev. Pokud importujete komponent se stejnym nazvem, jako jiz
existujici komponent, budete vyzvani, abyste jej zménili.
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Stav:

g Sdileny: Oznacuje, zda je komponent sdileny s dalSimi profily na
stejném robotovi.

@ Uzamceny: Oznaduje, ze komponent je uzamdéeny. A tudiz jej
ostatni uzivatelé nemohou upravovat.

,‘ Upravit komponent: Zména rozméri komponentu. Méjte na
paméti, ze je-li komponent sdileny, mohou zmeény ovlivnit i
ostatni uzivatele.
'i' Odstranit: Odstranéni komponentu. Je-li komponent sdileny s
ostatnimi profily, je moznost jeho odstranéni nedostupna.
Pokud komponent je nebo byl pouzit v néjakém programu,
budete nejprve vyzvani k odstranéni programu a teprve poté
bude mozné odstranit komponent.
< Sdilet program: Sdileni komponentu se vSemi uzivateli zafizeni
flowbot® ONE. V pfipadé sdileni mate rovnéz moznost jej
uzamknout (viz nize). Je-li komponent sdileny a ponechan
odemceny, mohou jej upravovat i ostatni uzivatelé. Sdileni
nelze vratit zpét.

ﬂ Uzamknout komponent: Kdyz je komponent uzamknut, nelze
jej upravit ani odstranit.

Specifikace:

fa7 | Stahnout QR kéd: Do vychozi sloZky pro stahovani je ihned
stazen PDF soubor s 8 QR kody ve formé obrazka. Ty Ize
vytisknout a umistit na spodni stranu komponentu.

@ Zobrazit specifikace: Pristup k zobrazeni detaili o komponentu.
¥

Neni k dispozici pro krabice se Spickami.
Stahnout: Textovy soubor ve formatu .json se specifikaci

komponentu, ktery umoznuje sdileni komponentl mezi
zarizenimi flowbot® ONE.
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UPRAVA PARAMETRU PRO DETEKCI
HLADINY KAPALINY

Funkce detekce hladiny kapaliny (Liquid Level Detection - LLD) primarné
zavisi na velikosti otvoru ve Spi¢ce a na poérozité filtru ve Spi¢ce. Vliv muze
mit také viskozita a povrchové napéti kapaliny. Pokud jsou $picky
opatfeny nekonzistentnimi filtry, mGze se stat, ze provedeni LLD nebude
mozné. Tj. nékdy mize dojit k faleSné pozitivnimu mérfeni, kdy se robot
domniva, ze pfi pohybu vzduchem narazil na kapalinu. V jinych pfipadech
mohou byt méreni faleSné negativni, kdy robot kapalinu nerozpozna,
prestoze Spicka je jiz v kapaliné ponofena. V takovych pfipadech robot
Spi¢ku zasune do kapaliny az na dno. Pokud pouzivate komponent, u

v av s

nepouzivat. Funkce LLD také vyZaduje vice Casu.

LLD nefunguje s malymi SpiCkami, jako je napfiklad 20 pl.

U vicekanalovych pipet detekce funguje individualné pro kazdy kanal.
zjisténé rozdily v hladinach pfilis velké, nez aby se s nimi Spicky dokazaly
vyporadat, zobrazi se chybové hlaSeni. Omezeni Ize dosahnout jak délkou
Spicky, tak jejim objemem.

LLD funguje tak, ze monitoruje tlakovy rozdil v pistu pfi nasavani vzduchu
Spickami a stfikatka se pohybuje doli. Zména tlaku indikuje detekci
kapaliny. Pipeta se pred nasatim opét zatahne. Rozdil tlakt pfi detekci
hladiny kapaliny mizete nastavit v ¢asti Setup and Tip Boxes (Nastaveni a
krabiCky se Spickami), pficemz pro kazdy typ SpiCek Ize provést individualni
nastaveni. VSechny tlakové rozdily jsou uvadény jako zaporné hodnoty v
hPa. Po zméné nastaveni pro typ Spicky stisknéte tlaCitko Save (Ulozit).

= Pokud robot zjisti hladinu kapaliny ve vzduchu pfedtim, nez se
kapaliny dotkne, tlakovy rozdil zvétSete (na vétsi zapornou
hodnotu).
= Pokud robot hladinu kapaliny nezjisti, ale Spicky jsou jiz ponofeny do
kapaliny, pak tlakovy rozdil zmenSete (na mensi zapornou hodnotu)
Hodnoty rozdilu tlakt se obvykle pohybuji v rozmezi -0,3 az -3,0 hPa. Po
zméné hodnot rozdilu tlaku (delta) provedte zkousku s nékolika Spickami,
abyste ovérili, ze detekce funguje konzistentné.
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NASTROJE PRO SPRAVU

Na Main Dashboard (Hlavni panel) se nachazi radek s nazvem
Administration (Sprava). Zde muzete upravit nastaveni svého profilu. Jste-
li pfihlaseni k Uuctu s opravnénimi spravce, muzete rovnéz vytvaret nove
uzivatele, zalohovat data z robota, nebo nacitat soubory protokolu. Ve
vychozim stavu ma robot jeden ucet spravce, ze kterého bude provedena
instalace. Pro pouzivani robota se vSak doporucuje vytvorit alespon jeden
samostatny uzivatelsky nebo spravcovsky ucet.

MUj profil

V ¢asti My Profile (MUj profil) mizete ménit vychozi hodnoty nékolika
funkci. Tyto vychozi hodnoty Ize ¢asto zménit pfimo pfi editaci programu,
pohyb( atd. Na tuto stranku budete také navedeni, pokud kliknete na ikonu
User (Uzivatel) v pravém hornim rohu.

I &
]

Profile: admin
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Nastaveni videa

V Casti Video settings (Nastaveni videa) mazete zménit, zda si prejete vyuzit
automatickou detekci objektu. Tato funkce pomoci kamer umisténych pod
pracovni ploSinou robota automaticky rozpoznava QR kody na spodni strané
rozmisténych komponentu.

Muzete také zapnout nebo vypnout zvukové efekty. Zvukové efekty jsou
naprogramovany pro situace, kdy je dokon¢en béh programu, kdy v
pribéhu programu dojdou Spicky, kdy neni v pribéhu programu nalezena
hladina kapaliny, nastane-li pauza, nebo vyskytne-li se problém.
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Automaticka detekce QR kédu je ve vychozim nastaveni povolena, pfiCemz
zvukové efekty je v pfipadé potreby tfeba zapnout.

Vychozi trida kapaliny

Jedina trida kapaliny, ktera je v robotu pfi instalaci dostupna, je ,Podobna
vodé®. Nebude-li po instalaci specifikovana jina tfida, bude tato trida
kapaliny pouzita jako vychozi pfi vytvareni programu. Pokud chcete pfi
definovani novych protokolu jako vychozi vybrat jinou tfidu kapaliny,
vychozi nastaveni mizete zménit pravé zde.

Nastaveni pipetovani

Zde mlzete zménit vychozi nastaveni predvih¢eni pro rizné pipetovaci
moduly. Vyberte pipetovaci modul, pro ktery chcete nastaveni predvihéeni
specifikovat a zadejte, zda ma byt predvih€eni vybrano jako vychozi, jaky
objem ma byt pouzit a kolikrat se ma opakovat. Pfi nastavovani nového
programu a volbé predvihéeni predvybere software hodnoty, které jste
zadali.

Koncentrace

V ¢asti Concentration (Koncentrace) mizete zménit vychozi jednotku
koncentrace, ktera je pfi instalaci nastavena na mg/ml. Tato jednotka je
predvybrana napf. pfi vytvareni normaliza¢niho programu a/nebo pfi fedéni
z jednoho zdroje.

Alternativné muzete zvolit nasledujici jednotky
koncentrace: g/ml - gramy na mililitr

ug/ml - mikrogramy na mililitr

ng/ul - nanogramy na mikrolitr

g/l - gramy na litr

Zmeéna hesla

Zde muzete zménit heslo uctu, prostfednictvim kterého jste prihlaseni.
Abyste mohli zadat nové heslo, musite znat a zadat aktualni heslo. Pokud
jste své aktualni heslo zapomnéli, prostudujte si pokyny v ¢asti Uzivatelée.
Je dulezité neménit heslo spravcovského uctu.
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Hloubka nasavani/davkovani

PFi vytvareni a upravé programu muzete nastavit hloubku davkovani a
nasavani tak, aby vyhovovala potfebam vasi aplikace. Ve vychozim
nastaveni robot umisti Spicku tak, aby se po dokonceni nasavani nachazela
3 mm pod hladinou kapaliny. Pfi davkovani je vychozi nastaveni takove,
aby Spicka byla po dokonceni davkovani 3 mm pod hladinou kapaliny.
Hloubku nasavani a davkovani Ize specifikovat bud’ relativné ve vztahu k
hladiné kapaliny, nebo relativné ve vztahu ke dnu komponentu. Hodnoty,
které jsou zde nastaveny jako vychozi, budou predvybrany pfi vytvareni
novych pohybd.

Nastaveni skenovani

Tato funkce je dostupna pouze v pfipadé, ze je k vaSemu zafrizeni
flowbot® ONE pfipojen rucni skener ¢arovych kédu.

PFi skenovani vzorku pred spusténim programu muizete zadat vychozi
nastaveni sméru skenovani. Tento parametr Ize v programu zmeénit v
prubéhu skenovani vzorkl. Smér skenovani je ve vychozim stavu
nastaven po sloupcich, coz znamena, ze zafizeni zacne prvnim sloupcem
a postupuje po fadcich smérem dol(i. Pokud chcete skenovat zleva
doprava, méli byste zménit nastaveni na skenovani po fadcich. Zde
muzete nastaveni zménit také v pfipadé, kdy mate ve vychozim stavu vice
nez jedno ID vzorku (skenovani) na jamku.

Uzivatelé

Tato funkce je dostupna u uctu s opravnénimi spravce. Zde muzete vytvaret
nové uzivatele, resetovat hesla, odstrafovat nebo poskytovat opravnéni
spravce riiznym uctiim.

Novy uzivatel

Zde muzete vytvorit nového uzivatele, ¢imz rovnéz dojde k vytvoreni
samostatného uctu v softwaru robota, ktery bude moci vytvaret, upravovat
a spoustét vlastni programy.

Musite zadat uzivatelské jméno a heslo a urcit, zda ma mit ucet opravnéni
spravce Ci nikoliv. (Opravnéni spravce umoziuiji pristup k vice moznostem v
softwaru. Doporucuje se omezit opravnéni spravce na jeden ucet - pavodni
spravcovsky ucet.) Poté stisknéte SUBMIT (ODESLAT), ¢imz dojde k
vytvoreni nového uzivatele. Nyni jste pripraveni odhlasit se z uctu spravce a
prihlasit se k nové vytvofenému uctu.
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Reset hesla

V uctu spravce nebo v jakémkoliv jiném uctu s opravnénimi spravce
muzete resetovat heslo pro kteréhokoli z vytvorenych uzivatelu. K
dispozici je rozeviraci nabidka, ze které muzete vybrat uzivatele, jehoz
heslo chcete resetovat.

Za timto ucelem neni zapotfebi znat stavajici heslo. Jako spravce
muzete jednoduSe vytvofrit heslo nové, které stavajici heslo prepise.

Sprava uzivatell

V ¢asti User administration (Sprava uzivatell) mGzete zobrazit Uplny
seznam vSech uzivatell a jednotlivé uzivatele odstranit. Na tomto misté
je také mozné poskytnout opravnéni spravce dalSim uctam.

Zalohovani

Zalohovani do souboru a automatické zalohovani

Na této strance muzete vytvorit zalozni archiv a stahnout jej. Mlizete také
nakonfigurovat automatické zalohovani, kdy mizete zarizeni flowbot® vydat
pfikaz, aby provadélo zalohovani v nasledujicich intervalech: denné, tydné,
meésicné nebo nikdy. VSechny roboty maiji ve vychozim nastaveni
automatickeé zalohovani jednou mésicné. Automatické zalohy jsou ukladany
na externi SD kartu umisténou v procesorove jednotce robota.
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Protokol

SWV. 1.03.00

Robot zaznamenava informace tykajici se témér vSech procesu, a to jak
pfi provadeéni procedur, tak pfi zménach nastaveni, program( atd. Na této
strance muzete protokol zobrazit a exportovat protokoly za urcité ¢asové
obdobi. Pokud se u vaseho zafizeni flowbot® ONE vyskytnou problémy,

které nelze vyreSit za pomoci kapitoly Odstrafiovani problémd,

doporucujeme vam vyexportovat protokoly a predat je vaSemu mistnimu
zastupci. Nabidka pro praci s protokoly je dostupna ve spravcovském
profilu a pro uzivatele s opravnénimi spravce. Stazené soubory maji

format zip. Cely zip soubor zaslete naSemu tymu podpory.

Nalezeni protokolu z Main Dashboard (Hlavni panel):

< C z5 10001
-
-
*®
m o
b il 3o
Manual Normaiization Ditution Sample dilution
My Programs Tesl Pipetle
Liquid Class Editor Component Editor Setup Low-level Control
@ e
== =1}
My profile Users Backup Log
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Nabidka Protokol (Log) od verze softwaru 1.03.xx:

Vyberte ¢asové rozmezi pro soubor protokolu. Zvolit muzete od Last hour
(Posledni hodina) po As long as possible (Co nejdéle to bude mozné). Ve
druhém pripadé mohou byt vygenerovany velmi objemné soubory. Pro
ziskani presnéjsich dat zvolte Custom (Vlastni) a vyberte start a end
(konec) souboru protokolu.

i)e

Database: eal_iogs v mme: () 20210745 .12 04 o1 Progrm: x ~ Minemum severity: 0 Code: Show: ‘-mn-‘-v'm-wm

SEE MORE BEFORE
Oetaiis

" SEEMOREAFTER

Nabidka Protokol (Log) pro starou verzi softwe « -

Log files

Custom

sant () 20210715

P-172-31-43-14
Software version: 1.02 42b
Fumware version: NA

15.188.11.22 50505
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ODSTRANOVANi PROBLEMU

Zde je uveden seznam nejbéznéjsich a nejCastéji hlasenych pfipadl z
terénu. Pokud se ve vasem pfipadé vyskytne problém, ktery neni v tomto
seznamu uveden, nevahejte kontaktovat spolecnost Flow Robotics.

Bézna informacni hlaseni
Vypnuti

Kod chyby v protokolu: 072

Vyskytne se v pfipadé, ze otevrete viko nebo stisknete ¢ervené vypinaci

tlacitko na robotovi. Po uzavreni vika a/nebo uvolnéni tlacitka Stop muzete:

= Robota restartovat. Po pfechodu do vychozi polohy a vysunuti Spicek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute
(Provést).

« Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

= Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte do hlavni nabidky.

Restart program

Power was turned off by opening the lid or pressing the emergency stop button.

When you restan the robot, the tps will be emptied and ejected.

I there is liquid left in the tips, proceed as follows:

1. Open the lid

2. Move the head to the position where you want the remaining liquid to be
dispensed

3. Close the hid

4. Select the desired action below

-&:f Restan the robot,

r b Restan the robot and continue program execution,
-.-’ The robot will redo the curent move.
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Uplné zastaveni

Kod chyby v protokolu: 023

Nastane v pfipadé, pokud kliknete na Cervené tlacitko Stop v
uzivatelském rozhrani. Kdyz jste pfipraveni k obnoveni provozu,
zkontrolujte, zda je viko zaviené. Mlzete postupovat nasledovné:

= Robota restartovat. Po prechodu do vychozi polohy a vysunuti Spicek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute
(Provést).

» Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

* Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte do hlavni nabidky.

Restart program

You stopped the robat.

When you restan the robot, the tps will be emptied and ejected.

If there is fiquid leftin the tips, proceed as follows:

1. Open the hd

2. Move the head (o the position where you want the remaining liquid (o be
dispensed

3. Close the Iid

4, Select the desired action below

0 Restar the robot.

:-. ’ Restart the robot and coninue program execution.
= The rebot will redo the current move,
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V zarizeni dosly spi¢ky

Toto hlaSeni se zobrazi v pripadé, kdy v robotu doSly Spicky. Mizete
postupovat nasledovné:

» Pokud v krabici zbyvaji Spi¢ky, které pouze nebyly na zaCatku
provadéni programu spravneé specifikovany, kliknéte na CLOSE
(ZAVRIT) a poté na Tips in tipbox (Spi¢ky v krabici). Nyni mizete
specifikovat, kde se Spicky nachazeji. Po dokonceni kliknéte na Tips in
tipbox (Spicky v krabici). Robot nebude pokracovat v &innosti, dokud
nestisknete tlaCitko Execute (Provést).

= Pokud v zafizeni zadné SpiCky nezbyvaiji, postupuijte podle kroku
popsanych ve vyskakovacim okné.

= Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte na Main Dashboard (Hlavni panel).
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The robot is out of tips of the type Tecan Tips (1-50uL).

If there are more tips, close this window and click the upbox 1o show the robot where
there are tips left. Then press Tips in tipbox’ and you can resume the program

Otherwise, proceed as follows to refill tips,

1. Open the lid

2. Fill in more tips or replace the tipbox with a new one

3. Close the lid

4, Press the restart button below

5, When the robot has homed, press Tips in tipbox'

6. Click the tipbox to show the robot where there are tps now
7. Press Tips in tipbox” again

8. You can now resume program execution

0 Restart

CLOSE  Close this window
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Hladina kapaliny nebyla nalezena

Kod chyby v protokolu: 037
Tato chyba se mlze vyskytnout z riznych duvodu:

Pipeta nemuze sestoupit nize (viz nasledujici snimek obrazovky). Tento
stav nastane v pfipadé, kdy neni v komponentu dostatek kapaliny,
takze pipeta na ni neni schopna dosahnout. Tento problém muze nastat
takeé v pripadé, kdy nefunguje detekce hladiny kapaliny.

Spi¢ky jsou ponoreny v kapaling, kterou se vdak nepodafilo detekovat.
Viz odstavec tykajici se nastaveni parametru hladiny kapaliny.

Rozdil hladin kapaliny je vétSi nez velikost Spicky. Tento stav u
vicekanalovych pipet nastane v pripadé, ze rozdil hladiny kapaliny je
vétSi nez velikost Spicky. V takovém pfipadé neni robot schopen
kapalinu nasat bez ponoreni do kapaliny. Tento problém miize nastat
také v pfipadé, kdy nefunguje detekce hladiny kapaliny. Viz odstavec
tykajici se nastaveni parametru hladiny kapaliny.

Rozdil hladin kapaliny je vétSi nez objem pipety/Spicky. Vyskytuje se u
vicekanalovych pipet v pfipadech, kdy rozdil hladin kapaliny je vétsi nez
objem, ktery je pipeta/Spicka schopna zvladnout, nebot v takovém
pripadé by doslo k nasati kapaliny do kanalu pipety (a nikoliv pouze do
Spicky). V pribéhu detekce hladiny kapaliny dojde k nasati
kapaliny/vzduchu. Viz odstavec Nastaveni parametrd hladiny
kapaliny.

Liquid level not found

The robot could not find the liquid level.

M Clzete pOStu povat dVém a The pipette cannot go further down.

ZPUSOby’ Ja lf Je poesa no Ve It your borgot 1o place the right companent or f there is not enough liquad, then
vyskakovacim okne, 1. Openthe i

p‘ﬂ’pad né kl | kn éte Ved Ie 2. Make sure there is a component with enough kiquid

3. Close the lid

vyskakovaciho okna, ¢imz 4.Press £ B totry again

prejdete na Main
Dashboard (Hlavni panel) a

5. The robot will home and eject tips, and then try to find the liquid level again

It your want to run this move without liqusd leved detectian, then

1. Press IGNORE

prOVé d é n O U él n nOSt Z I'U éte . 2. Edit the liquid level by clicking on the well

3. Press  Execute (o continue
4. The robot will aspirate with the currem tips

.‘:’ .. Try again

IGNORE  Ignote liquid leved detection bor this move

SWV. 1.03.00



UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

Nasavani/davkovani nelze provést

Tato situace nastava v pfipadé, kdy pipeta neni schopna dosadhnout na
urcité misto v jamce. Tento problém mulze nastat pfi pfilis malém mnozstvi
tekutiny, kdy robot neni schopen dosahnout na dno komponentu, napf.
jestlize se v ném nachazi méné kapaliny, nez bylo pfedpokladano po
detekci hladiny kapaliny, nebo pokud byla hladina pred/b&éhem provadéni
rué¢né zmeénéna.

Tento jev mUze nastat také v pfipadé, ze se od posledniho ulozeni
programu zménily specifikace komponentu, takze vypocty hladiny kapaliny
jiz nejsou platné. Méli byste program upravit a znovu jej ulozit, aby doslo k
prepoctu hladin kapaliny.

MUzete postupovat nasledovné:

= Robota restartovat. Po prechodu do vychozi polohy a vysunuti Spicek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute
(Provést).

» Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

= Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte na \Main D3 i

Restart program

Aspiration can’t be done 2.1 mm mm above the bottom. The source liquid level
should be at least 3150 pL {2 mm).

When you restart the robot, the tips will be emptied and ejected.

If there is hiquid left in the tips, proceed as follows;

1. Open the lid

2. Move the head to the position where you want the remaining liquid 1o be
dispensed

3. Close the fid

4. Select the desired action below

-‘:1- Restart the robot.

€ ’ Restarn the robot and continue program exacution.
= The robot will redo the current move.
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Chybova hlaseni
Byla dosazena prahova hodnota sily

Kod chyby v protokolu: 029

Nastava v pripadé, kdy robot detekuje vysSi nez predpokladany odpor. To
nastava v pfipadé, kdy se néktera z pipet neoCekavané dotkla néjakého
predmeétu, napf. komponentu, ktery nebyl spravné specifikovan, nebo
pokud nejsou Spicky na kuzelech nasazeny rovné. Muzete postupovat
nasledovné:

= Robota restartovat. Po prechodu do vychozi polohy a vysunuti Spicek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute
(Provést).

« Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

= Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte na Main Dashboard (Hlavni panel).

Restart program

Force threshold (30.0N) was reached at 31.2N for pippette 0.

When you restan the robot, the tps will be emptied and ejected,

I thera is liquid left in the tips, proceed as follows:;

1. Open the lid

2. Move the head to the posttion where you want the remaining fiquid to be
dispensed

3. Close the lid

4. Select the desired action below

.(:’- Restart the robot.

:- ' Restart the robot and continue program executon.
£ The robot will reda the current move.
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Ztracené kroky

Kéd chyby v protokolu: 068

Na konci provadéni kazdého programu robot zkontroluje, zda béhem
provadéni nedoslo ke ztraté pozicni presnosti. Tato kontrola slouzi jako
vC€asna vystraha, ze urcity mechanicky komponent musi byt zkontrolovan
technikem, ktery muze provést dalSi Setreni.

Program finished

The program finished in 7s.

It appears that one or more axes lost steps during the program. Please contact Flow
Robotics to inform them about this. You can provide them with the following information:

Head x: 37 (32)
Head y: 35 (32)

How would you ke to proceed?

0 Run the program again

ﬁ Go o mam menu

E Export sample ids
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Kontakt se spinacem

Kdd chyby v protokolu: 104

Nastane, pokud robot béhem provadéni ztrati pozicni presnost. V tomto
pripadé se jedna o upozornéni, ze urcity mechanicky komponent musi byt
zkontrolovan technikem, ktery muze provést dalsi Setfeni. Stale mate
moznost postupovat nékterym z nasledujicich zpusobu:

= Robota restartovat. Po prechodu do vychozi polohy a vysunuti Spicek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute
(Provést).

« Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

= Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte na Main Dashboard (Hlavni panel).

Restart program

X-axis home switch was activated while not homing.

When you restart the robot, the tips will be emptied and ejected

if there is liquid left in the tips, proceed as follows:

1. Open the lid

2. Move the head to the position where you want the remaning liquid to be
dispensed

3. Close the lid

4. Select the desired action below

0 Restart the robot

Ve Restart the robot and continue program execution.
T The robot will redo the current move.
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Zarizeni

Toto hlaseni se objevi, pokud urcité zafizeni neni zapojeno, nebo je
zapojeno do chybného portu. Port miizete zkontrolovat v ¢asti Devices
(Zafizeni) v hlavni nabidce. Jako prvni vzdy nejprve pouzijte horni USB
port. Neni-li zafizeni pripojeno, staci je pouze pripojit. Vyckejte nékolik
sekund, dokud se nespusti a nezaregistruje. Muzete postupovat
nasledovné:

* Robota restartovat. Po prechodu do vychozi polohy a vysunuti SpiCek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute
(Provést).

» Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

= Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte na Main Dashboard (Hlavni panel).

Restart program

BioShake3000 (pos 4} is not responding

When you restart the robot, the tips will be emptied and ejected.

If there is liquid left in the tips, proceed as follows:

1. Open the fid

2. Move the head 1o the position where you want the remaining liguid to be
dispensed

3. Close the lid

4, Select the desired action below

f:; Restart the robot.

‘- Restant the robot and coniinue program execution,
J The robot will redo the current move.
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Chyba komunikace

Koédy chyb v protokolu (neuplny seznam): 026, 040, 073, 099
Provadéni maze selhat z dalSich duvodu, které obvykle znamenaji problém

v komunikaci s elektronickym komponentem. Muzete postupovat

nasledovné:

SWV. 1.03.00

= Robota restartovat. Po prechodu do vychozi polohy a vysunuti Spicek
robot nebude pokracovat v provozu, dokud nestisknete Execute

(Provést).

» Restartujte robota a pokracujte v provadéni programu. Robot zopakuje
aktualni pohyb, tj. ten, ktery probihal v okamziku, kdy doslo k chybé.

* Pro zruSeni provadéné Cinnosti kliknéte vedle vyskakovaciho okna a
prejdéte na Main Dashboard (Hlavni panel).

Restart program

There was a communication error with pressure sensor 3 in pipette 0

When you restart the robat, the tips will be emptied and ejected.

If there is liquid left in the tips, proceed as follows:

1. Open the lid

2. Move the head to the position where you want the remaining liquid to be
dispensed

3. Close the Iid

4. Select the desired action below

0 Restart the robot.

C } Restart the robot and continue program execution,
J The rabot will redo the current move.
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Neocekavané chyby

Ackoliv délame maximum k tomu, abychom témto chybam predesili,
mohou se vyskytnout i neoCekavané chyby. Nékdy maji tyto chyby vliv
na chovani stroje. Vypadaji nasledovné:

ifowbet e *

& > C O localhost:8888 o % B &
-
e
[ X J & |og out
test
New Program
Manual Normalization Dilution Sample dilution
Existing Programs
My Programs Devices

Configuration

Liquid Class Editor Component Editor Setup Video Feed

Administration

: 2 o B
L) ===}
My profile Users Backup Log
An unexpected error occurred. Behaviour may be affected
7 v v ’ vr v 7
Pokud chcete chybu nahlasit, pfilozte prosim prislusné protokoly.
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Provozni problémy
Kapky visici na Spicce pipety po davkovani
Muze se jednat o pfiznak nasledujicich problémdu.

* Nejprve ovérte, zda se Spicka pipety po davkovani nachazi pod hladinou
kapaliny. Pfi davkovani za sucha (tj. nad hladinou kapaliny), na Spi¢ce
Casto zUstavaji visici kapky. Bylo-li davkovani za sucha neumysiné,
muze byt pricinou to, ze definice komponentu nebyla dostate¢né presna.
DalSim divodem muze byt to, Ze se robot domniva, ze v nadobé se
nachazi vice kapaliny, nez kolik v ni ve skutecnosti je. Podrobné&jsi
informace o nastaveni téchto parametr(l naleznete v ¢astech
Komponenty a Hladiny kapalin vySe.

= Pokud provadite davkovani malého mnozstvi kapaliny do prazdné
jamky, mlzete zkusit vyuzit dotek dna, pfi kterém kapka pfilne ke dnu
jamKky.

» Zkuste snizit parametr Retract speed (Rychlost vytahovani) ve tridé
kapaliny. Pokud je SpiCka pipety po davkovani pfilis rychle vytazena z
kapaliny, mohou na jejim konci zustat pfilnuté kapky.

Kapky visici na pipeté po nasati

Muze se jednat o pfiznak nasledujicich problémdu.

= Zkuste snizit parametr Retract speed (Rychlost vytahovani) ve tridé
kapaliny. Pokud je SpiCka pipety po nasati pfrilis rychle vytazena z
kapaliny, mohou na jejim konci zustat pfilnuté kapky.

= Pokud pracujete s kapalinou, ktera muze ze Spicky snadno vytékat,

muze byt zapotifebi do tfidy kapaliny pfidat koncovou vzduchovou
mezeru. Vhodny koncovy objem obvykle Cini 10-20 pl.
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Po davkovani zlstava kapalina ve Spicce

Tento jev mlze nastat v pripadé, kdy se jedna nebo vice Spicek pfi
davkovani dotkne dna nadoby. Obvykle to znamena jeden z nasledujicich
problému:

- Ze specifikace komponentu by méla byt mirn& upravena tak, aby robot
predpokladal, Zze dno nadoby se nachazi vySe nad pracovni plochou.

- Ze byly pouZity jiné pipetovaci picky, nez jaké byly specifikovany.

Pri nasavani se do SpiCky nejprve nenasava zadna kapalina, avSak nahle k
jejimu nasati dojde velmi rychle.

Tento jev nastane, pokud se Spi¢ka pipety pfi nasavani dotkne dna. Obvykle
to znamena jeden z nasledujicich problému:

- Ze specifikace komponentu by méla byt mirné upravena tak, aby robot
predpokladal, Ze dno nadoby se nachazi vySe nad pracovni plochou.

- Ze byly pouzity jiné pipetovaci pi¢ky, nez jaké byly specifikovany.

Robot pri pokusu o nasazeni pipetovacich spi¢ek netrefi jejich otvory
Pokud tato situace nastane, vyzkousSejte nasleduijici:
- Ujistéte se, ze krabice se Spickami je spravné umisténa v mfizce.

= Je-li pipeta konzistentné vychylena o 1-2 mm na jednu stranu, je
chybna kalibrace. Pro odstranéni tohoto problému se prihlaste jako
spravce a vyberte Setup and Tune Calibration (Nastaveni a vyladéni
kalibrace). Poté vyberte pipetu, ktera se vychylila, zvolte Without tip
(Bez Spicky) a provedte upravu jejiho nastaveni o 1-2 mm v
pozadovaném smeéru. Pokud je robot konzistentné pfilis vlevo, méli
byste pipetu posunout smérem vpravo. Nakonec stisknéte Update
Calibration (Aktualizovat kalibraci). Poté bude robot pfi nasazovani
Spicek mifit vice v zadaném sméru.
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Spicka(y) se netrefi do uréené nadoby
Pokud tato situace nastane, vyzkousSejte nasledujici:
» Ujistéte se, ze komponent je v mfizce spravné umistén.

= Zkontrolujte, zda jsou SpiCky spravné nasazeny, a zda jsou a kuzelech
umistény rovné. Pokud ne, zkontrolujte, zda jsou O-krouzky na kuzelech
namazané tukem a zda nejsou poSkozené nebo prasklé.

» Je-li pipeta konzistentné vychylena o 1-2 mm na jednu stranu, muze byt
chybna kalibrace. Pro odstranéni tohoto problému se pfihlaste jako
spravce, vyberte Setup — Tune Calibration (Nastaveni — Vyladéni
kalibrace). Poté vyberte pipetu, ktera se vychylila, zvolte With tip (Se
Spickou) a provedte upravu jejiho nastaveni o 1-2 mm v pozadovaném
sméru. Nakonec stisknéte Update Calibration (Aktualizovat kalibraci).
Poté bude robot pfi zamérovani nadob mifit vice v zadaném sméru.

e Pokud se problém vyskytuje pouze u urCitétho komponentu,
pravdépodobné je pfi€inou to, Zze dany komponent nebyl specifikovan s
dostate¢nou presnosti. Tyto Udaje Ize zménit v Editoru komponentu.

Pipetovani neni pri pouziti malych objem( dostatecné presné

PFi praci s velmi malymi objemy je obvykle dulezité:

* Pouzivat Cerstvé/noveé Spicky.

= Ujistit se, ze davkovani je provadéno do kapaliny. To znamena, ze
davkovani by se mélo provadét pod hladinou kapaliny a nikoliv do
suché jamky.

= Pouzit nizkou rychlost nasavani. Viz Editor tridy kapaliny.

* Vyuzit uvodni vzduchovou mezeru pro vyfouknuti nasatého
objemu. Viz Editor tridy kapaliny.
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Pipeta nedosahne az na dno zkumavky
Pri¢inou problému mohou byt nasledujici skute¢nosti:

= Je-li zkumavka prilis uzka (nebo je specifikovana jako pfilis uzka), robot
pipetu do zkumavky nezasune az ke dnu. V Editoru komponent(
muzete zvolit pipetu a typ Spicky a vizualné zkontrolovat, jak hluboko se
muze Spicka do zkumavky zasunout.

= Pokud nepouzivate detekci hladiny kapaliny, zkontrolujte, zda je hladina
kapaliny zadana ve vaSem programu spravna. Pokud robot o¢ekaval
vétSi mnozstvi kapaliny, nezasune pipetu do zkumavky dostate¢né
hluboko. Podrobnéjsi informace naleznete v ¢asti vénované hladinam
kapalin vySe.

Spicka pipety zlstava zaseknuta v tzkych zkumavkach

V tomto pfipadé je problémem specifikace komponentu. Je-li zkumavka
specifikovana jako Sirsi, nez ve skutecCnosti je, robot se bude domnivat, ze
muze pipetu zasunout hloubéji, nez je ve skute¢nosti mozné. DalSi
moznosti je, Ze podle specifikace je zkumavka umisténa hloubéji, nez jak
je tomu ve skute€nosti. V takovém pripadé se robot bude snazit zasunout
pipetu hloubgji, nez je mozné.
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Robot pri nasazovani Spi¢ek vykloni krabici se Spickami

Pfi pokusu o nasazeni Spicek se krabice se SpiCkami vykloni smérem do
strany.

Chybné prahové hodnoty pro pripad chybné polohy pfi nasazovani Spicek.
Robot se domniva, ze se dotkl okraje Spicky a dosud ji nenasadil, prestoze
Spicka jiz byla spravné nasazena. Z tohoto divodu se snazi upravit svou
polohu o0 0,5 mm v rliznych smérech, pfipadné se presune na dalSi pozici v
krabici se Spickami.

Pokud tato situace nastane, vyzkouSejte nasleduijici:

Spustte Detect missed tips threshold (Detekce prahové hodnoty pro pfipad
chybné polohy pfi nasazovani Spi¢ek) v ¢asti Low-level Control
(Nizkourovnove fizeni). DalSi pokyny naleznete v Servisni pfirucce.
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Robot detekuje hladinu kapaliny ve vzduchu

= Rozdil tlaku specifikovany pro Spi¢ku maze byt neaktivni.
» Kuzel $picky muze byt blokovan necistotami nebo

jinymi pfedméty.

Pokud tato situace nastane, vyzkousSejte nasleduijici:

= Zvyste tlakovy rozdil (zvySte negativni hodnotu). Viz Nastaveni
parametri hladiny kapaliny.

« Ocistéte kuzely Spicek kartackem. V pfipadé potreby kuzely Spicek
demontujte a provedte dukladné cisténi.

Robot neni schopen detekovat hladinu kapaliny, pohybuje se az na dno
nadoby/zkumavky

= Rozdil tlaku specifikovany pro Spic¢ku je
neaktivni. Pokud tato situace nastane,
vyzkousejte nasleduijici:

= Snizte tlakovy rozdil (zmenSete negativni hodnotu). Viz Nastaveni
parametru hladiny kapaliny.
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Spicka se pri nasavani/davkovani dotyka dna

Pravdépodobné je problém v kalibraci osy Z nebo ve specifikaci
komponentu. Pokud tato situace nastane, vyzkouSejte nasledujici:

= Upravte kalibraci osy Z v ¢asti Setup (Nastaveni) a Tune calibration
(Vyladéni kalibrace).

- Prejdéte na Editor komponentl a zkontrolujte, zda je specifikace

daného komponentu spravna, zejména hloubka jamky a vyska
komponentu.

Spicky/pipeta narazeji do zafizeni (cold plate, michaciho zafizeni nebo
mag deck)

Tento problém muze mit nékolik pficin:

= Zarizeni neni v softwaru povoleno.

= Zafizeni je v mfizce umisténo na Spatném miste.

= Specifikace zafizeni neni spravna.

Pokud tato situace nastane,

vyzkousejte nasleduijici:

= Zkontrolujte, zda je zafizeni povoleno v ¢asti Devices (Zafizeni).

= Zkontrolujte, zda je zafizeni povoleno pro spravnou pozici.

= V C(casti Devices (Zafizeni) upravte nastaveni zafizeni: Height

(Vyska), Component offset x (Odsazeni komponentu x), Component
offset y (Odsazeni komponentu y).
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Nedochazi k vysunuti Spi¢ek

Je mozné, ze pozice pro davkovani/vysunuti Spicek v mm neni nastavena
dostatecné hluboko.

Pokud tato situace nastane, vyzkousSejte nasleduijici:

= Provedte nové nastaveni pozice pro davkovani/vysunuti Spicek. Postup je
popsan v Servisni prirucce.

Chyby v disledku odpojovani pri béhu programu
Tento problém je ¢asto zplUsoben tim, ze PC prejde do rezimu spanku.

= Dbejte na to, aby byl pocita€ nebo tablet vZdy pripojen ke zdroji
napajeni, a aby byl Rezim spanku deaktivovan.
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CVICENI PRO NASTAVENI
PROGRAMU

Pripravili jsme pro vas Sest cviCeni, ktera vam pomohou ziskat zkuSenosti s
nastavenim programd.

Program pro rucni pipetovani

Ukol: Pfesunout 100 pl kapaliny ze zasobniku do v&ech jamek na
96jamkové desticce. Pro tuto pipetovaci ulohu pouzijte 8kanalovou pipetu.

Kliknéte na Manual (Manualni).

New Program

:E b

@

Manual ¥ Normalization Dilution Sample dilution
Components Pugmg sév}e NEXT

Place components in the work area. If a component is not recognized, press the component to specify its type.

Vyberte pozici pipetovacich Spi¢ek a komponentl podle nasledujiciho vykresu. Neni-li komponent
rozpoznan automaticky, kliknéte na pfislusnou pozici a vyberte komponent ze seznamu.

@
oo flow
88 @ @ robotics



UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

Components  Pipetting Save
@ ® ®

Specify liguids to move. To select source and target, press containers in the video.

Mode
@ Pipetting
o Dispense (aliquot)

Pipette
B8-Channel 200uL (Sarto... ~

Tip type
Sartorius Tips (0.5-200uL) ~

Volume (pL)
—e — 100

L1

Misc
9, Pipetting settings
Il Add breakpoint

3 Load from CsV

Selection
|:| Every second row

|:| Every second column

Pipetting settings

Liguid class

Waterlike (admin) o

Pipetting

|:| Re-use previous tips if possible
Same tips for entire move

|:| Bottom touch

|:| Prewetting

|:| Mixing

Auto-detect liquid level

@
oo flow
89 ® @ robotics



UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

samms T m&.zm_uu

Components Pipetting Save

Q Q @ SAVE

Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

Time estimate
3m 24s

Tip use
Sartorius Tips (0.5-200uL): 8

Components  Pipetting Save

Q Q @ SAVE

Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

Save program

Program name

Fill one 96-W

Run program immediately

Kliknéte na
SAYE
(ULOZIT).

CANCEL

@
oo flow
90 @ @ robotics



UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

Provedeni
Ukol: Provedte vas nové vytvoreny program.

Kliknéte na Connect (Pripojit) a vyCkejte, nez se robot premisti do
vychozi pozice. Po dosazeni vychozi pozice se rozsviti zelena
kontrolka.

Pred spusténim program zkontrolujte:
Kliknéte na Skip step (Preskocit krok) nebo kurzor posunte

po Casové ose.

Presunte kurzor zpét na zacatek.

Kliknéte na Execute (Provést) (program se spusti).

Po nékolika krocich kliknéte na Pause (Pauza). Robot se po dokonceni
aktualné probihajiciho pohybu zastavi.

Kliknéte na ikonu Home (Domu) pro navrat na Main Dashboard (Hlavni
panel).
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SWV. 1.03.00

92

Ejet Connact Enter IDs
(o] > 1112
Pl - > E3] Ea
Skip step Single step Execute Tips in tipbox Eject tips
O > 1/12
v
Pl +] 2 ] a
Skip step Single step Execute Tips in tipbox Eject tips
O > 1/12
®
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Stazeni programu ve formatu PDF

Ukol: Kliknéte na My Programs (Mé programy).

Vyhledejte svuj program. Kliknéte na ikonu dokumentu
(Download PDF (Stahnout PDF)). PDF soubor nyni muzete
bud ulozit, nebo vytisknout.

Kliknéte na ikonu Home (Domu) pro navrat na Main Dashboard (Hlavni panel).
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SWV. 1.03.00

Existing Programs

>

My Programs

®o®
My programs

Program name Type

Fill one 96-Well plate Manual
Shared programs

Program name Owner

Fill 96-Well plate Userl

kopi3 admin

Status Created

X6

Type Created
Manual Thu Feb 7 2019 15:23
Manual Wed Jan 2 2019 13:41

Wed May 15 2019 07:59

Actians

rROs08 < 8

Actions Export
> W0 BE : B
» W 0O BE £ 8
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Nahled programu

Kliknéte na My Programs (Mé programy).

Vyhledejte svuj program.

Kliknéte na ikonu filmu (Preview program (Nahled programu)).

Zkontrolujte program: Kliknéte na Forward (Vpred) nebo posouvejte
kurzorem po ¢asové ose.

Kliknéte na ikonu Home (Domu) pro navrat na Main Dashboard (Hlavni
panel).
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Existing Programs
My Programs
-
-
oe
My programs
Program name Type Status Created Actions Export
Fill one 96-Well plate Manual % A Wed May 15 2019 07:58 > M O7s 1 < B B B
A4
Shared programs
Program name Owner Type Created Actions Export
Fill 96-Well plate  User 1 Manual Thu Feb 7 2019 15:23 > W0 B B8
kopi3 admin Manual  Wed Jan 2 2019 13:41 > W [ B * B8
d (m!, 44
Forward Forward 10 To end
O 1/12
v
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Opétovné spusténi programu
Kliknéte na My Programs (Mé programy).
Vyhledejte svuj novy program.

Kliknéte na zelenou ikonu prehravani (Run program (Spustit program)).

Zkontrolujte umisténi krabic se Spickami a komponentu.
Kliknéte a vyberte vSechny komponenty, které nejsou automaticky
rozpoznany. Kliknéte na Run Program (Spustit program).

Pro provedeni programu viz predchozi popis v ¢asti Program pro rucni
pipetovani.

Kliknéte na ikonu Home (Domu) pro navrat na Main Dashboard (Hlavni panel).

Existing Programs

2

My Programs

o

My programs
Program name Type Status Created Actions Export

Fill one 96-Well plate Manual % 3 Wed May 15 2019 07:59 bﬂ‘_!'} w8 <0b B

|4
m

Shared programs

Program name Owner Type Created Actions Export

Fill 96-Well plate User 1 Manual Thu Feb 7 2019 15:23 | 3 “ |_D B

4
m

kopi3 admin Manual Wed Jan 2 2019 13:41 > |—D B

|4
m
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Sdileni programu s ostatnimi uzivateli

Ukol: Sdileni urcitého programu s ostatnimi uzivateli robota.

Kliknéte na My Programs (Mé programy) a vyhledejte jeden

z vasich program.

Kliknéte na modrou ikonu propojeni (Share program (Sdilet program)).

Program je nyni uzamknut pro upravy a vSichni uzivatelé jej mohou bez
omezeni pouzivat (nikoliv vSak editovat).

Existing Programs

>

My Programs

Fill 96-Well plate Manual LS| Mon Mar 11 2019 14:17 > w0/ T <B BE 8
>
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Uprava programu

Ukol: Naplnit kazdou jamku na dvou 12jamkovych desti¢kach 100 pl
respektive 300 pl a nasledné naplnit kazdou jamku 96jamkové desticky 50

pl.

Kliknéte na My Programs (Mé programy).

Existing Programs

>

My Programs

Vyhledejte sv{j program ,Naplnéni 96jamkové desticky” ze cviceni zaméreného na rucni
program. Kliknéte na ikonu pera (Upravit program).

My programs

Program name Type Status Created Actions Export

Fill one 96-Well plate Manual X 3 Wed May 15 2019 07:59 > W [_|:| ﬁ. < B B B8

Components Pipetting Save NEXT

Place components in the work area. If a component is not recognized, press the component to specify its type.

Vyberte pozici pipetovacich Spicek a komponentl podle nasledujiciho vykresu. Neni-li
komponent rozpoznan automaticky, kliknéte na ptislusnou pozici a vyberte komponent ze
seznamu.
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SWV. 1.03.00

0000

Sartorius Tips (0.5-200ul)

Components  Pipetting

Save

©)

Mode
@ Pipetting
O Dispense (aliquot)

Pipette
1-Channel 1000uL (Sart... ~

Tip type
Sartorius Tips (10-1000... -

Volume (uL)
e 100

Misc
9, Pipetting settings
11 Add breakpoint

[ Load from CSV

Selection
D Every second row

D Every second column

Specify liguids to move. To select source and target, press containers in the video.

100
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Pipetting settings

Liguid class
Waterlike (admin) hd

Pipetting

|:| Re-use previous tips if possible
Same tips for entire move

|:| Bottom touch

|:| Prewetting

|:| Mixing

Auto-detect liquid level

|| ot

Tray
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Mode

@ Pipetting

O Dispense (aliquot)
Pipette

1-Channel 1000uL (Sart...

Tip type
Sartorius Tips (10-1000...

Volume (pL)

Misc

9, Pipetting settings
1l Add breakpoint

[ Load from CSV

Selection
|:| Every second row

|:| Every second column

—®— 300

-

e flow
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Moves  Selectall[]

113

8-Channel 200puL
Source: Plate XI, A1
Volume: 100pL

2/3

1-Channel 1000pL
Source: Plate XI, A1
Volume: 100pL

313

1-Channel 1000pL
Source: Plate XI, A1
Volume: 300pL

a0 m\O s 0

-
N,

Vyberte objem (ul): 50 a kliknéte na UPDATE (AKTUALIZOVAT).
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Edit move 1

Pipette

8-Channel 200uL (Sarto... ~
Tip type

Sartorius Tips (0.5-200uL) ~
Liguid class

Waterlike (admin) »
Volume (pL)

—e——— 50| &

Pipetting

|:| Re-use previous tips if possible
Same tips for entire move

|:| Bottom touch

|:| Prewetting

|:| Mixing

Auto-detect liquid level

CANCEL UPDATE

Umistéte pohyb 1 na konec programu
pretazenim pohybu 1 na konec.

Moves selectall [_]

1/3

1-Channel 1000pL
Source: Plate X1, A1
Volume: 100uL

213

1-Channel 1000pL
Source: Plate X1, A1
Volume: 300uL

313

8-Channel 200y
Source: Plate L
Volume: 50pL

aN[J mN[] mN [

]
N,

Kliknéte na Save (Ulozit).
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Zkontrolujte odhadovany Cas a pouziti pipetovacich Spi¢ek vpravo.
Zkontrolujte minimalni pozadovany objem umisténim kurzoru mysi nad
jamKky.

Kliknéte na SAVE (ULOZIT).

Pojmenujte program.
Kliknéte na SAVE
(ULOZIT).

Pro provedeni viz predchozi popis v ¢asti Program pro rucni pipetovani.

Co mfm__n&ntﬁ P|pf3:nllng Save SAVE 4

Verify the specification. Minimum liguid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

Components  Pipettin Save
s peting SAVE
; A 4
Verify the specification. Minimum liguid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.
®
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Distribuce vzorku v mensich davkach

Dva vzorky ve 12jamkové destiCce jsou alikvotné rozdéleny do Ctyr
zkumavek (200 pl do kazdé) (v rezimu davkovani).

Kliknéte na Manual (Manualni).

New Program
Q —
NS ih i
Manualwy Normalization Dilution Sample dilution
Components Pipetting Save

NEXT
®

Place components in the work area. If a component is not recognized, press the component to specify its type.

Vyberte pozici pipetovacich Spicek a komponentl podle nasledujiciho vykresu.
Neni-li komponent rozpoznan automaticky, kliknéte na pfislusnou pozici a vyberte
komponent ze seznamu.

-.--Q

000000000000
i Tooo0o |f
secscascctee | MO@QO@N lscecoco
000000000000 @) @) @1 @ee @
000000000000
000000000000 OOOO

Sartorius Tips (10-1000uL) 12-Well plate 14-tube rack (1.5mL)
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Vyberte rezim Dispense (aliquot) (Davkovani
(alikvotni)).

Mode

O Pipetting

@ Dispense (aliguot)
Misc

11 Add breakpoint

START DISPENSE MOVE

Kliknéte na START DISPENSE MOVE (SPUSTIT
DAVKOVACI POHYB).

START DISPENSE MOVE

Zvolte nastaveni, viz nize.

Pipette

1-Channel 1000uL (Sart... ~
Tip type
Sartorius Tips (10-1000...

Liguid class

Waterlike (admin) -

Excess volume (pL)

- 20

Pipetting

D Re-use tips from previous move
Same tips for entire move

D Bottom touch

[[] Prewetting

Auto-detect liquid level

Kliknéte na DONE (HOTOVO).

Mode

O Pipetting

@ oispense (aiquot) Vyberte Volume (uL): (Objem (ul):) 200

Volume (41 (200 pl do kazdé zkumavky z kazdého vzorku).
—@————— 200 #

Misc

Selection
D Every second row

D Ewery second column

END DISPENSE MOVE .
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Kliknéte na prvni vzorek na 12jamkové desticce, ktery ma byt distribuovan,
source (zdroj).

Kliknéte a pretahnéte kurzor pres prvni Ctyfi jamky v fadé A ve stojanu na
14 zkumavek (1,5 ml), do kterych ma byt vzorek distribuovan, target (cil).

Kliknéte na END DISPENSE MOVE .
Opakujte pro druhy vzorek na 12jamkové destiCce, viz nize:

Kliknéte na END DISPENSE MOVE
Kliknutimna * zobrazite cely program.

Sarorius Tips (10-1000uL)
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Kliknéte na Save (Ulozit).

SWV. 1.03.00

Components Sample Diluent Properties Targets Save

@ w SAVE

Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Cl|ck\a well to change the liquid
level

Zkontrolujte odhadovany Cas a pouziti pipetovacich Spi¢ek vpravo.

Zkontrolujte minimalni pozadovany objem umisténim kurzoru
jamky.

Klikn&te na SAVE (ULOZIT).

mysSi nad

Components Sample Diluent Properties Targets Save

@ SAVE

r - X
Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

N

Pojmenujte program a kliknéte na Save (Ulozit).

Pro provedeni viz Program pro rucni pipetovani.
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Nékolik Fedéni jednoho vzorku

Naredte vzorek na Ctyfi riizné koncentrace.
Vyberte pozici pipetovacich Spi¢ek a komponentl podle grafiky.

Kliknutim na Dilution (Redéni) prejdéte na panel Redéni.

New Program

Manual Normalization Dilution v Sample dilution

Kliknéte na Single Source (Jeden zdroj).

Dilution type
Plate-to-plate Single Source
\ 4
Components  Sample Diluent Properties Targets Save

@ ® @ ® ®

Place components in the work area. If a component is not recognized, press the component to specify its type.

X () (X))

000000000000 (
sasasasasass [T OO0 ||
sssssezsssss || OOOO |laaaaaas
000000000000 4 =4 O00O000O0
000000000000 I \ O
000000000000 N \

Sartorius Tips (0.5-200uL) 12-Well plate 14-tube rack (1.5mL) Tray
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Kliknéte na Sample (Vzorek).

Components ~ Sample Diluent Properties Targets Save
Select container of sample. To select a container, press it in the video.
Vyberte vzorek - jamku se vzorkem, viz nize.
() Xi ()
someeene: WO
000000000000 0000000
000000000000
000000000000 OOOO O O O o O O O
000000000000
000000000000 .OOO
Sartorius Tips (0.5-200uL) 12-Well plate 14-tube rack (1.5mL) Tray
Kliknéte na Diluent (Redici kapalina).
Diluent

Components

Sample

Properties Targets

Save

Select container of diluent. To select a container, press it in the video.

Vyberte fedici kapalinu - nadobu s fedici kapalinou, viz nize.

()

000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000

0000
OO
lelele

O00000O0
O00000O0

Sartorius Tips (0.5-200uL)

12-Well plate

14-tube rack (1.5mL)

Xl

Tray
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Klepnéte na Properties (Vlastnosti).

Components Sample Diluent Properties Targets Save
a @ G O) ® ®

Specify properties. Follow instructions in popup and press OK when you are done.

Zadejte vlastnosti pro DILUTION (REDENI).

Properties
DILUTION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Unit
® u O % (O concentration
Number of concentrations Total volume per copy (L)
——— 4 e——— 20

sample volumes in results (pL)

(O Linear (®) custom

Dispense order
@ Dispense diluent first

(O Dispense samples first

Intermediate step

125 100 50 25 [] pilute in two steps

Zadejte vlastnosti pro TIP USE (POUZITi SPICKY).

Properties
DILUTION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Diluent Sample
sartorius Tips (0.5-200uL) Sartorius Tips (0.5-200uL)

Re-use tips for diluent moves when possible (] re-use tips for sample moves when possible
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Zadejte vlastnosti pro LIQUID PROPERTIES (VLASTNOSTI KAPALINY).

Properties
DILUTION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Diluent Sample
Liquid class Liquid class
Waterlike (admin) ¥ Waterlike (admin) >

[C] sottom touch

[J sottom touch

[[] Prewetting . [[] prewetting
Vy@g;;;ge cile: Radky iing

A a B ve stojanu na
14 zkumavek (1,5
ml).

Auto-detect liquid level Auto-detect liquid level

OK

Kliknéte na Targets (Cile).

Components Sample Diluent Properties Targets

- s -y

Select location of dilution sequence. You can choose multiple rows or columns for several copies.

Kliknéte na OK.

Vyberte cile: Radky A a B ve stojanu na 14 zkumavek (1,5 ml).

(%) € Xl

X ) )
000000000000
000000000000 |-

000000000000

59388932228 1 OO0 Heeeeoos
000000000000 et 0000000

000000000000
000000000000 ;
Sartorius Tips (0.5-200ul) 12-Well plate 14-tube rack (15mL)
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Kliknéte na Save (Ulozit).

Components Sample Diluent Properties Targets Save

@ \ SAVE

= N =)
Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

Zkontrolujte odhadovany Cas a pouziti pipetovacich Spi¢ek vpravo.
Zkontrolujte minimalni pozadovany objem umisténim kurzoru mysi nad
jamky.

Kliknéte na SAVE (ULOZIT).

Components Sample Diluent Properties Targets Save

@ SAVE

Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

Pojmenujte program a kliknéte na Save (Ulozit).

Pro provedeni viz Program pro rucni pipetovani.
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Redéni mezi destickami

Naredte 96 vzorkl na 96jamkové desti¢ce na polovi¢ni koncentraci na
nové 96jamkové desticce (celkem 100 pl v kazdé jamce).

Kliknéte na Dilution (Redéni) a prejdéte na Dilution dashboard (Panel fedéni).

New Program

ﬂ i

Manual Normalization

@

Sample dilution

Dilution \

Kliknéte na Plate-to-plate (Mezi destiCkami).

Dilution type

- O,

Plate-to- pIale\

Single Source

Vyberte pozici pipetovacich $pi¢ek a komponentu podle nasleduijici grafiky.
Neni-li komponent rozpoznan automaticky, kliknéte na prislusnou pozici a
vyberte komponent ze seznamu.

Components Samples Targets Diluent Properties Save

O, ©® ® ©

Place components in the work area. If a component is not recognized, press the component to specify its type.

(%) Q) %

x

000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
Sartorius Tips (0.5-200uL) 96-Well plate 96-Well plate Tray
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Kliknéte na Samples (Vzorky).

Components

Samples

Targets Dilugnt

Properties Save

X
Select samples. To select/unselect, press wells, columns, rows, or plates in the video.

Vyberte vzorky - 96jamkovou destiCku (poz. X).

o ©)
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 Q000 000000000000
000000000000 000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
Sartorius Tips (0.5-200uL) 96-Well plate 96-Well plate Tray
Kliknéte na Targets (Cile).
Components  Samples Targets Diluent Properties Save
Select targets. To select/unselect, press wells, columns, rows, or plates in the video
Vyberte cile - 96jamkovou destiCku (poz. XI).
el (o)
O00000000000 0000 OOGOOOOS
000000000000 L
O00000000000 L ]
000000000000 L ]
000000000000 [ ]
000000000000 L ]
000000000000 [ ] o® )
000000000000 (XXX X Y} [ ]
Sartorius Tips (0.5-200uL) 96-Well plate Tray
Kliknéte na Diluent (Redici kapalina).
Ta{gets Diluent Propgnies saye

Components  Samples

Select container of diluent. To select a container, press it in the video

Vyberte redici kapalinu - nadobu s fedici kapalinou (Zasobnik).

(%)

000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000

Sartorius Tips (0.5-200uL)

96-Well plate

96-Well plate

Xl

Tray
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Kliknéte na Properties (Vlastnosti).

Components  Samples Targets Diluent Properties Save

() (3) (2) &)
7/ N/ Ny’ o

Specify properties. Follow instructions in popup and press OK when you are done.

Zadejte vlastnosti pro DILUTION (REDENI).

Properties
DILUTION TIP USE LIQUID PROPERTIES

Dispense order
(®) Dispense diluent first
O Dispense samples first
Volume
Use same volume for dilution and all samples

Diluent volume in target (ul) Sample volume in target (ul)

O 50 o 50

Zadejte vlastnosti pro TIP USE (POUZITi SPICKY).

Properties
DILUTION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Diluent Sample
Sartorius Tips (0.5-200uL.) Sartorius Tips (0.5-200uL)
Re-use tips for diluent moves when possible I:, Re-use tips for sample moves when possible

Pro provedeni viz Program pro rucni pipetovani.
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Zadeijte vlastnosti pro LIQUID PROPERTIES (VLASTNOSTI KAPALINY).

Properties
DILUTION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Diluent Sample

Liquid class Liquid cla:

Waterlike (admin) ot Waterlike (admin) e

D Bottom touch D Bottom touch

[ Prewetting [[] Prewetting

[ mixing 4 Mixing
e 30
—— 3

Auto-detect liquid level Auto-detect liquid level

X Kliknéte na OK.

Components  Samples Targets Diluent Properties Save
0, G) @) G)

SAVE

=~ N/ ],
Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standardyGlick a well to change the liquid
level.

Zkontrolujte odhadovany Cas a pouziti pipetovacich Spi¢ek vpravo.
Zkontrolujte minimalni pozadovany objem umisténim kurzoru mysi nad

jamky.

Pojmenujte program.
Kliknéte na SAVE
(ULOZIT).

Components  Samples Targets Diluent Properties Save SAVE
(1) ) G) (2) (5)

3 & >/
Verify the specification. Minimum liquid level needed for program (incl. dead volume) is selected as standard. Click a well to change the liquid
level.

N

Pro provedeni viz Program pro rucni pipetovani.
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Normalizace 96 vzorkl na 96jamkové desticce
96jamkova desticka s 96 riznymi koncentracemi by méla byt piné
normalizovana na stejnou koncentraci a objem na nové 96jamkové

destiCce.

Kliknéte na Normalization (Normalizace).

New Program

1 ih .

Manual Normalization

@

Sample dilution

Dilution

Components Samples Targets Diluent Properties Save

® ® ® ®

Place components in the work area. If a component is not recognized, press the component to specify its type.

Vyberte pozici pipetovacich $pi¢ek a komponentu podle nasleduijici
grafiky. Nejsou-li komponenty rozpoznany automaticky, kliknéte na
prislusnou pozici a vyberte komponent ze seznamu.

X (%)

Xl
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
Sartorius Tips (0.5-200uL) 96-Well plate 96-Well plate Tray
@
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Kliknéte na Samples (Vzorky).

A

Components ~ Samples Targets

—

Diluent
(D
S

Properties Save

—

—

Select samples. To select/unselect, press wells, columns, rows, or plates in the video.

Vyberte vzorky - 96jamkovou destiCku (poz. X)

o ©)
000000000000 000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000
000000000000 000000000000 000000000000
Sartorius Tips (0.5-200uL) 96-Well plate 96-Well plate Tray
Kliknéte na Targets (Cile).
Components  Samples Targets Diluent Properties Save
o —~ —~ — )
Select targets. To select/unselect, press wells, columns, rows, or plates in the video
Vyberte cile - 96jamkovou desticku (poz. XI).
) )10 =
000000000000 eecccccccoce O o
000000000000 ° °
000000000000 ° °
000000000000 . [
000000000000 [ °
000000000000 ° °
000000000000 ° [
000000000000 ® °
Sartorius Tips (0.5-200uL) Tray

Kliknéte na Diluent (Redici kapalina).

Components Sa@ples

Targets Diluent

Properties Save

-

Select container of diluent. To select a

container, press it in the video.

Vyberte redici kapalinu - nddobu s fedici kapalinou (Zasobnik).

(%)

Xl

000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000
000000000000

Sartorius Tips (0.5-200uL)

96-Well plate

96-Well plate

Tray
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Kliknéte na Properties (Vlastnosti).

SWV. 1.03.00

Components  Samples Targets Diluent Properties

Q@ © ©® @

Specify properties. Follow instructions in popup and press OK when you are done.

Zadejte vlastnosti pro NORMALIZATION (NORMALIZACE).

Properties

NORMALIZATION TIP USE LIQUID PROPERTIES

Dispense order
(® Dispense diluent first
O Dispense samples first
Volume

@ Same total volume in targets
(O same sample volume in targets

Concentration unit

mg/mL -

Total volume in target (uL)

o— 200

Resulting concentration in target (mg/mL)

(6 o 0.2

Concentrations

Sample plate 1 (position X): " View/edit concentrations

OK

Kliknéte na
\

2 Viewledit concentrations

Upravte koncentrace Vzorku podle nasleduijici tabulky a dokoncete
kliknutim na OK.

Sample concentrations

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 " 12

05 05 05 05 05 05 05 07 < 05 05 0,5 05 05
A 05 05 0.5 05 05 0,5 05 0,7 05 05 0.5 05 05
B 05 05 05 05 05 05 05 07 05 05 0,5 05 05
c 05 05 05 05 05 0,5 05 0,7 05 05 0,5 05 05
D 06 06 06 06 06 0,6 06 07 06 06 06 06 06
E 05 05 05 05 05 0,5 05 07 05 05 0,5 05 05
F 05 05 05 05 05 0,5 0,5 0,7 05 05 0,5 0,5 05
G 04 04 04 04 04 0,4 04 07 04 04 0.4 04 04
H 05 05 0.5 0,5 05 0,5 05 07 05 05 0.5 05 05

UPLOAD CSV

121

o flow
@ @ robotics



UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

Zadejte vlastnosti pro TIP USE (POUZITi SPICKY).

Properties
NORMALIZATION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Diluent Sample
Sartorius Tips (0.5-200uL) Sartorius Tips (0.5-200uL)
Re-use tips for diluent moves when possible E] Re-use tips for sample moves when possible

Zadejte vlastnosti pro LIQUID PROPERTIES (VLASTNOSTI KAPALINY).

Properties
NORMALIZATION TIP USE LIQUID PROPERTIES
Diluent Sample

Liquid class Liquid class

Waterlike (admin) v Waterlike (admin) v

[C] Bottom touch [[] sottom touch

[[] prewetting [[] prewetting

[] mixing Mixing
o— 30
Reps
—— 3 $

Auto-detect liquid level Auto-detect liquid level

OK

Kliknéte na OK.

Zkontrolujte odhadovany Cas a pouziti pipetovacich Spi¢ek vpravo.
Zkontrolujte minimalni pozadovany objem umisténim kurzoru mysi nad
jamky.

Pojmenujte program. Kliknéte na SAVE (ULOZIT).
Pro provedeni viz Program pro rucni pipetovani.
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VYBALENI A INSTALACE ROBOTA

Zarizeni flowbot® ONE je dodavano v dievéné bedné.

Pro demontaz Sroubu budete potfebovat bit TX20. Po uvolnéni Sroubu je
mozné viko sejmout. Po sejmuti vika doporucujeme pred zvednutim bocnic
z bedny nejprve odstranit vrchni pénovou vlozku. Nyni je mozné ze dna
bedny robota zvednout a umistit ho na stil. Hmotnost robota je pfiblizné
105 kg bez obalu a prislusenstvi.
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Instalacni kvalifikace (1Q)

Umisténi zarizeni flowbot® ONE

Umistéte robota na rovny, stabilni stul, ktery je pro tento ucel vhodny s
ohledem na hmotnost robota. Zkontrolujte, zda jsou vSechny ¢Ctyfi nohy
upevnény a vyrovnany. Pokud to neni nezbytné, polohu nohou neménte.
Mohlo by tak dojit k ovlivnéni tovarni kalibrace xyz.

Pripojeni k robotovi

Vyberte WiFi sit patfici k robotovi. SSID sité je uvedeno v instalacni
dokumentaci a ma format flowbot-WiFi-XXX. Po vyzvé k zadani PIN kédu
nezadavejte heslo k siti Wi-Fi, ale namisto toho kliknéte na Connect using
security key (Pripojit pomoci bezpecnostniho klice) a poté zadejte heslo:

Poznamka: Robot neni pfipojen k internetu, takze funguje i presto, ze
systém Windows hlasi Zadné pripojeni k internetu.

ﬁ .ﬁ.-:lw bot-wifi-000

Enter the PIN from the rouler label
{usually B digits)

@
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Otevrete prohlize€ a zadejte adresu 10.0.0.1.

P Tly
N T T

® Apns  Fooquack aocess, place pour the bookmanics bar, import bookmarks ngs

Google

o

Poté kliknéte na polozku Admin (Spravce) na Main Dashboard (Hlavnim
panelu) a prihlaste se jako spravce. Heslo spravce je uvedeno v
instalaCni dokumentaci.

3 O 22 10000 logintext=%2F
L e ° -

. o, -

admin Liser 1 Usei 2 P
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Kontrola snimacu tlaku

Prejdéte na Low Level Control (Nizkourovnové fizeni).

1. Stisknéte CONNECT AND HOME (PRIPOJIT A DOMU).

2. Zrozeviraci nabidky vyberte Test atmospheric pressure (Zkouska
atmosférického tlaku) (
(pipeta 0).

3. Nastavte maximalni rozdil (hPa) na 10.

4. Stisknéte START.

5. V oblasti Status (Stav) se zobrazi minimalni a maximalni tlak v osmi
snimacich a OK, pokud je jejich vzajemny rozdil do 10 hPa.

Tuto operaci provedte pro pipetu 0 i pro pipetu 1.

0: 8-Channel 200ul. (Sartorius) - Sanorius Tips (0.5-200uL)
ONNECT AND HOME INECT INECT HOM R TERR
10 o i ~ e 1: 1-Channel 1000w (Sartonus) « Sanorius Tips (10-1000uL)
Connected
RS- CONTROL G CODES SETTINGS TESY
] 0
&:; »qu"::-:omm MOTORS -100mm an ; ~ .
Plunger: < 2 (up/down) 20mm | 9% "’%o, 2 ’%’(;
Hoxs y 0 Syringe: x v (wp/down) ‘h&:% % %')
ALY for pipette 1 «1mm
CTRL, SMIFTY, CTRL-SMIFT to 9o further
S 0.1mm
yroged 2 o
Top Top i 8 Top Top
30mm S0mm S0mm 30mm
Syregel 2 o N N e N N
10mm 10mm irm 10mm 10mm
Prnger0 2 ) i 1mm 10mm imm imm
0.1mm 0.1mm 1000m W 0.1mm 0.1mm
Pungerl 2 0 - - Head y - -
-0.1mm 0.1mm -0.1mm -0.1mm
Sensors -imm -imm -Amm -1mm
-10mm 10mm 10mm 10mm
Forced measured 1 -30mm -50mm 50mm .30mm
Plungerd  Syringed Syrngel  Plungerl
ForceO emit 1
Status: min: 1008.7, max 100950 §
Forcel measured 4 Press START and result wil be whether pressures sensors are within max diference of each other
Max difference (WPa) |10 3
Forcel st 1 ’ Q
Test atmosphenc pressure (pipetie 0) - 4
Pressured measured 1000 STARY
o fl
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Kontrola snimacu sily

Zustarte v okné Low Level Control (Nizkourovnové fizeni).

SWV. 1.03.00

Kdyz na pipety zespodu zatlacCite (na kovovou desticku smérem ke stfedu
obou pipet, kde se nachazi vyfezané logo), vSimnéte si, ze s rostoucim
tlakem se zvySuje sila. Kdyz tlaCit pfestanete, vSimnéte si, Ze sila opét

klesa. Nemusi se vratit az na hodnotu 0, avsak 13 N je v poradku.

Plunger0 z

Plunger1 2

Sensog

Force0 measured

Force0 limj

Force1 measured

Force1 limit

Pressure0 measured

Pressure limit

Pressure1 measured

Pressure1 limit

0

0

03626

259999

0.9067

229999

1021.8899

0

1020 2366

0
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Nastaveni geometrické kalibrace

Nejsou-li pipety pfi nasazovani Spi¢ek nad SpiCkami vycentrovany,
pripadné pokud se netrefuji pfimo na stfed jamek/zkumavek, mlzete
geometrickou kalibraci robota upravit v okné Setup (Nastaveni) => Tune
Calibration (Vyladit kalibraci). Napfiklad, pokud pipeta pfi nasazovani
Spicek zavadi o levou stranu Spicky, muzete kalibraci vyladit na pravou
stranu, jak je znazornéno nize.

H

Calibration fine tuning
d-Channef 2000L (Sana.,. =

Wamheonill op

LFEOATE CALHRATION

Zde jsme kalibraci vyladili o 0,5 mm vpravo. Poté, co je kalibrace
aktualizovana, stisknéte pro ulozeni UPDATE CALIBRATION
(AKTUALIZOVAT KALIBRACI).

VSimnéte si, ze jsme vybrali polozku Without tip (Bez Spicky), nebot
chceme kalibraci upravit v okamziku, kdy robot Spi¢ky nabira, tj. kdyz na
ném Spi¢ky nejsou nasazeny. Pro nastaveni pozice pipety se Spickami, tj.
pfi nasavani nebo davkovani z komponentu, vyberte With tip (Se
Spickou).

oo flow
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Nastaveni geometrické kalibrace na zarizeni

Pokud zjistite, Ze robot se neni schopen trefit do jamek umisténych v
zarizeni, jako jsou ColdPlate nebo BioShake-3000, muzete podobné
upravit odsazeni komponent umisténych na zarizeni. Z Main Dashboard
(Hlavni panel)

prejdéte na Devices (Zarizeni). Ve sloupci nazvaném Device settings
(Nastaveni zafizeni) vyberte zafizeni, jehoz nastaveni chcete upravit,
upravte Height (VySku) a Component offset x/y (Odsazeni zafizeni x/y) dle
potfeby a poté kliknéte na SAVE (ULOZIT).

Pokud napfiklad robot jamky umisténé na zafizeni ColdPlate prejizdi pfrilis
vlevo, snizte Component offset x (Odsazeni komponentu x), jak je
znazornéno nize. Pokud Spicky narazeji do dna jamek, zvyste Height
(Vysku).

-2
oo
Device setup Test device Device settings
Device Position Plug Device Device
ColdPlase ~ W - o @  ColdPlae (pos V) . CokPlate
Action
Heght 86 mm
Empty " .. Turn temperature Cortrol on - Componert offset x 35 3 mm
Componert offsety 3.7 rm
Temperature (°C)
4’ — e
Empey . tp
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Provozni kvalifikace (0Q)

Prejdéte na My Programs (Mé programy) a stisknéte zelené tlacitko
prehravani — pro program nazvany Quick test (Rychly test). Rozmistéte
komponenty tak, jak jsou znazornény v prehledu. Kliknéte na komponenty,
které nebyly kamerou rozpoznany, a poté kliknéte na tlaCitko RUN
PROGRAM (SPUSTIT PROGRAM) v pravém hornim rohu.

Kliknéte na zluté tlaCitko Connect (Pripojit) a vyCkejte, dokud se robot
nevrati do vychozi polohy. Poté stisknéte Execute (Proveést). Dodrzujte
pozadavky z Kontrolniho seznamu 1Q a OQ. Na zadost zakaznika mizete
vytisknout Record (Zaznam) OQ specifikace (nékdy také nazyvany
protokol) programu a Execution log (Protokol o provedeni)

$5,0NDeL O x_

C @ Nexsecure | 100.0.1/p009 * @ = 0O :

«
-5
o

My programs

Quick best Manus L) Toe Fed 11 2020 1546 > o fﬁ s0<8 B 8

|

Execution log

Report

programu z ¢asti My Programs (Mé programy). Tyto polozky mUizete pridat
do Priloh Kontrolniho seznamu IQ a OQ.

@
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Priivodce odstranovanim problémt 0Q

SWV. 1.03.00

Pokud béhem OQ zaznamenate jakoukoliv chybu, nejCastéjSi problémy a
jejich feSeni jsou uvedeny v tabulce na nasleduijici strané.

Problém

Reseni

Spicky jsou
nasazovany prilis silné
nebo prilis slabé.

Prejdéte na Setup (Nastaveni) a Local Pipette
Specs (Mistni specifikace pipety). Pro kazdou
pipetu muzete silu, kterou pfi nasazovani Spicek
vyuziva, nastavit pomoci parametru pickup_force
a pocCet zatlaceni mlzete upravit pomoci
parametru pickup_reps.

Podrobnéjsi informace jsou uvedeny v
dokumentu Local Pipette Specs (Mistni
specifikace pipety).

Pipeta/Spicka neni
vycentrovana nad
krabici se
Spickami/jamkou.

Pokud se problém nevyfeSi vyladénim kalibrace,
muze byt zapotiebi provést uplnou kalibraci.
Postupujte podle pokynl v dokumentu XYZ
Calibration manual (Navod pro kalibraci XYZ2).

Nedochazi ke
spravnému vysunuti
Spicek

Prejdéte na Low Level Control (Nizkourovrové
fizeni) a stisknéte CONNECT AND HOME
(PRIPOJIT A DOMU). Z rozeviraci nabidky
vyberte moznost Set dispense tip position
(Nastaveni pozice pro davkovaci Spicky). Po
stisku tlaCitka START se pipeta presune do
polohy pro odkladani odpadu. Pomoci
ovladacich prvku stfikacky posunte pipetu dold,
dokud nedojde k uvolnéni Spicek. Poté stisknéte
tlaCitko STOP.

Robot neni
schopen nalézt
hladinu kapaliny.

Pokud robot zjisti hladinu kapaliny ve vzduchu,
mél by byt tlakovy rozdil zvySen (na vétsi
zapornou hodnotu). Pokud hladinu kapaliny
nezjisti, mél by byt tlakovy rozdil snizen (na
mensi zapornou hodnotu). Pro nastaveni
rozdilové hodnoty pro krabici se Spickami

oo flow
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prejdéte na Setup (Nastaveni) a Tip Boxes
(Krabice se Spickami).

Robot neni schopen Prejdéte na Low Level Control (Nizkourovioveé

detekovat, kdy fizeni) a stisknéte CONNECT AND HOME
doSlo k nasazeni (PRIPOJIT A DOMU). Z rozeviraci nabidky
Spicek. vyberte moznost Detect missed tip threshold

(Prahova hodnota pro detekci chybéjici Spicky).
Umistéte krabici se Spickami do pozice XI|
(Tipbox poz. 11) a stisknéte START. Robot
Ctyrikrat provede nasazeni Spi¢ek a upravi
prahovou hodnotu pro chybéjici Spicku.

@
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TECHNICKE SPECIFIKACE

Fyzické rozméry

. VysSka x Sitka x hloubka: 110 x 100 x 82 cm (oteviené)
. Vyska x Sitka x hloubka: 80 x 100 x 60 cm (zavrené)

. Hmotnost: 105 kg

Elektfina

. Jmenovité vstupni napéti: 90-264 V, zastrcka pro stridavé
napajeni; Jmenovita vstupni frekvence: 50/60 Hz

. Spotreba energie: 2 A/ 115V AC, 1 A/ 230 V AC Pfikon: 160 W
(bez pfidavnych zafizeni s vlastnim napajenim)

. Vykon se spotfebovava pfi Cos (®): 0,40

Hluk
. Hluk vydavany strojem, ktery je pfenaseny vzduchem:
. Namérena hladina akustického tlaku je nizsi nez 70 dB (A).

Rozmeéry pracovni plochy a stolu

Prostor uvnitf robota je tvofen deskou z nerezoveé oceli se sklenénou
deskou uprostfed. Na sklenéné desce je pripevnéna mfizka, ktera se
nazyva pracovni plocha. Je tvofena 12 standardnimi SLAS (SBS) pozicemi
(127,8 x 85,5) ve 3 radach a 4 sloupcich. Nad pracovni plochou se pohybuji
dva pipetovaci moduly s 1, 4, nebo 8 kanaly.

. Stredova vzdalenost sloupcu: 137,8 mm

. Stredova vzdalenost radku: 110,5 mm

. Pracovni vySka mezi sklenénou deskou a hroty kuzell (bez Spicek):
- 200/1000 pl flowbot® Spicky: 232 mm
- 200 pl Sartorius: 232 mm
- 1000 pl Sartorius: 196 mm

. Pracovni vySka pod pipetovacim modulem 185 mm

. Rozmeéry stolu uvniti dvitek Sitka x hloubka: 868 x 567 mm
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Pfesnost zaméreni

Pfesnost zamérovani robota zavisi na nékolika faktorech: kvalité Spicek,
zpusobu jejich nasazeni na kuzely, udrzbé O-krouzk( a nastavenich pro
nasazovani Spicek. Z téchto dlivodu je dulezité Fidit se doporu¢enimi pro
pouzivani a udrzbu Spicek od spolecnosti Flow Robotics.

= Ocekavana cilova presnost: osy X, Y, a z (stfikacka): + 0,3 mm

Presnost davkovani

Pipetovaci moduly jsou kalibrovany podle normy ISO 8655. Ve tfech bodech:
Minimum, maximum a stfedni objem.

Provozni limity, prostredi

» Pripustné rozmezi teplot 0°Caz40°C
= Pripustna relativni vihkost (nekondenzuijici) Min. 20 %
Max. 80 %

Pozadavky na uzivatelské rozhrani

PC/tabletu

Prohlizec

Doporucujeme, abyste pro praci s webovou aplikaci zafizeni flowbot® ONE
pouzivali prohlize¢ Google Chrome.

Displej
Nejvhodnéjsi z hlediska uzivatele je, pokud ma okno rozliseni minimalné
1560 x 840 pixelu. Vezméte na védomi, ze systém Windows u nékterych
pocitacl ve vychozim nastaveni pouziva zoom, ktery snizuje efektivni pocet
pixell. Toto nastaveni Ize zménit v nastaveni zobrazeni systému Windows.
Efektivni pocet pixelll, které ma webova aplikace, muzete v prohlizedi
Google Chrome zkontrolovat stisknutim klavesové zkratky Ctrl + Shift + i a
pretazenim postranniho panelu, jak je znazornéno na obrazku nize.
=~ =7}

T B = e
1612pnx981px  [m fi] » g

. Lo out iyl @ top
actmin
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Napajeni

Je-li se zafizenim flowbot® ONE pouzit notebook, doporucuje se, abyste
pfi béhu programu deaktivovali moznost pfechodu pocitace do rezimu
spanku nebo hibernace. V opa¢ném pfipadé muize dojit k preruseni
sitového pfipojeni ze strany pocitace, coz mlize mit za nasledek zastaveni
robota béhem provadéni programu a program bude nutné pred
pokracovanim znovu spustit.

Sit

IP adresa robota v jeho vlastni siti je 10.0.0.1. Pocitacum, které se k nému
pFipoji, robot pfifadi IP adresu v rozmezi 10.0.0.2 - 10.0.0.14. Sit WiFi
vyuziva Sifrovani WPA/WPAZ2 (osobni). DoporuCujeme, aby se pocitac, ktery
s webovou aplikaci pouzivate, nemohl automaticky prepinat do jinych siti.
Pokud pocitaC ztrati spojeni se siti robota, robot se po 10-60 minutach
zastavi. Vzhledem ke zpusobu fungovani protokolu web socket nelze tento
Cas zastaveni nastavit explicitné.

Webova aplikace pouziva port 80 (HTTP). Vzdalena podpora se provadi
pripojenim k serveru pomoci SSH pres port 22 a vytvorenim zpétného
tunelu, ktery ve vychozim nastaveni pouziva port 50505. Tyto parametry
vSak Ize pro konkrétni relaci vzdalené podpory uzivatelsky nakonfigurovat.
Tento tunel bude po skonceni vzdalené relace technikem uzavren, uzivatel
ji vSak muze prerusit také vypnutim robota.

Antivirovy program a brana firewall

Pokud dochazi k dlouhému nacitani webové aplikace, doporu¢ujeme vam
zkontrolovat konfiguraci antivirového programu a/nebo brany firewall, zda
jsou kompatibilni s nastavenim sité. Zejména se ujistéte, zda je IP adresa
10.0.0.1 uvedena na seznamu povolenych adres (white list).
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PRILOHA 1: CSV FORMAT PRO
NASTAVENI A PROGRAMY

Poznamky k CSV souborim a aplikaci Excel

Soubory ve formatu CSV Ize editovat v tabulkovém procesoru, jako je
Microsoft Excel, avSak v zavislosti na regionalnim nastaveni aplikace Excel
se mohou vyskytnout problémy, pokud je v regionalnich nastavenich Carka
(,) pouzivana jako oddélovac desetinnych mist. Robot totiz jako oddélovac
desetinnych mist oCcekava tecku (.).

Cérka navic v souborech CSV slouzi jako vychozi oddé&lovaé bunék, tudiz
software nemuze soubory spravné analyzovat, jsou-li pfitomny dalSi ¢arky.
Pokud vaSe regionalni nastaveni pouziva ¢arku jako oddélovac
desetinnych mist, nelze ¢arku pouzit zaroven jako oddélovac bunék. V
takovém pfipadé vétSina tabulkovych procesort pouzije jako oddélovac
bunék stfednik (;). Software flowbot® je schopen stfedniky jako oddélovac
bunék pouzit, opét vSak pouze v pripadé, ze v souboru nejsou pfitomny
zadné Carky.

Nastaveni

Nastaveni je specifikovano jako soubor CSV se dvéma zahlavimi - pos a
component.

= pos oznacuje pozici komponentu ve slotu. Sloty jsou oCislovany poCinaje
Cislem 1 v levém hornim rohu a postupné cCislovany ve sméru zleva
doprava a shora dolu.

= component predstavuje nazev specifikovaného komponentu.

Kazdy fadek v souboru odpovida jednomu komponentu.
Priklad obsahu souboru nastaveni je uveden nize.

pos,component
1,96-Well plate
3,Sartorius Tips (0.5-
200ul)
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4, Tray

2,Tray

5,Sartorius Tips (10-
1000uL)

6,96-Well plate

Jak je vidét vySe, komponenty nemusi byt specifikovany ve stejném poradi
jako pozice. Je dulezité, aby nazvy komponentu presné odpovidaly tém
komponentim, které jsou umistény v robotovi. A to vetné velkych a
malych pismen, zavorek atd.

Dale je zapotrfebi, aby v kazdém souboru nastaveni byl jeden fadek zahlavi.

Programy

Manualni programy mohou byt pomoci souboru CSV specifikovany ve
formatu popsaném v této Casti.

Kazdy fadek programového CSV souboru (kromé fadku zahlavi) bude
obsahovat jednu akci, jako napfiklad:

» ,Presun 20 pl z jamky A3 do A6 v komponentu na pozici 4*

- ,Presun 50,7 pl kapaliny z jamky A1 v komponentu na pozici 3 do
kazdé jamky v komponentu na pozici 7¢

e ,Presun 100 pl kapaliny z kazdé jamky v fadku A v komponentu na
pozici 2 do kazdé jamky v fadcich B, C, D, E a F v komponentu na pozici
2“

Programovy CSV soubor by mél zacCinat radkem zahlavi. V ném jsou
specifikovany sloupce, které jsou pfitomny v dalSich radcich souboru. Poradi
sloupcl neni dulezité.

NiZe jsou specifikovany nazvy zahlavi sloupcu véetné jejich typu. Povinna

zahlavi sloupcu jsou:

. source: <<rectangle>>
. target: <<rectangle>>
. volume: real
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. pipette: string
. tipType: string

Format ,rectangle” je podrobnéji popsan nize. Jednoduchy priklad
vyuzivajici pouze povinna zahlavi sloupcu a popisuijici tfi vySe uvedené
akce je uveden nize.

source, target, volume, pipette, tipType

4:A3, 4:A6, 20, 1-Channel 100uL (Sartorius), Sartorius Tips (10-1000uL)
3:A1, 7, 50.7, 1-Channel 100uL (Sartorius), Sartorius Tips (10-1000uL)
2:A, 2:B-F, 100, 1-Channel 100uL (Sartorius), Sartorius Tips (10-1000uL)

Volitelna zahlavi sloupcl jsou:
. bottomTouch: boolean

. pipette: string

. tipType: string

. liquidClass: string

. liquidLevelDetection: boolean

. liquidMixingAspirationReps: int

. liquidMixingAspirationVolume: real

. liquidMixingAspirationEnabled: boolean
. liquidMixingDispenseReps: int

. liquidMixingDispenseVolume: real

. liquidMixingDispenseEnabled: boolean

. sameTips: boolean

. reuseTips: boolean

. stepRowSource: int

. stepColSource: int

. stepRowTarget: int

. stepColTarget: int

. offsetRowSource: int

. offsetColSource: int

. offsetRowTarget: int

. offsetColTarget: int

. type: pipetting nebo dispense

. excessDispense: source nebo waste
. excessVol: real

. aspirationDepthRelative: liquid nebo bottom
. aspirationDepthValue: int

@
eoe flow
138 @ @ robotics



UZIVATELSKA SW V. 1.03.00
PRIRUCKA

. dispenseDepthRelative: liquid nebo bottom
. dispenseDepthValue: int

Jsou-li zahlavi sloupct vynechana, budou jim pfi nac¢teni do robota
prifazeny standardni hodnoty. Robot také nasledné pro jednotlivé
specifikované akce vybere pfislusné pipety a Spicky.

Omezeni

source/target
Specifikuje zdroj a cil prislusné akce. Na zadané pozici se musi nachazet
komponent.

volume
Specifikuje prenaseny objem. Hodnota objemu musi byt kladna. Navic musi
byt v rozsahu jedné z pipet.

bottomTouch

Specifikuje, zda se maji pipety po davkovani kapaliny dotknout dna nadoby.
Hodnota tohoto parametru je bud True nebo False. Tento parametr vSak
nelze pouzit, pokud je cil pro pipetu pfilis hluboko.

pipette

Specifikuje nazev pipety, ktera ma byt pro danou akci pouzita. Zvolena
polozka musi odpovidat parametru tipType (je-li definovan) a objemu
daného pohybu.

tipType

Specifikuje nazev typu Spicky, ktery ma byt pro danou akci pouzit.
Zvolena polozka musi odpovidat parametru pipette (je-li definovan) a
objemu daného pohybu.

liquidClass
Specifikuje nazev tfidy kapaliny, ktera ma byt pro danou akci pouzita.
Musi odpovidat nazvu stavajici tfidy kapaliny obsazené v databazi robota.

liguidLevelDetection
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Specifikuje, zda robot sleduje hladinu kapaliny v jamkach. Je-li parametr
liquidLevelDetection aktivni, parametry liquidLevelSource a
liquidLevelTarget jsou ignorovany a hladina kapaliny je namisto toho urcena
na zakladé posledni znamé hladiny kapaliny (nebo je hladina kapaliny
detekovana tlakovym senzorem, je-li tato funkce pro pipetu povolena).

liquidMixingAspirationReps / liquidMixingDispenseReps
Specifikuje pocCet opakovani michani (je-li michani povoleno) pro
nasavani a davkovani. Tato hodnota nesmi byt zaporna.

liquidMixingAspirationVolume / liquidMixingDispenseVolume
Specifikuje objem pouzity pro michani (je-li michani povoleno) pro nasavani
a davkovani. Tato hodnota nesmi byt zaporna.

liquidMixingAspirationEnabled / liquidMixingDispenseEnabled
Specifikuje, zda je michani pro nasavani, respektive pro davkovani povoleno.
Hodnota tohoto parametru je bud’ True nebo False.

sameTips / reuseTips
sameTips specifikuje, zda mohou byt pro celou operaci (napf. pro pfesun
kapaliny ze zasobniku do kazdé jamky na desticce) pouzity stejné Spicky.

reuseTips specifikuje, zda Spi€ky pouzité v predchozi akci mohou byt
znovu pouzity i pro tuto akci.
Oba parametry mohou mit hodnotu bud True nebo False.

stepRowSource / stepColSource / stepRowTarget / stepColTarget

Lze pouzit pro specifikaci kazdého druhého fadku/sloupce pro pohyb, a
to jak u zdroje, tak u cile. Hodnota musi byt kladna. Standardni hodnota
je 1. Kazdy druhy fadek/sloupec je 2, kazdy tfeti je 3 a tak dale.

offsetRowSource / offsetColSource / offsetRowTarget / offsetColTarget
Standardni hodnota je 0. Tento parametr Ize pouzit k uréeni toho, zda by
prvnich n Fadkd nebo sloupcli nemélo byt pouzito. Jako pfiklad uvedme
akci definovanou v nasledujicim programu:

source, target, volume, offsetColTarget

1:A1, 2:A, 50.0, 3
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Zde robot pfesune 50 pl z jamky A1 v komponentu na pozici 1 do kazdé
jamky v fadku A v komponentu na pozici 2, avSak kromé prvnich 3 jamek v
radku A.

type

Specifikuje, zda se v pfipadé pohybu jedna o bézny pipetovaci pohyb,
pipetovani, nebo pohyb zahrnuijici vicenasobné (alikvotni) davkovani, Ci
davkovani.

excessDispense

Specifikuje, zda se ma prebytecna kapalina, ktera zbyde pfi davkovacim
pohybu, vratit zpét do zdrojové jamky (pokud ano, je tfeba vybrat source
(zdroj)) nebo do odpadni nadoby (pokud ano, je tfeba vybrat waste
(odpad)).

excessVol
Specifikuje, kolik pfebytec¢né kapaliny ma robot pfi davkovacim pohybu
nasat (v ).

aspirationDepthRelative / dispenseDepthRelative

Specifikuje, zda ma byt nasavani/davkovani provedeno relativné k hladiné
kapaliny (pokud ano, vyberte liquid (kapalina)) nebo relativné k jamce
komponentu (pokud ano, vyberte bottom (dno)).

aspirationDepthValue / dispenseDepthValue

Specifikuje, kolik milimetrt od hladiny kapaliny nebo od dna jamky
komponentu ma byt kapalina nasavana/davkovana. Napfriklad, pokud
chcete kapalinu nasat 2 mm pod hladinou kapaliny, méli byste hodnotu
aspirationDepthValue nastavit na -2 (zaporna hodnota, nebot umisténi je
pod hladinou). Nebo, pokud chcete provést davkovani 5 mm nad dnem
jamky komponentu, méli byste hodnotu dispenseDepthValue nastavit na 5
(kladna hodnota, nebot se jedna o vzdalenost nad dnem) a zaroven
hodnotu dispenseDepthRelative nastavit na bottom (dno).

Format rectangle
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Format rectangle je retézec (string), jehoz ucelem je popsat zdroj nebo
cil. Mlze se jednat o jednu jamku, fadek, sloupec, obdélnikovou plochu
nebo celou destiCku.

Jedna jamka

Jedna jamka je specifikovana rfetézcem ve tvaru
<<pos>>;<<row>><<co|>>

kde <<pos>> je celoCiselna hodnota (integer) oznacuijici pozici slotu, kde se
komponent obsahujici jamku nachazi. Pozice se pocitaji od 1 v levém
hornim rohu a postupuje se nejprve ve sméru vpravo a poté ve sméru dola.
Slot pro vyhazovani Spicek se nezapocitava. U FlowBot 1 jsou tak pozice
Cislovany 1-11.

<<row>> je velké pismeno specifikujici radek, kde se jamka nachazi.
NejvySe polozeny fadek je oznacen A, druhy nejvysSi B a tak dale.
<<col>> je celocCiselna (integer) hodnota oznacuijici sloupec, kde se jamka
nachazi. Sloupec nejvice vlevo je oznacen 1, druhy sloupec zleva je
oznacen 2 a tak dale.

Radek

Radek je fetézec ve formatu

<<pos>>:<<row>>

kde <<pos>> a <<row>> jsou formaty popsané vyse. Sloupec
Sloupec je fetézec ve formatu

<<pos>>;<<co|>>

kde <<pos>> a <<col>> jsou formaty popsané vySe. Obdélnikova plocha
Obdélnikova plocha je fetézec v jednom z nasleduijicich formatu:
<<pos>>:.<<well>>-<<well>>

<<pos>>:<<row>>-<<row>>

<<pos>>:<<col>>-<<col>>
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Napriklad,

= 4:A3-C7 oznacuje jamky A3, A4, A5, A6, A7, B3, B4, B5, B6, B7, C3,
C4, C5, C6 a C7 v komponentu na pozici 4.

= 3:A-D oznacuje vSechny jamky v fadé A, B, C a D v komponentu na
pozici 3.

» 2:3-7 oznaCuje vSechny jamky ve sloupci 3, 4, 5, 6 a 7 v komponentu
na pozici 2.

Desticka

Desticka je retézec ve formatu

<<pos>>

Jedna se tedy o celocCiselnou hodnotu oznacujici polohu desticky.
Standardni hodnoty pro volitelné sloupce

Standardni hodnoty pro zahlavi volitelnych sloupcu jsou nasledujici. Tyto
hodnoty budou pouzity v pripadé, kdy sloupec neni v souboru CSV
pritomen, nebo pro fadky, kde obsah je prazdny retézec.

. bottomTouch: False

. pipette: 'All pipettes are possible’ (Jsou mozné vSechny pipety)
. tipType: ’All tips are possible’ (Jsou mozné vSechny Spicky)

. liquidClass: Waterlike (kapalina podobna vodé)
. liquidLevelDetection: False
. liquidLevelSource: 0

. liquidLevelTarget: 0

. liquidMixingAspirationCount: 0
. liquidMixingAspirationVolume: 0
. liquidMixingDispenseCount: 0
. liquidMixingDispenseVolume: 0
. sameTips: False

. reuseTips: False

. stepRowSource: 1

. stepColSource: 1

. stepRowTarget: 1

. stepColTarget: 1

. offsetRowSource: 0

. offsetColSource: 0

. offsetRowTarget: 0
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. offsetColTarget: 0

. type: pipetting (pipetovani)

. excessDispense: source (zdroj)

. excessVol: 0

. aspirationDepthRelative: liquid (kapalina)
. aspirationDepthValue: -3

. dispenseDepthRelative: liquid (kapalina)
. dispenseDepthValue: -3

Vezméte na védomi, Zze neni mozné u pipet a typl Spicek zadat "All pipettes
are possible" a "All tips are possible". V tomto pfipadé by méla byt pole
ponechana prazdna.
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