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Manipulator ZA 02

ZASADY BEZPIECZEÑSTWA

1. Przed uruchomieniem Jednostki Sterowania Manipulatorem OptiMove 1 nale¿y 
przeczytaæ dok³adnie niniejsz¹ instrukcjê!

    Niew³aœciwa obs³uga Jednostki Steruj¹cej Manipulatora OptiMove 1 mo¿e 
powodowaæ wypadki, a niew³aœciwa praca manipulatora równie¿ i uszkodzenie 
kabiny.

2. WA¯NE: Silnik napêdowy manipulatora znacznie przekracza si³ê cz³owieka!

    Podczas pracy elementy ruchome osi manipulatora powinny byæ chronione przed 
dostêpem obs³uguj¹cych. Nie stawaæ pod wózkiem manipulatora, nawet wtedy 
kiedy nie jest jeszcze w ruchu (Kiedy jednostka steruj¹ca jest wy³¹czana, wózek 
manipulatora sprowadzany jest automatycznie do pozycji zerowej  tzn. do 
absolutnie najni¿szego punktu zwrotnego wózka).

3. Po³¹czenia pomiêdzy jednostk¹ OptiMove 1, blokiem zasilania i osiami powinny 
byæ od³¹czone, jeœli jest ona wy³¹czana.

4. Przewody po³¹czeniowe pomiêdzy blokiem zasilania i osiami manipulatora musz¹ 
byæ poprowadzone w taki sposób, aby nie by³y uszkodzone podczas jego pracy. 
Pamiêtaæ nale¿y równie¿ o przestrzeganiu lokalnych przepisów bezpieczeñstwa.

5. Górny punkt zwrotny musi byæ zawsze ustawiany od punktu odniesienia do max. 
wysokoœci otworów w kabinie. W przypadku ustawienia nieprawid³owej d³ugoœci 
skoku (zbyt d³uga) mo¿e to spowodowaæ uszkodzenia kabiny oraz manipulatora.

6. Jednostka steruj¹ca CR 03 Gematic i manipulator ZA 02 musz¹ byæ od³¹czone od 
sieci zasilaj¹cej zgodnie z lokalnymi przepisami bezpieczeñstwa przed 
wykonywaniem jakichkolwiek napraw lub wymiany czêœci.

7. Nale¿y u¿ywaæ tylko oryginalnych czêœci zamiennych firmy ITW Gema. W 
przypadku zastosowania nieoryginalnych czêœci zamiennych u¿ytkownik traci 
gwarancjê na urz¹dzenia.
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Manipulator ZA 02

PARAMETRY TECHNICZNE DLA MANIPULATORA ZA 02

WYMIARY

Wysokoœæ ca³kowita  H: ZA 02-13  2,385 m
ZA 02-18  2,885 m
ZA 02-23  3,385 m
ZA 02-28  3,885 m

D³ugoœæ skoku: ZA 02-13  zmienna do 1,3 m
ZA 02-18  zmienna do 1,8 m
ZA 02-23  zmienna do 2,3 m
ZA 02-28  zmienna do 2,8 m
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Manipulator ZA 02

PARAMETRY TECHNICZNE DLA MANIPULATORA ZA 02 (C.D.)

Max. udŸwig wózka Z: max. 50 kg
Prêdkoœæ skoku: 0,05 do 0,75 m/s

2Przyspieszenie: 1-2 m/s
Odczyt pozycji: Nadajnik przyrostowy impulsów
Stopieñ ochrony: IP 54

Jednostka steruj¹ca: CR 03 Gematic
Jednostka steruj¹ca manipulatorem

Jednostka napêdowa: Silnik pr¹du zmiennego AC
- Moc znamionowa: 0,75 kW
- Napiêcie: 210/365 V / 87 Hz
- Z³¹cze: Deltra
- Prêdkoœæ obrotowa silnika: 2540 1/min.
- Olej smaruj¹cy: Shell Omala 220
- Iloœæ oleju: 0,28 litra

SCHEMAT BLOKOWY

CR 03 Gematic
Sterownik
Manipulatora

Regulator pozycji

Nadajnik
przyrostowy
impulsów

Przek³adnia silinka

Silnik
napêdowy

Manipulator
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Manipulator ZA 02                                                                                                                                   1

OPIS MANIPULATORA ZA 02

1. OPIS FUNKCJI

1.1 SZCZEGÓLNA CHARAKTERYSTYKA

Manipulator ZA 02 charakteryzuje siê zwart¹ konstrukcj¹, nowym systemem napêdowym oraz 
ulepszonym konstrukcyjnie wózkiem Z.
Charakterystyka urz¹dzenia:
              -      Zdolnoœæ uniesienia do 50 kg pistoletów automatycznych z mocowaniami.

- Wbudowany uk³ad hamuj¹cy.
- Cicha praca.
- Wysoka prêdkoœæ, max. przyspieszenie i wyhamowanie.
- Bardziej bezpieczne dzia³anie i uproszczona obs³uga.
- Wysoka wydajnoœæ powoduje zmniejszenie zu¿ycia energii.
- Urz¹dzenie przystosowane do ci¹g³ej pracy.
- Dostêpna wersja samojezdna.
- Stopieñ ochrony IP 54.
- Dostêpne wersje z czterema d³ugoœciami skoku: 1,3 m; 1,8 m; 2,3 m; 2,8 m.

(Dostêpne d³ugoœci poœrednie i ponad wymiarowe co 250 mm)  

Przed pod³¹czeniem lub/i uruchomieniem manipulatora nale¿y dok³adnie 
zapoznaæ siê z t¹ instrukcj¹ obs³ugi!! Przed rozpoczêciem pracy 
manipulatora nale¿y ustawiæ górn¹ granicê skoku na jednostce steruj¹cej 
CR 03 Gematic.

UWAGA

Manipulator ZA 02  widok boczny
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2                                                                                                Manipulator ZA 02

1.1 OPIS MANIPULATORA ZA 02

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 2 o ile nie s¹ opisane inaczej. 

Manipulator ZA 02 jest przeznaczony do malowania proszkowego z pistoletami 
automatycznymi. Wózek manipulatora porusza siê pionowo po kolumnie.
Sekwencje ruchu (skok i prêdkoœæ) s¹ kontrolowane przez jednostkê steruj¹c¹ CR 03 
Gematic.

P³yta noœna pistoletów (27) jest zainstalowana z przodu wózka Z (26). Wózek Z (26) 
porusza siê w górê i w dó³ za pomoc¹ pasa zêbatego (42) na rolkach po kolumnie 
centralnej wewn¹trz manipulatora. Pionowa kolumna zapewnia dobry tor jezdny dla 
rolek. Jednostka napêdowa (2) wraz z przy³¹czami elektrycznymi jest wbudowana w 
podstawê manipulatora (1). Silnik jest zintegrowany z nadajnikiem przyrostowym 
impulsów, który monitoruje dok³adn¹ pozycjê wózka Z.

Przy ka¿dorazowym uruchomieniu (po przerwie w dop³ywie zasilania) nale¿y zawsze 
sprawdziæ punkt odniesienia (oko³o 30 mm powy¿ej progu otworu na pistolet w 
kabinie, patrz 2.6 Punkt odniesienia).
Po osi¹gniêciu punktu odniesienia manipulator rozpoczyna realizacjê ruchu zgodnie z 
parametrami ustawionymi w jednostce steruj¹cej.

Przed rozpoczêciem dzia³ania musi zostaæ ustawiona górna granica skoku w 
jednostce steruj¹cej CR 03 Gematic (patrz Instrukcja obs³ugi jednostki steruj¹cej CR 
03 Gematic).

Nieprawid³owe ustawienie górnej granicy skoku mo¿e spowodowaæ 
uszkodzenie kabiny lub/i manipulatora z pistoletami.UWAGA
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Manipulator ZA 02                                                                                                                                   3

MANIPULATOR ZA 02 (PRZEKRÓJ PIONOWY)

1    Podstawa                21 Trzpieñ obrotowy              35 Pokrywa
2    Napêd 22 Ko³o zêbate 40 Ko³nierz noœny
3    Profil mocuj¹cy SS 24 P³yta zatrzymuj¹ca 41 Zderzak gumowy
4    Profil mocuj¹cy GG 25 Profil przeciwny 42 Pasek zêbaty
5    Tuleja na przewód 26 Wózek Z 43 £o¿ysko z rowkiem
6    Uszczelka 27 P³yta noœna pistoletów 50 Regulator pozycji
9    Panel serwisowy 28 Uchwyt pasa 51 Regulator dla CAN Bus
10  P³yta w³¹cznika hamulca 29 P³yta mocuj¹ca 52 Opornik hamulca
11  DŸwignia w³¹cznika hamulca 30 Radiator 72 Œruba oczkowa
12  Panel serwisowy 31 Uszczelka 73 Œruba oczkowa z 
13  Panel serwisowy 32 P³yta mocuj¹ca       pierœcieniem
18  Prowadnik 33 Uchwyt przy³¹cz kabla
19  Œruba napinaj¹ca 34 Pokrywa
20  Blokada  
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4                                                                                                Manipulator ZA 02

2. PRZYGOTOWANIE DO URUCHOMIENIA

2.1 PRZED URUCHOMIENIEM

UWAGA! Przed rozpoczêciem pracy sprawdziæ, czy nikt nie w³¹czy³ manipulatora.
ZAWSZE wy³¹czaæ manipulator w pierwszej kolejnoœci w³¹cznikiem g³ównym.

Przed uruchomieniem nale¿y:

                            -      Sprawdziæ, czy pistolety i wê¿e proszkowe s¹ prawid³owo zainstalowane.
(Uchwyty pistoletów zamocowaæ tak, aby podczas pracy nie uderza³y o dno 
otworów w kabinie  mo¿e to spowodowaæ uszkodzenie urz¹dzeñ).
Kable i przewody u³o¿yæ w taki sposób, aby nawet przy najwy¿szym skoku nie 
spowodowaæ ich odkszta³cenia.

- Sprawdziæ, czy ¿aden pistolet nie uderzy w detal.
- Sprawdziæ uziemienie pistoletów i uchwytów przewodów.
- Sprawdziæ, czy dolny i górny punkt zwrotny wózka Z s¹ ustawione prawid³owo.

Skok manipulatora musi zawieraæ siê w granicach wysokoœci otworów pod 
pistolety w kabinie.
Sprawdziæ, czy ¿aden pistolet nie spowoduje kolizji z detalem
(Nieprawid³owe parametry skoku wprowadzone do jednostki steruj¹cej CR 03 
Gematic).

2.2 PRZED W£¥CZENIEM MANIPULATORA

Przed w³¹czeniem manipulatora nale¿y:

                            -      Sprawdziæ, czy kable i przewody s¹ u³o¿one poprawnie.
- Sprawdziæ, pistolety maj¹ swobodne ruchy i nie dotykaj¹ okien kabiny.
- Sprawdziæ dystans pomiêdzy pistoletami, a detalem.

UWAGA! Dok³adnie przeczytaæ Instrukcjê obs³ugi przed uruchomieniem i w³¹czeniem 
manipulatora.

2.3 UZIEMIENIE

Wszystkie czêœci metalowe manipulatora musz¹ byæ poprawnie uziemione (metal do 
metalu) zgodnie z lokalnymi przepisami. Mocowania pistoletów tak¿e musz¹ byæ 
po³¹czone z uziemieniem podstawy manipulatora.

2.4 PRZEWODY I KABLE

            Wszystkie ruchome przewody i kable musz¹ byæ u³o¿one tak, aby nie spowodowaæ ich 
uszkodzenia podczas max. skoku manipulatora.

             Kable zasilaj¹ce manipulatora musz¹ byæ tak¿e u³o¿one w sposób nie zagra¿aj¹cy ich 
uszkodzeniu.

2.5 SYSTEM ZABEZPIECZEÑ

             Wszystkie podzespo³y elektryczne spe³niaj¹ stopieñ ochrony IP 54
             (zgodnie z zasadami VDE (Niemieckie Stowarzyszenie Elektryczne).
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Manipulator ZA 02                                                                                                                                   5

2.6 PUNKT ODNIESIENIA I BLOKADA MECHANICZNA

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 2 o ile nie s¹ opisane inaczej.

Punkt odniesienia s³u¿y jako punkt startowy do ustawiania górnego i dolnego punktu 
zwrotnego oraz max skoku. 
Przy ka¿dym w³¹czeniu manipulatora wózek Z zje¿d¿a do punktu odniesienia (punkt 
zero). Wózek Z zje¿d¿a do dolnej blokady mechanicznej, czyli na gumowy zderzak i 
pozostaje w tej pozycji na œciœniêtym zderzaku. Jednostka steruj¹ca przelicza to i 
podaje dystans, na jaki wózek ma odjechaæ, aby bufor przesta³ byæ œciskany. 
Standardow¹ wartoœci¹ dla osi Z jest 25, to znaczy 25 mm dalej od blokady 
mechanicznej. Z tego powodu jednostka steruj¹ca CR 03 jest zawsze programowana 
tak, aby punkt odniesienia by³ 25 mm powy¿ej dolnej blokady mechanicznej (punktu 
zero). 

UWAGA! Aby unikn¹æ uszkodzenia kabiny lub mocowania pistoletów nale¿y sprawdziæ 
punkt odniesienia przed pierwszym uruchomieniem i w razie potrzeby 
zresetowaæ. Wa¿ne jest, aby dystans odniesienia wynosi³ do 25 mm poni¿ej 
kontrolnego punktu zero oznacza to, ¿e blokada mechaniczna musi byæ 
dostosowana do otworów na pistolety  patrz poni¿ej.

(Wysokoœæ p³yty zatrzymuj¹cej (24) musi byæ ustawiana przez Serwis firmy ITW 
Gema podczas pierwszego uruchomienia kabiny i manipulatorów).

W celu unikniêcia uszkodzenia kabiny lub mocowania pistoletów etc. Nale¿y 
sprawdzaæ, czy punkt odniesienia jest osi¹gany przed ka¿dym uruchomieniem 
(po ka¿dej przerwie w dop³ywie zasilania).

Zderzak gumowy

P³yta zatrzymuj¹ca

Dolna krawêdŸ
otworu pistoletu
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6                                                                                                Manipulator ZA 02

2.6.1 Ustawienie dolnej blokady mechanicznej

  Procedura:
                                      1.    Zwolniæ rêcznie dŸwigniê w³¹cznika hamulca (11).

2. Opuœciæ w dó³ wózek Z (26) tak, aby mocowanie pistoletów znajdowa³o 
siê oko³o 50 mm nad doln¹ krawêdzi¹ okna kabiny.

3. Wy³¹czyæ zasilanie elektryczne.
4. Zdj¹æ panel (panel boczny  16  Rys. 8).
5. Odkrêciæ nakrêtki z p³yty zatrzymuj¹cej (24) i popchn¹æ do wózka Z.
6. Dokrêciæ nakrêtki.
7. Za³o¿yæ panel przedni.

2.6.1 Ustawienie górnej blokady mechanicznej

Aby ustawiæ górn¹ blokadê mechaniczn¹ nale¿y postêpowaæ tak samo, jak przy 
ustawianiu dolnej blokady  patrz 
powy¿ej.

UWAGA! Po ustawieniu mechanicznych blokad nale¿y sprawdziæ Parametry Systemowe 
dla górnej granicy skoku. Wartoœæ nie mo¿e byæ wiêksza ni¿ max skok 
pomiêdzy blokadami.
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3. DOZÓR MANIPULATORA ZA 02

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 2 o ile nie s¹ opisane inaczej.

3.1 OGÓLNE

UWAGA! Przed wykonywaniem prac zwi¹zanych z dozorem manipulatora nale¿y upewniæ 
siê, czy nikt w tym czasie nie obs³uguje manipulatora. Urz¹dzenie nale¿y 
wy³¹czyæ i zablokowaæ w³¹cznik g³ówny.

Manipulator ZA 02 zosta³ zaprojektowany w taki sposób wymaga³ minimum prac 
dozoru. Przek³adnia silnika posiada uk³ad samosmaruj¹cy i nie wymaga dozoru.
Regularny dozór i przegl¹dy manipulatora zwiêkszaj¹ bezpieczeñstwo pracy, 
pomagaj¹ w ograniczeniu zu¿ycia i napraw urz¹dzenia etc.

                       - Odmuchiwaæ manipulator z zewn¹trz lub wytrzeæ za pomoc¹ miêkkiej œciereczki od 
góry do do³u raz na tydzieñ. W razie potrzeby przedmuchaæ szczeliny.

3.2 JEDNOSTKA NAPÊDOWA

UWAGA! Ze wzglêdów bezpieczeñstwa nastêpuj¹ce prace zwi¹zane z dozorem musz¹ 
byæ wykonywane przez dwie osoby.

Przek³adnia i silnik posiadaj¹ uk³ad samosmaruj¹cy i nie wymagaj¹ dozoru.

                       - Sprawdzaæ, czy do obudowy nie przedostaj¹ siê zanieczyszczenia z zewn¹trz!
Du¿a iloœæ zewnêtrznych zanieczyszczeñ mo¿e spowodowaæ wzrost temperatury 
silnika podczas pracy. Od czasu do czasu czyœciæ jednostkê napêdow¹ (np. za 
pomoc¹ odkurzacza). 
Raz na miesi¹c sprawdziæ poziom oleju w silniku.

Je¿eli z jakichkolwiek powodów przek³adnia silnikowa musi byæ wymieniona, wtedy 
nale¿y wymieniæ ca³¹ jednostkê napêdow¹.

3.2.1 Wymiana kompletnej jednostki napêdowej

- W przypadku potrzeby wymiany jednostki napêdowej silnik musi zostaæ 
zdemontowany z podstawy manipulatora.

Procedura:
1.   Zwolniæ rêcznie dŸwigniê hamulca (11). Przesun¹æ w dó³ wózek Z (26) na 
      gumowy zderzak u do³u kolumny.
2. Wy³¹czyæ zasilanie elektryczne.
3. Zdj¹æ panele z manipulatora.
4. Zdj¹æ blokady (20) i poluzowaæ ko³ki napinaj¹ce (19) tak, aby pasek zêbaty (26) 

nie by³ naci¹gniêty.
5. Zwolniæ doln¹ p³ytê mocuj¹c¹ pasek zêbaty przy wózku Z (26) i od³o¿yæ. Zwróciæ 

uwagê na pozycjê p³yty mocuj¹cej paska zêbatego poniewa¿ przy póŸniejszym 
monta¿u powinna znaleŸæ siê w zbli¿onym po³o¿eniu. 

6. Poluzowaæ œruby na pierœcieniu mocuj¹cym z przodu ko³nierza noœnego (40).
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3.2 Jednostka napêdowa (C.D.)

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 2 o ile nie s¹ opisane inaczej.

      1. U¿yæ m³otka oraz wybijaka (od strony 
      otworu pierœcienia mocuj¹cego) do 
      wybicia pierœcienia z wa³ka silnika 
      (przeciwnie do ruchu wskazówek zegara).
2. Zdj¹æ pierœcieñ mocuj¹cy, ale bez 
      ko³nierza noœnego (40).
3. Je¿eli œruba lub otwór nie s¹ dostêpne, 
      poluzowaæ hamulec rêcznie i obróciæ 
      ko³o napêdowe rêk¹ do wybranej pozycji.
4. Zwolniæ mocowanie kabla przy regulatorze
      pozycji (50) i od³¹czyæ kabel silnika od Przy³¹cza X1.
5. Od³¹czyæ kabel nadajnika przyrostowego impulsów od Przy³¹cza X1
6.   Otworzyæ przepust na kabel przez wykrêcenie do po³owy profila mocuj¹cego i     

             poluzowanie do po³owy.
      7.    Podeprzeæ ty³ silnika tak, aby by³ 

       w równowadze i nie pochyla³ siê 
       do ty³u kiedy s¹ wykrêcane œruby 
       ko³nierza silnika.
8. Wyj¹æ œruby i ostro¿nie wyj¹æ silnik 
      z ty³u podstawy manipulatora.

UWAGA! Zwróciæ szczególn¹ uwagê na kabel 
przy³¹czeniowy silnika. Z powodu dolnego po³o¿enia kabla mo¿e siê zdarzyæ, ¿e 
przy wymianie silnika mo¿e ulec uszkodzeniu izolacja kabla lub jego przyciêcie 
przez krawêdŸ podstawy.

Monta¿ odbywa siê w sposób odwrotny do opisanego powy¿ej.

Rysunek 4

Rysunek 5

Nadajnik przyrostowy
impulsów

Rysunek 6
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3.3 Napêdowy pasek zêbaty

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 7 o ile nie s¹ opisane inaczej.

UWAGA! Z powodów bezpieczeñstwa zaleca siê, aby poni¿sze operacje wykonywa³y dwie 
osoby.

- Napêdowy pasek zêbaty (42) powinien byæ sprawdzany raz w tygodniu, czy nie jest   
   zanieczyszczony. Resztki proszku nale¿y usuwaæ za pomoc¹ odkurzacza, poniewa¿  

                            mog¹ one mieæ wp³yw na cich¹ pracê manipulator a tak¿e skracaæ ¿ywotnoœæ paska  
                            zêbatego.

- Raz na tydzieñ sprawdzaæ ko³a zêbate (2, Rys. 6 i 22) pod wzglêdem czystoœci i 
zu¿ycia; resztki proszku usuwaæ za pomoc¹ odkurzacza.

- W³¹czyæ i uruchomiæ manipulator w celu sprawdzenia cichej pracy wózka Z (26).

Sprawdziæ napêdowy pasek zêbaty (42) pod wzglêdem wyd³u¿enia lub/i zu¿ycia 
(g³oœna praca, silne wibracje paska podczas zwrotu kierunku skoku).

3.3.1 Napinanie paska zêbatego

-      Zdj¹æ p³yty mocuj¹ce (20).
- Doci¹gn¹æ równo pasek zêbaty œrubami napinaj¹cymi (19).
- P³yta prowadz¹ca (18) nie mo¿e byæ odkrêcana pod ¿adnym pozorem! 

(Ustawienie fabryczne).

3.3.2 Wymiana paska zêbatego

Procedura:
1.    Zwolniæ rêcznie hamulec silnika (11), pozwoliæ, aby wózek Z (26) zjecha³ na dó³ 

                                A¿ do zatrzymania.
2. Wy³¹czyæ zasilanie elektryczne.
3. Zdj¹æ panele boczne (16 Rys. 8).
4. Zdj¹æ p³yty mocuj¹ce (20) i poluzowaæ œruby napinaj¹ce tak, aby pasek zêbaty by³ 

luŸny.
5. Poluzowaæ doln¹ p³ytê mocuj¹c¹ paska zêbatego na wózku Z (26) i zwolniæ. 

Zwróciæ uwagê na pozycjê p³yty mocuj¹cej paska zêbatego poniewa¿ przy 
póŸniejszym monta¿u powinna znaleŸæ siê w zbli¿onym po³o¿eniu. 

6. Zdj¹æ zu¿yty pasek zêbaty (42) z kolumny manipulatora.
7. Jedynie gdy pasek zêbaty znajduje siê zupe³nie poza manipulatorem mo¿na 

wykrêciæ œruby górnej p³yty mocuj¹cej.
8. Przykrêciæ nowy pasek zêbaty na górnej p³ycie mocuj¹cej.
9. Zostawiæ luŸny wystaj¹cy koniec paska zêbatego nad górnym ko³em zêbatym ze 

œrodka kolumny manipulatora.
10. Obróciæ ko³o zêbate przy silniku. 
11. Przykrêciæ pasek na dolnej p³ycie mocuj¹cej.
12. Napi¹æ pasek zêbaty, ale nie przeci¹gn¹æ(patrz tak¿e „3.3.1 Napinanie paska 

zêbatego”).
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3.3 Napêdowy pasek zêbaty (C.D.)

Rysunek 7
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3.4 WYMIANA GÓRNEGO KO£A ZÊBATEGO

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 7 o ile nie s¹ opisane inaczej.
Prace zwi¹zane z wymian¹ ko³a zêbatego powinien wykonywaæ tylko przeszkolony 

personel.

 Procedura:
1.    Zwolniæ rêcznie hamulec silnika (11), pozwoliæ, aby wózek Z (26) zjecha³ na dó³ 
      a¿ do zatrzymania.
2. Wy³¹czyæ zasilanie elektryczne.
3. Zdj¹æ panele boczne (16 Rys. 8).
4. Zdj¹æ p³yty mocuj¹ce (20) i poluzowaæ œruby napinaj¹ce tak, aby pasek zêbaty by³ 

luŸny.
5. Wykrêciæ do koñca œrubê napinaj¹c¹.

UWAGA! Niebezpieczeñstwo wypadku. Wózek Z musi spoczywaæ na gumowym zderzaku 
zanim œruba napinaj¹ca zostanie wykrêcona.

6.   Podeprzeæ górne ko³o zêbate (22) i przytrzymaæ jedn¹ rêk¹ a¿ do momentu, gdy  
      œruba oczkowa (72) zostanie wyjêta z wa³ka obrotowego.
7. Zdj¹æ pasek zêbaty (42) z ko³a zêbatego.
8. Zdj¹æ ko³o zêbate i wymieniæ.

Monta¿ odbywa siê w sposób odwrotny do opisanego powy¿ej.

-      W razie potrzeby zdj¹æ panel serwisowy (13  Rys. 2) z podstawy (1) w celu 
       sprawdzenia, czy pasek zêbaty (42) znajduje siê w prawid³owej pozycji na kole 
       zêbatym.
- Pozwoliæ wózkowi Z powoli wjechaæ do góry i na dó³ kolumny kilka razy, aby 

sprawdziæ, czy pasek zêbaty jest wystarczaj¹co napiêty.

Te œruby nie mog¹
byæ poluzowane
(Ustawienie fabryczne)

Rysunek 8

Widok z góry
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3.5 WÓZEK Z: ROLKI

Cyfry w poni¿szym tekœcie odnosz¹ siê do rysunku 7 o ile nie s¹ opisane inaczej.

Je¿eli wózek Z (26) zaczyna wibrowaæ podczas pracy, a zw³aszcza przy punktach 
zwrotnych oznacza to, ¿e nast¹pi³o znaczne zu¿ycie wózka lub wystêpuj¹ luzy w 
rolkach. 

W takim przypadku nale¿y postêpowaæ w nastêpuj¹cy sposób:

1.   Zwolniæ rêcznie hamulec silnika (11), pozwoliæ, aby wózek Z (26) zjecha³ na dó³ a¿ 
      do zatrzymania.
2. Wy³¹czyæ zasilanie elektryczne.
3. Zdj¹æ panele (Panel przedni oraz panele boczne 15 i 16 Rys. 5).
4. Poluzowaæ nakrêtkê (10 Rys. 9) na œrubie (9 Rys. 9).
5. Poluzowaæ nakrêtkê (7 Rys. 9).na osi rolki (9 Rys. 9).

UWAGA! Nigdy nie luzowaæ wiêcej ni¿ jednej rolki w tym samym czasie, poniewa¿ wózek 
Z mo¿e siê rozpaœæ na kawa³ki. Dlatego nale¿y ustawiaæ jedn¹ rolkê po drugiej.

6.   Ustawiæ koñcowy docisk rolki za pomoc¹ œruby tak, aby mo¿na j¹ by³o obróciæ za 
                   pomoc¹ rêki.

7. Doci¹gn¹æ nakrêtki.
8. Zablokowaæ przeciwnakrêtki na œrubach.
9. Za³o¿yæ i przykrêciæ panele.

Rysunek 9
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SCHEMAT ELEKTRYCZNY

Z£¥CZA ZACISKOWE  KOMPLET (OŒ Z)

1 P³yta noœna                                        10 Element mocuj¹cy
2 Wewnêtrzny przewód zasilania          11 Koñcówka
3 Blok stykowy  kontrola napiêcia         12 Zacisk  PE3-L
5 Gniazdo                                              13 Zacisk  N3-LT
6 PrzekaŸnik 24 VDC                            14 Zacisk  P3-LT
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REGULATOR POZYCJI CDD ZE Z£¥CZEM CAN BUS

Widok z przodu

Regulator pozycji

Can-Bus

Widok z góry

Regulator pozycji:CAN Bus:
X1 Przy³¹cze ³adowania                     X10 24 VDC Przy³¹cze zasilania
X2 Przy³¹cze sterowania                    X11 CAN Bus Przy³¹cze (wejœcie)
X3 Monitorowanie temperatury          X12 CAN Bus Przy³¹cze (wyjœcie)
      silnika (opcja)                               X13 Wolne
X4 RS 232 Interfejs                              S1 Adres  (specyfikacja u¿ytkownika)
X5 Wolne                                           Hex. 1-F / Dec. 1-15
X6 Wolne                                              S2 Adres  ustawienie fabryczne (szczelne)
X7 Przy³¹cze nadajnika 
     przyrostowego impulsów
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LISTA CZÊŒCI ZAMIENNYCH

SPOSÓB ZAMAWIANIA CZÊŒCI

Podczas zamawiania czêœci zamiennych do urz¹dzeñ aplikacyjnych nale¿y
postêpowaæ wed³ug nastêpuj¹cych zasad:

1. Podaæ typ oraz numer seryjny urz¹dzenia.
2. Podaæ numer katalogowy, iloœæ oraz nazwê ka¿dej z czêœci zamiennych.

Przyk³ad:

1. Typ ZA 02, Nr seryjny: XXXX XXXX
2. Nr katalogowy: 344 389, Iloœæ: 8 sztuk  rolki osi Z
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MANIPULATOR ZA 02

Typ ZA 02-13 - komplet 386 952
Typ ZA 02-18 - komplet 386 960
Typ ZA 02-23 - komplet 386 979
Typ ZA 02-28 - komplet 386 987

1 Podstawa - komplet:
Typ ZA 02-13 - komplet 386 871
Typ ZA 02-18 - komplet 386 880
Typ ZA 02-23 - komplet 386 898
Typ ZA 02-28 - komplet 386 901

2 Jednostka napêdowa - komplet - patrz Napêd - komplet
3 Profil mocuj¹cy - SS 386 820
4 Profil mocuj¹cy - GS 386 839
5 Tuleja na przewód - 2+2 386 847
6 Uszczelka 386 855
7 Pokrywa 386 863
8 P³yta mocuj¹ca - komplet 386 936
9 Panel serwisowy 386 448
10 P³yta w³¹cznika hamulca 386 464
11 DŸwignia w³¹cznika hamulca 386 456
12 Panel serwisowy 386 472
13 Panel serwisowy 386 480
15 Panel - przód:

ZA 02-13 - komplet 386 545
ZA 02-18 - komplet 386 553
ZA 02-23 - komplet 386 561
ZA 02-28 - komplet 386 570

16 Panele - boczne:
ZA 02-13 - komplet 386 502
ZA 02-18 - komplet 386 510
ZA 02-23 - komplet 386 529
ZA 02-28 - komplet 386 537

18 Prowadnik - patrz monta¿ ko³a zêbatego
             19         Œruby napinaj¹ce - patrz monta¿ ko³a zêbatego

20 Blokada - patrz monta¿ ko³a zêbatego
21 Trzpieñ obrotowy - patrz monta¿ ko³a zêbatego
22 Ko³o zêbate - patrz monta¿ ko³a zêbatego
23 Pierœcieñ dystansowy -   28 /  31.9 x 11 mm - patrz monta¿ ko³a zêbatego
24 P³yta zatrzymuj¹ca 386 782
25 Profil przeciwny 386 774
26 Wózek Z - komplet - patrz wózek Z - komplet
27 P³yta noœna pistoletów 386 693
28 Uchwyt paska zêbatego 386 707
29 P³yta mocuj¹ca 345 067
30 Radiator 386 740
31 Uszczelka 386 758
32 P³yta mocuj¹ca 386 790
33 Uchwyt przy³¹cza kabla 386 715
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# - czêœci zu¿ywaj¹ce siê
* - zamawiaæ okreœlon¹ d³ugoœæ
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MANIPULATOR ZA 02 (C.D.)

34 Pokrywa 386 723
35 Pokrywa 386 731
40 Ko³nierz noœny -   25 mm 264 210
41 Zderzak gumowy -   35 x 40 mm - M8 211 664#
42 Pasek zêbaty - patrz monta¿ ko³a zêbatego
43 £o¿ysko z rowkiem -   15 / 32 x 9 - patrz monta¿ ko³a zêbatego
50 Regulator pozycji 264 148#
51 Regulator dla CAN Bus 264 156
52 Opornik hamulca - 100 Ohm / 400  264 172
72 Œruba oczkowa - M10 x 60 mm - patrz monta¿ ko³a zêbatego
73 Œruba oczkowa z pierœcieniem M16 - patrz monta¿ ko³a zêbatego

Manipulator ZA 02                                                                                                                                 17

# - czêœci zu¿ywaj¹ce siê
* - zamawiaæ okreœlon¹ d³ugoœæ
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MOCOWANIE KO£A ZÊBATEGO (GÓRNEGO)

18 Prowadnik 386 588
19 Œruba napinaj¹ca 386 596#
20 Blokada 386 634
21 Trzpieñ obrotowy 386 766
22 Ko³o zêbate 386 600
23 Pierœcieñ dystansowy 

-   28 /  31.9 x 11 mm 386 618
42 Pasek zêbaty 103 730#*

ZA 02-13 - L = 4.215 m
ZA 02-18 - L = 5.215 m
ZA 02-23 - L = 6.215 m 
ZA 02-28 - L = 7.215 m

43 £o¿ysko z rowkiem   15 / 32 x 9 mm 241 709
44 C-ring - I-32 245 780
45 O-ring - A-15 233 617
72 Œruba oczkowa M10 x 60 mm 264 202
73 Œruba oczkowa z pierœcieniem 264 415

# - czêœci zu¿ywaj¹ce siê
* - zamawiaæ okreœlon¹ d³ugoœæ

Rysunek 13
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WÓZEK Z - KOMPLET

1 Wózek - strona ustalona 386 677
2 Wózek - strona nastawna 386 685
3 Rolka - komplet 307 165#
4 Podk³adka dystansowa 308 013
5 Rygiel - M10 x 110 mm 214 221
6 Rygiel - M10 x 100 mm 214 213
7 Nakrêtka - M10 - czarna 234 656
8 Podk³adka -   10.5 x 21 x 2 mm 215 821
9 Œruba - M5 x 16 mm 237 744
10 Nakrêtka M5 205 150

# - czêœci zu¿ywaj¹ce siê
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JEDNOSTKA NAPÊDOWA - KOMPLET - DO MANIPULATORA ZA 02

Jednostka napêdowa - komplet
(z nadajnikiem przyrostowym impulsów) 386 910#

1 Silnik z nadajnikiem przyrostowym impulsów i kablem,
(bez pozycji 2, 3, 4, 8 oraz 10) - komplet 386 928#

2 Ko³o zêbate - dolne 386 642
3 Wa³ek ³o¿yskowany 386 650
4 Pierœcieñ dystansowy -   25.2 /   30 x 5 mm 386 626
5 Kabel silnika - ZA 02 - L = 1.25 m 387 150
6 Przy³¹cze kabla - hamulec -ZA 02 387 177#
8 Pierœcieñ mocuj¹cy -   25 / 50 x 22 mm 264 199
9 Przepust - PG16 /   8-15 mm 204 366
10 Œruba z ³bem okr¹g³ym - M6 x 12 mm 216 402

# - czêœci zu¿ywaj¹ce siê
* - zamawiaæ okreœlon¹ d³ugoœæ
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POD£¥CZENIA ELEKTRYCZNE DO MANIPULATORA ZA 02

1 P³yta noœna - TS35-150 386 804
2 Wewnêtrzny przewód zasilania - ZA 02 387 142
3 Blok stykowy - kontrola napiêcia - ZA 02 387 185
5 Gniazdo z 1UK typ 95.63 250 473
6 PrzekaŸnik 24 VDC - 1UK 250 961
10 Element mocuj¹cy - 2.5 mm2 238 368
11 Koñcówka - mocowanie podstawy - 3-P 241 660
12 Zacisk - 0.25 mm2 - PE3-L 241 652
13 Zacisk - 0.25 mm2 - N3-LT 241 644
14 Zacisk - 0.25 mm2 - P3-LT 241 636
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REGULATOR POZYCJI CDD

1 Regulator pozycji CDD 264 148
2 CAN-Bus 264 156
3 Kabel CAN-Bus - Centrum proszkowe 

- L = 2.0 m (bez rysunku) 384 895
4 Kabel CAN-Bus - do ³¹czenia ZA-XT Oœ - L = 0.4 m (bez rysunku)

[Przy³¹cze X11 (wejœcie) - X12 (wyjœcie)
przy wykorzystaniu wielu osi] 386 995

5 Kabel CAN-Bus - Oœ - L = 10.0 m (bez rysunku) [Stacja pod³¹czona przy wykorzystaniu 
wielu osi] 387 096

6 Kabel CAN-Bus - Oœ - L = 20.0 m (bez rysunku) [Stacja pod³¹czona przy wykorzystaniu 
wielu osi] 387 100

7 Kabel - Oœ ZA 02 (przy³¹cze X1) - L = 0.5 m 
(bez rysunku) 387 142

8 Kabel - Oœ XT 08 (przy³¹cze X1) - L = 0.7 m 
(bez rysunku) 387 630

Widok z przodu

Widok z góry

Rysunek 17
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Suport pistoletu dla 1 pistoletu
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9 Rurka   40 x 600 mm 337 552

Suport pistoletu dla 2 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6 o 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9. Rurka   40 x 600 mm 337 552
10. Rurka   40 x 1000 mm 337 560

Suport pistoletu dla 3 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6 o 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9. Rurka   40 x 600 mm 337 552
10. Rurka   40 x 1500 mm 337 579

Suport pistoletu dla 4 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6 o 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9. Rurka   40 x 600 mm 337 552
10. Rurka   40 x 2000 mm 337 587

Widok A

Widok A

Widok A

Widok A

Rysunek 18

SUPORT PISTOLETU DLA 1-4 PISTOLETÓW
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SUPORT PISTOLETU DLA 2 X 1-4 PISTOLETÓW

Suport pistoletu dla 2 x 1 pistoletu
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6 o 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
8. Rurka   40 x 600 mm 337 552
9. Rurka   40 x 1000 mm 337 560

Suport pistoletu dla 2 x 2 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9. Rurka   40 x 1000 mm 337 560

Suport pistoletu dla 2 x 3 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9. Rurka   40 x 1000 mm 337 560
10. Rurka   40 x 1500 mm 337 579

Suport pistoletu dla 2 x 4 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9. Rurka   40 x 1000 mm 337 560
10. Rurka   40 x 1000 mm 337 587

Widok A

Widok A

Widok A

Widok A

Rysunek 19
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SUPORT PISTOLETU DLA 5-8 PISTOLETÓW

Suport pistoletu dla 5 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9 Rurka   40 x 1000 mm 337 560
12. Rurka   40 x 2500 mm 103 314
12.1 Zaœlepka   40 mm 236 381

Suport pistoletu dla 6 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9 Rurka   40 x 1000 mm 337 560
13. Rurka   40 x 3000 mm 103 314
13.1 Zaœlepka   40 mm 236 381

Suport pistoletu dla 7 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ - o 30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9 Rurka   40 x 1000 mm 337 560
13. Rurka   40 x 3000 mm 103 314
13.1 Zaœlepka   40 mm 236 381

Suport pistoletu dla 8 pistoletów
1. Klamry -   40 mm 355 291
2. Klamra-T -   40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T -   40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletów etc.
6. Rurka   30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaœlepka (do p. 6   30 mm) 236 373
6.2 Rurka ^ -   30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaœlepka 255 653
9 Rurka   40 x 1000 mm 337 560
13. Rurka   40 x 3000 mm 103 314
13.1 Zaœlepka   40 mm 236 381
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UCHWYTY PISTOLETU I OCHRONA KOLIZYJNA

1. Uchwyt pistoletu -   30 mm 350 150
2. Uchwyt pistoletu -   40 mm 354 317
3. Uchwyt pistoletu -   40 mm (poprzeczny) 356 670
4. Ochrona kolizyjna -   30 mm (dla osi ZA) 364 215
5. Adapter kompletny -   30 mm (dla osi ZA) 364 231
6. Ochrona kolizyjna -   30 mm (dla osi YT) 364 223
7. Adapter kompletny -   30 mm (dla osi YT) 364 240

Uchwyty pistoletu

Ochrona kolizyjna

Rysunek 21
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NOTES:
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© Prawa autorskie 2000 ITW Gema AG. Wszystkie prawa zastrze¿one.

Publikacja chroniona prawem autorskim. Kopiowanie bez autoryzacji jest niedozwolone. ¯adna z 
czêœci tej publikacji nie mo¿e byæ reprodukowana, kopiowana, t³umaczona lub transmitowana w 
jakiejkolwiek formie, ani w ca³oœci ani czêœciowo bez pisemnej zgody firmy ITW Gema AG.

OptiTronic, OptiGun, EasyTronic, Easyselect, EasyFlow i SuperCorona s¹ zarejestrowanymi znakami 
towarowymi firmy ITW Gema.
OptiMatic, OptiMove, OptiMaster, OptiPlus, OptiMulti i Gematic s¹ znakami towarowymi firmy ITW 
Gema. 

Wszystkie inne nazwy produktów s¹ znakami towarowymi lub zarejestrowanymi znakami towarowymi 
ich poszczególnych w³aœcicieli.

W tej instrukcji jest zrobione odniesienie do ró¿nych znaków towarowych i zarejestrowanych znaków 
towarowych. Takie odniesienia nie oznaczaj¹, ¿e producenci o których mowa aprobuj¹ lub s¹ w 
jakikolwiek sposób zwi¹zani przez tê instrukcjê. Usi³ujemy zachowaæ zapis ortograficzny znaków 
towarowych i zarejestrowanych znaków towarowych w³aœcicieli praw autorskich. 

Ca³a nasza wiedza i informacje zawarte w tej publikacji by³y aktualizowane i wa¿ne w dniu oddania do 
druku. Firma ITW Gema nie ponosi odpowiedzialnoœci gwarancyjnej odnoœnie interpretacji zawartoœci  
tej publikacji, rezerwuje sobie prawo do rewizji publikacji oraz do robienia zmian jej zawartoœci bez 
wczeœniejszego zawiadomienia.
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ITW Gema AG
Mövenstrasse 17
CH-9015 St. Gallen
Switzerland

Tel.: (+41) 71-313 83 00
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