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ZASADY BEZPIECZENSTWA

1. Przed uruchomieniem Jednostki Sterowania Manipulatorem OptiMove 1 nalesy
przeczytaz dok’adnie niniejsz instrukcjé!
Niew3aeciwa obs®uga Jednostki Sterujtcej Manipulatora OptiMove 1 mo¢e

powodowaz wypadki, a niew*aeciwa praca manipulatora rownie¢, i uszkodzenie
kabiny.

2. WAZNE: Silnik napedowy manipulatora znacznie przekracza site cztowieka!

Podczas pracy elementy ruchome osi manipulatora powinny by chronione przed
dostépem obsiugujtcych. Nie stawaz pod wozkiem manipulatora, nawet wtedy
kiedy nie jest jeszcze w ruchu (Kiedy jednostka sterujica jest wy?tczana, wozek
manipulatora sprowadzany jest automatycznie do pozycji zerowej tzn. do
absolutnie najni¢,szego punktu zwrotnego wézka).

3. Po*1czenia pomiédzy jednostk® OptiMove 1, blokiem zasilania i osiami powinny
byz od1czone, jewli jest ona wy*lczana.

4. Przewody po*Lczeniowe pomiédzy blokiem zasilania i osiami manipulatora musz*
by poprowadzone w taki sposob, aby nie by’y uszkodzone podczas jego pracy.
Pamiétaz nale;y rownie¢, o przestrzeganiu lokalnych przepiséw bezpieczefistwa.

5. Gorny punkt zwrotny musi bye zawsze ustawiany od punktu odniesienia do max.
wysokosci otworow w kabinie. W przypadku ustawienia nieprawid’owej d*ugoceci
skoku (zbyt d*uga) mo¢ e to spowodowaz uszkodzenia kabiny oraz manipulatora.

6. Jednostka sterujtca CR 03 Gematic i manipulator ZA 02 musz?* bya od*1czone od
sieci zasilajtcej zgodnie z lokalnymi przepisami bezpieczefistwa przed
wykonywaniem jakichkolwiek napraw lub wymiany czéeci.

7. Naleyy ugywae tylko oryginalnych czéeci zamiennych firmy ITW Gema. W
przypadku zastosowania nieoryginalnych czéeci zamiennych u¢ytkownik traci
gwarancjé na urztdzenia.
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PARAMETRY TECHNICZNE DLA MANIPULATORA ZA 02

WYMIARY

Wysokoeae ca’kowita H:

Diugoez skoku:

ZA 02-13
ZA 02-18
ZA 02-23
ZA 02-28

ZA 02-13
ZA 02-18
ZA 02-23
ZA 02-28

2,385 m
2,885 m
3,385 m
3,885 m

zmienna do 1,3 m
zmienna do 1,8 m
zmienna do 2,3 m
zmienna do 2,8 m

D3ugocez skoku

483

750

460
394
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Max. udYwig wozka Z:
Prédkoees skoku:
Przyspieszenie:
Odczyt pozyciji:
Stopiefi ochrony:

Jednostka steruj*ca:

Jednostka napédowa:

- Moc znamionowa:

- Napiécie:

- Z¥cze:

- Prédkoez obrotowa silnika:
- Olej smarujicy:

- lloze oleju:

SCHEMAT BLOKOWY

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

max. 50 kg

0,05 do 0,75 m/s

1-2 m/s*

Nadajnik przyrostowy impulséw
IP 54

CR 03 Gematic
Jednostka sterujica manipulatorem

Silnik prtdu zmiennego AC
0,75 kW

210/365V /87 Hz

Deltra

2540 1/min.

Shell Omala 220

0,28 litra

CR 03 Gematic
230VAC —— | Sterownik
Manipulatora

CAN Bus

230 VAC

[

Regulator pozycji

-

Nadajnik
przyrostowy Przekadnia silinka
impulséw
Silnik
napedowy ZA 02
Manipulator

Manipulator ZA 02

Wydanie 10/01



Wydanie 10/01

sTvGema

Manipulator ZA 02



sTvGema

OPIS MANIPULATORA ZA 02

1. OPIS FUNKCJI

1.1 SZCZEGOLNA CHARAKTERYSTYKA

Manipulator ZA 02 charakteryzuje sié zwart® konstrukcjt, nowym systemem napédowym oraz
ulepszonym konstrukcyjnie wozkiem Z.
Charakterystyka urztdzenia:

Zdolnoez uniesienia do 50 kg pistoletow automatycznych z mocowaniami.
Wbudowany uk3ad hamujtcy.

Cicha praca.

Wysoka prédkoez, max. przyspieszenie i wyhamowanie.

Bardziej bezpieczne dzia’*anie i uproszczona obs’uga.

Wysoka wydajnoee powoduje zmniejszenie zugycia energii.

Urz1dzenie przystosowane do citgiej pracy.

Dostépna wersja samojezdna.

Stopiefi ochrony IP 54.

Dostépne wersje z czterema d*ugoeciami skoku: 1,3 m; 1,8 m; 2,3 m; 2,8 m.
(Dostépne dugoceci poerednie i ponad wymiarowe co 250 mm)

Przed podtaczeniem lub/i uruchomieniem manipulatora nalezy doktadnie
A UWAGA zapoznac sie z tg instrukcjg obstugi!! Przed rozpoczeciem pracy

manipulatora nalezy ustawi¢ gorng granice skoku na jednostce sterujacej
CR 03 Gematic.

i)

i8]

l

Manipulator ZA 02 widok boczny
Rysunek 1
Manipulator ZA 02 1
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1.1 OPIS MANIPULATORA ZA 02

Cyfry w poni¢szym tekecie odnoszt sié do rysunku 2 o ile nie s opisane inacze;j.

Manipulator ZA 02 jest przeznaczony do malowania proszkowego z pistoletami
automatycznymi. W6zek manipulatora porusza sié pionowo po kolumnie.

Sekwencje ruchu (skok i prédkoez) st kontrolowane przez jednostké sterujict CR 03
Gematic.

Piyta noena pistoletow (27) jest zainstalowana z przodu wozka Z (26). Woézek Z (26)
porusza sié w goré i w dé® za pomoc?t pasa zébatego (42) na rolkach po kolumnie
centralnej wewntrz manipulatora. Pionowa kolumna zapewnia dobry tor jezdny dla
rolek. Jednostka napédowa (2) wraz z przy**czami elektrycznymi jest wbudowana w
podstawé manipulatora (1). Silnik jest zintegrowany z nadajnikiem przyrostowym
impulséw, ktéry monitoruje dok*adn® pozycjé wozka Z.

Przy ka¢dorazowym uruchomieniu (po przerwie w dop’ywie zasilania) nale;y zawsze
sprawdziz punkt odniesienia (oko*o 30 mm powy¢ej progu otworu na pistolet w
kabinie, patrz 2.6 Punkt odniesienia).

Po ositgniéciu punktu odniesienia manipulator rozpoczyna realizacjé ruchu zgodnie z
parametrami ustawionymi w jednostce sterujicej.

Przed rozpoczéciem dzia’ania musi zostaé ustawiona gérna granica skoku w
jednostce sterujicej CR 03 Gematic (patrz Instrukcja obsugi jednostki sterujtcej CR
03 Gematic).

/I\ UWAGA

Nieprawidlowe ustawienie gornej granicy skoku moze spowodowac
uszkodzenie kabiny lub/i manipulatora z pistoletami.

Manipulator ZA 02
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MANIPULATOR ZA 02 (PRZEKROJ PIONOWY)

51 .

g
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26

21 73 20 19 18

Podstawa

Napéd

Profil mocujicy SS

Profil mocujtcy GG
Tuleja na przewod
Uszczelka

Panel serwisowy

P3yta w3tcznika hamulca
DYwignia w?1cznika hamulca
Panel serwisowy

Panel serwisowy
Prowadnik

Eruba napinajtca
Blokada

21 Trzpiefi obrotowy

22 Koo zébate

24 Piyta zatrzymujica

25 Profil przeciwny

26 Wozek Z

27 P¥ta noena pistoletow
28 Uchwyt pasa

29 P%yta mocujtca

30 Radiator

31 Uszczelka

32 P3yta mocujtca

33 Uchwyt przy*tcz kabla
34 Pokrywa

Rysunek 2

16

S |

35 Pokrywa

40 Ko®nierz noeny

41 Zderzak gumowy

42 Pasek zébaty

43 £0¢ysko z rowkiem

50 Regulator pozycji

51 Regulator dla CAN Bus

52 Opornik hamulca

72 Eruba oczkowa

73 Eruba oczkowa z
pierecieniem
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2. PRZYGOTOWANIE DO URUCHOMIENIA
2.1 PRZED URUCHOMIENIEM

UWAGA! Przed rozpoczeciem pracy sprawdzi¢, czy nikt nie wigczyt manipulatora.
ZAWSZE wytacza¢ manipulator w pierwszej kolejnosci witacznikiem gtéwnym.

Przed uruchomieniem nale;y:

- Sprawdzig, czy pistolety i wé¢e proszkowe s prawid®owo zainstalowane.
(Uchwyty pistoletéw zamocowaa tak, aby podczas pracy nie uderza’ly o dno
otworéw w kabinie mog¢e to spowodowaz uszkodzenie urzidzef).

- Kable i przewody uloiy® w taki sposob, aby nawet przy najwy;szym skoku nie
spowodowaz ich odkszta’cenia.

- Sprawdzig, czy ¢aden pistolet nie uderzy w detal.

- Sprawdziz uziemienie pistoletéw i uchwytéw przewodow.

- Sprawdzig, czy dolny i gérny punkt zwrotny wézka Z s ustawione prawid*owo.
Skok manipulatora musi zawieraz sié w granicach wysokoeci otworéw pod
pistolety w kabinie.

- Sprawdzig, czy ¢aden pistolet nie spowoduje kolizji z detalem
(Nieprawid’owe parametry skoku wprowadzone do jednostki sterujtcej CR 03
Gematic).

2.2 PRZED WLACZENIEM MANIPULATORA
Przed w’tczeniem manipulatora nale;y:
- Sprawdziz, czy kable i przewody s uo;0ne poprawnie.

- Sprawdzig, pistolety majt swobodne ruchy i nie dotykaj® okien kabiny.
- Sprawdzig dystans pomiédzy pistoletami, a detalem.

UWAGA! Dokladnie przeczyta¢ Instrukcje obstugi przed uruchomieniem i witgczeniem
manipulatora.

2.3 UZIEMIENIE

Wszystkie cz&eci metalowe manipulatora musz* by poprawnie uziemione (metal do
metalu) zgodnie z lokalnymi przepisami. Mocowania pistoletow takie musz® byaz
poftczone z uziemieniem podstawy manipulatora.

2.4 PRZEWODY | KABLE

Wszystkie ruchome przewody i kable musz® byz u’o¢one tak, aby nie spowodowag ich
uszkodzenia podczas max. skoku manipulatora.

Kable zasilajice manipulatora musz?t bya tak¢e ulogone w sposob nie zagra¢ajicy ich
uszkodzeniu.

2.5 SYSTEM ZABEZPIECZEN

Wszystkie podzespody elektryczne spedniajt stopiefi ochrony IP 54
(zgodnie z zasadami VDE (Niemieckie Stowarzyszenie Elektryczne).

4 Manipulator ZA 02
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2.6 PUNKT ODNIESIENIA | BLOKADA MECHANICZNA
Cyfry w poni¢szym tekecie odnoszt sié do rysunku 2 o ile nie s* opisane inacze;.

Punkt odniesienia stu¢y jako punkt startowy do ustawiania gornego i dolnego punktu
zwrotnego oraz max skoku.

Przy ka;dym wilczeniu manipulatora wézek Z zje;d¢a do punktu odniesienia (punkt
zero). Wézek Z zjeid¢a do dolnej blokady mechanicznej, czyli na gumowy zderzak i
pozostaje w tej pozycji na ecieniétym zderzaku. Jednostka sterujica przeliczato i
podaje dystans, na jaki wozek ma odjechag, aby bufor przesta bya eciskany.
Standardow? wartocecit dla osi Z jest 25, to znaczy 25 mm dalej od blokady
mechanicznej. Z tego powodu jednostka sterujtca CR 03 jest zawsze programowana

tak, aby punkt odniesienia by? 25 mm powy¢ej dolnej blokady mechanicznej (punktu
zero).

UWAGA! Aby unikna¢ uszkodzenia kabiny lub mocowania pistoletow nalezy sprawdzic¢
punkt odniesienia przed pierwszym uruchomieniem i w razie potrzeby
zresetowac. Wazne jest, aby dystans odniesienia wynosit do 25 mm ponizej
kontrolnego punktu zero oznacza to, ze blokada mechaniczna musi by¢
dostosowana do otworow na pistolety patrz ponizej.

(Wysokoez piyty zatrzymujicej (24) musi byz ustawiana przez Serwis firmy ITW
Gema podczas pierwszego uruchomienia kabiny i manipulatorow).

W celu unikniecia uszkodzenia kabiny lub mocowania pistoletow etc. Nalezy
sprawdzaé, czy punkt odniesienia jest osiggany przed kazdym uruchomieniem
(po kazdej przerwie w doplywie zasilania).

Zderzak gumowy __ | P
| Tl I 1) 3 r

-

|///// Dolna kraWQdi

Ptyta zatrzymujaca — | otworu pistoletu

Rysunek 3
Manipulator ZA 02 5
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2.6.1 Ustawienie dolnej blokady mechanicznej

Procedura:

Zwolniz récznie dYwignié wslcznika hamulca (11).

Opucciz w do® wozek Z (26) tak, aby mocowanie pistoletow znajdowa’o
sié oko*o 50 mm nad doln® krawédzit okna kabiny.

Wystczye zasilanie elektryczne.

Zdj* panel (panel boczny 16 Rys. 8).

Odkrécig nakrétki z p’yty zatrzymujtcej (24) i popchn®z do wozka Z.
Dokrécia nakrétki.

Za'oiyz panel przedni.

N =

Nookw

2.6.1 Ustawienie gérnej blokady mechanicznej

Aby ustawiz gorn blokadé mechaniczn® nale;y postépowaz tak samo, jak przy
ustawianiu dolnej blokady patrz

powy¢ej.

UWAGA! Po ustawieniu mechanicznych blokad nalezy sprawdzi¢ Parametry Systemowe
dla gérnej granicy skoku. Wartos¢ nie moze by¢ wieksza niz max skok
pomiedzy blokadami.

6 Manipulator ZA 02
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3. DOZOR MANIPULATORA ZA 02

Cyfry w ponigszym tekecie odnosz?® sié do rysunku 2 o ile nie s opisane inaczej.

3.1 OGOLNE

UWAGA! Przed wykonywaniem prac zwigzanych z dozorem manipulatora nalezy upewnic¢
sie, czy nikt w tym czasie nie obstuguje manipulatora. Urzadzenie nalezy
wylaczy¢ i zablokowa¢ wiacznik gtowny.

Manipulator ZA 02 zosta? zaprojektowany w taki spos6b wymaga® minimum prac
dozoru. Przek3adnia silnika posiada uk3ad samosmarujcy i nie wymaga dozoru.
Regularny dozor i przegltdy manipulatora zwiékszajt bezpieczefistwo pracy,
pomagaj® w ograniczeniu zugycia i napraw urztdzenia etc.

- Odmuchiwaz manipulator z zewntrz lub wytrzez za pomoc® miékkiej eciereczki od
gory do dou raz na tydziefi. W razie potrzeby przedmuchaz szczeliny.

3.2 JEDNOSTKA NAPEDOWA

UWAGA! Ze wzgledbéw bezpieczenstwa nastepujace prace zwigzane z dozorem musza
by¢ wykonywane przez dwie osoby.

Przekiadnia i silnik posiadaj® uk’ad samosmarujicy i nie wymagajt dozoru.

- Sprawdzag, czy do obudowy nie przedostajt sié zanieczyszczenia z zewn1trz!
Du¢a iloez zewnétrznych zanieczyszczefi mo¢e spowodowaz wzrost temperatury

silnika podczas pracy. Od czasu do czasu czyeciz jednostké napédow? (np. za
pomoc?t odkurzacza).

- Raz na miesitc sprawdzig poziom oleju w silniku.

Je¢eli z jakichkolwiek powodéw przekiadnia silnikowa musi bye wymieniona, wtedy
nale¢y wymienig ca’® jednostké napédow?.

3.2.1 Wymiana kompletnej jednostki napedowej

- W przypadku potrzeby wymiany jednostki napédowej silnik musi zostaz
zdemontowany z podstawy manipulatora.

Procedura:

1. Zwolniz récznie dYwignié hamulca (11). Przesun1z w dé3 wozek Z (26) na
gumowy zderzak u do®u kolumny.

2. Wyilczye zasilanie elektryczne.

3. Zdj& panele z manipulatora.

4. Zdj*& blokady (20) i poluzowaz ko’ki napinajtce (19) tak, aby pasek zébaty (26)
nie by? nacitgniéty.

5. Zwolnig doInt plyté mocujict pasek z&baty przy wozku Z (26) i odo;yz. Zwréciz
uwagé na pozycjé plyty mocujicej paska zébatego poniewa¢, przy poYniejszym
montag,u powinna znaleYa sié w zbli;onym posoéeniu.

6. Poluzowaz eruby na pierecieniu mocujicym z przodu ko*nierza noenego (40).

Manipulator ZA 02 7
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3.2 Jednostka napedowa (C.D.)

Cyfry w poni¢szym tekecie odnoszt sié do rysunku 2 o ile nie s* opisane inacze;.

1.

U¢ye motka oraz wybijaka (od strony

otworu pierecienia mocujicego) do

wybicia pierecienia z waka silnika

(przeciwnie do ruchu wskazowek zegara).

Zdj*e piereciefi mocujicy, ale bez

ko*nierza noenego (40).

Je¢eli eruba lub otwor nie st dostépne, E :
poluzowaa hamulec récznie i obrociz .

koo napédowe rék® do wybranej pozycii.
Zwolniz mocowanie kabla przy regulatorze Rysunek 4
pozycji (50) i od*1czya kabel silnika od Przy*1cza X1.

Od*1czya kabel nadajnika przyrostowego impulséw od Przy*tcza X1
Otworzyz przepust na kabel przez wykrécenie do po*owy profila mocujtcego i
poluzowanie do po‘owy.
Podeprzeg ty? silnika tak, aby by?
w rbwnowadze i nie pochyla’ sié
do ty*u kiedy s* wykrécane cruby
ko*nierza silnika.

Wyj1e eruby i ostro¢nie wyjte silnik
Z tyu podstawy manipulatora.

Rysunek 5
UWAGA! Zwroéci¢ szczegolng uwage na kabel
przylaczeniowy silnika. Z powodu dolnego potozenia kabla moze sie zdarzy¢, ze
przy wymianie silnika moze ulec uszkodzeniu izolacja kabla lub jego przyciecie
przez krawedz podstawy.
Monta¢, odbywa sié w sposOb odwrotny do opisanego powygej.
Nadajnik przyrostowy
impulséw
Rysunek 6
8
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3.3 Napedowy pasek zebaty
Cyfry w poni¢szym tekecie odnosz sié do rysunku 7 o ile nie s opisane inaczej.

UWAGA! Z powodoéw bezpieczenstwa zaleca sie, aby ponizsze operacje wykonywaly dwie
osoby.

- Napédowy pasek zébaty (42) powinien by sprawdzany raz w tygodniu, czy nie jest
zanieczyszczony. Resztki proszku nale¢y usuwaz za pomoct odkurzacza, poniewa,
mog® one mieg wp’yw na cich® pracé manipulator a tak¢e skracaz ¢ywotnoez paska
zébatego.

- Raz na tydziefi sprawdzag ko’a z€ébate (2, Rys. 6 i 22) pod wzglédem czystoeci i

zugycia; resztki proszku usuwaz za pomoc* odkurzacza.

- Witczya i uruchomiz manipulator w celu sprawdzenia cichej pracy wézka Z (26).

Sprawdziz napédowy pasek zébaty (42) pod wzglédem wydiu¢enia lub/i zugycia
(gPoena praca, silne wibracje paska podczas zwrotu kierunku skoku).

3.3.1 Napinanie paska zebatego

- Zdj*a p*yty mocujice (20).

- Docitgnia réwno pasek zébaty erubami napinajtcymi (19).

- Pd¥ta prowadz1ca (18) nie moze bya odkrécana pod zadnym pozorem!
(Ustawienie fabryczne).

3.3.2 Wymiana paska zebatego

Procedura:

1. Zwolnig récznie hamulec silnika (11), pozwolig, aby wozek Z (26) zjecha® na dé?
A¢ do zatrzymania.

2. Wyilczya zasilanie elektryczne.

3. Zdj*& panele boczne (16 Rys. 8).

4. Zdj*e p’yty mocuj*ce (20) i poluzowaz eruby napinajice tak, aby pasek zébaty by?
luYny.

5. Poluzowaz dolnt p*yté mocujtct paska zébatego na wozku Z (26) i zwolniz.
Zwrécie uwagé na pozycijé plyty mocujicej paska zébatego poniewag, przy
poYniejszym montag,u powinna znaleYz sié w zbliconym poso¢.eniu.

6. Zdje zuyyty pasek zébaty (42) z kolumny manipulatora.

7. Jedynie gdy pasek zébaty znajduje sié zupe®nie poza manipulatorem mo¢na
wykrécige eruby gornej p¥yty mocujicej.

8. Przykréciz nowy pasek zébaty na gérnej p*ycie mocujicej.

9. Zostawiz luYny wystajicy koniec paska z&batego nad gérnym ko*em zébatym ze
erodka kolumny manipulatora.

10. Obréciz koo zébate przy silniku.

11. Przykréciz pasek na dolnej p*ycie mocujice;j.

12. Napila pasek zébaty, ale nie przecitgnilz(patrz take ,3.3.1 Napinanie paska
zébatego”).

Manipulator ZA 02 9
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3.3 Napedowy pasek zebaty (C.D.)

21 73 20 19 18

52
1l — a2
51 \
50
\\\
[~
5, \“x | - 32
g, = o
10;11 iF“ ' _%ﬁ e
I s :
f_Elf > n
[
. 3 9 40
Rysunek 7
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3.4 WYMIANA GORNEGO KOLA ZEBATEGO

Cyfry w poni¢szym tekecie odnosz sié do rysunku 7 o ile nie s opisane inaczej.
Prace zwilzane z wymian? koa zébatego powinien wykonywaz tylko przeszkolony

personel.
Procedura:

1. Zwolnie récznie hamulec silnika (11), pozwoliz, aby wbzek Z (26) zjecha® na dé®
a¢, do zatrzymania.

2. WyiLczye zasilanie elektryczne.

3. Zdj*& panele boczne (16 Rys. 8).

4. Zdj*z p*yty mocujtce (20) i poluzowaz eruby napinajce tak, aby pasek zébaty by?
luYny.

5. Wykréciz do kofica erubé napinajtct.

UWAGA! Niebezpieczenstwo wypadku. Wézek Z musi spoczywaé na gumowym zderzaku

zanim sruba napinajaca zostanie wykrecona.

6. Podeprzeaz gorne koo zébate (22) i przytrzymaz jedn rék® a;, do momentu, gdy
®ruba oczkowa (72) zostanie wyjéta z waka obrotowego.

7. Zdjie pasek zébaty (42) z ko’a zébatego.

8. Zdj*& koo z&bate i wymienig.

Monta;, odbywa sié w sposéb odwrotny do opisanego powyiej.

W razie potrzeby zdj1a panel serwisowy (13 Rys. 2) z podstawy (1) w celu
sprawdzenia, czy pasek zébaty (42) znajduje sié w prawid’owej pozycji na kole
zébatym.

Pozwoliz wézkowi Z powoli wjechaz do goéry i na dé* kolumny kilka razy, aby
sprawdziz, czy pasek z€baty jest wystarczajico napiéty.

Widok z gory
i
r Te eruby nie mog®
bya poluzowane
(Ustawienie fabryczne)
T I ]r||‘|~

 a—

Rysunek 8
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3.5 WOZEK Z: ROLKI
Cyfry w poni¢szym tekecie odnoszt sié do rysunku 7 o ile nie s opisane inacze;j.
Jeceli wozek Z (26) zaczyna wibrowaa podczas pracy, a zw*aszcza przy punktach
zwrotnych oznacza to, ¢e nast1pi‘o znaczne zugycie wozka lub wystépujt luzy w
rolkach.

W takim przypadku nale;y postépowaz w nastépujicy sposob:

1. Zwolniz récznie hamulec silnika (11), pozwoliz, aby wbdzek Z (26) zjecha® na dé? a;,
do zatrzymania.

2. Wyslczye zasilanie elektryczne.
3. Zdjtz panele (Panel przedni oraz panele boczne 151 16 Rys. 5).
4. Poluzowaz nakrétké (10 Rys. 9) na crubie (9 Rys. 9).
5. Poluzowaa nakrétké (7 Rys. 9).na osi rolki (9 Rys. 9).
UWAGA! Nigdy nie luzowa¢ wiecej niz jednej rolki w tym samym czasie, poniewaz wozek

Z moze sie rozpasé na kawatki. Dlatego nalezy ustawia¢ jedna rolke po drugie;j.

6. Ustawiz koficowy docisk rolki za pomoc? eruby tak, aby mo¢na j* by’o obrécie za
pomoc?t réki.

7. Docitgnia nakrétki.

8. Zablokowaa przeciwnakrétki na erubach.

9. Zaoiya i przykréciz panele.

Rysunek 9
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SCHEMAT ELEKTRYCZNY

ZL ACZA ZACISKOWE KOMPLET (0S$ 2)

12345678891 MI213141516 171819 20 12

() ) X2 [OCO0000000| |[DO000D00000 X10[00C
— i

blau [\ 5

blau
weilk

+24V OV

£3d)

5

mi@]n[@)
LICILIE)
OO0

O

(] 6‘7 =
— 100
/f/ﬂ : \ eI\
\ ;
14 13 12 " 10 6
1 P3ta noena 10 Element mocujtcy
2 Wewnétrzny przewod zasilania 11 Koficowka
3 Blok stykowy kontrola napiécia 12 Zacisk PE3-L
5 Gniazdo 13 Zacisk N3-LT
6 PrzekaYnik 24 VDC 14 Zacisk P3-LT
Rysunek 10
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REGULATOR POZYCJI CDD ZE ZL ACZEM CAN BUS

Widok z przodu

[e Y —of _
000 JEl| x10
REa
i X11
e
@ 44— Can-Bus
Regulator pozycji | @
's] xX2 :Q
's] ::
O | E
KoH *é’
LIOJ
] 12
ol sl
's] ;
ol xE
I _‘ —
I ||
—e— e
Widok z gory
X7 ||
e
@
o B 51
x6[] O s
G
X13
A,
xs| [
@

Regulator pozycji:CAN Bus:

X1 Przy*icze sadowania

X2 Przy*1cze sterowania

X3 Monitorowanie temperatury
silnika (opcja)

X4 RS 232 Interfejs

X5 Wolne

X6 Wolne

X7 Przy*1icze nadajnika
przyrostowego impulséw

X10 24 VDC Przy*icze zasilania
X11 CAN Bus Przy*tcze (wejecie)
X12 CAN Bus Przy3tcze (wyjecie)
X13 Wolne
S1 Adres (specyfikacja u¢ytkownika)
Hex. 1-F / Dec. 1-15
S2 Adres ustawienie fabryczne (szczelne)

14

Manipulator ZA 02



sTvGema

LISTA CZESCI ZAMIENNYCH

SPOSOB ZAMAWIANIA CZESCI

Podczas zamawiania czéeci zamiennych do urztdzefi aplikacyjnych nalegy
postépowaz wedug nastépujtcych zasad:

1. Podagz typ oraz numer seryjny urztdzenia.
2. Podaz numer katalogowy, iloez oraz nazwé ka¢dej z czérci zamiennych.

Przykiad:

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

Manipulator ZA 02 15
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MANIPULATOR ZA 02

©oo~NOOIThWwWN

16

18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33

Typ ZA 02-13 - komplet
Typ ZA 02-18 - komplet
Typ ZA 02-23 - komplet
Typ ZA 02-28 - komplet
Podstawa - komplet:

Typ ZA 02-13 - komplet
Typ ZA 02-18 - komplet
Typ ZA 02-23 - komplet
Typ ZA 02-28 - komplet

Jednostka napédowa - komplet - patrz Napéd - komplet

Profil mocujtcy - SS

Profil mocujtcy - GS

Tuleja na przewdd - 2+2

Uszczelka

Pokrywa

P3yta mocujtca - komplet

Panel serwisowy

Piyta wstcznika hamulca

DYwignia w31cznika hamulca

Panel serwisowy

Panel serwisowy

Panel - prz6d:

ZA 02-13 - komplet

ZA 02-18 - komplet

ZA 02-23 - komplet

ZA 02-28 - komplet

Panele - boczne:

ZA 02-13 - komplet

ZA 02-18 - komplet

ZA 02-23 - komplet

ZA 02-28 - komplet

Prowadnik - patrz monta¢, ko*a zébatego
Eruby napinajice - patrz monta¢, ko*a zEébatego
Blokada - patrz monta¢, ko*a zébatego
Trzpiefi obrotowy - patrz monta¢, ko*a zébatego
Koo zébate - patrz monta, ko*a zébatego
Piereciefi dystansowy - 28/ 31.9 x 11 mm -
P3yta zatrzymujica

Profil przeciwny

Wozek Z - komplet - patrz wozek Z - komplet
Piyta noena pistoletow

Uchwyt paska zébatego

P3yta mocujtca

Radiator

Uszczelka

P3yta mocujtca

Uchwyt przy*icza kabla

# - czéwrci zugywajlce sié
* - zamawiaz okreelon® d’ugoez

386 952
386 960
386 979
386 987

386 871
386 880
386 898
386 901

386 820
386 839
386 847
386 855
386 863
386 936
386 448
386 464
386 456
386 472
386 480

386 545
386 553
386 561
386 570

386 502
386 510
386 529
386 537

patrz monta¢, ko*a zébatego

386 782
386 774

386 693
386 707
345 067
386 740
386 758
386 790
386 715

16
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MANIPULATOR ZA 02 (C.D.)

34
35
40
41
42
43
50
51
52
72
73

52

51

50

107 11

9

Pokrywa 386 723
Pokrywa 386 731
Ko’nierz noeny - 25 mm 264 210
Zderzak gumowy - 35 x 40 mm - M8 211 664#

Pasek zé&baty - patrz monta;, ko’a zébatego
£o¢ysko z rowkiem - 15/ 32 x 9 - patrz monta¢, ko*a zEébatego

Regulator pozycji 264 148#
Regulator dla CAN Bus 264 156
Opornik hamulca - 100 Ohm / 400 264 172

Eruba oczkowa - M10 x 60 mm - patrz monta;, ko’a zébatego
Eruba oczkowa z pierecieniem M16 - patrz monta;, ko’a zébatego

21 73 20 19 18

22;23; 43 —_|

26

28:29 . —— 16

30; 31

X

L 42

i

!

QE .

25
/"’f’ L

| 4

L

40

# - czéwrci zugywajce sié
* - zamawiaz okreelon® diugoez

Manipulator ZA 02 17
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MOCOWANIE KOLA ZEBATEGO (GORNEGO)

18
19
20
21
22
23

42

43
44
45
72
73

Prowadnik

Eruba napinajtca

Blokada

Trzpiefi obrotowy

Koo zébate

Piereciefi dystansowy
-©28/831.9x 11 mm

Pasek zébaty
ZA02-13-L=4.215m

ZA 02-18-L=5.215m

ZA 02-23-L=6.215m
ZA02-28-L=7.215m
£o¢ysko z rowkiem & 15/ 32 x 9 mm
C-ring - 1-32

O-ring - A-15

Eruba oczkowa M10 x 60 mm
Eruba oczkowa z pierecieniem

21,45 73 20

22,23:43:44 \L%

[

g
. |

72

# - czérci zugywajlce sié
* - zamawiaz okreelon® d’ugoez

Rysunek 13

T T

386 588
386 596#
386 634
386 766
386 600

386 618
103 730#*

241 709
245 780
233 617
264 202
264 415

18
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WOZEK Z - KOMPLET

Wbzek - strona ustalona
Wobzek - strona nastawna
Rolka - komplet
Podkadka dystansowa
Rygiel - M10 x 110 mm
Rygiel - M10 x 100 mm
Nakrétka - M10 - czarna
Podkiadka - @ 10.5 x 21 x 2 mm
Eruba - M5 x 16 mm

0 Nakrétka M5

POoOO~NOOTR,WNE

T

Af

o o |
A-A
8 6 1
ﬂgﬂ[ | —9
] —— 10
_____ﬂ,ﬂ

4
§i
7]

# - czéwrci zuiywajlce sié

Rysunek 14

386 677
386 685
307 165#
308 013
214 221
214 213
234 656
215821
237 744
205 150

Manipulator ZA 02
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JEDNOSTKA NAPEDOWA - KOMPLET - DO MANIPULATORA ZA 02

Jednostka napédowa - komplet

(z nadajnikiem przyrostowym impulséw) 386 910#
1 Silnik z nadajnikiem przyrostowym impulséw i kablem,

(bez pozyciji 2, 3, 4, 8 oraz 10) - komplet 386 928#
2 Koo zébate - dolne 386 642
3 Wadek 3o0¢yskowany 386 650
4 Pierecief dystansowy - @ 25.2 / @ 30 x 5 mm 386 626
5 Kabel silnika - ZA 02 - L =1.25m 387 150
6 Przy31cze kabla - hamulec -ZA 02 387 177#
8 Pierecieft mocujtcy - @ 25 /50 x 22 mm 264 199
9 Przepust - PG16 / @ 8-15 mm 204 366
10 Eruba z 3bem okrtglym - M6 x 12 mm 216 402

# - czérci zugywajlce sié
* - zamawiaz okreelon® d’ugoez

Rysunek 15
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PODLACZENIA ELEKTRYCZNE DO MANIPULATORA ZA 02

1 P3yta noena - TS35-150 386 804
2 Wewnétrzny przewdd zasilania - ZA 02 387 142
3 Blok stykowy - kontrola napiécia - ZA 02 387 185
5 Gniazdo z 1UK typ 95.63 250 473
6 PrzekaYnik 24 VDC - 1UK 250 961
10 Element mocujicy - 2.5 mm2 238 368
11 Koficowka - 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
18 2 12346567881 NIZNWIEBITIENN 12
]
XMNO0OCOQg X2 [Doooooo000| [Cooooooooo,  X10[00
E—fr———— / —
2 3
WOV g
4428
god = OO
&
[
O O4-1
— —
Baol O
/7;!1 ET] 00
\ g
14 13 12 1 10 6
Rysunek 16
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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 **czenia ZA-XT Oe - L = 0.4 m (bez rysunku)
[Przy*icze X11 (wejecie) - X12 (wyjecie)
przy wykorzystaniu wielu osi] 386 995
5 Kabel CAN-Bus - Ot - L = 10.0 m (bez rysunku) [Stacja pod*tczona przy wykorzystaniu
wielu osi] 387 096
6 Kabel CAN-Bus - Ot - L = 20.0 m (bez rysunku) [Stacja pod*tczona przy wykorzystaniu
wielu osi] 387 100
7 Kabel - Oe ZA 02 (przy’tcze X1)-L=0.5m
(bez rysunku) 387 142
8 Kabel - Oz XT 08 (przy’tcze X1)-L=0.7m
(bez rysunku) 387 630
Widok z przodu
lc ~ —°ll
ooo dEl || x10
=)
1 —— 5
~ 1 [@ X1
:u el 2
o
x1 x12
T . E |
I - E
>
el =B
Iﬂyf_ — Pl
!
e —
Widok z gory
= |st
© |s2
1 — 2
[ x13
B i
Rysunek 17
22 Manipulator ZA 02



sTvGema

SUPORT PISTOLETU DLA 1-4 PISTOLETOW

2 A} 3
e/
o i
10
9
6
1 4
Widok A

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 pistoletow etc.

6. Rurka @ 30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaclepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ~ - @ 30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaclepka 255 653
9 Rurka @ 40 x 600 mm 337 552
Suport pistoletu dla 2 pistoletéw

1. Klamry - @ 40 mm 355 291
2. Klamra-T - @ 40/ 40 mm 363910
3. Klamra-T - @ 40 / 30 mm 363 936

4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletow etc.

6. Rurka @ 30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaclepka (do p. 6 0 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ~ - @ 30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaclepka 255 653
9. Rurka @ 40 x 600 mm 337 552
10. Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
Suport pistoletu dla 3 pistoletow

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 pistoletow etc.

6. Rurka @ 30 /800 mm 337 536
6.1 Zaclepka (do p. 6 0 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ™ - @ 30 x 800 mm 366 269
. 6.3 Zaclepka 255 653
Widok A 9. Rurka © 40 x 600 mm 337 552
10. Rurka @ 40 x 1500 mm 337 579
Suport pistoletu dla 4 pistoletow
1. Klamry - @ 40 mm 355 291
i = | 2. Klamra-T - @ 40/ 40 mm 363 910
10 3. Klamra-T - @ 40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletéw etc.
6. Rurka @ 30 / 800 mm 337 536
6.1 Zaclepka (do p. 6 0 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ~ - @ 30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaclepka 255 653
9. Rurka @ 40 x 600 mm 337 552
10. Rurka @ 40 x 2000 mm 337 587
Rysunek 18
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SUPORT PISTOLETU DLA 2 X 1-4 PISTOLETOW

Suport pistoletu dla 2 x 1 pistoletu

1. Klamry - @ 40 mm 355 291
2. Klamra-T - @ 40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T - @240/ 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletéw etc.

6. Rurka @ 30/ 800 mm 337 536
6.1 Zaclepka (do p. 6 0 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ” - @ 30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaclepka 255 653
8. Rurka @ 40 x 600 mm 337 552
9. Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
Suport pistoletu dla 2 x 2 pistoletéw

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 pistoletow etc.

6. Rurka @ 30/ 800 mm 337 536
6.1 Zaclepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ~ - @ 30 x 800 mm 366 269
6.3 Zaclepka 255 653
9. Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560

Suport pistoletu dla 2 x 3 pistoletow

i N 1. Klamry - @ 40 mm 355 291

G o 1 J—ﬁ = 2. Klamra-T - @ 40 / 40 mm 363 910

\ g 3. Klamra-T - @ 40/ 30 mm 363 936
10 T 3 4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletow etc.

9 Li]: 6. Rurka @ 30 / 800 mm 337 536

6 6.1 Zaelepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373

A a 6.2 Rurka " - & 30 x 800 mm 366 269

L J{ 6.3 Zaelepka 255 653

1 Widok A 9. Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560

10. Rurka @ 40 x 1500 mm 337 579

Suport pistoletu dla 2 x 4 pistoletéw

[1 [1 1. Klamry - @ 40 mm 355 291
e E‘K —5 2. Klamra-T - @ 40 / 40 mm 363 910
\ 3 3. Klamra-T - @ 40/ 30 mm 363 936

1 i ] 4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletow etc.
9 ’:(E?_:E’ 6. Rurka © 30 / 800 mm 337 536
A ; 6.1 Zaclepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
l E—q 6.2 Rurka ~ - @ 30 x 800 mm 366 269
S 6.3 Zaclepka 255 653
17 Widok A 9. Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
=T il —— 10. Rurka @ 40 x 1000 mm 337 587

K SRy &
Rysunek 19
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SUPORT PISTOLETU DLA 5-8 PISTOLETOW

12
* A Suport pistoletu dla 5 pistoletow
#ﬁ#ﬂ@ﬁ:ﬁj A 1. Klamry - @ 40 mm 355291
2. Klamra-T - @ 40 / 40 mm 363910
7 21 Pra— 3. Klamra-T - & 40 / 30 mm 363 936
1-1 3 4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletéw etc.
6. Rurka @ 30 / 800 mm 337 536
6 6.1 Zaclepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
6.2 Rurka - @ 30 x 800 mm 366 269
i i 4 6.3 Zaclepka 255 653
7 o—! — View A 9 Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
T T 121 zasepkaodomm 236 381
. 5]
i | aclepka mm
13 b‘ﬂ' Suport pistoletu dla 6 pistoletéw
El:,. PPN 0] G I (N 1. Klamry - © 40 mm 355 291
A L o R v e D e R v - 2. Klamra-T - © 40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T - @ 40/ 30 mm 363 936
Hil i 3 4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletow etc.
1 6. Rurka @ 30 / 800 mm 337 536
6 6.1 Zaclepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ~ - @ 30 x 800 mm 366 269
4 6.3 Zaclepka 255 653
T | 9 Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
9 13. Rurka @ 40 x 3000 mm 103 314
o gl [T T i 1 13.1 Zaclepka @ 40 mm 236 381
5 f
13 { A Suport pistoletu dla 7 pistoletow
. 3 T 1 . 1. Klamry - @ 40 mm 355 291
ﬁ‘gﬁf—ﬁ-{pﬁ—lﬂ—ul—ﬁ-ﬁ—ﬁ-ﬂ r 2. Klamra-T - @ 40 / 40 mm 363 910
3. Klamra-T - @ 40/ 30 mm 363 936
e 4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletéw etc.
1 3 6. Rurka & 30/ 800 mm 337 536
3 6.1 Zaclepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
6.2 Rurka ™ - 0 30 x 800 mm 366 269
4 6.3 Zaelepka 255 653
I air View A 9 Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
9 13. Rurka @ 40 x 3000 mm 103 314
:(#3 = []j' . 0 13.1 Zaclepka @ 40 mm 236 381
13 A Suport pistoletu dla 8 pistoletow
J 1. Klamry - @ 40 mm 355 291
@% ‘.__EHJ:P@ 2. Klamra-T - @ 40 / 40 mm 363 910
B L_Ej*tﬁj B ™ "(:Ej’tﬁj ™ 3. Klamra-T - @ 40 / 30 mm 363 936
4. Patrz str. 13 Mocowanie pistoletéw etc.
I I 3 6. Rurka®30/800 mm 337 536
1 6.1 Zawlepka (do p. 6 @ 30 mm) 236 373
& 6.2 Rurka - @ 30 x 800 mm 366 269
4 6.3 Zaclepka 255 653
9 Rurka @ 40 x 1000 mm 337 560
9 HA—EE View A 13. Rurka @ 40 x 3000 mm 103 314
13.1 Zaclepka @ 40 mm 236 381
b T i 55
% 0
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UCHWYTY PISTOLETU | OCHRONA KOLIZYJNA

. Uchwyt pistoletu - @ 30 mm
. Uchwyt pistoletu - @ 40 mm

~NOoO Ok, WNERE

Uchwyty pistoletu

Ochrona kolizyjna

24

350 150
354 317

. Uchwyt pistoletu - @ 40 mm (poprzeczny) 356 670
. Ochrona kolizyjna - @ 30 mm (dla osi ZA) 364 215
. Adapter kompletny - @ 30 mm (dla osi ZA) 364 231
. Ochrona kolizyjna - @ 30 mm (dla osi YT) 364 223
. Adapter kompletny - @ 30 mm (dla osi YT) 364 240

20

25

24

1195

—
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© Prawa autorskie 2000 ITW Gema AG. Wszystkie prawa zastrzezone.

Publikacja chroniona prawem autorskim. Kopiowanie bez autoryzaciji jest niedozwolone. adna z
czécci tej publikacji nie mo¢e bya reprodukowana, kopiowana, ttumaczona lub transmitowana w
jakiejkolwiek formie, ani w ca*oeci ani czéeciowo bez pisemnej zgody firmy ITW Gema AG.

OptiTronic, OptiGun, EasyTronic, Easyselect, EasyFlow i SuperCorona s zarejestrowanymi znakami
towarowymi firmy ITW Gema.

OptiMatic, OptiMove, OptiMaster, OptiPlus, OptiMulti i Gematic s znakami towarowymi firmy ITW
Gema.

Wszystkie inne nazwy produktow s znakami towarowymi lub zarejestrowanymi znakami towarowymi
ich poszczegolnych wiaecicieli.

W tej instrukcji jest zrobione odniesienie do ro;nych znakdéw towarowych i zarejestrowanych znakow
towarowych. Takie odniesienia nie oznaczaj?t, ¢e producenci o ktérych mowa aprobujt lub st w
jakikolwiek sposo6b zwitzani przez té instrukcjé. Usitujemy zachowag zapis ortograficzny znakéw
towarowych i zarejestrowanych znakéw towarowych waccicieli praw autorskich.

Ca’a nasza wiedza i informacje zawarte w tej publikacji by®y aktualizowane i wa¢;ne w dniu oddania do
druku. Firma ITW Gema nie ponosi odpowiedzialnoeci gwarancyjnej odnoenie interpretacji zawartoeci
tej publikacji, rezerwuje sobie prawo do rewizji publikacji oraz do robienia zmian jej zawartoeci bez
wczeeniejszego zawiadomienia.

Wydrukowano w Szwajcarii

ITW Gema AG
Movenstrasse 17
CH-9015 St. Gallen
Switzerland

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

Fax: (+41) 71-313 83 83
E-mail: info@itwgema.ch
Home page: www.itwgema.ch
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