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ZIMMER GROUP

KONSEKWENTNA

ORIENTACJA NA KLIENTA

OD LAT SPELNIAMY WYMAGANIA NASZYCH KLIENTOW, DOSTARCZAJAC IM INNOWACYJNE
| NIEESTANDARDOWE ROZWIAZANIA. ZIMMER GROUP STALE SIE ROZRASTA | ZDAZA
DZISIAJ W KIERUNKU NOWEGO WAZNEGO WYZWANIA - CHCE BYC OSRODKIEM WIEDZY
TECHNOLOGICZNEJ, KNOW-HOW FACTORY CZY W TYM SUKCESIE KRYJE SIE JAKAS

TAJEMNICA?

Fundament. Stanowig go doskonate produkty i ustugi, ktére sg od lat
podstawg rozwoju naszego przedsigbiorstwa. Sg one oparte na naszych
autorskich wyrafinowanych rozwigzaniach i istotnych innowacjach
technicznych. Dlatego docieraja do nas przede wszystkim klienci, ktorzy
wymagajg najlepszych rozwigzan technologicznych. Wtasnie w przypadku
trudnych zagadnien Zimmer Group osiaga najlepsze wyniki.

Styl. Myslimy i dziatamy w sposob interdyscyplinarny. Jestesmy znani

z zaawansowanych procesow w szesciu obszarach technologicznych,
ktdre obejmujg nie tylko prace rozwojowe, ale i produkcje. Oferta firmy
Zimmer Group jest skierowana do wszystkich gatezi przemystu. Jestesmy
takze znani z tego, ze nasi klienci moga liczy¢ na indywidualne rozwiazanie
kazdego problemu. Na catym swiecie.

Motywacja. Prawdopodobnie najwazniejszym warunkiem naszego sukcesu
jest orientacja na klienta. Jestesmy ustugodawca w najlepszym tego stowa
znaczeniu. Nasi klienci majg do dyspozycji centralny punkt kontaktowy,
gdzie moga rozmawiac¢ o wszystkich swoich wymaganiach i potrzebach.
Majac szeroki zakres kompetenciji i oferte obejmujacg szeroki zakres
rozwigzan, jestesmy w stanie w zindywidualizowany sposéb wyjsé naprzeciw
wymaganiom kazdego klienta.

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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HMI - HUMAN MACHINE INTERFACE
EASY TO INTEGRATE — EASY TO USE

PROSTA OBSLUGA

Obstuga komponentéw Industrie 4.0 Zimmer Group jest tak
samo prosta i elastyczna jak instalacja. Roboty umozliwiajg
obecnie zastosowania, ktére dotychczas byty mozliwe gtéwnie
dla przemystowych ukfaddw sterowania.

Obstuga jest w petni zintegrowana z uktadem sterowania
robota, dzieki czemu komponenty Zimmer Group mozna teraz
recznie konfigurowaé bezposrednio na panelu obstugi robota
i integrowac je z przebiegiem programu robota. Zewnetrzny
uktad sterowania PLC nie jest potrzebny. Specjalisci z Univer-
sal Robots wzorujq sie na juz znanym HMI Zimmer, aby
umozliwi¢ uzytkownikom korzystanie z jednolitego interfejsu.

Przy uzyciu tego doktadnie dopasowanego kompleksowego
systemu uzytkownik moze sterowac¢ catym asortymentem
chwytakow 1O-Link firmy Zimmer Group oraz korzystaé ze
wszystkich pneumatycznych, elektrycznych, serwoelektrycz-
nych oraz cyfrowych komponentéw firmy Zimmer Group

w potaczeniu z innowacyjnymi robotami marki Universal
Robots.

KONFIGURACJA
» Graficzny wyb6r komponentéw

Najprostsze przyporzadkowanie chwytaka Zimmer do robota

PROSTE JEST PO PROSTU LEPSZE

Ta integracja umozliwia uzytkownikowi podczas tworzenia
nowych profili uzytkowych witasciwych dla aplikacji uzyskanie
maksymalnej elastycznosci oraz proste dostosowywanie,
zapisywanie i przywracanie parametrow urzadzenia.

Ponadto HMI Zimmer umozliwia diagnostyke (condition
monitoring) lub konserwacje prewencyjng (predictive mainte-
nance) komponentow. W ten sposéb komponenty firmy
Zimmer Group umozliwiaja kazdemu uzytkownikowi petne
wdrozenie i uruchomienie w ciggu kilku minut. Dzieki temu
potaczenie robota i manipulatoréw staje sie znacznie prostsze.
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OBSLUGA RECZNA
> Generowanie parametrow procesowych chwytakéw

np. sity chwytania, pozycje chwytania, predkos¢ chwytaka itd.
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TRYB AUTOMATYCZNY ROBOTA
» Korzystanie z blokéw funkcyjnych

np. otwieranie / zamykanie chwytakoéw itp. w celu uproszczenia obstugi
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CZLOWIEK-ROBOT
ROZNE FORMY INTERAKCJI

KOMPONENTY KONWENCJONALNE

» Ogniwo automatyzacji

v

Oddzielne pomieszczenia robocze

» Uchwyt obrabianego przedmiotu w zabezpieczonym
obszarze

> Mozliwos¢ zastosowania wszystkich systemdéw chwytaja-
cych

» Praca niezwigzana

» Bezdotykowos¢ procesu

» Maksymalna predkosc¢

> Koegzystencja

v

Rozpoznawanie przebywania

v

Uchwyt obrabianego przedmiotu w zabezpieczonym
obszarze

v

Mozliwos$¢ zastosowania wszystkich systemow chwytaja-
cych

Oddzielne pomieszczenia robocze
Praca niezwigzana

Bezdotykowosé procesu

vVvyyy

Mniejsza predkosc¢

www.zimmer-group.pl » Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



KOMPONENTY HRC

» Wspotpraca

» Wspotpraca owacé

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi <€ www.zimmer-group.pl
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Strefy ingerenciji

Uchwyt obrabianego przedmiotu w zabezpieczonym
obszarze

Chwytaki ze specjalng geometrig HRC

Bezpieczne utrzymanie obrabianego przedmiotu
takze przy zaniku zasilania

Wspdlne pomieszczenia robocze
Praca zwigzana
Bezdotykowos¢ procesu

Mniejsza predkosé

Wspdlne pomieszczenia robocze

Uchwyt obrabianego przedmiotu w niezabezpieczonym
obszarze

Chwytaki ze specjalng geometrig HRC
oraz bezpieczne ograniczenie sity chwytania

Sita chwytania ograniczona do maks. 140N
zgodnie z normg ISO/ TS 15066

Bezpieczne utrzymanie obrabianego przedmiotu
takze przy zaniku zasilania

Praca zwigzana
Konieczne zetkniecie

Mniejsza predkosé
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PAKIET KONFIGURACJI HMI
EASY-TO-USE-PACKAGE

MAKSYMALNA WYDAJNOSC

Potaczenie komponentéw firmy Zimmer Group, pakietu
Easy-to-Use-Package firmy Zimmer i robotéw UR umozliwia
najprostszg integracje oraz intuicyjng eksploatacje.
Maksymalna wydajnos¢ uwzglednional

WIECEJ INFORMACJI NA TEMAT PAKIETU EASY-TO-USE-PACKAGE
MOZNA ZNALEZC NA STRONIE:
www.zimmer-group.com
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Oprogramowanie Kable i akcesoria 10-Link Master

s

WIECEJ INFORMACJI
NA TEMAT UNIVERSAL
ROBOTS MOZNA ZNALEZC

I NA STRONIE:

www.universal-robots.com

Chwytaki Zimmer Group * Roboty UR *
(Przemystowe / wspétpracujace)

* dostepne oddzielnie

www.zimmer-group.pl » Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



ZUB068713

KAG500

KAGS500IL

B12-Y-5IL

KAG500-02

CELE01442

» Pakiet Easy-to-Use-Package firmy Zimmer dla UR'

Artykut
|O-Link Master

Przewdd przytaczeniowy M8 4-bieg. 5 m
Kabel przytaczeniowy Modbus do Master
UR-Caps (oprogramowanie)

Opis

|O-Link Master

Kabel zasilania napigciem Master
Kable komunikacyjny miedzy robotem a Master RJ 45
HMI do robotéw UR

ZUB000009

ZUB000010

ZUB000011

» Potrzebne akcesoria wedtug serii chwytakéw

GEP2000IL,
GPD5000IL *¢, GEH6000IL,
Artykut Opis HRC-01° HRC-03° HRC-04° HRC-05°
GPP5000IL ¢  GEP5000IL,
GED5000IL ®
Przewdd przytaczeniowy Kabel STO °
M8 3-bieg. 5 m (Safe Torque Off)
Kabel potaczeniowy Potaczenie miedzy
M12 5-bieg. 5 m chwytakiem i adapter Y C O S C O C
Adapter Y ?OZdZ'.e,'e”'? migdzy ° ° ° ° ° °
anymi i zasilaniem
Przewdd przytaczeniowy Przewéd przytaczeniowy ° ° ° ° ° °
(Y to Power) do zasilacza
Zasilacz do
Zasilacz ? napiecia zasilania () [ ] [ ] [ ] ° [ ]
(24V /10 A)
> Akcesoria opcjonalne
GEP2000IL,
GPD5000IL, GEH6000IL,
Artykut Opis HRC-01 HRC-03 HRC-04 HRC-05
GPP5000IL GEP5000IL,
GED5000IL
Prowadnik przewoddéw  Prowadnik przewoddéw do
UR3 robota typu UR3 ~ U U C U o
Prowadnik przewodéw  Prowadnik przewodéw do
UR5 robota typu UR5 ® ® ® ® ® ®
Prowadnik przewoddéw  Prowadnik przewoddéw do
UR10 robota typu UR10 ~ U O C U C
- zuBoes7i3
Roboty UR
— | )
ZIMMER
UR-Caps )
(oprogramowanie)

Przewdd przytaczeniowy
M8 4-bieg. 5 m

UR-Control |

Box

Kabel przytaczeniowy
Modbus do Master

@[e)e)

" Do kazdego robota potrzebny jest 1 pakiet Easy-To-Use-Package. Umozliwia on uzytkowanie maksymalnie 4 réznych chwytakéw 1O-Link.
2 Zasilacz generuje 10 A (15 A peak). Nalezy uwzglednié pobdr pradu poszczegdlnych serii chwytakdw.
3 Te dodatki sg potrzebne dla kazdego chwytaka. Prowadniki przewoddw sg opcjonalne.

4 Zalecana jest ponizsza srednica zewnetrzna weza: GPD/GPP5006: 4 mm / GPD/GPP5008: 4 mm / GPD/GPP5010: 6 mm

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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HUMAN-ROBOT COLLABORATION
EASY TO INTEGRATE — EASY TO HANDLE

CZYM WLASCIWIE JEST WSPOLPRACA CZLOWIEKA Z ROBOTEM (HRC)?

Rozwoj demograficzny w krajach uprzemystowionych
przyniesie ze sobg w nadchodzacych latach znaczne zmiany
w srodowisku pracy. Coraz wiecej ludzi bedzie w przysztosci
wspotpracowac z robotami albo korzystaé w pracy z ich
pomocy. Aby zrealizowac¢ wizje wspotpracujgcego srodowiska
pracy, potrzebny jest nie tylko nowy rodzaj bezpiecznych
robotéw z ogranicznikami przecigzenia, zaawansowanymi
czujnikami i szybko reagujgcymi uktadami sterowania. Takze
narzedzia na zakonczeniach robotéw musza spetniac liczne
wymagania z zakresu BHP, srodowiska pracy, stosowania
Srodkdéw roboczych, dopuszczen, odbioréw itd. Obecnie formy

HRC OD EKSPERTOW

Zimmer Group, jako pionier i jeden z czotowych Swiatowych
producentéw chwytakdéw HRC, tworzy je specjalnie dla tego
Srodowiska pracy w celu zmniejszenia fizycznego obcigzenia

EASY TO INTEGRATE

Do produktow firmy Universal Robots dostepne sg nie tylko
najlepsze na swiecie chwytaki HRC, ale takze dostosowany
specjalnie do danego modelu, zawierajgcy wiele elementdw,
systemowy zestaw konstrukcyjny. Oferuje on szeroki wyboér
chwytakow i manipulatoréw z odpowiednim osprzetem, dzieki
czemu nie trzeba sie martwi¢ o kompatybilnos¢ oraz integra-
cje z systemem. Ten systemowy zestaw konstrukcyjny zawiera

EASY TO HANDLE

Obstuga moze by¢ realizowana za pomoca centralnego
sterowania albo (w przypadku wiekszosci komponentow)
poprzez zintegrowane pole obstugi lub za pomoca aplikacii.
Aplikacja ta umozliwia uzytkownikowi maksymalng elastycz-
nosc¢ przy tworzeniu, zapisie i przywracaniu parametrow
urzadzenia oraz wspiera przy diagnostyce/konserwaciji

wspotpracy opisujg dyrektywy zwigzane z wymaganiami z
zakresu techniki bezpieczenstwa, ISO 10218 oraz jej specyfi-
kacja techniczna ISO/ TS 15066. Chociaz dotychczasowe
uregulowania sg obecnie aktualne, to w obliczu przysztego
zastosowania robotéw w sposob wspodtpracujacy zardowno

w ramach proceséw DIN, jak i CEN parametry produktow,
ktdre sg tworzone do takich wtasnie zastosowan, powinny
wykraczac¢ poza dotychczasowe wymogi. Serie chwytakow
HRC firmy Zimmer Group zostaty skonstruowane zgodnie

z zaleceniami BG / DGUV.

pracownikéw, eliminowania monotonnych etapdéw pracy z my-
sla o unikaniu wypadkéw oraz poprawie wydajnosci proceséw
roboczych za pomoca wspdtpracy cztowieka i maszyny.

rowniez kompatybilne z danym robotem komponenty HRC
i Industrie 4.0. Majq one szereg zalet: sa tatwe w instalacji,
parametryzacji i obstudze oraz zapewniaja mozliwosé
rozszerzonej diagnostyki, zapobiegawczej konserwacji,
a takze wymiany w trakcie biezgcej eksploataciji.

zapobiegawczej. Chwytaki HRC oraz chwytaki konwencjonal-
ne oferujg réwniez praktyczne, wstepnie programowane
profile jazdy, ktére za pomoca kilku kliknie¢ mysza mozna
dostosowac do indywidualnych wymogow konkretnego
procesu chwytania, co kazdemu uzytkownikowi umozliwia
catkowite wdrozenie i uruchomienie w ciggu kilku minut.

www.zimmer-group.pl » Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi
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KOMPONENTY HRC
PRZEGLAD SERII

UR3

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE KATOWE

WSPOLPRACA OWAC WSPOLPRACA OWAC

HRC-03-072844 Skok na szczeke: 10mm HRC-05-072836 Skok na szczeke: 37,5°
. i Sita chwytania (maks.): < 140N " i Sita chwytania (maks.): < 140N
@ 10-Link J Masa: 0,68kg @ 10-Link J Masa: 0,82kg
= Klasa IP: 40 3 Klasa IP: 40
P Bezobstugowosc¢ (maks.): 10 milionéw cykli - Bezobstugowosc (maks.): 10 miliondw cykli
e i
Mechaniczne samoistne hamowanie przy spadku napigcia Zabezpieczenie sity chwytania przy spadku cisnienia za pomocg wbudowanej
sprezyny
HRC-04-072810 Skok na szczeke: 6mm
1 § Sita chwytania (maks.): <140N
@ 10-Link J Masa: 0,76 kg
Klasa IP: 40
-

_E.. Bezobstugowosc¢ (maks.): 10 milionéw cykli
Zabezpieczenie sity chwytania przy spadku cisnienia za pomoca wbudowane;j
sprezyny

www.zimmer-group.pl » Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi



UR5

CHWYTAKI D

UR10

SZCZEKOWE ROWNOLEGLE

WSPOLPRACA WSPOLPRACA OWAC

HRC-01-072802 * Skok na szczeke: 60mm
" y Sita chwytania: 950N
S 10-Link L < Masa: 1,6 kg
et ot Klasa IP: 40

Bezobstugowosc (maks.): 5 milionéw cykli

Funkcje bezpieczenstwa STO + mechaniczne samoistne hamowanie przy
spadku napiecia

HRC-01-072819 * Skok na szczeke: 60mm
" , Sita chwytania (maks.): <140N
@ I10-Link L < Masa: 1,8kg
Y Klasa IP: 40

Bezobstugowosé (maks.): 5 milionéw cykli

Funkcje bezpieczenstwa STO + mechaniczne samoistne hamowanie przy
spadku napiecia + szczeki ochronne zapobiegajg przekroczeniu 140 N

HRC-01-072824 * * Skok na szczeke: 60mm
" Sita chwytania: 950N
@ 10-Link r . Masa: 1,6kg
S Klasa IP: 40

Bezobstugowosc (maks.): 5 milionéw cykli

_—

Funkcje bezpieczenstwa STO + mechaniczne samoistne hamowanie przy
spadku napigcia

* Pasuje do UR5
** Pasuje do UR10

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

HRC-01-072830 * * Skok na szczeke: 60mm
_Li Sita chwytania (maks.): <140N
@ I0-Link i ) Mase: 1 Bkg
—— Klasa IP: 40

Bezobstugowos¢ (maks.): 5 milionéw cykli

Funkcje bezpieczenstwa STO + mechaniczne samoistne hamowanie przy
spadku napiecia + szczeki ochronne zapobiegajg przekroczeniu 140 N

HRC-03-072844 Skok na szczeke: 10mm
" i Sita chwytania (maks.): < 140N
@ 10-Link J Masa: 0,68kg
= Klasa IP: 40
o Bezobstugowos¢ (maks.): 10 milionéw cykli

]!
Mechaniczne samoistne hamowanie przy spadku napiecia

HRC-04-072810 Skok na szczeke: 6mm
_Li I Sita chwytania (maks.): < 140N
@ IO-Link J Wiasar o70m
Klasa IP: 40
-

Bezobstugowos¢ (maks.): 10 miliondw cykli

Zabezpieczenie sity chwytania przy spadku cisnienia za pomoca wbudowanej
sprezyny

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE KATOWE

WSPOLPRACA OWAGC

HRC-05-072836 Skok na szczeke: 37,5°
" ' Sita chwytania (maks.): <140N
@ 10-Link J Masa: 0,82kg
Klasa IP: 40
- Bezobstugowos¢ (maks.): 10 milionéw cykii

i~

Zabezpieczenie sity chwytania przy spadku cignienia za pomoca wbudowane;j
sprezyny

<« www.zimmer-group.pl
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KOMPONENTY KONWENCJONALNE
OPCJE POLACZEN

OPCJONALNIE

OPCJONALNIE

GEH6000IL

Plytka posredniczaca

1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 L
1
] ‘ APR000002
i i Modular Construction
i ! 000
! ! System (MCS) GH6
| i
N 1
1 1
1 1
! :
! :
] ) 8 Plytka posredniczaca GPP5004
] Rozdzielacze |, APR000001 GPP5006
. obrotowe . GPP5004IL
i DVR50 ! GPP5006IL
1

1 1
! . Ochrona przed GPD5006
1
! Prowadn’lk zderzeniem | GPD5006IL
| przewodoéw . i
: UR3- Universal CSR50 ;
' N Robot I GEP5006
i ZUB000009 Uktad '
i wyréwnania osi .
| UR5= AR50P ‘ GED5006
' ZUB000010 i
X UR10 Technika i
1 = .
. narzedzi !

ZUB000011 .
1 ZUBOO HWR2050 !
1 1
1
! Technika i
. narzedzi ] . .
1 v Plytka posredniczaca GEP2010
: WWR50 | APR000017
: :
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1
| . Plytka posredniczaca GEP2013
: ¢ APR000018 GEP2016
1 1
:
! i

UR3 UR5 UR10
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KOMPONENTY KONWENCJONALNE

PRZEGLAD SERII

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE

GPP5000 Liczba rozmiaréw GEP2000 Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych: 11 @ I0-Link konstrukcyjnych: 3
Skok na szczeke: 2mm - 45mm Skok na szczeke: 10mm - 16 mm
Sita chwytania: 140N - 26950N Sita chwytania: 50N - 500N
Masa: 0,08kg - 50kg Masa: 0,31kg - 0,9kg
Klasa IP: 64/67 Klasa IP: 40
Bezobstugowosc¢ (maks.): 30 milionéw cykli Bezobstugowosc¢ (maks.): 10 miliondw cykli
GEP5000 Liczba rozmiaréw
@ I0-Link konstrukcyjnych: 3
Skok na szczeke: 6mm - 10mm
Sita chwytania: 540N - 1520N
Masa: 0,79kg - 1,66 kg
Klasa IP: 64
Bezobstugowosc¢ (maks.): 30 milionéw cykli
GPP5000IL Liczba rozmiaréw
@ IO-Link konstrukeyjnych: 3
Skok na szczeke: 3mm - 10mm
Sita chwytania: 330N - 2890N
Masa: 0,45kg - 1,45kg
Klasa IP: 64
Bezobstugowos¢ (maks.): 30 milionéw cykli
CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU
GH6000 Liczba rozmiarow GEH6000IL Liczba rozmiarow
konstrukeyjnych: 5 Q@ I0-Link konstrukeyjnych: 2
Skok na szczeke: 20mm - 200 mm Skok na szczeke: do 80 mm
o Sita chwytania: 120N - 3400N Sita chwytania: 100N - 2400N
Masa: 0,3kg - 22,7kg Masa: 0,7kg - 2,6kg
Klasa IP: 40 Klasa IP: 54

GPD5000

GPD5000IL

@ I0-Link i
GPW5000

1%

Bezobstugowosc¢ (maks.):

10 miliondw cykli

Bezobstugowosc¢ (maks.):

CHWYTAKI TROJSZCZEKOWE KONCENTRYCZNE

Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych:

Skok na szczeke:

Sita chwytania:

Masa:

Klasa IP:
Bezobstugowos¢ (maks.):

Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych:

Skok na szczeke:

Sita chwytania:

Masa:

Klasa IP:
Bezobstugowosc¢ (maks.):

1

2mm - 45mm
310N - 72500N
0,14kg - 99,9kg
64/67

30 miliondw cykli

3

3mm - 10mm
740N - 7160N
0,75kg - 2,5kg
64

30 milionéw cykli

GED5000
@ IO-Link

Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych:

Skok na szczeke:

Sita chwytania:

Masa:

Klasa IP:
Bezobstugowos¢ (maks.):

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE KATOWE

Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych:

Skok na szczeke:

Sita chwytania:

Masa:

Klasa IP:
Bezobstugowos¢ (maks.):

3

+15° /-2°

1450N - 14500N
0,9kg - 12,1kg
64

30 miliondw cykKli

5 miliondw cykli

3

6mm - 10mm
540N - 1520N
1,09kg - 2,33kg
64

30 miliondw cykli
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KOMPONENTY KONWENCJONALNE
POLACZENIE PRZEZ MCS

OPCJONALNIE OPCJONALNIE

GH6000
GZ1000
ZK1000
LG1000
HM1030

Rozdzielacze

obrotowe Modular
DVRSO P posredniczaca EEIEEHD] poér':c!!rl:li(:zaca IETEEI
APR000002 System APRO00004 MIETET
Prowadnik Ochrona przed (MCS)
46 zderzeniem
przs\g;ow Universal GSR50
Robot
ZUB000009 P
l:v'g::i;vz;? poér':c!l,rtlli(:zaca MGP806
UR5= MGW806
ZUB000010 ARS0P APR000005
UR10= Technika
narzedzi
ZUB000011 HWR2050 o
posredniczaca
Technika APR000006/
narzedzi AP1100
WWR50
GPP1100

Kotnierz katowy
WFR000001

UR3 URS UR10
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KOMPONENTY KONWENCJONALNE
PRZEGLAD SERII

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE

GPP1000 Liczba rozmiaréw MGP800 Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych: 1 konstrukeyjnych: 8
Skok na szczeke: 4mm - 16mm Skok na szczeke: 1Tmm-12mm
Sita chwytania: 100N Sita chwytania: 6N - 400N
Masa: 0,16kg - 0,20kg Masa: 0,008kg - 0,46 kg
'\ Klasa IP: 30 Klasa IP: 40
Bezobstugowos¢ (maks.): 2 miliondw cykli Bezobstugowosé (maks.): 10 miliondw cykli

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE ROWNOLEGLE O DUZYM SKOKU

GH6000 Liczba rozmiarow
konstrukcyjnych: 5

Skok na szczeke: 20mm - 200mm
o Sita chwytania: 120N - 3400N
Masa: 0,3kg - 22,7kg
Klasa IP: 40
Bezobstugowosc¢ (maks.): 10 miliondw cykli

CHWYTAKI DWUSZCZEKOWE KATOWE

GZ1000 Liczba rozmiaréw MGW800 Liczba rozmiaréw
konstrukcyjnych: 3 konstrukecyjnych: 8
Skok na szczeke: 8°-11° Skok na szczeke: 37,5°
Sita chwytania: 62N - 315N Sita chwytania: 5N - 325N
Masa: 0,015kg - 0,125kg Masa: 0,01kg - 0,45kg
Klasa IP: 30 o i Klasa IP: 30
Bezobstugowosc (maks.): 10 miliondw cykKli L Bezobstugowosc (maks.): 10 miliondw cykli

CHWYTAKI DO ZASTOSOWAN SPECJALNYCH

LG1000 HM1000
Skok catkowity w @: 2,5mm - 3,5mm
Srednica chwytania min.: 8mm - 15mm . -~ .
Srednica chwytania maks.: 10,5mm - 18,5mm f/:;asglrzyczepnosa maks.: ?)Z)gl: 4_53 '; K
Sita poslizgu maks.: 53N - 58N ' ! 9 K9
Masa: 0,028kg - 0,041 kg 1

ZK1000
Skok na szczeke: 4,25° -13°
Moment chwytajacy przy
zamykaniu: 14Nm - 400Nm
Masa: 0,08kg - 0,67 kg

Cl

MCS — MODULAR CONSTRUCTION SYSTEM

System modutowy MCS umozliwia tworzenie rozwigzan
dostosowanych do obrabianych przedmiotéw bez zwieksza-
nia naktadow konstrukcyjnych. Dzieje sie tak za sprawg
pojedynczych komponentéw, ktdre mozna ze soba dowolnie
taczyc.

W asortymencie znajduja sie profile, elementy wyréwnawcze,
gniazda ssawek, a takze palce chwytajgce, ktére gwarantujg
bezpieczne trzymanie obrabianego elementu podczas
transportu. Petne zestawienie wszystkich komponentow MCS
znajduje sie w naszym katalogu ,Technika manipulacyjna 3”
lub w Internecie pod adresem

www.zimmer-group.pl.
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MODULAR CONSTRUCTION SYSTEM (MCS)

PRZYKLADY ZASTOSOWANIA

* Patrz Technika manipulacyjna 3 — Katalog

* Patrz Technika manipulacyjna 3 — Katalog

* Patrz Technika manipulacyjna 3 — Katalog

www.zimmer-group.pl » Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi

PRZYKLAD POLACZENIA
SERIA GPP1000

ROBOT UR UR3/ UR5 / UR10
Plytka posredniczaca APR000002
MCS Profil*

Plytka posredniczaca APR000006

Seria GPP1000

PRZYKLAD POLACZENIA
SERIA MGP800 i MGW800

ROBOT UR UR3/ UR5 / UR10

Plytka posredniczaca APR000002

MCS Profil*

MCS Element zaciskowy SO-23120022*
Plytka posredniczaca APR000004/APR000005

Seria MGP800 i MGW800

PRZYKLAD POLACZENIA
SERIA GEH6000IL/GH6000

ROBOT UR UR3/ UR5/ UR10
Plytka posredniczaca APR000002
MCS Profil*

MCS Zacisk krzyzowy*

MCS Profil*

Seria GEHB000IL/GH6000



UWAGI DOTYCZACE UZYTKOWANIA
INFORMACJE OGOLNE

Tres¢ niniejszego katalogu nie jest wigzaca, stuzy jedynie do celéw informacyjnych i nie stanowi oferty handlowej w rozumieniu przepiséw prawa.
Miarodajne dla zawarcia umowy jest pisemne potwierdzenie zlecenia przez firme Zimmer GmbH, wydawane wytgcznie zgodnie z Ogdlnymi Warunkami
Sprzedazy i Dostawy firmy Zimmer GmbH w aktualnym brzmieniu. Mozna je znalez¢ w witrynie internetowej www.zimmer-group.pl.

Wszystkie wymienione w niniejszym katalogu produkty sg zaprojektowane do uzytku zgodnego z przeznaczeniem, np. w zautomatyzowanych maszy-
nach. Przy uzywaniu i instalacji nalezy stosowac sie do uznanych fachowych zasad techniki dotyczacych bezpiecznej i profesjonalnej pracy. Ponadto
obowigzuja odnosne przepisy ustawowe, TUV, odnosnego zrzeszenia branzowego oraz VDE.

Uzytkownik ma obowigzek stosowania sie¢ do wymienionych w niniejszym katalogu danych technicznych. Uzytkownik nie moze przekracza¢ podanych
danych powyzej maksymalnego ani ponizej minimalnego zakresu. W razie braku danych nie nalezy zaktadac, ze nie istniejq tego typu granice gérna
i dolna ani ograniczenia dotyczace szczegdlnych zastosowan. Kazde nietypowe zastosowanie nalezy uprzednio skonsultowac.

Koszt utylizacji nie jest zawarty w cenie, co nalezy odpowiednio uwzgledni¢ w przypadku odbioru i utylizacji przez firme Zimmer GmbH.

DANE TECHNICZNE | ILUSTRACJE

Dane techniczne oraz ilustracje sa zestawione i sporzadzone z duzg starannoscia i wedle najlepszej wiedzy. Nie mozemy da¢ gwarancji aktualnosci,
prawidtowosci i kompletnosci danych.

Dane i informacje zawarte w ogolnych opisach produktéw, katalogach firmy Zimmer GmbH, broszurach i cennikach w kazdej postaci, takie jak zdjecia,
rysunki, opisy, wymiary, wagi, materiaty, Swiadczenia techniczne i inne, oraz opisane produkty i ustugi podlegaja zastrzezeniu zmiany i moga zostaé

w kazdej chwili i bez zapowiedzi zmienione albo zaktualizowane. Sa one wigzace tylko w takim zakresie, w jakim odnosi sie do nich wyraznie umowa
albo potwierdzenie zlecenia. Niewielkie odchylenia od danych opisujacych produkt sa uwazane za dozwolone i nie naruszajg realizacji Umdw, o ile sg
do przyjecia przez Klienta.

REKOJMIA

Produkty Zimmer Group podlegaja niemieckiej ustawie o odpowiedzialnosci cywilnej za szkody powstate w zwigzku z wadliwosciag produktu (niem.
Produkthaftungsgesetz). Niniejszy katalog nie zawiera jakichkolwiek gwarancji, zapewnien o wtasciwosciach ani uzgodnien dotyczacych konstrukgji
przedstawianych produktéw, w sposdb wyrazny ani dorozumiany, ani w zakresie dostepnosci produktow. Tresci reklam dotyczace cech jakosciowych,
wiasciwosci i zastosowan produktdw nie sa wiazace prawnie.

W zakresie dopuszczalnym przez prawo odpowiedzialnosc¢ firmy Zimmer GmbH za bezposrednie i posrednie szkody, szkody nastepcze, roszczenia
jakiegokolwiek rodzaju i na podstawie jakiegokolwiek tytutu prawnego, powstate w wyniku uzycia zawartych w niniejszym katalogu informacii, jest
wykluczona.

ZNAK TOWAROWY, PRAWO AUTORSKIE | POWIELANIE

Prezentacja w niniejszym katalogu handlowych praw ochronnych, takich jak marki, logo, zarejestrowane znaki towarowe lub patenty nie obejmuje
udzielenia licencji albo praw do korzystania. Bez wyraznej pisemnej zgody firmy Zimmer GmbH ich wykorzystanie jest niedozwolone. Cata tres¢ zawarta
w niniejszym katalogu jest intelektualng wtasnoscia firmy Zimmer GmbH. W rozumieniu prawa autorskiego kazde niezgodne z prawem wykorzystanie
wiasnosci intelektualnej, takze we fragmentach, jest zakazane. Przedruk, powielanie i ttumaczenie (takze we fragmentach) sa dozwolone wytacznie po
uprzedniej pisemnej zgodzie firmy Zimmer GmbH.

NORMY

Zimmer Group posiada certyfikacje zgodnie z ISO 9001: 2008 System Zarzadzania Jakoscia. Zimmer Group posiada certyfikacje zgodnie
z1S0 14001: 2004 System Zarzadzania Srodowiskowego.

Tres¢ i dane odpowiadaja stanowi aktualnemu w chwili oddania do druku. Wydanie 06/2018.

Katalog przygotowano z najwigksza starannoscia, a wszelkie dane poddano weryfikacji. Nie ponosimy jednak odpowiedzialnosci za ewentualne btedne lub niepetne dane.
Zimmer Group zastrzega mozliwos¢ dokonywania zmian technicznych i ulepszen produktéw oraz ustug w ramach ich ciagtego doskonalenia. Wszystkie teksty, zdjecia, ilustra-
cje i rysunki sg wtasnoscig Zimmer Group i chroni je prawo autorskie. Wszelkie formy powielania, obrobki, modyfikacji, przektadu, filmowania oraz zapisu i przechowywania

w systemach elektronicznych bez zgody firmy Zimmer Group sa zabronione.



