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Quando a vida util do produto expirar, é recomendado:

« desmontar o produto

« desengordurar o produto

« separar as pegas do produto por material para reciclagem correta

A reparagdo e manutengao do produto devem ser realizadas por um centro de servigo autorizado.
Para qualquer assunto, contacte o escritério ou o distribuidor da Ingersoll Rand mais proximo.
Os manuais estao disponiveis em ingersollrand.com

Tabela 1. Manuais de informacao do produto

Publicacao CCN
Manual de seguranca do produto 16598831
Manual de informacdes do produto 54072541
Manual de informagdes de pecas do produto 16598849
Manual de instalacdo do produto 47646669001
Manual de manutencdo do produto 16598856
Declaragao de conformidade CE 47646667001
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Este kit de controlo foi concebido para utilizagdo com um equilibrador pneumatico. Possibilita mover eletronicamente as cargas para cima e para baixo usando atuadores de manipulo

ou aplicando forca diretamente a uma carga elevada.
A Aviso

e O controlador deve ser usado por um tinico operador. Entradas de comando simultaneas podem resultar em movimentos perigosos.

Descri¢ao do produto

o Nao utilize este produto ou equipamento conectado para:

- levantar, suportar ou transportar pessoas
- levantar ou suportar cargas sobre pessoas

o Nao opere este produto em ambientes himidos ou explosivos.

Especificacoes

Este dispositivo tem de ser ligado a uma tomada de tipo E ou tipo B padrao (para outra opgao, contacte a fabrica). Funciona entre 100 e 150 VCA a 50-400 Hz, e o consumo de energia
é,no maximo, de 3,5 A. Este sistema esta protegido por 2 fusiveis (caracteristicas: tipo T, dimensdo 5x20 mm, 3,15 A 250 VCA). Pressao de trabalho de 100 PSI (6,9 bar), apenas ar seco e
limpo (tem de ser usado um filtro de 30 micrones).

Explicacao do cédigo do modelo

Exemplo: ZG w 020 120 00
Tipo de kit de controlo

ZG = _ Zero Gravity
Cabo

w = _Cabodeaco
Capacidade

015 = 1501b. (68 kg)
020 = _2001Ib. (91kg)
035 = 3501b.(158 kg)
050 = 500 Ib. (227 kg)
Polegadas de curso

80 = 80 pol. (203 cm)
120 = 120 pol. (305 cm)

Tipo de kit de suspenséao

00 = _Sem suspensao

AT = calha ZRAT

Al = calhaZRA1

A2 = calhaZRA2

HM = suporte superior do gancho

Instalacao

o Antes da instalacao, consulte o manual de informacdes de seguranca do produto para todas as sec¢ées de instalacao.

1. Para montar o equilibrador, use os suportes fornecidos.
2.Ligue a linha de alimentacao de ar a entrada de ar principal usando um acoplamento de 3/8 de polegada.

3. Ligue o cabo de alimentagdo ao controlador.
a. Fonte de alimentacdo 100V - 150 VCA, 50-400 Hz.
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e Para garantir que o equilibrador funciona conforme o esperado, nao é recomendado usar o modo de equilibrio no limite inferior mecanico do equilibrador.

Instalacao do manipulo

NOTA

e O manipulo de controlo pode ser instalado em linha com o cabo de aco e a carga (Fig. C) ou montado num local remoto usando suportes de montagem (Fig. D).
Fig. C Fig.D

Ligacao do manipulo

1. Ligue o parafuso de olhal do manipulo ao olhal do cabo de aco.

2. Ligue o fio elétrico em espiral a caixa eletrénica.

3. Ligue o fio elétrico em espiral a tomada na parte superior do manipulo.

4. Aperte o anel no sentido dos ponteiros do relégio para uma ligagao segura.

Ligar a energia

5. Ligue os controlos da unidade Zero Gravity usando o interruptor de alimentacédo na caixa principal.
a. Para desativar a operacao, prima o botao de paragem de emergéncia (ESB) localizado na parte superior do manipulo.

o Nao toque no manipulo de controlo durante a inicializacao do kit do controlador.

6. Solte o botdo de paragem de emergéncia rodando no sentido dos ponteiros do relégio até que ele salte.

7. Prima o botdo verde no manipulo para iniciar a operagao.

Desinsuflar a camara

8.Trés luzes amarelas indicam a conclusao da inicializagédo do controlador. Quando estiverem acesas, puxe a manga do manipulo para baixo para esvaziar a camara.
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Ajuste do gancho do equilibrador

Se 0 manipulo de comando for montado remotamente, consulte o manual de informagées do produto 54072541.

Operacao

Prima o botédo de paragem de emergéncia para parar o movimento em caso de emergéncia.

Certifique-se de que as ligacoes elétricas para o equilibrador estao em conformidade com todos os cédigos e regulamentos de seguranca relevantes.

Certifique-se de que todas as ligacées elétricas estao firmes antes de aplicar energia.

Nunca opere o equipamento com cabos elétricos danificados, desgastados ou torcidos.

Antes de cada turno ou utilizacao inicial, inspecione o equilibrador quanto a desgaste e danos visiveis.

Desligue imediatamente a alimentacao principal se o equilibrador estiver danificado.

Apenas eletricistas licenciados, treinados neste produto, devem ter permissao para aceder aos componentes elétricos para detecdo e/ou reparagao de problemas.

A resolucgao de problemas do sistema por eletricistas licenciados é limitada a inspecao visual dos componentes e subconjuntos depois de os alojamentos serem abertos.
Antes de aceder aos componentes elétricos, siga os procedimentos de "bloqueio e sinalizacao" para se certificar de que a alimentacao do sistema foi desligada.
Desligue a alimentacao de ar para o equilibrador antes da manutencéao.

Operacao padrao
Mova as cargas para cima e para baixo com a parte deslizante do manipulo.

Modo de flutuacao

Ativar o modo de flutuagao

Para ativar o modo de flutuacéo, solte o manipulo. O modo de flutuagéo seré acionado por falta de contacto com o manipulo. Enquanto o modo de flutuagao estiver a ser ativado,
aluz vermelha aparecera no controlador Zero Gravity. Nao toque no manipulo enquanto o controlador estiver a calcular a carga. O modo de flutuagdo esta ativado e o célculo

concluido quando trés luzes amarelas aparecem no controlador.

o Nao aplique forca na carga (para cima/para baixo) enquanto o modo de flutuacao estiver a calcular, pois isso causara um calculo incorreto do peso e desvio da carga.

Mova cargas para cima e para baixo atuando diretamente sobre a propria carga.

Desativar o modo de flutuagao

O modo de flutuagao é desativado automaticamente assim que se toca no manipulo, resultando no apagamento das luzes amarelas no controlador. Quando as luzes amarelas se
apagarem, use a manga do manipulo para mover a carga para cima/para baixo.

Sem equilibrio de carga

Néo use equilibrio de carga se um dispositivo de manuseamento estiver permanentemente suspenso na unidade. Isso ird manter o dispositivo de manuseamento equilibrado,
no modo de flutuagdo, e ira ajudar a evitar danos na peca durante o carregamento/descarregamento.

e Desligue o interruptor de alimentagao na caixa do controlador.

e Desligue a alimentacdo elétrica.

Remova a tampa da caixa do controlador.

Ligue a caixa principal do controlador a um portétil para iniciar a comunicagdo série. Consulte a seccdo Comunicacdo de software, na pagina 9.

Rode o regulador de auséncia de equilibrio de carga na direcdo dos ponteiros do relogio até ao ajuste de peso correto no ecra do portatil (o valor tem de ser o peso da garra).
Feche a tampa da caixa principal do controlador.

Ligue de novo a alimentacéo elétrica.

Ligue o controlador. Consulte a seccdo Ligar a alimentacéo.

Use o manipulo para descer o dispositivo de manuseamento.

Quando o dispositivo de manuseamento toca no chao, o controlador deve parar o movimento de descida.

—T
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Pressao excessiva

A pressdo controlada dentro da cdmara impedira o movimento rapido para cima se houver um bloqueio da carga ou garra, ou libertagao repentina da carga.

e Desligue o interruptor de alimentagao na caixa do controlador.

Desligue a alimentacéo elétrica.

Remova a tampa da caixa do controlador.

Ligue a caixa principal do controlador a um portétil para iniciar a comunicagdo série. Consulte a seccdo Comunicagdo de software, na pagina 10.

Rode o regulador de pressao maxima no sentido contrario ao dos ponteiros do relégio até ao ajuste de peso correto no ecrd do portatil (o valor tem de ser o peso da garra + carga
maxima).

Feche a tampa da caixa principal do controlador.

Ligue de novo a alimentacéo elétrica.

Ligue o controlador. Consulte a seccao Ligar a alimentagao.
Use a manga do manipulo para mover o dispositivo de manuseamento para cima.

e Quando o dispositivo de manuseamento estiver na posicao para cima, o controlador deve parar o movimento de subida.
Bloqueio

O recurso de bloqueio ndo permitird que o dispositivo de manuseamento abra enquanto estiver suspenso. A ativacdo desta opcao é indicada por trés luzes amarelas no controlador.
- 1luz amarela indica que a peca estd presa.

- 2 luzes amarelas indicam que a peca esta libertada.

- 3 luzes amarelas indicam que a peca esta pronta para ser removida do controlador, a carga ja ndo é suportada.

Ajuste do bloqueio

O bloqueio tem de ser ajustado a sua aplicacdo de acordo com o exemplo abaixo:

Se o seu dispositivo de manuseamento tiver 20 kg e a sua carga 25 kg, tem de ajustar o bloqueio para 20 kg (o bloqueio néo ird permitir que o dispositivo de manuseamento abra
assim que a carga total transportada pelo controlador ultrapasse os 20 kg).

Desligue o controlador usando o botdo de alimentacgdo na caixa principal.

Desligue a alimentacéo elétrica.

Remova a tampa da caixa principal do controlador.

Ligue a caixa principal do controlador ao portatil para iniciar a comunicacéo série. Consulte a seccdo Comunicacéo de software, na pagina 10.

Rode o regulador do bloqueio no sentido dos ponteiros do relégio até ao ajuste de peso correto no ecra do portatil (o valor tem de ser o peso da garra).
Feche a tampa da caixa principal do controlador.

Ligue de novo a alimentacao elétrica.

Ligue a garra a tomada de extensao do manipulo Zero Gravity de acordo com a sec¢ao a seguir (consulte o item 8 na Fig. E).
Fig. E

e Ligue o controlador. Consulte a seccéo Ligar a alimentacéo.
Ligagoes do bloqueio
NOTA
o O bloqueio ativa uma saida disponivel na tomada I/O que se encontra na parte de tras do manipulo.
Ligue o dispositivo de manuseamento ao controlador da seguinte forma:

- Pinos J e K: atuador de controlo de aperto.
- Pinos J e L: atuador de controlo de libertacéo.
- Pinos J e M: informacdo sobre estado de preparacéo para libertar.

Use o botdo cor de laranja no manipulo do controlador para ativar a acdo de fixagdo. Puxe para baixo a parte deslizante do manipulo (acdo manual dupla).
Use o botao preto no manipulo do controlador para ativar a acdo de libertagao. Puxe para baixo a parte deslizante do manipulo (acdo manual dupla).
Os botdes cor de laranja e preto podem ser ligados fora da manga do manipulo usando pinos de ligagao.

- Pinos C e F: botdo de aperto adicional (contacto normalmente aberto).
- Pinos C e G: botéo de libertacao adicional (contacto normalmente aberto).

Esquema

Pronto para libertar Alimentacéo de ar
Y

Tomada de extensédo Zero Gravity |+ | k

o} & ’ . ]
F o c —I / \ ‘
. $otaod? r\ Botaode
libertagéo aperto adicional ;
adicional P I
+

Dispositivo de aperto
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Pinos da tomada de extensao

Pino Funcao
A Nao utilizado
B Néo utilizado
C Terra
D +5V para entrada
E Entrada do sensor de for¢a adicional
F Entrada do botéo de aperto adicional
G Entrada do botéo de libertacao adicional
H Entrada 4
J +12V para saida
K Saida de aperto
L Saida para libertar
M Saida pronto para libertar

Hardware de entrada/saida

O kit ZGB00-1/0 é necessario para ligar a tomada de extensdo. Contacte o seu servico ou representante de vendas para se informar sobre a disponibilidade.
Para ativar, coloque a unidade de comutacao em terra; para desativar, coloque a unidade de comutagdo em + 5 VCC ou fio aberto.
Para ativar o controlador, coloque o pino de saida do interruptor de saida em terra. A tenséo de alimentacéo de saida é 12 VCC. Ndo exceda o total de 3 A.

Anélise do manipulo Zero Gravity

Consultar a Fig. F.

350

125

Numero de item

Descricao da peca

1

Botdo de alimentacao

Botao de aperto

Botéo de libertacao

Manga do manipulo

Olhal superior

Bloco inferior do gancho

Tomada principal: para caixa de controlo Zero Gravity

Tomada de extensdo: ligagdo para entrada ou saida

V| o |(VN|lo|u|~lw(N

Paragem de emergéncia
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Anilise da caixa de controlo Zero Gravity
Consultar a Fig. G.

05T

e

—2

LN ]
= e &
(=]
T Py ®
~
23

Numero de item

Descricao da peca

10 Alimentagédo 85-250 VCA

11 Fusiveis

12 Interruptor de alimentacéo

13 Ligacao USB

14 Luz indicadora de energia

15 Luz indicadora de modo de equilibrio ou peca libertada
16 Luz indicadora de erro

17 Luz indicadora de modo de equilibrio ou sinal pronto para libertar
18 Luz indicadora de modo de equilibrio ou peca presa

19 Tomada principal: para manipulo Zero Gravity

20 Silenciador

21 Unido da porta de alimentagao de ar

22 Unido da porta da mangueira do equilibrador

23 Orificio de montagem 4xM6
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Seccao de comunicagao de software

Requisitos de instalacao

Equipamento Ferramenta

- Computador

- Software Arduino rev 1.8.x

- Ligue o computador ao URL: https://www.arduino.cc/en/Main/Software
- Selecione o SO correto para o computador.

Download the Arduino IDE

Windows installer
Windows ZIP file for non admin install

ARDUINO 1.8.3

The open-source Arduino Software (IDE) makes it easy to
write code and upload it to the board. It runs en
Windows, Mac OS X, and Linux. The environment is
written in Java and based on Processing and other open- =
source software. Linux 32 bics
This software can be used with any Arduino board.
Refer to the Getting Started page for Installation
instructions.

Mac OS X107 Lion or newer

© O

Release Notes
Source Code
Checksums (shas12)

-Transfira e instale a configuracdo de software.
- Abra o programa para verificar a instalagao.

Ligacao
Passo 1
Necessario:
Equip to Ferramenta
Caixa principal do controlador Computador
Cabo USB tipo A a tipo B
- Ligue a caixa principal do controlador a uma entrada USB disponivel no seu computador.
Passo 2
Necessario:
Equip to Ferramenta
Computador

Autoinstalacdo do controlador da placa Arduino:
A versao mais recente do Windows instala os controladores automaticamente. Depois de feita a instalacao, anote o nimero da porta de comunicacao presente na placa.

i B —
Installation du pilote de périphérique * * _ Arduino Mega 2560 3 (COM9) 53

Cliquez ici pour obtenir le statut. ¥ Le pilote de périphérique a étdNnstallé.

Numero de
comunicagao

Instalacdo manual:

“|'L Le pilote de périphérique n'a pas pu étre installé % *
Cliquez ici pour obtenir des détails,

- Abra o gestor de dispositivos do computador: Painel de controlo -> Sistema -> Gestor de dispositivos.
- Abra "dispositivo desconhecido” e clique com o botéo direito do rato para atualizar o controlador do dispositivo.

& Gestionnaire de périphériques - ! 7\ =B X

|| Fichier Action Affichage 7

e @O Em & FRS

4 % CLB-AD-G62935)
4

Propriétés de : Périphérique inconnu ==

¥ Périphérique inconnu
> &= Claviers

| 5% Contrsleurs audio, video etjeu
»§ Contrdleurs de bus USB Type de péiphérique :  Adres pérphériques
> Contréleurs de stockage e oo
+ g Lecteurs de disque
. 43 Lecteurs de DVD/CD-ROM Enplacoment Pont O b 0002
, 1§ Moniteurs it du pérphériaue

»{ Ordinateur
U Périphériques d'interface utilisateur
»-78 Périphériques systéme Aot pte ot el difometions i péiehédg o ol do
J| 477 porscometLen
T3 Port de communication (COML)
73 Portimprimante ECP (LPT1)
>[I Processeurs
> I Souris et autres périphériques de pointage

Les piotes de ce pénphérique ne sont pas installés. (Code 28)  ~

Pourtrouver un pilote pour ce périphérique. cliquez sur Mettre &
jourle piote.

47726957001_ed1
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- Clique na opgdo que permite localizar um controlador no computador.
- Todos os controladores estdo na pasta: \Arduino\drivers\ do diretério principal do programa Arduino (normalmente, C:\Program Files\Arduino\drivers).

[ =/

‘\

@ [l Mettre 3 jour le pilote - Périphérique inconnu

Rechercher le pilote sur votre ordinateur

Rechercher les pilotes 3 cet emalacement

Z:\Fs-Solutions Center\BE\10_SOFT\arduino-1.0.5 (portable)\drivers v

[¥]Inclure o

= Choisir parmi une liste de pilotes de périphériques sur mon ordinateur
Cette liste affichera les pilotes installés et compatibles avec le périphérique, ainsi que tous les
pilotes dans la méme catégorie que le périphérique.

- Cligue em "Next" (Seguinte).
- Aparece uma mensagem de aviso. Clique em "Install” (Instalar).
- Passado um momento, o dispositivo estd pronto a utilizar.

&) I Mettre a jour le pilote - Arduino Mega 2560 (COM3)

Windows a mis & jour votre pilote.
Windows a terminé l'installation du pilote de ce périphérique :

Arduino Mega 2560
-

Fermer

- Regresse ao gestor de dispositivos e abra a comunicagdo (COM e LPT). Anote o nimero de comunicagéo presente na placa Arduino Mega 2560.
. - -E %]

) Gestionnaire de périphériques

|| Fichier Action Affichage ?
L Aleal ISIN  Bo:l YN XS
4.5 CLB-AD-G62935)

B Cartes graphiques

i+-8¥ Cartes réseau

> -&2 Claviers

-3 Controleurs audio, vidéo et jeu
1§ Controleurs de bus USB

N €& Contréleurs de stockage

b -5 Lecteurs de disque

I -ehy Lecteurs de DVD/CD-ROM

»- B Moniteurs

-y Ordinateur

L5 Périphériques d'interface utilisateur
W périphériques systéme

| S

Y3 Port imprimante ECP (LPT1)
»JE) Processeurs
[3 a Souris et autres périphériques de pointage
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Comunicagao série

Passo 1

Necessario:
Equip to Ferramenta
Caixa principal do controlador Computador

Cabo USB tipo A a tipo B

Software Arduino rev 1.8.x

- Abra o ficheiro Arduino.exe.
- Cliqgue no menu "Tool" (Ferramenta) e, em seguida, em "Type of board" (Tipo de placa).
- Selecione "Arduino Mega 2560 or Mega ADK" (Arduino Mega 2560 ou Mega ADK).

sketch_nov19a | Arduino 1.0.5

| Fichier Edition Croquis Outils Aide

sketch_nov19a

- Cligue no menu "Tool" (Ferramenta) e, em seguida, em "Port" (Porta).

- Selecione o numero de porta correto, que anotou anteriormente na secgao sobre ligacéo.

Passo 2

Necessario:
Equipamento Ferramenta
Caixa principal do controlador Computador

Cabo USB tipo A a tipo B

Software Arduino rev 1.8.x

- Prima Ctrl+Shift+M no teclado.
- Abre-se uma janela de comunicagéo série.
- A caixa principal do controlador reinicia e comeca a comunica¢do automaticamente.

(2] com

=@ %

Envoyer

5] Dflement automa e

[Pas de findeligna .| [2600 baud

47726957001_ed1
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Manutencao

Sistema eletrénico

Uma luz vermelha fixa na caixa do controlador indica erro de funcionamento. Reinicie o sistema para resolver os erros. Se o problema persistir, o sistema mudara para o modo de

seguranca e a luz vermelha permanecera fixa.
Realize uma verificacdo anual do sistema para evitar o desvio do sensor.

Fio elétrico/em espiral
Inspecione os fios elétricos diariamente. Certifique-se de que todos os fios elétricos estao isentos de ferrugem, sujidade, agua, 6leo e danos no isolamento ou na ficha. Substitua o fio

em espiral anualmente.

Cabo de aco

Néo estique o cabo de aco a mais de 10 graus do centro vertical da guia do cabo de aco. Esse posicionamento excessivo provocara maior desgaste no equilibrador e uma duracao
mais curta dos componentes. Substitua o cabo de aco se estiver desgastado, dobrado ou se houver gaiolas visiveis.

Consulte o manual de manutencao do produto.

Guia do cabo
o [Eﬁ:'
Ll i
i i
I N i
K Angulo K
< B maximo  + | 'Incorreto
Incorreto 'f 1 de 10° ] \
\
] \ ,J \
\ 1
I \ I 1 Correto
I \ '
Correto 1 \ ' \
1 f \
! 1 ' \
! \ f \
] \ H \
Il \ i i
g \ L L.

Programa de manutenc¢ao

e Desligue a fonte de alimentacao antes de realizar trabalho no equip

choque elétrico.

]

to. A unidade tem de ser reparada por pessoal qualificado, uma vez que existe o risco de

Componente Inspecéao Critérios de operagao Diariamente Frequente Periédica
(6 meses) (1 ano)
Danos Sem danos visiveis em todo o comprimento ou nas fichas. X X X
Fio em espiral
Dobras Sem dobras visiveis em todo o comprimento. X X X
Cabo de Danos Sem danos visiveis em todo o comprimento ou nas fichas. X X X
alimentacéo Dobras Sem dobras visiveis em todo o comprimento. X X X
Fugas nas valvulas A carga ndo se move quando o sistema esta desligado. X X
Caixa de controlo
Danos no sensor de pressao Modo de equilibrio operacional. X X
Danos no sensor de forca A carga néo se move quando o manipulo estd livre e a X X X
alimentacéo ligada.
Manipulo de Folga entre a area sensivel e o manipulo | Sem resisténcia em movimento, apenas deve ser possivel X
comando movimento axial.
Paragem de emergéncia Bom funcionamento desta peca. X X X
Botbes de controlo Sem folga ou encravamento visivel dos botoes. X X X

PT-11
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Resolucao de problemas

Remover a alimentagao
Ligar a alimentagéo de ar. de ar e desligar o tubo.
Abrir a caixa e limpar
avaélvula D1 D2 D3.

Verificar a tubagem amarela
e preta ligada a caixa ZG.
(para cima: para o meio do
equilibrador: da alimentagao
de ar para baixo: exaustao)

A carga move-se
para cima sozinha?

Os tubos estao
da forma correta?

A carga move-se
para cima sozinha?

Remover a alimentacao
Verificar se ha fugas. Remover a alimentagao de ar e desligar o tubo.
de ar e ligar de novo o tubo. Abrir a caixa e limpar
avalvula M1 M2 M3.

- Verificar as unides.

- Verificar a tubagem.

- Verificar os 2 O-rings no
interior da unido na caixa
principal ZG.

Ouve fugas?

- Ligar a alimentacgdo elétrica.

- Ligar o fio em espiral e bloquear rodando a ficha.
- Ligar o interruptor principal.

- Desbloquear a paragem de seguranca.

- Ligar o sistema com o botao verde.

- Verificar a ligagdo.
. Sim ) : . - Verificar as ligacdes no manipulo.
A luz verde esta acesa? | - Abrir a caixa principal ZG. ~Verificar as ligacoes na caixa
principal.
Nio Aluz verde - Desligar o fio em espiral.
Sim - i . .
no transformador Tefstar o ﬁotem ESp',rall com O fio em espiral esta OK?
estd acesa? Zﬁec:ramen a especial para
- Esperar até que a luz vermelha
se apague. - Verificar a alimentagéo elétrica
do cliente. - Substituir o fio em espiral.
- Verificar os 2 fusiveis junto
a ficha de alimentacao.
Verificar se o botao Sim - Ligar a unidade ZG ao portatil

A luz vermelha esta apagada? cor de laranja ou preto no

manl’pulo est4 livre. € Iniclar a comunicagao serie.

- Esperar até que 3 luzes cor de

! - Aliviar a pressao no botéo
laranja se acendam.

cor de laranja ou preto.
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As luzes cor de laranja
estdo acesas?

As luzes cor de laranja
e vermelhas piscam?

A carga move-se sozinha?

- Premir a carga para
alterar a altura.

- Algo ativa o botao cor
de laranja ou preto.

- O sensor de pressao deteta movimento.
Verificar o motivo.

As valvulas
sao ativadas?

- Ligar a unidade ZG ao portatil e

iniciar a comunicacgéo série.

- Manualmente, mover para
cima e para baixo.

As vélvulas
sao ativadas?

- Ligar a unidade ZG ao portatil e
iniciar a comunicacéo série.

- Verificar se a carga para
corretamente.

A carga para
diretamente?

- Verificar se o manipulo da drea
de forca se move corretamente.

- Aguardar pela comutagdo no modo
de equilibrio.

- Mover a carga no modo de equilibrio.

- Verificar se a valvula oscila.

Ouve a valvula a oscilar?

- Configurar o gancho do
equilibrador para utilizar
a unidade ZG perto da zona
superior do curso do equilibrador.

- A unidade ZG estd em bom estado
de funcionamento.

PT-13

O manipulo regressa

- Calibragem incorreta do sensor de
forca: desligar o dispositivo e remover
todas as pecas do manipulo antes de
ligar a unidade ZG.

Sim . NP
- Devolver o manipulo a fabrica.

corretamente a posicdo
neutra?

- Verificar a blindagem
eletromagnética do fio em espiral.

47726957001 _ed1



Diagrama de ligacao - Lista de pecas
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Manipulo Zero Gravity

Para placa de gestdo de energia
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Sensor de forga
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Controlador Zero Gravity - Lista de pecas

Controlador Kit de suspensao Equilibrador Kit Manifold Suportes do Caixa de controlo Manipulo de Fio em espiral
de modelo equilibrador comando
ZGW01508000 ZGS00 BW015080
ZGWO015080A1 ZGSA1-150 BW015080
ZGWO015080A2 ZGSA2-150 BW015080
ZGE06 ZGB015
ZGWO015080AT ZGSAT-150 BW015080
ZGWO015080HM ZGSHM-150 BW015080
ZGW015080S2 7GSS2-150 BW015080
ZGW02012000 ZGS00 BW020120
ZGWO020120A1 ZGSA1 BW020120
ZGWO020120A2 ZGSA2 BW020120
ZGB020
ZGWO020120AT ZGSAT BW020120
ZGW020120HM ZGSHM BW020120
ZGW020120S2 ZGSS2 BW020120
ZGB-MANIFOLD ZGP0OOB ZGC2
ZGW03508000 ZGS00 BW035080
ZGWO035080A1 ZGSA1 BW035080
ZGWO035080A2 ZGSA2 BW035080
ZGE10 ZGB035
ZGWO035080AT ZGSAT BW035080
ZGW035080HM ZGSHM BW035080
ZGWO035080S2 ZGSS2 BW035080
ZGW05008000 ZGS00 BW050080
ZGWO050080A1 ZGSA1 BW050080
ZGWO050080A2 ZGSA2 BW050080
ZGB050
ZGWO050080AT ZGSAT BW050080
ZGW050080HM ZGSHM BW050080
ZGWO050080S2 ZGSS2 BW050080
Pecas sobresselentes
47726957001_ed1 PT-18



Caixa de comando

Item Numero de peca Descricao Fornecedor Quantidade
KIT/INGER/150LB Conjunto de vélvula para R 1
47563675001 FSBO15
KIT/INGER/020LB Conjunto de valvula para R 1
47563676001 FSB020
1
KIT/INGER/035LB Conjunto de vélvula para R 1
47563677001 FSB035
KIT/INGER/050LB Conjunto de vélvula para R 1
47563678001 FSB050
ZHSEA0080 Sensor
2 < IR 1
04709614 de pressao
610-9989 .
3 47738840001 Fusiveis IR 2
RS317-780
4 47563682001 Sensor de forca IR 1
RS248-8913 “ . «
5 47563683001 Botéo de alimentacao IR 1
RS321-278 <
6 47563684001 Botéo da entrada 1 IR 1
RS408-038 -
7 47563685001 Botao da entrada 2 IR 1
RS477-4890 A
8 47563686001 Paragem de emergéncia IR 1
CE120-KBB377 )
9 03504545 Conjunto de gancho Bullard IR 1
* 47728057001 Cabo de alimentagao IR Conforme necessario
* 47738841001 Kit de mangueiras e unides ZGB IR Conforme necessario
* 47739078001 Silenciador IR Conforme necessario

* Indica nao ilustrado.
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