ROLLON

BY TIMKEN

Actuator System Line

Cobot Transfer Unit

Cobot-Transfer-Unit
fiir UR-Cobots

Bedienungsanleitung fiir die unvollsténdigen Maschinen

-







Inhalt

|
1 Warn- und Rechtshinweise UM-3
Restrisiken, ISO 9001:2015, Garantiebedingungen UM-4
Umweltangaben, Sicherheitshinweise fiir Handling und Transport UM-5
Verpackung, Transport UM-6
Handling und Anheben, Uberpriifung der Achse nach dem Transport, Installation UM-7

2 CTU - Basiskomponenten

Lieferumfang, Roboter-Kompatibilitat UM-8
3 Spezifische Systemreferenzen UM-9
4 Montagehinweise
Handling der CTU, Sensoren UM-11
Installation der CTU UM-12
Montage des Roboters auf der CTU UM-13
Anschluss der CTU UM-14
Anschluss des Roboters UM-16
Luftanschluss, Schlitten-Sperrelement (optional) UM-17
Hinweise zur Schmierung UM-18

5 Bedienungsanleitung Rollon URCap (e-Serie)

Rollon URCap Installation UM-19
Antriebskonfiguration UM-21
IP-Verbindung UM-22
Manuelle Positionierung der Achse UM-23
Polyscope-Programmierung UM-24
Fehler Um-27
Support UM-29

6 Bedienungsanleitung Rollon URCap (CB-Serie)

Rollon URCap Installation UM-30
Antriebskonfiguration UM-32
IP-Verbindung UM-33
Manuelle Positionierung der Achse UM-34
Polyscope-Programmierung UM-35
Fehler UM-39
Support UM-41
Anhénge:

e Bedienungsanleitung des Motors
e Handbuch des Rollon-Schaltschranks
e Bedienungsanleitung



1 Warn- und Rechtshinweise

Warn- und Rechtshinweise // v
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Die in diesem Handbuch beschriebene unvollsténdige Maschine ist lediglich als Lieferung einfacher kartesischer Ach-
sen und deren Zubehor anzusehen, die in der Verhandlungsphase des Vertrages mit dem Kunden vereinbart wurde.
Daher sind aus diesem Vertrag ausgeschlossen:

1. Die Montage beim Direkt- oder Endkunden

2. Die Inbetriebnahme beim Direkt- oder Endkunden

3. Die technische Abnahme beim Direkt- oder Endkunden

Daher liegen die unter den Punkten 1., 2. und 3. beschrigbenen Tétigkeiten nicht im Verantwortungsbereich von Rollon.
Rollon liefert unvollstandige Maschinen. Der Direkt- oder Endkunde ist fiir die Priifung und den Nachweis der Sicher-
heit der Geréte verantwortlich, die per Definition in unserem Betrieb nicht theoretisch tiberpriift oder getestet werden
koénnen. Diese unvollstandige Maschine darf erst in Betrieb genommen werden, wenn die komplette Maschine, in die
sie eingebaut werden soll, gemas den Bestimmungen der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG als konform erkldrt wurde.
Diese 7. Achse ist keine “kollaborative” Ausriistung.
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Es ist zwingend erforderlich, dieses Handbuch
vor dem Einbau der unvollstdndigen Maschine
sorgféltig zu lesen. Die Informationen, die in die-
sem Handbuch enthalten sind, richten sich an
qualifiziertes und beféhigtes Personal, das iiber
die geeigneten Qualifikationen zum Einbau der
unvollstdndigen Maschine verfiigt.

Nicht Uberlasten. Keinen Biegekraften aussetzen.

Nicht der Witterung aussetzen.

Stabilisieren Sie die Achse vor dem Handling,
indem Sie ihre beweglichen Teile sicher blockie-
ren. Beim Handling von Achsen mit vertikaler
Verschiebung muss sichergestellt werden, dass
sich der Schlitten am entsprechenden unteren
Endschalter befindet.

Vorsicht bei Installationsarbeiten und beim
Handling. Schwere Ausriistung.

Die Abbildungen in diesem Handbuch sind ledig-
lich als Hinweis und nicht als verbindlich zu
betrachten. Daher kann das gelieferte System
von den hier aufgeflihrten Abbildungen abwei-
chen, die der Hersteller Rollon S.p.A. nur zu illus-
trierenden Zwecken auffihrt.

Gefahrliche Spannung.
Schalten Sie das Gerdt vor der Inbetriebnahme
oder vor Wartungsarbeiten aus.

Die von der Rollon S.p.A. gelieferten Systeme
sind nicht fir den Betrieb in ATEX-Umgebun-
gen vorgesehen.
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Der Hersteller haftet nicht fiir Folgen durch un-
sachgemaBen Gebrauch, durch eine nicht vor-
gesehene Verwendung des Systems, oder durch
die Nichtbeachtung der fachgerechten Stan-
dards und der in dieser Anleitung aufgeflihrten
Anweisungen.

Um Schédden zu vermeiden, diirfen Sie an die-
ser Maschine nicht mit ungeeignetem Werkzeug
arbeiten.

Achtung: Bewegliche Maschinenteile. Keine
Gegenstande auf der Achse liegenlassen.

Vergewissern Sie sich, dass das System auf
einer ebenen Bodenflache installiert ist.

Bei der Verwendung sind die im Katalog ange-
gebenen spezifischen Leistungswerte sorgféltig
ZU beachten.

Beim Handling der Achse immer sicherstellen,
dass die Auflage- bzw. Befestigungspunkte kei-
ne Durchbiegungen gestatten.

Motor und Getriebe erzeugen wéhrend des
Betriebs Warme. Beriihren Sie den Motor/das
Getriebe nicht wahrend des Betriebs oder unmit-
telbar nach dem Betrieb, da ein langerer Kontakt
Beschwerden verursachen kann. Kiihlen Sie den
Motor/das Getriebe durch Ausschalten des Sys-
tems ab und warten Sie.

Achten Sie darauf, dass alle elektrischen Teile
trocken bleiben. Bei Kontakt mit Wasser schalten
Sie das Gerdt sofort aus.

Verhindern Sie das Eindringen von Staub in den
Schaltschrank.

UM-3



1 Warn- und Rechtshinweise

Restrisiken

Die Linearachse weist die folgenden Restrisiken auf:

e Mechanische Risiken aufgrund des Vorhandenseins
beweglicher Elemente;

e Brandrisiko aufgrund der Brennbarkeit der in den
Achsen verwendeten Riemen bei Temperaturen tiber
250 °C mit Flammenkontakt;

e Gefahr des Absturzes der vertikalen Achse wéhrend
des Handlings und der Montage der unvollstédndigen
Maschine vor der Inbetriebnahme;

e Gefahr des Absturzes der vertikalen Achse wah-
rend der Wartungsarbeiten im Fall eines Abfalls der
Stromversorgungsspannung;

e Quetschgefahr in der Nahe beweglicher Teile, die
entgegengesetzte oder gleichartige Bewegungen
ausflhren;

e Gefahr von Schnitt- und Schiirfverletzungen.

IS0 9001:2015

Rollon S.p.A. ist nach ISO 9001:2015 zertifiziert.

Seit 1995 hat Rollon sein eigenes Qualitdtsmanagementsys-
tem definiert und aufgebaut, um sicherzustellen, dass die
Erwartungen und Bediirfnisse der Kunden erfiillt werden, die
Konformitdt mit den Normen und vertraglichen Spezifikati-
onen gewdhrleistet ist und ein effizientes Management der
Unternehmensaktivitdten erreicht wird.

In diesem Rahmen hat Rollon seine Management- und Pro-
duktionsprozesse identifiziert und die Abldufe und Wechsel-
wirkungen, die einzubeziehenden und umzusetzenden Krite-
rien und Kontrolimethoden, die zu erfassenden Analysen und
Messungen sowie die zur Erzielung der erwarteten Ergebnis-
se erforderlichen MaBnahmen festgelegt.

UM-4

Garantiebedingungen

Rollon S.p.A. (bernimmt die folgende Garantie im Sinne
von Art. 1512 des italienischen Zivilgesetzbuches: die ord-
nungsgeméBe Funktion seiner Produkte fiir den Zeitraum
von einem Jahr ab deren Lieferung, wenn deren konkrete
Anwendung vom technischen oder kaufmannischen Blro
unseres Unternehmens vorgeschlagen wird und sofern et-
waige Fehlermeldungen innerhalb von acht Tagen nach ihrer
Entdeckung schriftlich eingereicht werden. Diese Garantie
deckt keine Schaden oder Mangel ab, die auf &uBere Ein-
flisse, unzureichende Wartung, Uberlastung, Verwendung
ungeeigneter Schmiermittel, natirlichen Gebrauch, unge-
naue Produktauswahl, Montagefehler oder andere Ursachen
zuriickzufiihren sind, die auf unsachgeméaBen Gebrauch und
nicht auf die Herstellung des Produkts zurlickzuftihren sind.

Die Garantie beschrénkt sich auf die Reparatur bzw. den Er-
satz, wobei weitere Schadensersatzanspriiche ausgeschlos-
sen sind.
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Umweltbezogene Hinweise

Der Schutz der Umwelt ist fir Rollon sehr wichtig, weshalb
bei allen Aktivitdten darauf geachtet wird, die Auswirkungen
auf die Umwelt zu begrenzen. Die nachstehend aufgefiihrten
Angaben sollen eine korrekte Verwaltung unserer Lieferung
gewdhrleisten.

Unsere Produkte bestehen hauptsdchlich aus:

Einzelheiten der Lieferung

Aluminiumlegierungen Profile, Platten, diverse Bauteile
Stahl mit verschiedenen Zusammensetzungen Schrauben und Schienen
NS PVC -Abd:cﬁr;giiﬁfgd Abstreifer
Verschiedene Arten von Gummi Stopfen, Dichtungen
Verschiedene Arten von Schmierstoffen Zur Schmierung von Gleitschienen und Lagern
Rostschutzmittel Rostschutzol
Holz, Polyethylen, Karton Transportverpackungen

Tab. 1

Am Ende der Lebensdauer des Produkts konnen daher in
Ubereinstimmung mit den geltenden Vorschriften zur Abfall-
behandlung viele Bauteile recycelt werden.

WICHTIGER HINWEIS!
0’ Die Schienen der Maschine sind mit einer Schicht aus Rostschutzol oder speziellem Fett geschiitzt. Beim Hand-
ling geeignete Handschuhe tragen.

Sicherheitshinweise fiir Handling und Transport

Um das Risiko bei Versand, Handling und Transport zu
minimieren, achtet der Hersteller besonders auf die Ver-
packungen.

Der Transport kann dadurch erleichtert werden, dass be-
stimmte Bauteile demontiert und entsprechend geschiitzt
und verpackt versandt werden.

Das Handling (Be- und Entladen) muss unter Beachtung
der Informationen erfolgen, die direkt in diesem Benutzer-

handbuch enthalten sind.
UM-5



1 Warn- und Rechtshinweise

Die Mitarbeiter, die zum Anheben und zur Handhabung der
Maschine und ihrer Komponenten autorisiert sind, miissen
{ber Erfahrung und Kompetenzen in dem spezifischen Sek-
tor verfligen, und eine volle Kontrolle ber die von ihnen
verwendeten Hebevorrichtungen haben.

Flir das Handling und den Transport miissen Fahrzeuge mit
einer geeigneten Ladekapazitdt verwendet werden, und die
Maschinen miissen an den festgelegten Punkten verankert
werden.

Lassen Sie sich beim Handling von einer oder mehreren
Personen helfen, um eine angemessene Warnung zu ge-
wahrleisten, wenn die Bedingungen dies erfordern.

Wenn die Maschine mit Fahrzeugen bewegt werden muss,
stellen Sie bitte sicher, dass diese flir den Zweck geeignet
sind. Das Be- und Entladen darf zu keinen Gefahren flir den
Bediener und die direkt eingebundenen Personen fiihren.
Vergewissern Sie sich vor dem Verladen des Gerats auf
das Fahrzeug, dass die Maschine und ihre Komponenten
ausreichend gesichert sind und dass ihr Profil die maximal
erlaubten Abmessungen nicht Uberschreitet. Bringen Sie
ggf. die erforderlichen Warnschilder an.

Entladen Sie die Achsen in unmittelbarer Nahe des Aufstel-
lungsortes und lagern Sie sie in einer wettergeschiitzten
Umgebung.

Die Nichtbeachtung der Anweisungen kann zu Gefahren
fir die Sicherheit und die Gesundheit von Personen und zu
finanziellen Verlusten fuhren.

Der Installationsleiter muss Uber einen Plan zur Organisati-
on und Uberwachung aller Betriebsphasen verfiigen.

Der Installationsbereich muss geeignete Umgebungsbedin-
gungen aufweisen (Beleuchtung, Liiftung usw.).

Die Temperatur im Installationsbereich muss innerhalb des
zuldssigen Intervalls liegen.

Stellen Sie sicher, dass der Installationsbereich gegen
Witterungseinfliisse geschitzt ist, keine korrosiven Stoffe
enthalt, und dass keine Explosions- oder Brandgefahren
bestehen.

Eine Installation in Umgebungen, in denen eine Explosions-
oder Brandgefahr besteht, darf NUR dann erfolgen, wenn
die Maschine fiir eine solche Verwendung als KONFORM
ERKLART wurde.

UM-6

Verpackung

Bei der Verpackung wird auf die Reduzierung des
Volumens geachtet.

Der Transport kann dadurch erleichtert werden, dass be-
stimmte Bauteile demontiert und entsprechend geschiitzt
und verpackt versandt werden.

Alle notwendigen Informationen zum Be- und Entladen
sind auf der Verpackung angegeben.

Jeder Transport wird von einem Dokument (Lieferschein)
begleitet, in dem die Achsen aufgelistet und beschrieben
werden.

Die Verpackung flr den See-/Lufttransport ist ein “Barrie-
rebeutel”, um die verpackten Elemente zu schiitzen.
Einzelne Komponenten werden geeignet an die Achsen
gelegt (mit oder ohne Verpackung), um plétzliche und
unerwartete Bewegungen zu vermeiden.

Das Verpackungsmaterial muss in Ubereinstimmung

mit den geltenden Rechtsvorschriften ordnungsgeman
entsorgt werden.

Transport

Der Transport kann, auch auf Grundlage des Zielorts, mit
unterschiedlichen Fahrzeugen durchgefiinrt werden.
Bitte verwenden Sie geeignete Fahrzeuge, die (iber eine
ausreichende Ladekapazitat verfligen.

Stellen Sie sicher, dass die unvollstdndige Maschine und
ihre Komponenten ausreichend am Fahrzeug befestigt
sind.

Die beweglichen Teile des Systems werden vor dem
Handling und dem Transport blockiert.
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Handling und Anheben

Verbinden Sie die Hebevorrichtungen korrekt mit den festge-
legten Punkten an den Kisten und/oder an den Packstlicken.

Symbol fiir den Massenschwer-
punkt des zu transportierenden
Packstlicks

Symbol, das die Hebepunkte fir
das Packstiick angibt

Diese Symbole befinden sich auf der unvollstdndigen Maschi-
ne oder auf der Kiste.

Vor dem Handling lesen Sie bitte die Anweisungen, insbe-
sondere die Sicherheitshinweise, die in der Installationsan-
leitung bzw. auf den Packstlicken oder den demontierten
Bauteilen angegeben sind.

Versuchen Sie bitte AUF KEINEN FALL, die Handlingverfah-
ren und die vorgeschriebenen Punkte zum Anheben, zum
Handling oder zur Bewegung der einzelnen Packstiicke
bzw. der demontierten Bauteile zu verandern.

Heben Sie das Packstiick langsam auf die erforderliche
Mindesthohe an und bewegen Sie es mit duBerster Vor-
sicht, um gefdhrliche Schwingungen zu vermeiden.
Stellen Sie sicher, dass Sie alles gut sehen kénnen. Achten
Sie bei der Handhabung darauf, dass ein angemessenes
Sichtfeld vorhanden ist. Auf dem Weg zum endgiiltigen
Standort durfen keine Hindernisse vorhanden sein.
Wahrend des Hebens und beim Handling der Lasten dir-
fen keine Personen den Aktionsradius passieren oder sich
darin aufhalten.

Die Packstticke nicht stapeln, da sie beschadigt werden
konnten. Bitte vermeiden Sie das Risiko plétzlicher und
gefahrlicher Bewegungen.

Bei langerer Lagerung muss regelmaBig Uberpriift werden,
dass keine Verdnderungen der Lagerbedingungen aufge-
treten sind.

Priifen Sie nach dem Versand die
Unversehrtheit der Achsen

Jeder Transport wird von einem Dokument (Lieferschein)

begleitet, in dem die Achsen aufgelistet und beschrieben

werden.

Uberpriifen Sie bei Erhalt einer Lieferung, ob die erhaltenen
Materialien den Angaben im Lieferschein entsprechen.
Priifen Sie, ob die Verpackung unversehrt ist, und priifen
Sie, ob jede Achse intakt ist.

Bei Schéden oder fehlenden Teilen kontaktieren Sie bitte
den Hersteller, um die entsprechenden Verfahren festzu-
legen.

Montage

Bereiten Sie den gewahlten Installationsort vor, damit die
Montagetechniker nicht unnétige Zeit verlieren.

Bewerten Sie bitte im Voraus, ob die Maschine mit ande-
ren Produktionseinheiten interagieren muss, und dass die
Integration korrekt, gefahrlos und in Ubereinstimmung mit
den Standards umgesetzt werden kann.

Der Verantwortliche darf Installations- und Montagearbei-
ten NUR an autorisierte Techniker mit einer anerkannten
Qualifikation vergeben.

Die Versorgungsanschliisse (Strom, Druckluft usw.) mis-
sen nach dem Stand der Technik in Ubereinstimmung mit
den geltenden Normen und gesetzlichen Regelungen aus-
geflhrt werden.

Anschliisse, Ausrichtung und Nivellierung miissen nach
dem neuesten Stand der Technik ausgeftihrt werden, um
zusatzliche Eingriffe zu vermeiden und die korrekte Funk-
tion der Maschine zu gewahrleisten.

Fiihren Sie nach Fertigstellung der Anschliisse eine all-
gemeine Priifung durch, um sicherzustellen, dass alle Ar-
beiten korrekt ausgeflihrt wurden und die Anforderungen
erfullt sind.

Die Nichtbeachtung der Anweisungen kann zu Gefahren
flr die Sicherheit und die Gesundheit von Personen und
zu finanziellen Verlusten fuhren.

um-7



2 Integrierte CTU - Grundkomponenten

CTU - Basiskomponenten // v

Lieferumfang

Das CTU-System besteht aus:

e Rollon 7. Achse [1]

Rollon-Schaltschrank [2]

Anschlusskabel [3]

Befestigungs- und Nivellierschrauben [4]
High-Flex-Roboterkabel fiir Stromversorgung
und Daten

(Die  Komponenten miissen zusammengebaut
werden)

UM-8

Abb. 1
Roboter-Kompatibilitat

Die CTU ist in verschiedenen BaugroBen erhdltlich:

Achsentyp Robotertyp

CTU 130-11 UR3e
CTU 160-11 UR5e
CTU 220-11 UR10e - UR10CB - UR16e
Tab. 2
Systemanforderungen:

e Stromversorgung: 380-480 V (Netzkabel mit Stecker gelie-
fert IEC 60309 4-polig 3P + E) 3A

UR-Modell: Roboter der Baureihe CB ab 3.1 Roboter der
e-Baureine mit Basis-Flanschverbinder. Dieser ist bei
neuen Systemen der e-Baureihe mit den Teilenummern
1103xx vorhanden (z. B. 110305 fiir UR5e mit Ba-
sis-Flanschverbinder).

Polyscope 3.6 oder hoher.



Spezifische Systemreferenzen // v
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Tab. 4
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Cobot Transfer Unit

Abb. 2

231

Tab. 3
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3 Spezifische Systemreferenzen

Hauptteile

Aufnahme fiir
Energiekette

Energiekette .
Schlitten

Roboter-Schnittstellen-
flansch

Befestigungs- und Nivellier-

quertrager

Motor + Untersetzungsgetriebe

Antriebskopf

Etikett
g‘) Ascgsfefnmﬁ‘e't CTU gt die Grse an: 130, 160, 220, |1 G U101 HIOROKK
ie 3 Ziffern hinter CTU geben die GroBe an: 130, 160, 220. o) e — s
(2) Hub in Millimetern 3
(3) Seriennummer. ) SN CTU130-XXXX
(4) Rollon-Riickverfolgharkeitsnummer. AP0 XX

Abb. 3

Alle CTU-Systeme verfligen (iber Quertréger, die es ermdg-
lichen, das tragende Profil zu stiitzen und gleichzeitig die
gesamte Struktur zu verbinden. Die Befestigungsquertréger
kénnen auch zum Nivellieren des gesamten Systems verwen-
det werden.

Beispiele filr Befestigungs- und
Nivellierquertrage

Abb. 4
Um-10



Cobot Transfer Unit

Montagehinweise // v

Handling der CTU

Heben Sie das System an und stellen Sie sicher, dass die
Gabeln des Gabelstaplers auf beiden tragenden Balken, aus
denen das System besteht, eingestellt werden. Stellen Sie
sicher, dass sich die Gabeln des Gabelstaplers an Punkten
befinden, die gleich weit von den Befestigungsquertrdgern
entfernt sind, die den tragenden Balken stiitzen. Bringen Sie
den Schlitten in eine zentrale Position auf der Achse, um eine
gleichmaBige Gewichtsverteilung zu erreichen. Uberwachen
Sie die Last wahrend des Handlings kontinuierlich, um si-
cherzustellen, dass sie nicht pltzlich umkippt.

Die folgenden Bilder geben Ihnen eine Vorstellung von der
Position der Hebepunkte. Bitte betrachten Sie diese nur als

Hinweise. Sie helfen dabei, die oben aufgefiihrten Hinweise zu
veranschaulichen.

A

Hebepunkte

Sensoren

Endschalter 1

Referenzfahrt der Maschine

Abb. 5

Endschalter 2

Die Richtung des Schlittens -/+ zur Programmierung wird auf
den Seiten des Schlittens angezeigt. Die Richtung (-) ist die
des Motorantriebskopfes, die Richtung (+) die des Leerlauf-
kopfes.




4 Montagehinweise

Verankerung der CTU

A

Nachdem Sie die Achse in ihre Arbeitsposition gebracht ha-
ben, drehen Sie die Nivellierschrauben, um sie wie gewinscht
auszurichten und magliche Fehlausrichtungen aufgrund un-
regelmaBiger Montagefldchen auszugleichen. Ziehen Sie
nach dem Nivellieren die beiden Befestigungsschrauben mit
dem in der Tabelle angegebenen Drehmoment an.

Schalten Sie das System wéhrend Montage-
und Demontagevorgang aus.

Montage:

1. Positionieren Sie die Achse mit allen Nivellierschrauben in
der vollstandig angehobenen Position;

Stellen Sie mit den Schrauben die gewiinschte Ausrich-
tung ein;

Ziehen Sie die Befestigungsschrauben abwechselnd und
schrittweise an. Ziehen Sie keine der Schrauben vollstén-
dig an, wahrend die andere vollstidndig geldst ist. Beide
sollten schrittweise und abwechselnd angezogen werden,
bis das angegebene Drehmoment erreicht ist.

no

w

Wenn die mitgelieferte Schraube nicht die passende Lange
hat, kann sie durch eine Schraube anderer Lénge, jedoch
des gleichen Typs und der gleichen Festigkeitsklasse ersetzt
werden.

Sechskantkopfschraube

Befestigungsschrauben

Abb. 8

Anziehen der beiden Befestigungsschrauben

mit Schaft UNI 5737 e
CTU130-11 M8x40 34
CTU160-11 M10x50 0.15 67
CTU220-11 MH10x50 67
Tab. 5
WICHTIGER HINWEIS!

Bei der Montage der Rollon-Module werden Schrauben mit selbstsichernden Unterlegscheiben oder einer

A

der Hersteller der teilmontierten Maschine jede

mittelfesten Schraubensicherungsfliissigkeit (blau, wie z.B. Loctite 243) verwendet. Wir empfehlen dem
Benutzer, diese Hilfsmittel ebenfalls beim Aufstellen der in diesem Handbuch beschriebenen teilmontierten
Maschine als auch wéhrend der Montage- oder Wartungsphasen zu verwenden. Geschieht dies nicht, lehnt

Verantwortung fiir Unfélle, Bruch und die daraus resultie-

renden Folgen fiir Personen, Tiere und Sachen aufgrund des Versagens von Befestigungselementen ab.

UM-12



Cobot Transfer Unit

Montage des Roboters auf der CTU

Schalten Sie das System wéhrend Montage-

z i 5 und Demontagevorgang aus.

Fahren Sie mit der Montage des Roboters in seiner Arbeits-
position fort. Der Achsschlitten wird mit einer Adaptergegen-
platte zur Befestigung des Roboters geliefert. Bei diesem
Flansch, der selbst im Achsschlitten verankert ist, handelt es
sich um eine maBgeschneiderte Losung, um mit der Robo-
terbasis kompatibel zu sein. Um den Roboter am Schnittstel-
lenflansch zu verankern, folgen Sie bitte den Anweisungen im
Roboterhandbuch.

UR 10CB

Steckverbinder fiir die Stromver-
sorgung des Roboters

Abb. 11

UR 3e, UR 5e, UR10e

Roboter-Schnittstellenflansch

Steckverbinder fir die
Stromversorgung des Roboters

Abb. 13

Roboter-Schnittstellenflansch

Abb. 10

UR 10CB

Stecken Sie den
Kabelstecker,
der von den
Ketten kommt, in
den Stecker des
Roboters.

Abb. 12

UR 3e, UR 5e, UR10e

Stecken Sie den
Kabelstecker,

der von den |
Ketten kommt, in |
den Stecker des |

. Roboters.

Abb. 14

UM-13



4 Montagehinweise

Anschluss der CTU

Hauptschalter

Hebedsen

zum Einschalten des Schaltscma/n\it%/
il
> ‘ )/

WeiBe Netzkontrollleuchte (24 V)

> B

UM-14

Der Schaltschrank darf wahrend des Sys-
tembetriebs nicht gedffnet werden. Alle
Stecker sind auBen platziert. Im Falle einer
Fehifunktion wenden Sie sich bitte an Rollon.

Schalten Sie das System wéhrend Monta-
ge- und Demontagevorgang aus.

Alle Arbeiten zur Montage und Demontage
sowie zum Anschluss und zum Abtrennen
der Kabel dirfen nur bei ausgeschaltetem
Gerét durchgeflihrt werden. Stellen Sie si-
cher, dass der Strom ausgeschaltet ist und
die weiBe Leuchtanzeige aus ist.

Stromversorgung des
Schaltschranks

Detail des Kabelanschlussbereichs

| B

Sicherheitssignal
(Bypass installiert)

Stromversorgung

(SCHWARZES Kabel)

Motorsignal
(GRUNES Kabel)

A
A

der Sensoren

(GRAUES Kabel)
Stromversorgung Motor
(ORANGE Kabel)

(P —

Netzwerkkabel-Roboterverbindung

(WEISSES Kabel - Ethernet)

Abb. 15

Verwenden Sie nur die Originalkabel, die
mit der CTU geliefert werden.

Der UR Robot arbeitet auch dann, wenn der
Schaltschrank der CTU ausgeschaltet ist.



Cobot Transfer Unit

Verfahren zum Anschluss der Schaltschrankkabel:
Aus dem Schaltschrank kommende Kabel;

- ORANGES Kabel - Motorstromversorgung,

- GRUNES Kabel - Motorsignale,

- SCHWARZES Kabel - Stromversorgung des Schalt-
schranks mit Stecker IEC 60309 4-polig 3P + E (380-
480V) 3A

- GRAUES Kabel - Stromversorgung des Sensors;

- WEISSES Kabel - Ethernet-Verbindungskabel zwischen
dem Schaltschrank der CTU und dem Roboter.

Je nach Auftrag werden die Kabel in Abschnitten von 3 oder
5 Metern Lange geliefert.

@ Am Schaltschrank ist ein Anschluss flr ein Sicherheitssi-
gnal installiert (z.B. Laserscanner, Sicherheitsmatte, andere
Sicherheitseinrichtungen, externe Schutztr).

Ein externer Bypass ist vorhanden.

Das GRAUE Kabel muss in den Stecker gesteckt werden. Da-
durch werden die 3 Positionierungssensoren aktiviert.

Hinweise zum Anschluss der ORANGEN und GRUNEN Kabel
an den Motor

Verfahren zum Einschalten des Schaltschranks:

1. Stellen Sie sicher, dass die Maschine sicher ist;

2. Drehen Sie den Hauptschalter, um den Schaltschrank ein-
zuschalten;

3. Stellen Sie sicher, dass die weiBe Leuchtanzeige (24 V)
aufleuchtet;

Abb. 16

ROBOT ANSCHLUSSE

ROLLON SCHALTSCHRANKVERBINDER

PIN2

PNS

PINS

PING

PINT 3

PIN7 =0V gemeinsam PIN2 PIN 3 = zweikanalig
firNotfalle

Den Hauptschalter drehen, um den Schalt-
schrank ein- und auszuschalten.

@

UM-15



4 Montagehinweise

Anschluss des Roboters
Schalten Sie das System wéhrend Monta- Der UR Robot arbeitet auch dann, wenn der
ge- und Demontagevorgang aus. Schaltschrank der CTU ausgeschaltet ist.

Die Schalttafel wird mit dem Roboter geliefert, nicht mit der
CTU. Stellen Sie sicher, dass alle Kabel angeschlossen sind;
- Kleines SCHWARZES Kabel - Stromversorgung (220 V)
- BLAUES KABEL - High-Flex-Roboterkabel fiir Strom-
versorgung und Daten
- WEISSES Kabel - Ethernet-Netzwerkverbindungskabel
zwischen den Schaltschranken der CTU und dem Roboter.

Durch Dricken des Not-Aus-Tasters des
Roboters wird auch die Achse gestoppt.

Abb. 20

Je nach Auftrag wird das WEISSE Kabel in 3 oder 5 Metern
Lénge geliefert.

Abb. 21

Das BLAUE High-Flex-Roboterkabel fiir Stromversorgung Eingang des
und Daten ist bereits in den Kabeltrdger der Achsketten ein- BLAUEN
L . . u High-Flex-Ro-
gelegt. Er erd. je nach CTu Hub mit einer Ldnge von 6 m boterkabels i
oder 12 m geliefert (siehe Seite UM-13 zum Anschluss des Stromversorgung
und Daten

Roboters).
in die CTU

Abb. 22

UM-16



Cobot Transfer Unit

Luftanschluss

(A-B-C-D) Lufteinl&sse zur Stromversorgung des Roboterzu-
behdrs (Abb. 24 und 25). Entsprechende Luftauslasse befin-
den sich am Achsschlitten (Abb. 23).

Der Kabeltrdger wird mit 4 Luftkabeln geliefert.

(E-F) Lufteinlass fur die Schlitten-Klemmelemente (Abb. 25.
Klemmelemente optional, wenn auf Bestellung gewdnscht,
siehe Kapitel unten). Entsprechende Luftausldsse befinden
sich am Achsschlitten (Abb. 23).

Schlitten-Klemmelement (optional)

Auf Wunsch in der Auftragsphase wird die Achse mit Klem-
melementen am Schlitten geliefert, der auf Linearschienen
arbeitet. Mit dieser Option hat der Schlitten offene Seiten (wie
in Abb. 24 gezeigt). Dabei handelt es sich um pneumatisch
aktivierte Elemente. Das Klemmelement wird durch Druckluft
offen gehalten.

Das Fehlen von Druckluft schlieBt es und blockiert den Schlit-
ten. Um den Schlitten zu entsperren, ist es notwendig, die
Druckluft im Kreis wiederherzustellen. Betriebsdruck: 5,5 bar. Abb. 26

Achsentyp Klemmkraft
IN]

Die Klemmkraft bezieht sich auf beide Klem-
CTU130-11 800

men, die (iber E- und F-Anschlisse betétigt
CTU160-11 1200 werden. Sie aktivieren nicht nur eine Verbin-

dung.
CTU220-11 1500

Tab. 6 UM-17



4 Montagehinweise

Hinweise zur Schmierung

Die CTU verfiigt tiber Schienen mit selbstschmierenden Ku-
gelumlauflagern.

Die Schlitten mit Kugelumlauflagern haben zusétzlich einen
Haltek&fig, der den “Stahl auf Stahl”-Kontakt zwischen be-
nachbarten Walzkérpern eliminiert und eine Fehlausrichtung
dieser Teile in den Kreisen verhindert.

Die Schmierstofftanks sind an den Vorderseiten der Schlit-
ten mit Kugelumlauflagern installiert. Diese kleinen Behélter
geben die richtige Menge an Schmierstoff in den Bereichen
ab, in denen die Kugellager die aufgebrachten Lasten tragen.
Dieses System garantiert lange Wartungsintervalle: alle 5000
km oder einmal im Jahr, je nachdem, welcher Wert zuerst

erreicht wird.

Die Menge des fir die Nachschmierung der 4 Blicke
erforderlichen Fetts.

Setzen Sie die Dosierdiise in den jeweiligen Schmierstoff-

geber ein. Typ NE:]%]G
Art des Schmiermittels: Lithiumseifenfett der Klasse NLGI 2.
Bei Schwerlastanwendungen oder schwierigen CTU130-1I 0,7
Umgebungsbedingungen ist eine héaufigere Schmierung er- CTU160-11 14
forderlich.

CTU220-1I 2,4

Flir weitere Informationen wenden Sie sich bitte an Rollon.
Tab. 7

Schmierfett-Kompatibilitat
AT A " Calcium -

A : Lithium Lithium Calcium Aluminium .
EEIEEIEIEE
¥ x % %

m
N
Lithium
EXN
Calcium
Komplex

x
X

++ + +
++ + +

X+ ++++
+ +

x+ | ++++
+

Komplex

+
X
o
X
X

X X X

X
X X

Kompatibel |:| Kompatibel in bestimmten@ Nicht kompatibel
Anteilen

X
X 4+ X XX XX XX
+ X X X X X X X X X

X X X x4+

X X X X 4+ + + + +
X X X4+ XXX XX
X X+ X

X
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Cobot Transfer Unit

Bedienungsanleitung Rollon URCap (e-Serie) // v

Bevor Sie beginnen, laden Sie die letzte Version des Pro-
gramms “Rollon URCap” von unserer Website www.rollon.
com herunter und kopieren Sie es auf einen USB-Stick. Eine
aktualisierte Firmware-Version steht ebenfalls zum Down-
load zur Verfiigung.

Rollon URCap Installation

Schalten Sie den Roboter gemaB den
Anweisungen in der Bedienungsanlei-
tung des Roboters ein. Zur Program-
mierung muss der Roboter im Modus
“Local” und nicht “Remote” eingestellt L L
sein (diese Option ist fir UR3 nicht

verfiigbar). Boppal

a ¥ 22 02

O S Wapars

Auf “Settings” driicken.

s

@ 000 [ ]
Abb. 29
UM-19



5 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Stecken Sie lhren USB-Stick in das
Programmierhandgeréat. Wahlen Sie im
linken Menti “System”, wéhlen Sie “UR-
Caps” und drticken Sie die Taste (+).

Wihlen Sie “ushdisk”, suchen Sie
das Rollon URCap-Programm und
drlicken Sie “Open”.

Driicken Sie auf “Restart” und warten
Sie einige Sekunden.

UM-20
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Cobot Transfer Unit

Antriebskonfiguration

Schalten Sie den Roboter gemédB den
Anweisungen in der Bedienungsanlei-
tung des Roboters ein. Zur Program-
mierung muss der Roboter im Modus
“Local” und nicht “Remote” eingestellt
sein (diese Option ist fiir UR3 nicht ver-
fiighar).

Gehen Sie zur Registerkarte “Installati-
on” im oberen Men(, wédhlen Sie “UR-
Caps” und wahlen Sie dann die richtige
AchsengroBe im Popup-Menl “Model”
aus.

B Ervia rewet on ooy e it
igza Sirss [me]
-

CRATGa W asa

Wenn markiert, deaktivieren Sie das
Kontrollkdstchen “Enable URCap”, um
mit der Achsenauswahl fortzufahren.

n&m
I

Nachdem Sie die GroBe ausgewahlt
haben, wéhlen Sie den richtigen “Stro-
ke” aus dem Popup-Ment. Der Hub
ist auf dem Typenschild der Achse
angegeben.

O wutwince ) DIRETAT Nebeirio b i Coririe s

CTU220-1I

[ Pt
I.qhuln bl ™ rme ey

el 2 et ) et ek
e amegy
rulu.dlhm-dlblal-ﬂgﬁ

AT T o e o

Tl o leted Kt s T

) nn.M-lhoq T,
Ao v

i dusmchet e o re
sy Dbacms o-;-m i1 o wi e
-

5 [T ————

Abb. 34

o0
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18301

00
-
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Abb. 35
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5 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Stellen Sie sicher, dass Sie das Kést-
chen “Enable URCap” aktivieren, bevor
Sie mit den néchsten Schritten fort-
fahren.

Ekisbiuhizg rebari comreon

CTU220-11

e

CimANT fratE iy o T At T
ARy L OO ITE T P
ey e

O B raeae o pragra e

IP-Verhindung

Wenn Sie nur eine CTU in lhrer Netz-
konfiguration haben, erfolgt die IP-Kon-
figuration automatisch. Wenn Sie zwei
Schaltschranke haben, miissen Sie eine
separate IP-Adresse festliegen. Gehen
Sie in diesem Fall auf die Registerkar-
te ‘“Installation” des MenUs, wdhlen

Sie “URCaps” und dann “Rollon” und i) Rtk sattmgn B oo D\

ook IF S

kicken Sie dann auf die Schaltflache AT e

Prg e 10
“Debug”. Markieren Sie die Schaltflache
“Custom”, legen Sie die neue IP-Adresse

fest und driicken Sie “Set IP Address”.

[.=3 [l M 1

Abb. 37

UM-22



Cobot Transfer Unit

Manuelle Positionierung der Achse

Durch Driicken der Meni-Register-
karte “UR +" kénnen Sie den Achs-
schlitten jederzeit und einfach bewe-
gen. Driicken Sie “Reset and Enable”,
wenn Sie die rote LED “Safety On”
sehen, um die manuelle Bewegung zu
aktivieren.

Sie kénnen den Antrieb aktivieren und
deaktivieren, indem Sie die Tasten (+) ©
und (-) driicken. Die Achse bewegt M parmasa

sich in Ubereinstimmung mit der ein-
gestellten Geschwindigkeit und Be-
schleunigung. Die Richtung (-) bewegt
den Schlitten in Richtung Motor. Die
Gegenrichtung (+) bewegt den Schlit-
ten vom Motor weg.

Bei der Programmierung konnen Sie
die Schaltflache “Set Position” der

Schaltflache “Move to target position”

Pt ace sl i [ | 3 M0

. = gy | (Tl 00 rorey
verwenden, um die erreichte Posi- s

tionsreferenz manuell zu speichern. e [} e
Sighe Seite 25, Abb. 46. z"_
Rl

My pararrabory
i e

T cat gl e} 8
P ety [ | R i AT
= » 750 jrwrar]
TATDRT A [ | 3

Falls Sie den Schlitten von Hand be-
wegen miussen, verwenden Sie den
Befehl “Disable” (dieser Vorgang wird
auf keinen Fall empfohlen).

T . i b s [ Ao | ELRNERL T




5 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Polyscope-Programmierung

Meni “URCaps und dann “Rollon”,

In diesem Fenster kdnnen Sie verschie-
dene Anweisungen festlegen:

e Referenzfahrt starten

e Zur Zielposition bringen

e Zur Zielgeschwindigkeit bringen

e Achse stoppen

LA 00 AT POETION

M VO TARSIT VLD

g

T Vecerirg et Dbk o TG D4 DEREL 4 I anest n e naesiien

S T —

o B=

85 -xdBaz

Nachdem Sie den Zyklus program-
miert haben, klicken Sie im oberen
Menii auf “Save”, um das Programm
Zu speichern.

[= e L —,
3 St v vt s
B Program Loaps Fareer

85 -xdBaz

Wenn URCap nicht aktiviert ist oder
die Kommunikation zwischen YOUdri-

ve und dem Servoantrieb nicht herge-
stellt ist, bleiben die Programmknoten

l:nwnml.r o
Fostn

T e ]

gelb. In diesem Fall mussen Sie “Si-

cherheit” entsperren, indem Sie auf
die Registerkarte “UR +” und dann auf
“Reset and Enable” Klicken.

e

: [t

- & Salety OH
_ *E S CKEANS

(=TT e e——
B St il i Winae
B Progam Loas P

45 -xdBaz
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Cobot Transfer Unit

Referenzfahrt starten

Die erste Anweisung ist “Do Homing”.
Diese Anweisung fihrt eine Referenz-
fahrt durch, bei der sich der Schlitten
zu der Seite bewegt, auf der der Motor
installiert ist.

Es ist notwendig, beim Einschalten
des Systems mindestens einmal “Do
Homing” zu drticken, um die Positionie-
rung des Motors zu referenzieren. Wir
empfehlen, diese Funktion in die Me-
thode “Before Start” einzufiigen.

Zur Zielposition bringen

Die zweite Anweisung ist “Move to target

position”. Sie kdnnen wéhlen, ob die Ziel-

position (konfigurierbar) absolut (basierend
auf der Referenzfahrt) oder relativ ist.

AuBerdem sind Geschwindigkeit und Be-

schleunigung konfigurierbare Werte:

- Die Geschwindigkeit wird in Prozent der
maximal  zuldssigen  Geschwindigkeit
ausgedriickt (daneben ist die resultie-
rende Geschwindigkeit in mm/s sichtbar).

- Die Beschleunigung wird in Prozent der
maximal zul&ssigen Beschleunigung aus-
gedriickt (daneben ist die resultierende
Beschleunigung in mm/s? sichtbar).

Die Schaltflache “Set Position” legt die
aktuelle Position der Achse fest: Uber die
Menii-Registerkarte “UR+" kdnnen Sie
die Achse manuell in die gewiinschte
Position bewegen und anschlieBend in
der Zielposition speichern.

Die beiden LEDs zeigen den YOUdri-
ve-Status und den Achsenstatus an.
“Axis position” gibt die aktuelle Position
der Achse an.

ag ...

= gy | CTRAA] £ rararg
1 ¥ Rt Progrem
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5 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Zur Zielgeschwindigkeit bringen

Die dritte Anweisung ist “Move to target
velocity”. Bitte beachten Sie, dass dies ein
endloser Bewegungsbefehl ist. Daher muss
danach obligatorisch ein Befehl “Stop axis”
eingegeben werden.

Geschwindigkeit und Beschleunigung sind

konfigurierbare Werte:

- Die Geschwindigkeit wird in Prozent der
maximal zulassigen Geschwindigkeit aus-
gedrlickt (daneben ist die resultierende Miova parsmatars
Geschwindigkeit in mm/s sichtbar). kol dnctes e+ 0+

- Die Beschleunigung wird in Prozent der e B = oo
maximal zul&ssigen Beschleunigung aus-
gedrlickt (daneben ist die resultierende
Beschleunigung in mm/s? sichtbar).

Dieses Symbol x4 zeigt eine Bewe-
gung in negativer Richtung an (in
Richtung Motor), wdhrend 4 eine
Bewegung in positiver Richtung dar-
stellt (vom Motor weg).

i z : ::::l‘t:;wlwwwo ‘ i L] Eern
== 9

Die beiden LEDs zeigen den YOUdri- :

ve-Status und den Achsenstatus an.

“Axis position” gibt die aktuelle Posi- s i

. Wafon D
tion der Achse an. Tt et 1% ) & Lt
T pmt cwin e e [ St | Y

Achse stoppen

Nach dem Befehl “Move to target velo-
city” miissen Sie die Achse anhalten,
bevor sie den Sensor des Endschalters e i+ 4 pusnsens Roflon

) 'l'*- 2 = Pgior: |[FL000- 1] Cohoring
. « oy i Y
beriihrt. “Stop axis” macht genau das. u i, i Pe— [} yrorn
== :
: ) 7| oG
W
mamary N k
fresepses
Targer s meraon = amas| F Y » 75 pwa
= .‘ - . ¥ ] [ FETE TR eTE
#85cx0pAS .
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Cobot Transfer Unit

Fehler

Allgemeiner Hinweis: Nach der Behe-
bung eines Fehlers, wie auf den folgen-
den Seiten erldutert, missen Sie ihn

iber die Registerkarte “UR +" im oberen ’ 'mm;lm"m, # : ws (=) (F
Meni zuriicksetzen und die Schaltfliche s " P v ——

“Reset and Enable” driicken.

[ e 3
M wralery
Parge - ¥ ron—_—
2 i " T T ——
L . | ™

= 753 oA

i i

»
NS .

Soliten Sie weiteren Support benétigen,
bitten wir Sie, uns einen Screenshot der
Protokolle zu senden, um den Service zu
beschleunigen. Sie erhalten ihn, indem
Sie im oberen Menii auf die Registerkar-
te “Installation” Klicken, im linken Menu
“URCaps” und dann “Rollon” auswéah-
len und schlieBlich auf die Schaltflache
“Debug” Klicken. Wahlen Sie im neuen
Fenster die Schaltflache “More Log”, um
einen detaillierten Bericht zu erstellen,
der im Roboter-Heimatverzeichnis ge-
speichert wird.

Uberhub:
Wenn ein Fehler auftritt, kann der
Schlitten einen zu groBen Hub ausfiih- L]
Wy
ren und den Endhubsensor erreichen. ::- e it o % ——
Dieser Fehler wird angezeigt. Driicken = t T : .
i » e ‘ £ | s s
Sie “Stop Program”. i —— :
Commens A j CFUHL Ot
. P
Um den Uberhubfehler zu beheben, Tt P Ky vy || St

missen Sie den Schlitten manuell in
der entgegengesetzten Richtung be-
zlglich der Fehlerrichtung bewegen
(siehe Erkldrung auf Seite 23).

= 18 jrn]
= 75 il

i

£8>5-xdBac . ..

Abb. 52
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5 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Kommunikation mit dem Schalt-
schrank unterbrochen:

Wenn ein  Kommunikationsproblem
zwischen dem Roboter und dem Rol-
lon-Schaltschrank auftritt, wird dieser
Fehler angezeigt. In diesem Fall ist es
verboten, das Programm neu zu starten.
Driicken Sie “Stop Program”.

Um diesen Fehler zu beheben, tberpril-
fen Sie, ob das weiBe Kabel (Ethernet)
korrekt angeschlossen ist.

Sicherheit EIN:

Wenn Sie das Sicherheitssignal an-
schlieBen (z. B. Laserscanner, Si-
cherheitsmatte, andere Sicherheits-
vorrichtungen, externe Sicherheitsttir)
und die Sicherheitsfunktion am Rol-
lon-Schrankstecker —aktivieren, wird
dieser Fehler angezeigt, wenn das
Kabel abgezogen wird. Das Programm
wird gestoppt. Driicken Sie “Stop Pro-
gram”.

Um diesen Fehler zu beheben, Uber-
priifen Sie, ob das Kabel richtig ein-
gesteckt ist.

Encoder-Kommunikationsfehler:
Dieser Fehler wird angezeigt, wenn die
Encoder-Verbindung vom Schaltschrank
zum Motor ausféllt oder das Kabel abge-
zogen wird. Drticken Sie “Stop Program”
und schalten Sie den Rollon-Schalt-
schrank aus (siehe Seite 15). Dies ist
der einzige Fall, in dem Sie dies tun
miissen.

Um diesen Fehler zu beheben, Uberprii-
fen Sie, ob das griine Kabel (Encoder)
korrekt angeschlossen ist.

UM-28
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Cobot Transfer Unit

Uberlast: :
Dieser Fehler wird angezeigt, wenn die o
Stromversorgung des Schaltschranks M e Rollon
. . “-l 7 = dadars (CTRUN0.3] o nasveg
ausgeschaltet ist, der Strom ausfallt :_-v- o & St ) sror s
oder das Motorstromkabel abgetrennt - s e 0 )
ist. Diese Bedingung tritt auch jedes . i ks
Mal auf, wenn Sie den Schaltschrank ESSSSHE § T e [
Pt 1
ein- und ausschalten. sat ngas | LmsRorwses || Cossmis | |
3N parETarET
E P cod el b Q) s [o T

Der gleiche Fehler tritt auch auf, wenn itz reyainll — ]
die Schlittenbewegung auf irgendeine "~ =

i i i L } P — e e T %
Weise verhindert wird. s85-xapaz= " b S

Um diesen Fehler zu beheben, dri-
cken Sie in jedem Fall auf “Stop
Program”. Uberpriifen Sie die Strom-
versorgung, das orangefarbene Kabel
(Motorstrom) oder den Schlitten und
setzen Sie dann den Fehler zuriick.

Wenn der Roboter aufgrund eines Aufpralls auf ein Hindernis stoppt,
stoppt auch die Achse.

Wir erinnern daran, dass die CTU keine kollaborative Ausriistung ist,
é und dass keine Sensoren am Achswagen oder an der Basis des Robo-

ters vorhanden sind, um StoBe zu erkennen. Es missen Sicherheits-

Support bewertungen durchgefihrt werden.

Fir weitere Informationen und Support
besuchen Sie bitte unsere Website oder
wenden Sie sich an unsere technische
Abteilung:

- E-Mail: abt.technik@rollon.de

- Tel.: +4921195747-430

Soliten Sie weiteren Support bendtigen, e o .
bitten wir Sie, uns einen Screenshot der Pty
Protokolle zu senden, um den Service zu LLE

beschleunigen. Sie erhalten Ihn, indem
Sie im oberen Menii auf die Registerkar-
te “Installation” Klicken, im linken Men(i
“URCaps” und dann “Rollon” auswah-
len und schlieBlich auf die Schaltflache
“Debug” Klicken. Wahlen Sie im neuen
Fenster die Schaltfléche “More Log”, um
einen detaillierten Bericht zu erstellen,
der im Roboter-Heimatverzeichnis ge-
speichert wird.
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6 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Bedienungsanleitung Rollon URCap (CB-Series) // v

Bevor Sie beginnen, laden Sie die letzte Version des Pro-
gramms “Rollon URCap” von unserer Website www.rollon.
com herunter und kopieren Sie es auf einen USB-Stick. Eine
aktualisierte Firmware-Version steht ebenfalls zum Down-
load zur Verfiigung.

Rollon URCap Installation

Schalten Sie den Roboter gemaB den

. . ) PolyScope Robot User Interface Q
Anweisungen in der Bedienungsan-

leitung des Roboters ein. Wenn der Plaasa salact
Roboter eingeschaltet ist, sehen Sie
diesen  Bildschirm. Mdglicherweise [ s—

erscheint ein Popup-Fenster. Wahlen U N I VE HSAL
Sie “Not now”. HDB OTS
Fragram Hobot

Driicken Sie auf “Setup Robot”.
# Setup Robot

Shutdown Robiot

Abb. 58

Driicken Sie auf “URCaps”. Setup Robot (7]
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Cobot Transfer Unit

Stecken Sie Ihren USB-Stick in das
Programmierhandgerdt und drlicken
Sie die Taste "+”

Wahlen Sie “usbdisk”, suchen Sie das
Rollon URCap-Programm und driicken
Sie “Open”.

Driicken Sie auf “Restart” und warten
Sie einige Sekunden.
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6 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Antriebskonfiguration

Schalten Sie den Roboter geméB den
Anweisungen in der Bedienungsanlei-
tung des Roboters ein. Wenn der Robo-
ter eingeschaltet ist, sehen Sie diesen
Bildschirm. Mdglicherweise  erscheint
ein Popup-Fenster. Wéhlen Sie “Not

now-.

Wahlen Sie “Program robot”.

Gehen Sie zur Registerkarte “Installa-
tion” im oberen Meni und wéhlen Sie
“Rollon” im linken Menti.

Wenn markiert, deaktivieren Sie das
Kontrollkdstchen “Enable URCap”, um
mit der Achsenauswahl fortzufahren,
und wahlen Sie dann die richtige Ach-
sengroBe im Popup-Menti “Modell” aus.
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Cobot Transfer Unit

Nachdem Sie die GroBe ausgewahlt
haben, wéahlen Sie den richtigen “Stro-
ke” aus dem Popup-Meni. Der Hub
ist auf dem Typenschild der Achse
angegeben.

Stellen Sie sicher, dass Sie das Flag
“Enable URCap” aktivieren, bevor Sie
mit den néchsten Schritten fortfahren.

IP-Verbindung

Wenn Sie nur eine CTU in Ihrer Netz-
konfiguration haben, erfolgt die IP-Kon-
figuration automatisch. Wenn Sie zwei
Schaltschrénke haben, mussen Sie eine
separate IP-Adresse festlegen. Gehen
Sie in diesem Fall auf die Registerkarte
“Installation” des MenUs, wéhlen Sie
“Rollon” und kKlicken Sie dann auf die
Schaltflache “Debug”. Markieren Sie
die Schaltfldche “Custom”, legen Sie die
neue IP-Adresse fest und driicken Sie
“Set IP Address”.

@ ree

| Program

T Confguraiion

a0@ ©

Laan

Setaliton | e | 10| ¥ |

i
] [ Ensbie URCen @ EviercaT hstwore Status @ coorcher matus
= fHRCLAIMER
I salmty
oty Comma e Mimbimey b i v
el v il
Ml omni i et e e e 1 L e i L
e i
MGG i i
v oy —) e
& v rvsmteming weden s rariivms | s o Gl CTUE20-1
Foatmes | v o e i 1 ‘e
= & -
T weel g e
Smoon Trassition gt = e [T -
e 1o i vamrrent sabe
- (e o wrens T ;m wmnal il b
[ e Saehs
Fe nh2a8 PR s, i R v
isnombeT 4 il /,
oot Seanactar O Ereeresed 0 ket
|asau 1
P\clul Hadel ey =
[Pefesk Prog Z”:lua:u - | 150 1v (4 1T
[ —— i |
Abb. 66
> e 16:36.68 ailGE @
| ragram | sileien | o | 15 | oy |
- 5
o ROLLON
TER Configuration LON
] F Enabie URtes @ ErvertaT histwark Satus @ tootrcler watus
= TR Al R
(R 2etr o S
mtablan e o i it b P
e i 12 e bt
Mo o = -
i iy et a1 ol CTU2I0-1
Foatimes & ey v s it 8 e |

srweoth Trassiiion
ey Trackisg
L!htmmw
PROFIHET

I o s o

hosee

Delault Pangram

[ | e

w

s 5L 1 e pt chagmshbes Rk

u-..eutu.l b, ok bt it i i @
nw-nﬁwru—n

L Errer redet on pregiam Slart
ok bl

@ Fee

Abb. 67

1M

| Program | Westallatis | Movs | | tog |

TR Configuration
Moiaslng

i Sstwp

I salety
Tmiables
FODM
Faatigas

Smooth Trassition
ey Traskisg
L!htmmw
PROFHET

00 Caaaeion

hosee

Default Paogranms

[ | E— e

Mt ok Sattings:
Cortreller # addrain

@ sandard D cuitsn
L T
L =]

Horean |

Ping wlatum CK.

Tt eddmin

Abb. 68

UM-33



6 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Manuelle Positionierung der Achse

Von der Registerkarte “Program” aus
kénnen Sie den Achsenschlitten je-
derzeit und einfach mit dem Abschnitt
“Jog” bewegen, der immer unter den
vier Programmanweisungen sichtbar
ist.

Dricken Sie “Reset and Enable”,
wenn Sie die rote LED “Safety ON”
sehen, um die manuelle Bewegung zu
aktivieren.

Jetzt kdnnen Sie den Antrieb aktivieren
und deaktivieren, indem Sie die Plus-
und Minustaste dricken. Die Achse
bewegt sich in Ubereinstimmung mit
der eingestellten Geschwindigkeit und
Beschleunigung. Die Richtung (-) be-
wegt den Schlitten in Richtung Motor.
Die Gegenrichtung (+) bewegt den
Schlitten vom Motor weg.

Bei der Programmierung kénnen Sie
die Schaltfldche “Set Position” der
Schaltfldche “Move to target position”
verwenden, um die erreichte Posi-
tionsreferenz manuell zu speichern.
Siehe Seite 37 Abb. 78.
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Cobot Transfer Unit

Falls Sie den Schlitten von Hand be-
wegen mussen, verwenden Sie den
Befehl “Disable” (dieser Vorgang wird
auf keinen Fall empfohlen).
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Polyscope-Programmierung

Um mit der Programmierung zu begin-
nen, wéhlen Sie auf dem Startbildschirm
“Program robot” aus und laden Sie dann
Ihr Programm hoch oder erstellen Sie ein
neues, indem Sie auf “Empty program”
klicken.

Wahlen Sie im oberen Men( “Structure”,
dann “URCaps” und dann “Rollon”.

Wechseln Sie nun im selben Menii
von “Structure” zu “Command”, um
die verschiedenen Anweisungen fest-
zulegen:

Referenzfahrt starten

Zur Zielposition bringen

Zur Zielgeschwindigkeit bringen
Achse stoppen
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6 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Wenn URCap nicht aktiviert ist oder
die Kommunikation zwischen YOUdri-
ve und dem Servoantrieb nicht herge-
stellt ist, bleiben die Programmknoten
gelb. In diesem Fall miissen Sie “Si-
cherheit” entsperren, indem Sie auf
die Registerkarte “UR +” und dann auf
“Reset and Enable” Klicken.

Referenzfahrt starten

Die erste Anweisung ist “Do Homing”.
Diese Anweisung fihrt eine Referenz-
fahrt durch, bei der sich der Schlitten
zu der Seite bewegt, auf der der Motor
installiert ist.

Es ist notwendig, beim Einschalten
des Systems mindestens einmal “Do
Homing” zu drlicken, um die Positio-
nierung des Motors zu referenzieren.
Wir empfehlen, diese Funktion in die
Methode “Before Start” einzuftigen.

Zur Zielposition bringen

Die zweite Anweisung ist “Move to target

position”. Sie knnen wéhlen, ob die Zielpo-

sition (konfigurierbar) absolut (basierend auf
der Referenzfahrt) oder relativ ist.

Auch Geschwindigkeit und Beschleunigung

sind konfigurierbare Werte:

- Die Geschwindigkeit wird in Prozent der
maximal  zuldssigen  Geschwindigkeit
ausgedrtickt (daneben st die resultie-
rende Geschwindigkeit in mm/s sichtbar).

- Die Beschleunigung wird in Prozent der
maximal zuldssigen Beschleunigung aus-
gedrlickt (daneben ist die resultierende
Beschleunigung in mm/s? sichtbar).
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Cobot Transfer Unit

Die Taste “Set Position” legt die aktu-
elle Position der Achse fest: Uber den

@ s
Pragram | stallstien | Mews | 0O [ Lag

e S

s @

E;uv\-mur- | Command Graphks | SInsture | Vanksbdes |

Abschnitt “Jog”, der immer unter den
vier Programmanweisungen  sichtbar
ist, kdnnen Sie die Achse manuell in die
gewiinschte Position bewegen und an-
schlieBend in der Zielposition speichern.

Die bunte LED zeigt den Achsenstatus
an.

Zur Zielgeschwindigkeit bringen

Die dritte Anweisung ist “Move to tar-
get velocity”. Bitte beachten Sie, dass
dies ein endloser Bewegungsbefehl ist.

Daher muss danach obligatorisch ein

Befehl “Stop axis” eingegeben werden.

Geschwindigkeit und Beschleunigung

sind konfigurierbare Werte:

- Die Geschwindigkeit wird in Prozent
der maximal zuldssigen Geschwin-
digkeit ausgedriickt (daneben ist
die resultierende Geschwindigkeit in

mm/s sichtbar).

- Die Beschleunigung wird in Prozent
der maximal zuldssigen Beschleu-
nigung ausgedrlickt (daneben st
die resultierende Beschleunigung in
mm/s? sichtbar).
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6 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Dieses Symbol o4 zeigt eine Bewe-
gung in negativer Richtung an (in
Richtung Motor), wahrend cx# eine
Bewegung in positiver Richtung dar-
stellt (vom Motor weg).

Die bunte LED zeigt den Achsenstatus
an.

Achse stoppen

Nach dem Befehl “Move to target velo-
city” missen Sie die Achse anhalten,
bevor sie den Sensor des Endschalters
beriihrt. “Stop axis” macht genau das.

UM-38

@ e Le4ran s O
ragram | mccalishas | Meve | s | aag |
ml Comnand | Grapnics | S s |
=Rt (Erustea) e e Rallon
i ey b =
B ‘l L | L!Jl ST s |
MGG ol am et e
manan dracten - @
Toeges veincy [ of Vo]
Torpe acceberaton (% Ame] i3 o T (e
oo o Ponktion | KL 47 mm
[ EhamLE “ T FadTiee -I ma ” = - |
(g velooey [ v e ]
| P MR I Al S
Rtk s, ] ~==n Gt
il Pkt L] r[ﬁ].l n e [—IT-;;-
Abb. 80
Y 1840 o &
Program | Metallatees | Meve | MO | Lag |
“unnamad- Command Graphics | stnstsrs  Yaristies |
= nton feriasnar oo rod RONON
bt
&l oo | ® g
, | WP T TARGET FOSITION '1/’ T FAMGET VELOCITH
I et ers /
TEAEEL Betalarale [ Ami| T
G Mg FOERGN | LAY mm
l CHSABLE ” T POSTICN | jaa || e |
g velocry [ el 3% = LSO (e
] ™ A = TS0 (|
= | e snsun fistery on
Stn e m Lo s



Cobot Transfer Unit

Fehler

Allgemeiner Hinweis: Nach der Behe-
bung eines Fehlers, wie auf den folgen-
den Seiten erldutert, missen Sie ihn
(iber den Abschnitt “Jog”, der immer
unter den vier Programmanweisungen
sichtbar ist, zurlicksetzen, indem Sie
die Schaltfldche “Reset and Enable”
drlicken.

Sollten Sie weiteren Support benétigen,
bitten wir Sie, uns einen Screenshot der
Protokolle zu senden, um den Service zu
beschleunigen. Sie erhalten ihn, indem
Sie im oberen Meni auf die Registerkar-
te “Installation” Klicken, im linken Menu
“Rollon” auswahlen und schlieBlich auf
die Schaltflache “Debug” Klicken. Wah-
len Sie im neuen Fenster die Schaltflé-
che “More Log”, um einen detaillierten
Bericht zu erstellen, der im Roboter-Hei-
matverzeichnis gespeichert wird.

Uberhub:

Wenn ein Fehler auftritt, kann der
Schlitten einen zu groBen Hub ausflih-
ren und den Endhubsensor erreichen.
Dieser Fehler wird angezeigt. Driicken
Sie “Stop Program”.

Um den Uberhubfehler zu beheben,
mussen Sie den Schlitten manuell in
der entgegengesetzten Richtung be-
zliglich der Fehlerrichtung bewegen
(siehe Erkldrung auf Seite 34).
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6 Bedienungsanleitung Rollon URCap

Kommunikation mit dem Schalt-
schrank unterbrochen:

Wenn ein  Kommunikationsproblem
zwischen dem Roboter und dem Rol-
lon-Schaltschrank auftritt, wird dieser
Fehler angezeigt. In diesem Fall ist es
verboten, das Programm neu zu starten.
Driicken Sie “Stop Program”.

Um diesen Fehler zu beheben, Uberprii-
fen Sie, ob das weiBe Kabel (Ethernet)
korrekt angeschlossen ist.

Sicherheit EIN:

Wenn Sie das Sicherheitssignal an-
schlieBen (z. B. Laserscanner, Sicher-
heitsmatte, andere Sicherheitsvorrich-
tungen, externe Sicherheitstir) und die
Sicherheitsfunktion am Rollon-Schrank-
stecker aktivieren, wird dieser Fehler
angezeigt, wenn das Kabel abgezogen
wird. Das Programm wird gestoppt.
Driicken Sie “Stop Program”.

Um diesen Fehler zu beheben, (iberprii-
fen Sie, ob das Kabel richtig eingesteckt
ist.

Encoder-Kommunikationsfehler:
Dieser Fehler wird angezeigt, wenn die
Encoder-Verbindung vom Schaltschrank
zum Motor ausfallt oder das Kabel abge-
zogen wird. Drticken Sie “Stop Program”
und schalten Sie den Rollon-Schalt-
schrank aus (siehe Seite 15). Dies ist
der einzige Fall, in dem Sie dies tun
missen.

Um diesen Fehler zu beheben, tberpril-
fen Sie, ob das griine Kabel (Encoder)

korrekt angeschlossen ist.

UM-40

@ vile FLL [JLF 7] g
Program | nerslacian | Hows [ L0 | Leg |
[ murnimedn | Command | Graphics | Structure | vasiabies |
form 5t ar
I hmters FER3853] O herl Rollon
b ot B g s
Jun -l — 1
| . ‘ | £ HoMHG | (. s sTCR aon ]
W | o ro remsar s . / MOV T TRAGET VELOSITY
ETUIMEE | LOST ConmAnc sion wih Dontrol bos
Frogrem el b viopped sy
(=] i Foiflion 1 TAZ 38 men
1 SET FEAMoN
= 1) oEaCy [ YTEN] = 1% i)
| o s slnrakion (W Ans] = F3a e
JH I ——
EE " |E| Aty WLaluse -ul:mum-mucwu s
LU T a1 T o
-zm' ] | speea am | resious | meas |
Abb. 85
o . 193 s @
| rogram | ecrslisios | eove | o [ sog |
[ =unsareas Command  Graphics | Mnsmere | Vanabies |
e |
st NST PR | P | 1S
ey ] If i s e
1 . | Lt o ] i L I AT |
—— e - I_—|
i T T TARSET VELCLIT
* et poeon, ]
:i M
fergac @ remve
| Torget CTUI20-1 1 Sl L)
1 ¥ @ Progran will t'.:{rmpl'd -y
| Forgs: v <= L [remmin]
Targs: ac = T e

Ao Poskion | 23072 s

T Pairmien

||| P T aied Rl . ||

= 58 e

Q | g velosey [ vmas e
’ v arcslersbon [ Amas] I T et
Lt i |
e e [
[« JOr T T T :
Ol.-dln:l [ ] e 7 i [ prmtom [ men |
Abb. 86
& IEe 170259 sl @
| Program | scrallaiae | reove | aer [ nog |
[l =wnsemeas | Command Graphics | Stnefies | vanabies |
e b sl par
= aoion n'cn.m:lrm -wn'Rgllﬁh
1F e
1 £ | £ mosars | ® [ sopses
L] s 5 Fubcsl® Bedmon / mu PERIET LG
I|
| @ relstive
| CTUZ0-1 : ENesSer Comevrnistond Lo
1 Cartroler nmeds 10 Sprhs Ehe posser
| Par Freginn wil Se apised aiveey = 186 [remis]
1 = T [rermst)
|
| o o Poslion | 9411 mn
I |
| EnseaLE |I ST PoiimEn
e-mmmnm [ 19 = L5 el
| g scesteraten mm aman) | 3= o e
,—i__-_' e .mm-[m‘mnl)rnr T e L ry—

\mmu-
Fual Falg

| o | mem s |
Abb. 87

e e sesea .



Cobot Transfer Unit

Uberlast:

Dieser Fehler wird angezeigt, wenn die
Stromversorgung des  Schaltschranks
ausgeschaltet ist, der Strom ausfallt
oder das Motorstromkabel abgetrennt
ist. Diese Bedingung tritt auch jedes Mal
auf, wenn Sie den Schaltschrank ein-
und ausschalten.

Der gleiche Fehler tritt auch auf, wenn
die Schlittenbewegung auf irgendeine
Weise verhindert wird.

Um diesen Fehler zu beheben, driicken
Sie in jedem Fall auf “Stop Program”.
Uberprifen Sie die Stromversorgung,
das orangefarbene Kabel (Motorstrom)
oder den Schlitten und setzen Sie dann
den Fehler zuriick.

Support

Flir weitere Informationen und Support
besuchen Sie bitte unsere Website oder
wenden Sie sich an unsere technische
Abteilung:

- E-Mail: abt.technik@rollon.de

- Tel.: +49 211 95747-430

Sollten Sie weiteren Support bendtigen,
bitten wir Sie, uns einen Screenshot der
Protokolle zu senden, um den Service zu
beschleunigen. Sie erhalten ihn, indem
Sie im oberen Menil auf die Registerkar-
te “Installation” Klicken, im linken Menli
“Rollon” auswahlen und schiielich auf
die Schaltflache “Debug” Klicken. Wéh-
len Sie im neuen Fenster die Schaltfld-
che “More Log”, um einen detaillierten
Bericht zu erstellen, der im Roboter-Hei-
matverzeichnis gespeichert wird.
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Wenn der Roboter aufgrund eines Aufpralls auf ein Hindernis stoppt,
stoppt auch die Achse.

Wir erinnern daran, dass die CTU keine kollaborative Ausriistung ist,
und dass keine Sensoren am Achswagen oder an der Basis des Robo-
ters vorhanden sind, um StoBe zu erkennen. Es miissen Sicherheits-
bewertungen durchgefihrt werden.
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