ROLLON

BY TIMKEN

Actuator System Line

Cobot Transfer Unit

Cobot Transfer Unit
per cobot UR

Manuale d’uso della quasi macchina

il







Indice

|
1 Avvertenze e note legali um-3
Rischi residui, ISO 9001:2015, Condizioni di garanzia UM-4
Specifiche ambientali, Avvertenze di sicurezza per la movimentazione e il trasporto UM-5
Imballaggio, Trasporto UM-6
Movimentazione e sollevamento,
Verificare l'integrita dell’asse dopo la spedizione, Installazione UM-7

2 CTU - componenti di base

Che cosa include la fornitura, Compatibilita Robot UM-8
3 Riferimenti di sistema specifici um-9
4 Note per il montaggio
Gestione CTU, Sensori UM-11
Installazione CTU UM-12
Montaggio del robot su CTU UM-13
Collegamento CTU UM-14
Collegamento robot UM-16
Attacco aria, elemento di blocco del carro (opzionale) UM-17
Note sulla lubrificazione UM-18

5 Manuale Rollon URCap (e-Serie)

Installazione Rollon URCap UM-19
Configurazione attuatore UM-21
Collegamento IP UM-22
Posizionamento manuale dell’asse UM-23
Programmazione Polyscope UM-24
Errori UM-27
Supporto UM-29

6 Manuale Rollon URCap (CB-Serie)

Installazione Rollon URCap UM-30
Configurazione attuatore UM-32
Collegamento IP UM-33
Posizionamento manuale dell’asse UM-34
Programmazione Polyscope UM-35
Errori UM-39
Supporto UM-41
Allegati:

e Manuale del motore
e Manuale del quadro elettrico Rollon



1 Avvertenze e note legali

Avertenze e note legali |/ v

La Quasi Macchina oggetto di questo manuale & da considerarsi mera fornitura di assi cartesiani semplici e dei
loro accessori concordati in fase di stipulazione del contratto col cliente.
Sono quindi da considerarsi esclusi dal contratto:
1. il montaggio presso il cliente (diretto o finale)

o 2. lamessa in opera presso il cliente (diretta o finale)
3. il collaudo presso il cliente (diretto o finale)
Resta percio inteso che le suddette operazioni di cui ai punti 1., 2. € 3. non sono a carico di Rollon.
Rollon fornisce quasi macchine. Il cliente (diretto o finale) & responsabile dei test e della verifica della sicurezza
delle apparecchiature che teoricamente, per definizione, non possono essere verificate o testate presso la nostra
struttura. La quasi macchina non deve essere messa in servizio finché la macchina finale in cui deve essere
incorporata non sia stata dichiarata in conformita, se del caso, con le disposizioni della Direttiva Macchine
2006/42/CE.
II' presente settimo asse non & un’attrezzatura “collaborativa”.
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Cobot Transfer Unit
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Prima di incorporare la quasi macchina, I'utente
¢ tenuto a consultare attentamente il presente
manuale. Le informazioni contenute nel seguen-
te manuale sono rivolte a personale altamente
qualificato e certificato e in possesso delle
competenze adeguate per I'incorporazione della
quasi macchina.

Non sovraccaricare. Non sottoporre a forze di cur-
vatura.

Non esporre agli agenti atmosferici

Prima di movimentare, stabilizzare I'asse bloc-
cando in sicurezza le parti mobili. In caso di
movimentazione di assi a spostamento verticale,
I'utente & tenuto a verificare che il carro si trovi
in corrispondenza del fine corsa inferiore.

Precauzione nell'installazione e negli sposta-
menti. Attrezzatura di peso notevole.

Le immagini presenti in questo manuale sono da
considerarsi puramente indicative e non vin-
colanti; pertanto la fornitura potrebbe differire
dalle immagini ivi contenute e che Rollon S.p.A.
ha ritenuto utile inserire esclusivamente a titolo
esemplificativo.

Tensione pericolosa.
Scollegare I'alimentazione prima della messa
in servizio o della manutenzione.

| sistemi forniti da Rollon S.p.A. non sono pen-
sati/previsti per operare in ambienti ATEX.
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Il fabbricante non pud essere considerato re-
sponsabile delle conseguenze eventualmente
derivanti da un utilizzo improprio o diverso da
quello per il quale il sistema & stato progettato,
0 derivanti dall’inosservanza in fase di incorpo-
razione delle norme della Buona Tecnica e di
quanto previsto dal presente manuale.

Per evitare danni, non lavorare su questo asse
con strumenti non adatti.

Attenzione alle parti in movimento. Non appog-
giare oggetti sull'asse.

Assicurarsi che il montaggio del sistema sia
eseguito su pavimento piano.

Durante I'utilizzo, attenersi scrupolosamente
ai valori prestazionali specifici indicati nel cata-
logo

Durante la movimentazione dell’attuatore, verifi-
care sempre che i punti di appoggio 0 ancorag-
gio non permettano flessioni.

II'motore e il riduttore generano calore durante
il funzionamento. Non toccare il motore/riduttore
mentre € in funzione o subito dopo il funziona-
mento: il contatto prolungato potrebbe provocare
ustioni. Raffreddare il motore/riduttore spegnen-
do il sistema e attendere.

Verificare che tutti i componenti elettrici siano
all'asciutto. In caso di contatto con acqua, scol-
legare immediatamente I'alimentazione.

Prevenire l'infiltrazione di polvere nel quadro
elettrico.
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1 Avvertenze e note legali

Rischi residui

|'asse lineare presenta i seguenti rischi residui:

e Rischi di tipo meccanico per la presenza di elementi
mobili;

e Rischio di incendio conseguente alla infiammabilita
delle cinghie utilizzate sugli assi, per temperature
superiori a 250°C con contatto di fiamma;

e Rischio di caduta del carro in applicazioni verticali
durante le operazioni di movimentazione e mon-
taggio della quasi macchina, prima della messa in
opera;

e Rischio di caduta del carro in applicazioni verticali
durante le operazioni di manutenzione in caso di ca-
duta della tensione di alimentazione elettrica;

e Rischio di schiacciamento in corrispondenza delle
superfici a movimento divergente e convergente.

e Pericolo di taglio e abrasione.

IS0 9001:2015

Rollon S.p.A. ¢ certificato ISO 9001:2015.

Dal 1995 Rollon definisce e configura il proprio sistema di
gestione qualita per garantire il soddisfacimento delle aspet-
tative e delle esigenze del cliente, la conformita agli standard
e alle specifiche di contratto e la gestione efficiente dei pro-
cessi aziendali.

In questo ambito e in questo senso, Rollon ha individuato dei
processi di gestione e produzione, progettato le sequenze e
le interazioni, nonché i criteri e i metodi di controllo da inclu-
dere e implementare, le analisi e le misure da registrare € le
azioni che potrebbero risultare necessarie per conseguire i
risultati attesi.
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Condizioni di garanzia

Rollon S.p.A fornisce la seguente garanzia ai sensi dell’art.
1512 del Codice civile: il corretto funzionamento dei prodotti
per il periodo di un anno dalla consegna, quando I'applica-
zione specifica & suggerita dall’'Ufficio tecnico o commerciale
della nostra Societa e a condizione che le segnalazioni di mal-
funzionamento siano inviate per iscritto entro otto giorni dalla
constatazione. La garanzia non copre danni o difetti dovuti ad
agenti esterni, manutenzione insufficiente, sovraccarico, uti-
lizzo di lubrificanti inadeguati, uso naturale, scelta errata del
prodotto, errori di montaggio o altre cause imputabili all’'uso
improprio e non attribuibili alla fabbricazione del prodotto.

La garanzia ¢ limitata a riparazioni e/o sostituzioni, sono
escluse richieste per ulteriori danni.



Cobot Transfer Unit

Specifiche ambientali

Rollon ha a cuore la protezione ambientale. Pertanto le attivi-
ta del Gruppo sono eseguite con I'obiettivo di limitare I'impat-
to ambientale. Le specifiche in basso sono tese a garantire la
corretta gestione della nostra fornitura.

| nostri prodotti sono costituiti principalmente da:

Materiale Dettagli della fornitura

Leghe di alluminio Profilati, piastre, particolari vari
Acciai di varia composizione Viti e guide
Plastica PAG - Catene
PVC — Coperchi e raschiatori pattini
Gomma di vario tipo Tamponi, guarnizioni
Tyl AT vz, Utilizzati per la lubrificazione delle guide di scorrimento
Lubrificanti di vario tipo e
Protettivo antiruggine Olio protettivo antiruggine
Legno, polietilene, cartone Imballo per il trasporto

Tab. 1

A fine vita del prodotto & quindi possibile indirizzare al recu-
pero i diversi particolari, nel rispetto delle normative vigenti
in materia di rifiuti.

IMPORTANTE!
0 Le guide di scorrimento sono protette con uno strato di olio antiruggine o grasso specifico. Utilizzare guanti idonei
per maneggiare la macchina.

Avvertenze di sicurezza per movimentazione e trasporto

Il costruttore ha posto particolare attenzione all’imballo
per minimizzare i rischi legati alle fasi di spedizione, movi-
mentazione e trasporto.

Per facilitare il trasporto, la spedizione pud essere ese-
guita con alcuni componenti smontati ed opportunamente
protetti e imballati.

Effettuare la movimentazione (carico e scarico) secondo le
informazioni riportate direttamente sul manuale d’uso.
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1 Avvertenze e note legali

Il personale autorizzato ad effettuare il sollevamento e la
movimentazione della macchina e dei suoi componenti
deve possedere capacita ed esperienza acquisita e ricono-
sciuta nel settore specifico e deve avere la padronanza dei
mezzi di sollevamento che utilizza.

La movimentazione e il trasporto devono essere effettuati
con mezzi di portata adeguata mediante I'ancoraggio nei
punti previsti.

In fase di movimentazione, se le condizioni lo richiedono,
avvalersi di uno o pill assistenti per ricevere adeguate se-
gnalazioni.

Nel caso in cui la macchina debba essere trasferita con
mezzi di trasporto, verificare che questi siano adeguati allo
scopo ed esequire le manovre di carico e scarico senza ri-
schi per I'operatore € per le persone direttamente coinvolte
nel processo.

Assicurarsi, prima di effettuare il trasferimento su mezzi di
trasporto, che la quasi macchina e i suoi componenti siano
adeguatamente ancorati e che la loro sagoma non superi
gli ingombri massimi previsti. Se necessario, predisporre le
opportune segnalazioni.

Scaricare gli assi nelle immediate vicinanze dell’area d'in-
stallazione e conservarli in un ambiente protetto dalle con-
dizioni atmosferiche.

La non osservanza delle informazioni riportate pud compor-
tare rischi per la sicurezza e la salute delle persone e puo
arrecare danni economici.

Il responsabile dell'installazione deve disporre del progetto
per potere organizzare e monitorare tutte le fasi operative.
La zona di installazione deve essere in condizioni ambientali
adeguate (luminosita, aerazione, ecc.).

La temperatura dell’ambiente di installazione deve essere
compresa nei limiti minimi e massimi consentiti.

Verificare che I'ambiente di installazione sia al riparo dalle
intemperie, senza sostanze corrosive e privo del rischio di
esplosione e/0 incendio.

Linstallazione in ambienti a rischio di esplosione €/0 in-
cendio puo essere eseguita SOLO se la macchina & stata
DICHIARATA CONFORME per tale impiego.
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Imballaggi

Gli imballaggi sono eseguiti nel rispetto della riduzione
dell’ingombro.

Per facilitare il trasporto, la spedizione pud essere
eseguita con alcuni componenti smontati ed opportuna-
mente protetti e imballati.

Tutte le informazioni necessarie per il carico € lo scarico
sono scritte sull'imballaggio.

Ogni spedizione viene accompagnata da un documento
(“Packing list”), che riporta I'elenco e la descrizione degli
assi.

Gli imballaggi per il trasporto marittimo/aereo sono
costituiti dal tipo “sacco barriera” per preservare gli
elementi imballati.

| componenti sfusi devono essere collocati adeguatamen-
te lungo gli assi (con o senza imballaggio) per evitare
movimenti repentini e imprevisti.

I materiale di imballaggio deve essere smaltito in modo

appropriato in conformita alle norme in vigore.

Trasporto

Il trasporto, anche in funzione del luogo di destinazione,
puo essere effettuato con mezzi diversi.

Effettuare il trasporto con mezzi idonei e di portata
adeguata.

Assicurarsi che la quasi macchina e i suoi componenti
siano adeguatamente ancorati al mezzo di trasporto.
Le parti mobili del sistema sono bloccate prima della
movimentazione e del trasporto.
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Movimentazione e sollevamento

Collegare correttamente i dispositivi di sollevamento ai punti
previsti sulle scatole e/o sui colli.

Simbolo con il baricentro del collo
da movimentare

Simbolo con i punti di sollevamento
da utilizzare per sollevare il collo

>y

Questi simboli sono visibili sulla quasi macchina o sulla cassa.

Prima di effettuare la movimentazione, leggere le istruzioni,
in particolare quelle sulla sicurezza, riportate sul manuale
di installazione, sui colli e/0 sulle parti smontate.

NON tentare in alcun modo di bypassare le modalita e i
punti previsti per il sollevamento, lo spostamento e la mo-
vimentazione di ogni collo e/o0 parte smontata.

Sollevare lentamente il collo all’altezza minima indispensa-
bile e spostarlo con la massima cautela per evitare peri-
colose oscillazioni.

Accertarsi che la visibilita sia adeguata. NON muovere la
macchina con un campo visivo non sufficiente e in pre-
senza di ostacoli lungo il tragitto per raggiungere I'area
di insediamento.

NON far transitare 0 sostare persone nel raggio di azio-
ne durante le fasi di sollevamento e movimentazione dei
carichi.

Evitare di accatastare i colli uno sull'altro per non dan-
neggiarli e per ridurre il rischio di spostamenti improvvisi
€ pericolosi.

In caso di immagazzinamento prolungato, controllare pe-
riodicamente che non vi siano variazioni nelle condizioni di
stoccaggio dei colli.

Controllo integrita assi dopo la
spedizione

Ogni spedizione viene accompagnata da un documento

(“Packing list”), che riporta I'elenco e la descrizione degli

assi.

Al ricevimento di una spedizione, verificare che i materiali
ricevuti corrispondano alle specifiche nel documento di
consegna.

Controllare che gli imballi siano perfettamente integri e che
ogni asse sia integro.

In caso di danni 0 mancanza di alcune parti, contattare il
costruttore per concordare le procedure da adottare.

Installazione

Predisporre in anticipo la postazione stabilita per evitare di
far perdere tempo ai tecnici installatori.

Se la macchina deve interagire con altre unita produttive,
valutare preventivamente che I'integrazione possa avveni-
re in modo corretto, conforme € privo di rischi.

Il responsabile deve affidare gli interventi di installazione e
assemblaggio SOLO a tecnici autorizzati con competenze
riconosciute.

Effettuare gli allacciamenti alle fonti di energia (elettrica,
pneumatica, ecc.) a regola d’arte, secondo i requisiti nor-
mativi e legislativi di pertinenza.

Il collegamento, I'allineamento e il livellamento effettuati
a “regola d’arte” sono fondamentali, per evitare interventi
supplementari e assicurare il corretto funzionamento.

Al completamento degli allacciamenti, verificare attraver-
S0 un controllo generale se tutte le operazioni sono state
effettuate correttamente e se i requisiti richiesti sono stati
rispettati.

La non osservanza delle informazioni riportate puo com-
portare rischi per la sicurezza e la salute delle persone e
puo arrecare danni economici.
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2 CTU integrato - componenti di base

CTU - componenti di base |/ v

Oggetto della fornitura

Il sistema CTU & composto da:

Asse Rollon [1]

Quadro elettrico Rollon [2]

Cavi di collegamento [3]

Viti di fissaggio e livellamento [4]

Cavo di alimentazione robot e di segnale High-flex

(I componenti devono essere assemblati)

UM-8

Fig. 1
Compatibilita con robot

CTU ¢ disponibile in diverse dimensioni:

Tlpo R

CTU130-11 UR3e
CTU160-11 UR5e
CTU 220-11 UR10e - UR10CB - UR16e

Tab. 2

Requisiti di sistema:

e Alimentazione: 380-480 V (cavo di alimentazione fornito
con connettore IEC 60309 a 4 pin 3P + E) 3A

e Modello UR: Robot di serie CB da 3.1 in avanti robot e-Se-
ries con connettore flangiato base. Il prodotto & disponibile
sui nuovi sistemi e-Series, con codice componente 1103xx
(es. 110305 per UR5e con connettore flangiato di base).

e Polyscope 3.6 0 superiore.
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Riferimenti di sistema specifici /| v

1000
1500
2000
2500
3000
3500
4000
4500
5000
5500

ALTEZZA

i o

LUNGHEZZA

WL -
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aaaaaaaaaaaaaaaa

LARGHEZZA

CTU130-1I

Gorsa Peso* alLarghezza Peso* alLarghezza Peso* |LunghezzalLarghezza

[mm] [kg] [mm] [kg] [mm] [kg] [mm] | [mm
1458
1958

1344
55 1844
64 2344
73 2844
81 3344
90 3844
99 4344
108 4844
116 5344
125 5844
134 6344

@0 0 0]% °

1429

88 1929
103 2429
17 2929
130 3429
oy 211|145 929
169 4429
174 4929
188 5429
202 5929
216 6429

*Peso quadro elettrico 29 Kg non incluso.
** Larghezza per configurazione verticale.

Massime prestazioni dinamiche

a max
_

V max
[m/s]

1,5

3,0
Tab. 4

CTU160-1I

691
(727"

114

133
150
167
239 185
202
219
236
254
271

Fig. 2

CTU220-11

2458
2958
3458
3958
4458
4958
5458
5958
6458

736

(788" 231

Tab. 3
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3 Riferimenti di sistema specifici

Parti principali

Supporto catena

Catena portacavi

Flangia interfaccia robot

Traversina di fissaggio e
livellamento

Motore + riduttore

Testata motrice

Etichetta (1) Codice dell'asse. l BY TIMKEN
Le 3 cifre dopo CTU indicano la dimensione: 130, 1) CTU130-11-000¢-X
160, 220. 2 STROKE = XXXX
(2) Corsa in millimetri |3) SIN_ CTU130-X0X0XX
(3) Numero di serie. XNXNHX |
(4) Codice di tracciabilita Rollon. @ )& ! _ A
Fig. 3

Tutti i sistemi CTU sono dotati di traversine che consento-
no loro di sostenere il profilo portante e, al tempo stesso, di
fissare I'intera struttura. Le traversine di fissaggio possono
essere Uutilizzate per livellare I'intero impianto.

Esempi di traversine di fissaggio e
livellamento

Fig. 4
UM-10
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Note per il montaggio // v

Movimentazione CTU

Sollevare I'asse, avendo cura di posizionare le forche del car-
) ) , IMPORTANTE!
rello elevatore sotto il profilo portante che compone I'asse. o " .
. . L Se la massa dei singoli componenti & superio-
Verificare che le forche del carrello siano in punti equidistanti ) ) L

o ) re ai 20 kg, per evitare danni o incidenti agli

dalle traversine di fissaggio che sostengono la trave portan- o S o
- ) ) - , operatori, si consiglia di utilizzare dispositivi di
te. Posizionare il carro in posizione centrale sull'asse per o »

) ) i ) L sollevamento adatti all’'uso specifico € mano-
mantenere il peso in equilibrio. Monitorare sempre il carico
durante la movimentazione per assicurarsi che non si ribalti
improvvisamente.

Le immagini forniscono un’idea orientativa per il posiziona-

vrati da tecnici qualificati.

mento dei punti di sollevamento. Tale immagini devono esse-
re considerate come semplici indicazioni. e si prefiggono di
spiegare solamente quanto descritto in precedenza.

Punti di sollevamento
Fig. 5
Sensori

sensore di fine corsa 1 Homing sensore di fine corsa 2
-

& = o &

%ﬁﬁ o olo

La direzione del carro -/+ per la programmazione & indicata

sl

sui lati del carro. La direzione “-” & rivolta verso la testata
motrice, la direzione “+” & rivolta verso la testata folle.




4 Note per il montaggio

Ancoraggio del CTU
Spegnere I'impianto mentre viene eseguita
qualsiasi operazione di montaggio/smontaggio.

Dopo aver posizionato I'asse nella posizione operativa, ruo-
tare le viti di livellamento per allinearlo nella posizione desi-
derata e per compensare eventuali disallineamenti dovuti a
superfici di montaggio irregolari. Al termine del livellamento,
serrare le due viti di fissaggio secondo la coppia indicata in
tabella.

Installazione:

1. Posizionare I'asse con tutte le viti di livellamento in posizio-
ne completamente sollevata; Vit di fissaggio

2. Regolare le viti per ottenere I'allineamento desiderato; Fig. 8

3. Serrare le viti di fissaggio in modo alternato e progressivo.
Non serrare completamente una vite mentre I'altra & com-

Serrare entrambe le viti di fissaggio

pletamente svitata. Entrambe le viti devono essere serrate
gradualmente e in modo alternato fino al raggiungimento
della coppia specificata.

Se il bullone in dotazione non ¢ di lunghezza adeguata, pud
essere sostituito con uno di lunghezza differente ma della
stessa tipologia e della stessa classe di resistenza.

Bullone a testa esagonale
con gambo UNI 5737

Coefficiente d’attrito

CTU130-11 M8x40 34
CTU160-11 M10x50 0,15 67
CTU220-11 M10x50 67
Tab. 5
IMPORTANTE!

Tutte le viti utilizzate per I'installazione dei moduli Rollon sono dotate di rondelle “autobloccanti” o di adesivo
frenafiletti semipermanente (blu, come Loctite 243). Si consiglia all’'utente di utilizzare anche questi dispo-

A sitivi, sia durante I'allestimento della quasi macchina descritta in questo manuale, sia le fasi di montaggio o
manutenzione: in caso contrario, il costruttore della quasi macchina declina ogni responsabilita per eventuali
incidenti, rotture, danneggiamenti e per le conseguenze di tali eventi su persone, animali e cose, in seguito
al guasto degli elementi di fissaggio.
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Cobot Transfer Unit

Montaggio del robot su CTU

Spegnere l'impianto mentre viene eseguita
qualsiasi operazione di montaggio/smontaggio.

Procedere con I'installazione del robot in posizione operati-
va. Il carro dell’asse & fornito con una contropiastra di adat-
tamento per il fissaggio del robot. La flangia, realizzata su
misura per garantire la compatibilita con la base del robot, &
a sua volta ancorata al carro dell’asse. Per ancorare il robot
alla flangia di interfaccia, seguire le istruzioni riportate nel
manuale del robot.

Flangia interfaccia robot

Fig. 10

UR 10CB UR 10CB

Connettore di alimentazione robot

Collegare il cavo
connettore che
fuoriesce dalle ca-
tene al connettore

“ -‘ del robot.
-Q

Fig. 11 Fig. 12

UR 3e, UR 5e, UR10e UR 3e, UR 5e, UR10e

Collegare il cavo
connettore che

¥ fuoriesce dalle ca- |
tene al connettore |
del robot. |

Flangia interfaccia robot

Connettore di alimentazione
robot

Fig. 13 Fig. 14
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4 Note per il montaggio

Collegamento del CTU

Particolare della zona di collegamento cavi
Golfari

Manopola generale per I'alimentazione
del quadro Rollon z / ; H e

&

Zona di collegamento cavi

/

Segnale di sicurezza

(bypass installato)
Alimentazione quadro

E i Alimentazione sensori
elettrico (cavo NERO) (cavo GRIGIO)

Segnale m010f941—m ! : | Alimentazione motore
(cavo VERDE) (Cavo ARANCIONE)

Collegamento del robot con cavo di rete
(Cavo BIANCO - ethernet)

Spia alimentazione bianca (24V) .
3

Fig. 15

Il quadro elettrico non deve essere aperto per
utilizzare il sistema. Tutti i connettori sono
posizionati all’esterno. In caso di malfunziona- dotazione con il CTU.
mento contattare Rollon.

Utilizzare esclusivamente i cavi originali in

Spegnere I'impianto mentre viene eseguita Il robot UR funziona anche quando il cavo
qualsiasi operazione di montaggio/smontaggio. elettrico di controllo del CTU € spento.

Per eseguire qualsiasi operazione di montag-
gio/smontaggio e collegamento/scollegamen-
to, & obbligatorio scollegare I'alimentazione.
Assicurarsi che I'alimentazione € la spia bian-
ca siano spente.

UM-14



Cobot Transfer Unit

Procedura per il collegamento dei cavi del quadro
elettrico:
Cavi che fuoriescono dal quadro elettrico;
- Cavo ARANCIONE - alimentazione motore,
- Cavo VERDE - segnali motore,
- Cavo alimentazione - alimentazione quadro elettrico in
dotazione con spina IEC 60309 4 pin 3P + E (380-480V) 3A
- Cavo GRIGIO - alimentazione sensore;
- Cavo BIANCO - Cavo di collegamento ethernet tra
il quadro elettrico del CTU e il robot.

A seconda dell’ordine i cavi verranno forniti in sezioni da 3 o
5 metri di lunghezza.

@ Sul quadro elettrico & installato un connettore per il se-
gnale di sicurezza (es. scanner laser, pedana di sicurezza,
altri dispositivi di sicurezza, sportello esterno di sicurezza).
Viene fornito un bypass esterno.

Il 'cavo GRIGIO deve essere inserito nel connettore. Il cavo
attivera i 3 sensori di posizionamento.

Istruzioni per il collegamento dei cavi ARANCIONE e VERDE
al motore

Procedura per I’accensione del quadro elettrico:

1. Assicurarsi che la macchina sia sicura;

2. Ruotare la manopola generale per alimentare il quadro
elettrico;

3. Verificare che la spia bianca (24 V) sia accesa;

3

Fig. 16

CONNETTORE QUADRO

CONNETTORE ROLLON

N2

PIN3

PINS

PING

PINT [+

PINT =0V in comune PIN 2 PIN 3 = Doppio. PIN5 PIN 6 = Doppio canale.
feguard Stop.

canale emergenze Safegt

Per accendere o spegnere il quadro elettrico
ruotare la manopola generale.

b
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4 Note per il montaggio

Collegamento robot
Spegnere I'impianto mentre viene eseguita II'robot UR funziona anche quando il cavo
elettrico di controllo del CTU & spento.

A qualsiasi operazione di montaggio/smontaggio.

Il quadro elettrico viene fornito in dotazione con il robot, non

con il CTU. Verificare che tutti i cavi siano collegati;
- Cavo piccolo NERO - alimentazione quadro elettrico (220 V)

- Cavo BLU - Cavo di alimentazione robot e di segnale
High-flex

- Cavo BIANCO - Cavo di collegamento alla rete ethernet tra
i quadri elettrici del CTU e il robot.

Premendo il pulsante di emergenza del
robot, anche I'asse di arrestera.

A seconda dell’ordine il cavo BIANCO sara fornito nella lunghez-

za di 3 0 5 metri.

Il cavo di alimentazione robot e di segnale BLU High-Flex &
gia inserito nella catena portacavi degli assi. Viene fornito con
lunghezze di 6 0 12 min base alla corsa del CTU (Pagina UM-

Cavo BLU - Cavo
di alimentazione
robot e ingresso
cavo di segnale
nel CTU

13 per il collegamento del robot).

Fig. 22
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Cobot Transfer Unit

Attacco aria

(A-B-C-D) Prese d'aria per I'alimentazione degli accessori
robot (fig. 24 e 25). Le corrispondenti bocchette dell’aria si
trovano sul carro dell’asse (fig.23).

Il portacavi viene fornito con 4 cavi per I'aria.

(E-F) Presa d’aria per gli elementi di fissaggio del carro (fig.
25. Elementi di fissaggio opzionali se richiesti in fase di ordi-
nazione, vedere il capitolo seguente). Le corrispondenti boc-
chette dell’aria si trovano sul carro dell'asse (fig.23).

Fig. 23

Elemento di bloccaggio del carro (opzionale)

Se richiesto durante I'ordine, I'asse viene fornito con elementi
di fissaggio sul carro operanti su guide lineari.

In questa configurazione, il carro € prowvisto di lati aperti
come quello illustrato in Fig.24. Si tratta di elementi ad at-
tuazione pneumatica. L'aria pressurizzata mantiene aperto
I'elemento di bloccaggio.

In assenza di aria pressurizzata, il carro si chiude e si blocca.
Per sbloccare il carro & necessario ripristinare la pressione
nel circuito. Pressione d’esercizio: 5,5 bar.

Fig. 26
Tipo di asse Forza di bloccaggio
IN]
CTU130-11 300 Lg Iforza di plocpaggip Si riferisce ad entram-
bi i morsetti azionati tramite collegamenti E
CTU160-1I 1200 ed F, non attivare solo un collegamento.
CTU220-11 1500

Tab. 6 UM-17



4 Note per il montaggio

Note sulla lubrificazione

II'CTU & prowvisto di guide con cuscinetti autolubrificanti a
ricircolo di sfere.

Inoltre i carri con cuscinetti a ricircolo di sfere sono prowvist
di una gabbia di ritenuta che elimina il contatto “acciaio-ac-
ciaio” tra elementi volventi adiacenti e previene il disallinea-
mento di questi componenti nei circuiti.

Le cartucce di lubrificazione sono installate sulla parte ante-
riore dei carri con cuscinetti a ricircolo di sfere. Questi piccoli
serbatoi rilasciano la giusta quantita di lubrificante nei punti
in cui i cuscinetti a sfera sono soggetti ai carichi applicati.

Il sistema garantisce intervalli prolungati di manutenzione:
ogni 5000 km o una volta all’anno, a seconda di quale valore
venga raggiunto per primo.

Inserire I'ugello erogatore nel dispositivo di lubrificazione Quantita di grasso necessaria per rilubrificare ciascuno dei 4 pattini.

specifico. . n
Tipo di lubrificante: grasso a base di sapone al litio della Tipo Qlis::]t;]ta
classe NLGI 2.

Per le applicazioni ad alta intensita o per condizioni CTU130-1I 0,7
ambientali complesse, & necessario lubrificare con maggior CTU160-11 14
frequenza.

Per maggiori informazioni, contattare Rollon. CTu220-11 2.4

Tab. 7
Compatibilita con i grassi

A . Solfonato di s
o q Litio Complesso di| Complesso + | Complesso di q .
Litio Calcio Calcio litio di calcio con::;:llﬁ:sizo di alluminio Poliurea Bentone Sodio

Litio =+ =+ == -+ b ¢
- + + + + + x x x x
+ + + + + x x x X
+ + + + + + x x %
+ <+ x + X x
el + + + 4 s S -
X X x x x x + x x x
X x X% x x + x %
X X X x X x x %X + x
BBl x x x x x x x x x +
Compatibile |:| ‘()Zroorggfztii(l)):ie in certe @ Non compatibile
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Cobot Transfer Unit

Manuale Rollon URCap (e-Serie) // v

Prima di iniziare, scaricare I'ultima versione del program-
ma “Rollon URCap” sul nostro sito web www.rollon.com e
copiarla su una chiavetta USB a scelta. Anche la versione
aggiornata del firmware e disponibile per il download.

Installazione Rollon URCap

Accendere il robot seguendo le istru-
zioni riportate nel manuale. Per essere
programmato, il robot deve essere
impostato in modalita “Locale” e non
“Remoto” (opzione non disponibile per Bl
UR3).

WEe 2+ QH

Arrestato

Lo

48 18 33 21

0 vensrn | gt prsens

Premere “Impostazioni”.

Arrestato

Lo

48 18 33 35

0 vensrn | gt prsens

Fig. 29
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5 Manuale Rollon URCap

Inserire la chiavetta USB nel teach
pendant. Nel menu a sinistra sele-
zionare “Sistema”, quindi selezionare
“URCaps” e premere il pulsante “+”.

(8] —— 00 &

Selezionare “usbdisk”, individuare il
programma Rollon URCap e preme-
re “Apri”.

Premere “Riawio” e attendere qualche
secondo.

eyt

| AR, A AR Y 1T . 3 TS Wl
Emrriom, i e core

Copprigie: Sy (S o A Rzt Beserred

Licoass.

e
il Al remRrved.
BT o et
R B R e :
— - =3
0 —_— 00 a
Fig. 32
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Cobot Transfer Unit

Configurazione attuatore

Accendere il robot seguendo le istruzioni
riportate nel manuale. Per essere pro-
grammato, il robot deve essere imposta-

to in modalita “Locale” e non “Remoto”
(opzione non disponibile per UR3).

Andare alla scheda “Installazione” nel
menu in alto, selezionare “URCaps” e
quindi selezionare la dimensione cor-

retta dell'asse nel menu a comparsa -
“ » O Aeust srori s wart o
Model”. Hodel Strokes Imerd
Shornd W 1M -

Se & gia spuntata, disattivare la casella
“Abilita URCap” per procedere con la
selezione dell’asse.

Fig. 34

Dopo aver selezionato la dimensione,
selezionare la corsa corretta dal menu

a comparsa “Stroke”. Il dato & visibile et o cnimee @ sebene

sull'etichetta dell'asse. Remaetny CTuU220-11
iy e —

@ o

Fig. 35
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5 Manuale Rollon URCap

Assicurarsi di attivare il flag “Abilita
URCap” prima di procedere con i pas-
saggi SuCcessivi.

[0 Rt rvar s st puoganers
Hodel brokow | men]

Fig. 36
Collegamento IP

Se & presente un solo CTU nella configu- YR
razione di rete, I'lP sara configurato au- —
tomaticamente. In presenza di 2 quadri
elettrici, & necessario impostare un indi-
rizzo IP separato. In questo caso, andare
su scheda “Installazione” del menu, se-
lezionare “URCaps” e successivamente
“Rollon”, quindi fare clic sul pulsante Wik potiign, | Reied
“Debug”. Spuntare il pulsante “Custom”, ity

impostare il nuovo indirizzo IP e premere

“Imposta indirizzo IP”.

EFCATAL

Fig. 37
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Cobot Transfer Unit

Posizionamento manuale dell’asse

Premendo la scheda del menu “UR+"
& possibile spostare il carro dell’asse
in modo semplice e in qualsiasi mo-
mento. Qualora compaia il led rosso
“Safety ON”, premere “Reset e Abilita”
per abilitare il movimento manuale.

E possibile spostare il carro premendo
i pulsanti “+" e “-" . L'asse si muovera
in base alla velocita e all’accelerazione
impostate. La direzione “-" spostera il
carro verso il motore. Al contrario, la
direzione “+” allontanera il carro dal
motore.

In fase di programmazione & possibile
utilizzare il pulsante “Imposta posizio-
ne” della voce “Movimento in velocita”.
E possibile memorizzare manualmente
il riferimento di posizione raggiunto. v.
pag. 25, fig. 46.

Qualora sia necessario spostare ma-
nualmente il carro, & necessario utiliz-
zare il comando “Disabilita” (operazio-
ne fortemente sconsigliata).

LR -1 N =

€ »
85 xPAEZ .

45 x@gpEz

o I o

Rollon
‘ ST () O 455

[ ] . MRS MRS

Puraman
Fratina Tarad & W s ) v
st Targst [vem]

weloith Pargm: [hWiaae|

Acouin siore Target PR &ns]

owies rore Taget [ &) = T et}

S—— 1

[

Fig. 40
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5 Manuale Rollon URCap

Programmazione Polyscope

Andare alla scheda “Programma” nel
menu in alto. Nel menu a sinistra selezio-
nare “URCaps” e poi “Rollon”.

In questa finestra & possibile impostare
diverse istruzioni:

® Azzeramento

* Movimento in posizione

© Movimento in velocita

® Ferma asse

+#85 xXxB8BEC

Dopo aver programmato il ciclo, fare
clic su “Salva” nel menu in alto per
salvare il programma.

o e e O e
R e ]

Bianid Pl ARarT el progremma
C— LY

E *8 - cEsERZ

B o i it e T i
O rrosstaree g

B vrw wengin s e

1 s cwatd

*#85 xXBBEC

Se URCap non ¢ abilitato, o se la co-
municazione tra YOUdrive e il servo-

azionamento non € impostata, i nodi : frmete et Programma
. - oo £ Ry e St G S BT
del programma rimarranno gialli. In B2 2T S o e 14
N . * wARywrw dul ey
questo caso & necessario sbloccare la
Frers g pod

Sicurezza premendo la scheda “UR+" . b g sl
e poi “Reset e abilita”.

‘ " Aecaisramans jog =il
—
[P
| J—
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Cobot Transfer Unit

Azzeramento

La prima istruzione e “Azzeramento”.
Questa istruzione esegue il riferimento
macchina, quindi il carro si spostera
sul lato in cui € installato il motore.

E necessario eseguire “Azzeramento”
almeno una volta dopo I'accensione
del sistema, per attivare il riferimento
del posizionamento motore. Si con-
siglia di inserire questa funzione nel
nodo “Prima di iniziare”.

Movimento in posizione
La seconda istruzione & “Movimento
in posizione”. E possibile scegliere se
impostare la posizione target (confi-
gurabile) come assoluta, basata sul
riferimento macchina o relativa.Inoltre,
velocita e accelerazione sono valori
configurabili

- La velocita € espressa come percen-
tuale della velocita massima consen-
tita (a lato & possibile visualizzare la
velocita risultante in mm/s).

- Laccelerazione € espressa come
percentuale dell'accelerazione mas-
sima consentita (a lato & possibile
I'accelerazione risultante in mm/s?).

Il pulsante “Imposta posizione” imposta
la posizione corrente dell’asse: & possi-
bile trasferire manualmente I'asse nella
posizione desiderata utilizzando la sche-
da del menu “UR+", quindi salvarlo nella
posizione di destinazione.

| due led indicano lo stato YOUdrive e
lo stato Asse. “Posizione asse” indica la
posizione attuale dell’asse.
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5 Manuale Rollon URCap

Movimento in velocita

La terza istruzione e “Movimento in

velocita”. Attenzione: il presente co-

mando di movimento & senza fine.

Pertanto successivamente & obbligato-

rio inserire un comando “Ferma asse”.

La velocita e I'accelerazione sono valo-

ri configurabili:

- La velocita & espressa come percen-
tuale della velocita massima consen-
tita (a lato & possibile visualizzare la
velocita risultante in mm/s)

- L'accelerazione & espressa come
percentuale dell’accelerazione mas-
sima consentita (a lato & possibile
I'accelerazione risultante in mm/s?).

Questo simbolo - indica un movi-

mento in direzione negativa (verso il

motore), mentre @+ questo un mo-

vimento in direzione positiva (lontano
dal motore).

| due led indicano lo stato YOUdrive e
lo stato Asse. “Posizione asse” indica
la posizione attuale dell'asse.

Ferma asse

In seguito al comando “Movimento in
velocita”, & necessario arrestare I'asse
prima che entri in contatto con il sen-
sore di finecorsa. Il comando “Ferma
asse” ¢ adibito a questo scopo.

UM-26
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Cobot Transfer Unit

Errori

Come indicazione di massima, in seguito
alla risoluzione dell'errore in base alle
istruzioni delle pagine seguenti, & neces-
sario ripristinarlo utilizzando la scheda
“UR+" nel menu in alto, premendo il
pulsante “Reset e Abilita”.

In caso di necessita di ulteriore supporto,
per snellire il servizio, si prega di inviare
uno screenshot dei registri. Per ottenerlo
fare clic sulla scheda “Installazione” nel
menu in alto, selezionare “URCaps”,
quindi “Rollon” nel menu a sinistra e in-
fine fare clic sul pulsante “Debug”. Nella
nuova finestra, selezionare il pulsante
“Pili registri” per generare un rapporto
dettagliato che verra archiviato nella
home directory del robot.

Finecorsa:

In caso di anomalie, il carro puo su-
perare la corsa prevista e raggiungere
il sensore di fine corsa. L'errore sara
visibile. Premere “Ferma programma’”.

Per correggere I'errore di corsa extra
& necessario spostare manualmente
il carro, come spiegato a pag. 23, in
Senso opposto rispetto all’errore.
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5 Manuale Rollon URCap

Mancanza di comunicazione con
unita di controllo:

Questo errore sara visualizzato in caso di
problemi di connessione tra il robot e il
quadro Rollon. In questo caso non & con-
sentito riawviare il programma. Premere
“Ferma programma’”.

Per correggere questo errore, verificare
che il cavo bianco (ethernet) sia collega-
1o correttamente.

Sicurezza ON:

Qualora si colleghi il segnale di si-
curezza (es. scanner laser, pedana di
sicurezza, altri dispositivi di sicurezza,
sportello di sicurezza esterno) e si
abiliti la funzione di sicurezza sul con-
nettore del quadro Rollon, se il cavo
¢ scollegato verra visualizzato questo
errore e il programma si arrestera.
Premere “Ferma programma”.

Per risolvere I'errore, verificare che |l
cavo sia collegato correttamente.

Errore di comunicazione dell’en-
coder:

L'errore viene visualizzato in caso di
interruzione del collegamento dell’en-
coder dal quadro elettrico al motore o
se il cavo e scollegato. Premere “Ferma
programma” e spegnere il quadro Rol-
lon (vedi pag. 15). Questo & I'unico caso
in cui & prevista questa procedura.

Per correggere questo errore, verificare
che il cavo verde (encoder) sia collegato
correttamente.
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Cobot Transfer Unit

Sovracorrente:

Questo errore viene visualizzato qualo-
ra I'alimentazione del quadro elettrico
non sia attiva, si interrompa o il cavo
di alimentazione motore sia scollegato.
Questa condizione si presentera ad ogni
accensione e spegnimento del quadro
elettrico.

Lo stesso errore apparira anche in caso
di impedimenti al movimento del carro.

In ogni caso, per correggere questo er-
rore premere “Ferma programma”, veri-
ficare I'alimentazione, il cavo arancione
(alimentazione motore) o il carro, quindi
resettare I'errore.

Supporto

Per maggiori informazioni e assisten-
7a, visitare il nostro sito o contattare il
nostro ufficio tecnico:

- Email: infotec@rollon.com

- Telefono: +39 039 62591

In caso di necessita di ulteriore sup-
porto, per snellire il servizio, si prega di
inviare uno screenshot dei registri. Per
ottenerlo fare clic sulla scheda “Instal-
lazione” nel menu in alto, selezionare
“URCaps”, quindi “Rollon” nel menu a
sinistra e infine fare clic sul pulsante
“Debug”. Nella nuova finestra, sele-
zionare il pulsante “Log esteso” per
generare un rapporto dettagliato che
verra archiviato nella home directory
del robot.
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In caso di arresto del robot a causa di un urto contro un ostacolo,
anche I'asse si arrestera.

Si rammenta che il CTU non & un’apparecchiatura collaborativa € non
sono presenti sensori sul carro dell’asse o alla base del robot per il
rilevamento degli urti. E necessario eseguire le analisi di sicurezza.
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6 Manuale Rollon URCap

Manuale Rollon URCap (serie CB) |/ v

Prima di iniziare, scaricare I'ultima versione del program-
ma “Rollon URCap” sul nostro sito web www.rollon.com e
copiarla su una chiavetta USB a scelta. Anche la versione
aggiornata del firmware e disponibile per il download.

Installazione Rollon URCap

Accendere il robot seguendo le istru-

o g ) PolyScope Robot User Interface
zioni riportate nel manuale. Quando il
robot & acceso, apparira questa scher- Plonza salact
mata. Potrebbe apparire un popup. In

tal caso selezionare “Non ora”. Foun Program

UNIVERSAL
Premere “Imposta robot”. HOBOTS Program Rabat

# Setup Robot
About
Shutdosn Robot
Premere “URCaps”. Setup Robot
initialire Robat
Calibir alle Screan
UMCaps h
MNetwork
Language
Sek Password
URSofware 31150108151 (Mar 10 2021)
Time
Updats
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Cobot Transfer Unit

Inserire la chiavetta USB nel teach
pendant e premere il pulsante “+”.

Selezionare “ushdisk”, individuare il
programma Rollon URCap e premere
“Apri”.

Premere “Riavvia” e attendere qualche
secondo.
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6 Manuale Rollon URCap

Configurazione attuatore

Accendere il robot seguendo le istruzioni
riportate nel manuale. Quando il robot
& acceso, apparira questa schermata.
Potrebbe apparire un popup. In tal caso
selezionare “Non ora”.

Selezionare “Programma robot”.

Andare alla scheda “Installazione” nel
menu in alto e selezionare “Rollon” nel
menu a sinistra.

Se gia spuntata, disattivare la casella
“Abilita URCap” per procedere con la
selezione dell'asse, quindi selezionare la
dimensione corretta dell’asse nel menu
a comparsa “Model”.
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Cobot Transfer Unit

Dopo aver selezionato la dimensione,
selezionare la corsa corretta dal menu
a comparsa “Stroke”. Il dato € visibile
sull'etichetta dell’asse.

Assicurarsi di attivare il flag “Abilita
URCap” prima di procedere con i pas-
saggi successivi.

Collegamento IP

Se & presente un solo CTU nella confi-
gurazione di rete, I'lP sara configurato
automaticamente. In presenza di 2 qua-
dri elettrici, & necessario impostare un
indirizzo IP separato. In questo caso, an-
dare su scheda “Installazione” del menu,
selezionare “Rollon”, quindi fare clic sul
pulsante “Debug”. Spuntare il pulsante
“Custom”, impostare il nuovo indirizzo IP
e premere “Imposta indirizzo IP”.
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6 Manuale Rollon URCap

Posizionamento manuale dell’asse

Dalla scheda “Programma” & possibi-
le muovere il carro dell'asse in modo
semplice in qualsiasi momento, utiliz-
zando la sezione “Jog”, sempre visibi-
le sotto le 4 istruzioni di programma.
Qualora compaia il led rosso “Safety
On”, premere “Reset e Abilita” per abi-
litare il movimento manuale.

Ora & possibile abilitare e disabilita-
re I'unita premendo il pulsante pit e
meno. L'asse si muovera in base alla
velocita e all’accelerazione impostate.
La direzione “-” spostera il carro verso
il motore. Al contrario, la direzione “+”
allontanera il carro dal motore.

In fase di programmazione & possibile
utilizzare il pulsante “Imposta posizio-
ne” della voce “Movimento in posizio-
ne” per memorizzare manualmente il
riferimento di posizione raggiunto. v.
pag. 37 Fig. 78

UM-34

& file
Program | nstallation | Mawe | U2 | Log
E e d e Commmard | Orapghiia | Structise | Vardables
edpre S ot
= Agkon, [ETuzzeL] oo ton Rolllom
Jl.mn:p-?uw» T
=
ADIDA FCTUZI-1] Sitve ‘ Fr—— .

. 7

Meovo pafasmotess

Target pasRISA il @ amese
Target posilion fmm]
Targres welecy [W Vinas]
Tarpet pccobaration [ g
oG
RESET ard GAAR, . FET PORTIOH.

fey wmizsiey (W me)
12 scteieralion (% fmie]

71 I 1]

=] P Y —r— anin st ativne @iy on

G mmadstion -

Q@ Faal ot s} h’_.“ - - Lo

& ris
Program | nstallation | Maws | U0 | Log
F ~ramed= Command | Graphdcs | Stauctise | Wadlables

[Ruobat Program
= Ralian femusseal o fen Rollon

£ &

W, [ roverommomromon |

Tl Mot frode perluinm (b Fomieg proosdare o ol

[T SET FOSTON

1o Wb Ty [% T

}g Beccleration [h A
i w
o] P e m——— U T
LR b e o
& file
Program | nstallation | Mawe | U2 | Log
Command | Graphits | Structisre | Varables
wion, [ET334] £o o Rollom
ST
-
AOIDA FTTUE-1] i B ‘ Fr—— '

. 7

Meovo pafasmotess
TRrGAE pOsIGN 16
Target pasition fmm]
Target walpcky [H Vinas]

Target accoleration [ Amasd

196G
RESET e GHAR FET PORMION

g welssly [% Vmes]

teg mecwler
Frppee .—ca—.. o
=

o0 (s fmie]

471 I
Q][ =

G sumedstion
Q@ Faal ot

At e T

sl ©

1844,00

STOr AN

manvE T TARCET vlLblrTy

@ st

10
8| - T el

Aot Popkion | Z50.0% mm
10] = 258 jmmig

s = T mmi)

| Mt

Fig. 69
sl @

% Pravioun

18iALER

SO AN

MTVE TO TARGET VELOCTY |

1 Ll WrLadlabion

A Peimien 1 S50.0%5 mm

00 - (R

+ Pranduus L d
Fig. 70
16:44.00 8ilGh ©
STar ANG

manvE T TARCET vlLblrTy

1n
Y

deds Paskion | T50.0% mm
10| -+ 158 ymmas]

s = T mmi)

| Mt

Fig. 71

% Pravioun



Cobot Transfer Unit

Qualora sia necessario spostare ma-
nualmente il carro, & necessario utiliz-
zare il comando “Disabilita” (operazio-
ne fortemente sconsigliata).
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nare “Programma robot” nella schermata
iniziale, quindi caricare il proprio program-
ma o crearne uno nuovo cliccando “Pro-
gramma vuoto”.

Dal menu in alto, selezionare “Struttura”,
quindi “URCaps”, infine “Rollon”.

Passare da “Struttura” a “Comando”
nello stesso menu, per impostare le
diverse istruzioni:

o Azzeramento

® Movimento in posizione

o Movimento in velocita

e Ferma asse
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6 Manuale Rollon URCap

Se URCap non ¢ abilitato, o se la co-
municazione tra YOUdrive e il servo-
azionamento non & impostata, i nodi
del programma rimarranno gialli. In
questo caso & necessario shloccare la
Sicurezza premendo la scheda “UR+"
e poi “Reset e abilita”.

Azzeramento

La prima istruzione & “Azzeramento”.
Questa istruzione esegue il riferimento
macchina, quindi il carro si spostera
sul lato in cui & installato il motore.

E necessario eseguire “Azzeramento”
almeno una volta dopo I'accensione
del sistema, per attivare il riferimento
del posizionamento motore. Si- con-
siglia di inserire questa funzione nel
nodo “Prima Awvio”.

Movimento in posizione

La seconda istruzione & “Movimento in

posizione”. E possibile scegliere se la

posizione target (configurabile) sia asso-

luta, basata sul riferimento macchina o

relativa. Inoltre, la velocita e I'accelera-

zione sono valori configurabili:

- La velocita & espressa come percen-
tuale della velocita massima consen-
tita (@ lato & possibile visualizzare la
velocita risultante in mm/s).

- accelerazione & espressa come per-
centuale dell'accelerazione massima
consentita (a lato & possibile I'accele-

razione risultante in mm/s?).
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Cobot Transfer Unit

Il pulsante “Imposta posizione” imposta
la posizione attuale dell’asse: e possibile
spostare manualmente I'asse nella po-
sizione desiderata utilizzando la sezione
“Jog”, sempre visibile sotto le 4 istruzioni
di programma e poi salvarla nella posi-
zione di destinazione.

Il'led colorato indica lo stato dell'asse.

Movimento in velocita

La terza istruzione & “Movimento in ve-

locita”. Attenzione: il presente coman-

do di movimento & senza fine. Pertanto
successivamente € obbligatorio inseri-
re un comando “Ferma asse”.

La velocita e I'accelerazione sono valo-

ri configurabili:

- La velocita & espressa come percen-

tuale della velocitd massima consen-
tita (a lato € possibile visualizzare la
velocita risultante in mm/s)
- L'accelerazione & espressa come
percentuale dell’accelerazione mas-
sima consentita (a lato & possibile
I'accelerazione risultante in mm/s?).

@ rds

Program | Wnctaliation | Mowe | U0 | Log

Bl =wrramad= Comsanl | draphics | Swructime | vardables

e

= ngton, [eTuzzeal oo hen Rallan

Ridsar Program iz

[~ ST ‘ DO oA ('Y
v /

Move parasat s
@ ameoney

N

Target posmien i

Targe i b o]

Target w w P Vmss]

Targst ascolaration [ Amas]

184400

sl @

TTar ANS
RAIVE T8 TANCET VELGEITY
[~ QRN

P L ]

a8 = 750w

106 Bean Paakicn | S5EL0% mm
RESET i EMAR. SET PORMON
by welztiy (% ] 10] - 15 i)
tog micelerntian [ A 38| e TED i)
i1 Wl x
O ool = Ea anis statis ifateny o
@ muredation = .
& el bt (e B | Ageed Chiorirs # Poovious Mot o
Fig. 78
o ree e SO ©
Erogram staliation | mMove | LD | Log
= Commmarsd | Grophics | Stouctues | Varlables
wetarest
= Ralan | 11 ezren Rollon
bl Progsam
= fuden (CTU3I0-2 ] Meve 10
B R Y ATOF &3
9 MAT T TARGET FONTION P
Muve parasseters
Wtz EimLon 4 O P
Targret wwbestity [ 1ol inmed T el
Yargar arcalaraTion PR A =
o6 Asts Peumiar 1 LA mm
DizaBE SET Fashion
teq welaciy [ \mas] 10w 1O mei]
25 T i)

i b 2 abaration [W A
37T T =
{3 1oyl -
@ sumasnon

Al Robot

tabs stanine W anty ot
- n

Mot o

Fig. 79

4 Provious

UM-37



6 Manuale Rollon URCap

Questo simboloC#indica un movi-
mento in direzione negativa (verso il
motore), mentre &+ questo un movi-
mento in direzione positiva (lontano dal
motore).

Il led colorato indica lo stato dell’asse.

Ferma asse

In seguito al comando “Movimento in
velocita”, & necessario arrestare I'asse
prima che entri in contatto con il sen-
sore di finecorsa. Il comando “Ferma
asse” & adibito a questo scopo.
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Cobot Transfer Unit

Errori

Come indicazione di massima, in seguito
alla risoluzione dell'errore in base alle
istruzioni delle pagine seguenti, & neces-
sario ripristinarlo utilizzando la sezione
“Jog”, sempre visibile sotto le 4 istruzio-
ni di programma premendo il pulsante
“Reset e Abilita”.

In caso di necessita di ulteriore supporto,
per snellire il servizio, si prega di inviare
uno screenshot dei registri. Per ottenerlo
fare clic sulla scheda “Installazione” nel
menu in alto, selezionare “Rollon” nel
menu a sinistra e fare clic sul pulsante
“Debug”. Nella nuova finestra, selezio-
nare il pulsante “Log esteso” per gene-
rare un rapporto dettagliato che verra
archiviato nella home directory del robot.

Finecorsa:

In caso di anomalie, il carro puo su-
perare la corsa prevista e raggiungere
il sensore di fine corsa. L'errore sara
visibile. Premere “Ferma programma”.

Per correggere I'errore di finecorsa
& necessario spostare manualmente
il carro, come spiegato a pag. 34, in
senso opposto rispetto all’errore.
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6 Manuale Rollon URCap

Mancanza di comunicazione con
unita di controllo:

Questo errore sara visualizzato in caso di
problemi di connessione tra il robot e il
quadro Rollon. In questo caso non & con-
sentito riawiare il programma. Premere
“Ferma programma’”.

Per correggere questo errore, verificare
che il cavo bianco (ethernet) sia collega-
to correttamente.

Safety ON:

Qualora si colleghi il segnale di si-
curezza (es. scanner laser, pedana di
sicurezza, altri dispositivi di sicurezza,
sportello di sicurezza esterno) e si
abiliti la funzione di sicurezza sul con-
nettore del quadro Rollon, se il cavo
& scollegato verra visualizzato questo
errore e il programma si arrestera.
Premere “Ferma programma”.

Per risolvere I'errore, verificare che il
cavo sia collegato correttamente.

Errore di comunicazione dell’en-
coder:

L'errore viene visualizzato in caso di
interruzione del collegamento dell’en-
coder dal quadro elettrico al motore
0 se il cavo € scollegato. Premere
“Ferma programma” e spegnere il
quadro Rollon (vedi pag. 15). Questo
& I'unico caso in cui e prevista questa
procedura.

Per correggere questo errore, verifi-
care che il cavo verde (encoder) sia
collegato correttamente.
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Cobot Transfer Unit

Sovracorrente:

Questo errore viene visualizzato qualo-
ra I'alimentazione del quadro elettrico
non sia attiva, si interrompa o il cavo
di alimentazione motore sia scollegato.
Questa condizione si presentera ad ogni
accensione e spegnimento del quadro
elettrico.

Lo stesso errore apparira anche in caso
di impedimenti al movimento del carro.

In ogni caso, per correggere questo er-
rore premere “Ferma programma”, veri-
ficare I'alimentazione, il cavo arancione
(alimentazione motore) o il carro, quindi
resettare I'errore.

Supporto

Per maggiori informazioni e assistenza,
visitare il nostro sito o contattare il nostro
ufficio tecnico:

- Email: infotec@rollon.com

- Telefono: +39 039 62591

In caso di necessita di ulteriore supporto,
per snellire il servizio, si prega di inviare
uno screenshot dei registri. Per ottenerlo
fare clic sulla scheda “Installazione” nel
menu in alto, selezionare “Rollon” nel
menu a sinistra e fare clic sul pulsante
“Debug”. Nella nuova finestra, selezio-
nare il pulsante “Log esteso” per gene-
rare un rapporto dettagliato che verra
archiviato nella home directory del robot.
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In caso di arresto del robot a causa di un urto contro un ostacolo,
anche I'asse si arrestera.

Si rammenta che il CTU non & un’apparecchiatura collaborativa € non
sono presenti sensori sul carro dell’asse o alla base del robot per il

rilevamento degli urti. E necessario eseguire le analisi di sicurezza.
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