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Manuale Forza/Coppia (F/T)

Introduzione

Questo manuale ¢ una raccolta di diverse sezioni modulari per un sistema di sensori F/T. Le sezioni modulari del
manuale sono nel seguente ordine e forniscono le seguenti informazioni:

A. Introduzione

Questa sezione include informazioni di contatto per contattare un rappresentante ATI, linee guida generali sulla
sicurezza e termini e condizioni di vendita. Il numero del documento ATI per questa sezione del manuale modulare
¢: 9620-05-A-Introduction.

B. Sensore
Questa sezione contiene informazioni sul corpo meccanico del sensore.
I contenuti includono una panoramica del prodotto, istruzioni di installazione, informazioni operative, manutenzione
preventivaLinee guida, linee guida per la risoluzione dei problemi e specifiche.
Il numero del documento ATI per questa sezione modulare del manuale ¢: 9620-05-B-XX (XX = nome del modello
del sensore).

C. Versione dell'interfaccia di comunicazione

Questa sezione contiene informazioni sulle caratteristiche elettriche e software di una specifica versione
dell'interfaccia di comunicazione. Esempi di versioni di interfaccia di comunicazione sono EtherCAT, Ethernet e
RS422. Questa sezione include anche informazioni sui cavi.

Il numero del documento ATI per questa sezione modulare del manuale ¢: 9620-05-C-XX (XX =

versione dell'interfaccia di comunicazione).

D. Applicazione personalizzata
Questa sezione contiene informazioni aggiuntive necessarie affinché il sistema di sensori funzioni all'interno di
un'applicazione personalizzata. Il numero del documento ATI per questa sezione modulare del manuale ¢: 9620-

5-D-XX (XX = applicazione personalizzata).
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A. Introduzione

Si prega di contattare ATI Industrial Automation per qualsiasi domanda riguardante un modello specifico.

ATTENZIONE: Utilizzare prodotti ATl solo per applicazioni approvate dal produttore.
L'utilizzo di prodotti ATl in applicazioni diverse da quelle previste dal produttore potrebbe
causare danni alle apparecchiature e lesioni al personale.

sicurezza di questo prodotto. Questo manuale deve essere letto e compreso prima di

f ATTENZIONE: Questo manuale descrive la funzione, I'applicazione e le considerazioni di
tentare qualsiasi installazione o utilizzo del prodotto, altrimenti potrebbero verificarsi danni o

Le informazioni contenute in questo documento sono di proprieta di ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) e non
devono essere riprodotte in tutto o in parte senza l'approvazione scritta preventiva di ATI. Le informazioni qui
contenute sono soggette a modifiche senza preavviso. Questo manuale viene periodicamente revisionato per
riflettere e incorporare le modifiche apportate al prodotto.

Le informazioni qui contenute sono riservate e riservate esclusivamente ai clienti e agli agenti autorizzati di ATI
Industrial Automation e non possono essere divulgate a terzi senza il preventivo consenso scritto di ATI. Non viene
fornita alcuna garanzia, incluse le garanzie implicite, riguardo all'accuratezza di questo documento o all'idoneita di
questo dispositivo a una specifica applicazione. ATI Industrial Automation non sara responsabile per eventuali
errori contenuti in questo documento né per eventuali danni incidentali o conseguenti da esso causati. ATI
Industrial Automation si riserva inoltre il diritto di apportare modifiche a questo manuale in qualsiasi momento
senza preavviso.

ATI non si assume alcuna responsabilita per eventuali errori o omissioni in questo

documento. Copyright © (2026) di ATI Industrial Automation. Tutti i diritti

Nota:

Si prega di leggere il manuale prima di chiamare il servizio clienti e di avere a
disposizione le seguenti informazioni:

1. Numero di serie, ad esempio: FT01234

2. Modello, ad esempio: Axial30-M125

3. Calibrazione, ad esempio: SI-800-50 o SI-2000-125

4. Descrizione accurata e completa della domanda o della preoccupazione
5

Informazioni su computer e software, ad esempio: sistema operativo, tipo di PC, driver e
software applicativo

Stai vicino al sistema F/T quando chiami (se possibile).

riservati.

Per assistenza contatta un rappresentante ATI, se necessario:

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « Tel: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
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Vendita, Servizio e Informazioni sui prodotti ATI:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Tel: +1.919.772.0115

Fax: +1.919.772.8259

Ingegneria delle applicazioni
Tel: +1.919.772.0115, Interno 511
Fax: +1.919.772.8259

E-mail: ft.support@novanta.com

Supporto 24/7: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « Tel: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
ia.com
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1. Sicurezza

La sezione sulla sicurezza descrive le linee guida generali da seguire con questo prodotto, le spiegazioni delle
notifiche presenti in questo manuale e le precauzioni di sicurezza applicabili al prodotto. Le notifiche specifiche
per i prodotti sono inserite nelle sezioni di questo manuale (dove si applicano).

1.1

Spiegazione delle notifiche

Queste notifiche sono utilizzate in tutti i manuali ATI e non sono specifiche per questo prodotto. L'utente
deve ascoltare tutte le notifiche del produttore del robot e/o dei produttori di altri componenti utilizzati
nell'installazione.

A\

PERICOLO: Notifica di informazioni o istruzioni che, se non seguite, comportera morte
o gravi lesioni. La notifica fornisce informazioni sulla natura della situazione pericolosa,
sulle conseguenze di non evitarlo e sul metodo per evitarlo.

A

ATTENZIONE: Notifica di informazioni o istruzioni che, se non seguite, potrebbero
causare morte o lesioni gravi. La notifica fornisce informazioni sulla natura del
situazione pericolosa, le conseguenze di non evitare il pericolo e il metodo per evitare
la situazione.

A

ATTENZIONE: Notifica di informazioni o istruzioni che, se non seguite, potrebbe
causare lesioni moderate o danneggiare le apparecchiature. La notifica fornisce
informazioni sulla natura della situazione pericolosa, sulle conseguenze di non
evitarlo e sul metodo per evitarlo.

AVVISO: Notifica di informazioni specifiche o istruzioni sulla manutenzione, utilizzo,
installazione o installazione del prodotto che, se non rispettate, potrebbero causare danni alle
apparecchiature. La notifica puo sottolineare, ma non si limita a: tipi specifici di grasso, migliori
pratiche operative e consigli di manutenzione.

1.2 Linee guida generali sulla sicurezza

I1 cliente dovrebbe verificare che il sensore selezionato sia omologato per i carichi e le coppie massime
previste durante il funzionamento. Poiché le forze statiche sono inferiori alle forze dinamiche derivanti
dall'accelerazione o dalla dichiarazione del robot, ¢ importante essere consapevoli dei carichi dinamici
causati dal robot.

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « Tel: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
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2.

Termini e Condizioni di Vendita

I seguenti Termini e Condizioni sono un supplemento ¢ includono una parte dei Termini Standard di ATl e
Condizioni, che sono archiviate presso ATI e disponibili su richiesta.

ATI garantisce all'acquirente che i prodotti robotici Tool Changer acquistati in base saranno privi di difetti
nei materiali e nella lavorazione durante I'uso normale per un periodo di tre (3) anni dalla data di spedizione.

Il periodo di garanzia per le riparazioni effettuate nell'ambito di un'Autorizzazione di Reso Merchandise
(RMA) sara per la durata della garanzia originale, oppure di novanta (90) giorni dalla data di spedizione del
prodotto riparato, a seconda di quale sia pit lungo.

ATI non avra alcuna responsabilita ai sensi di questa garanzia a meno che: (a) ATI riceva un avviso scritto del
difetto dichiarato e una sua descrizione entro trenta (30) giorni dalla scoperta del difetto dall'acquirente e in ogni
caso non oltre 1'ultimo giorno del periodo di garanzia; e (b) I'articolo difettoso viene ricevuto da ATI entro oltre
dieci (10) giorni dall'ultimo giorno del periodo di garanzia. L'intera responsabilita di ATI e I'unico rimedio
dell'acquirente ai sensi di questa garanzia ¢ limitata alla riparazione o sostituzione, a scelta di ATI, del pezzo o
dell'articolo difettoso o, a scelta di ATI, al rimborso del prezzo pagato per 'articolo. La garanzia sopra citata non
si applica a difetti o guasti derivanti da installazione, operazione, manutenzione o riparazione improprie da parte
di chiunque diverso da ATI.

ATI non sara in alcun caso responsabile per danni incidentali, conseguenti o speciali di alcun tipo, anche se ATI ¢
stata informata della possibilita di tali danni. La responsabilita complessiva di ATI non superera in alcun caso
l'importo pagato dall'acquirente per l'oggetto oggetto di reclamo o controversia. ATI non avra alcuna responsabilita
di alcun tipo per il guasto di qualsiasi attrezzatura o altro elemento non fornito da ATI.

Nessuna azione contro ATI, indipendentemente dalla forma, derivante o in alcun modo collegata a prodotti o
servizi forniti in quanto seguito, puo essere intentata pit di un (1) anno dopo 1'esaurimento della causa d'azione.

Nessuna rappresentanza o accordo che vari o estenda le disposizioni di garanzia e limitazione del rimedio qui
contenuto ¢ autorizzata da ATI, e non puo essere considerato autorizzato da ATI, salvo documento scritto e
firmato da un dirigente esecutivo di ATL.

Salvo diversa concordanza scritta da parte di ATI, tutti i progetti, disegni, dati, invenzioni, software e altre
tecnologie realizzate o sviluppate da ATI nel corso della fornitura di prodotti e servizi qui sottostanti, e tutti i diritti
in esso previsti da brevetto, diritto d'autore o altra legge che protegge la proprieta intellettuale, saranno e
rimarranno di proprieta di ATI. La vendita di prodotti o servizi in base non costituisce alcuna licenza esplicita o
implicita ai sensi di alcun brevetto, copyright o altro diritto di proprieta intellettuale posseduto o controllato da
ATI, sia che riguardi i prodotti venduti o qualsiasi altra materia, tranne la licenza espressamente concessa di
seguito.

Nel corso della fornitura di prodotti e servizi qui sottostanti, ATI puo fornire o divulgare all'acquirente
informazioni riservate e proprietarie relative al design, al funzionamento o ad altri aspetti dei prodotti ATI. Per
quanto riguarda ATI e 'Acquirente, la proprieta di tali informazioni, inclusi senza limitazioni di qualsiasi software
informatico fornito all'Acquirente da ATI, rimarra in ATI e tali informazioni sono concesse in licenza
all'Acquirente solo per I'uso dell'Acquirente nell'operazione dei prodotti forniti da ATI nelle operazioni interne
dell'Acquirente.

Senza il previo permesso scritto di ATI, l'acquirente non utilizzera tali informazioni per altri scopi né fornira o rendera
comunque disponibili tali informazioni a terzi. L'acquirente si impegna a prendere tutte le precauzioni ragionevoli
per prevenire qualsiasi uso o divulgazione non autorizzata di tali informazioni.

L'acquirente non sara responsabile ai sensi del presente per la divulgazione o 1'uso di informazioni che: (a) sono di
pubblico dominio al momento di ricezione da ATI; (b) viene successivamente pubblicato o comunque entra nel
pubblico dominio senza colpa dell'Acquirente; (c) ¢ in possesso dell'acquirente prima della ricezione da ATI; (d) ¢
legalmente ottenuta dall'acquirente da una terza parte autorizzata a divulgarla; oppure (f) deve essere divulgato
tramite ordine giudiziario o altra autorita governativa, a condizione che, per quanto riguarda tali divulgazioni
richieste, I'Acquirente ne dia un preavviso all'ATI e utilizzi tutti i mezzi legalmente disponibili per mantenere la
riservatezza di tali informazioni.

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 « Tel: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-
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Prefazione

Le informazioni contenute in questo documento sono di proprieta di ATI Industrial Automation, Inc. € non devono
essere riprodotte in tutto o in parte senza l'approvazione scritta preventiva di ATI Industrial Automation, Inc. Le
informazioni qui contenute sono soggette a modifiche senza preavviso e non devono essere interpretate come un
impegno di ATI Industrial Automation, Inc. Questo manuale viene periodicamente rivisto per riflettere e incorporare le
modifiche apportate al sistema Forza/Coppia (F/T).

ATI Industrial Automation, Inc. non si assume alcuna responsabilita per eventuali errori o omissioni in questo documento.

Copyright © (2026) di ATI Industrial Automation, Inc., Apex, North Carolina USA. Tutti i diritti riservati.
Pubblicato negli USA.

I sistemi di rilevamento ATI F/T sono considerati componenti/prodotti semifiniti destinati all'uso in sistemi
piu grandi/dispositivi/prodotti finiti.

Considerando che i prodotti di ATI Industrial Automation, Inc. (ATI) sono destinati all'uso con macchine robotiche e/o
automatizzate, ATI non raccomanda I'uso dei suoi prodotti per applicazioni in cui il guasto o il malfunzionamento di un
componente o sistema ATI minaccia la vita o rende probabile un infortunio. Chiunque utilizzi o incorpori componenti
ATTI in un sistema potenzialmente pericoloso deve ottenere il consenso preventivo di ATI basandosi sulla garanzia a ATI
che un malfunzionamento del componente di ATI non rappresenta una minaccia diretta o indiretta di lesione o morte, e
(anche se tale consenso viene dato) deve indennizzare ATI da qualsiasi sinistro, perdita, responsabilita e spese correlate
derivanti da qualsiasi infortunio o morte derivante dall'uso dei componenti ATI.

Tutti i marchi appartengono ai rispettivi proprietari.

Nota:

Si prega di leggere il manuale prima di chiamare il servizio clienti e di avere quanto segue
Informazioni disponibili:

1. Numero di serie, ad esempio: FT01234

2.  Modello, ad esempio: Axial30-M125

3. Calibrazione, ad esempio: SI-2000-125 o SI-4000-300

4. Descrizione accurata e completa della domanda o della preoccupazione
5

Informazioni su computer e software, ad esempio: sistema operativo, tipo di PC, driver e
Software applicativo

Stai vicino al sistema F/T quando chiami (se possibile).

Per assistenza contatta un rappresentante ATI, se necessario:

Vendita, Servizio e Informazioni sui prodotti ATI:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Tel: +1.919.772.0115

Fax: +1.919.772.8259

Ingegneria delle applicazioni
Tel: +1.919.772.0115, Interno 511
Fax: +1.919.772.8259

E-mail: ft.support@novanta.com

Supporto 24/7: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)
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Glossario

Termine

Definizione

Favore

Il bias pud anche essere definito come "zero out" o "tare" del sensore. |
biasing € utile per eliminare gli effetti della gravita (peso dell'utensile) o
altre forze di azione, cosi come gli effetti della deriva. Quando si usa la
funzione di bias, il

Il software raccoglie dati sulle forze e coppie che attualmente agiscono
sul sensore e utilizza queste letture come riferimento per letture future. Le
letture future avranno questa referenza sottratta prima di essere
trasmessa.

Calibrazione

Definisce un intervallo specifico di misura o rilevamento per un dato
sensore. La calibrazione € anche il processo di misurazione della risposta
grezze di un trasduttore ai carichi e di creare dati utilizzati per convertire
la risposta in forze e coppie.

Carico complesso

Qualsiasi carico che non sia esclusivamente su un asse.

Versioni dell'interfaccia
di comunicazione

Lo standard software che il dispositivo cliente utilizza per applicare
funzionalita al sensore e per il sensore per riportare dati, ad esempio:
EtherCAT, RS422 ed Ethernet.

Coordinate Frame

Vedi Punto di Origine.

Tasso di Dati Quanto velocemente possono essere emessi i dati attraverso una rete.

Forza Una forza & un'azione di spinta o trazione su un oggetto causata da
un'interazione con
un altro oggetto. Forza = massa X accelerazione

FS Full-Scale si riferisce ai limiti di una data gamma di calibrazione o
rilevamento.

FIT Forza/Coppia.

Fxy Il vettore forza risultante era composto dalle componenti Fx e F.

Isteresi Una fonte di errore di misura causata dagli effetti residui dei carichi applicati

in precedenza.

Piastra di interfaccia

Una piastra separata che collega il sensore a un'altra superficie. Le piastre
di interfaccia vengono spesso utilizzate se il pattern dei bulloni sul sensore
non corrisponde a quello del braccio robotico o degli attrezzi del cliente. La
piastra di interfaccia ha due motivi di bullone, uno su ciascun lato della
piastra della piastra (Gear). Un lato € per il sensore. L'altro lato riguarda il
braccio robotico o gli stampi del cliente.

IP67

La classifica di protezione dall'ingresso "67" indica la protezione contro la
polvere e
immersione sotto 1 m di acqua dolce.

Dispositivo Master

Un dispositivo fornito dal cliente, come un computer personale, un robot o
un controllore logico programmabile (PLC), compatibile con una specifica
interfaccia di comunicazione.

Incertezza della misurazione

Comunemente chiamata "accuratezza", I"incertezza della misura" &
I'errore nel peggior caso tra il valore misurato e il carico reale.
L'incertezza della misura & specificata come percentuale dell'intervallo

di misura a scala naturale per un dato modello di sensore e

dimensione di calibrazione.

Questo valore tiene conto di molteplici fonti di errore. |l certificato di
calibrazione del sensore elenca la percentuale di incertezza della misura.
Per ulteriori informazioni, consulta la Sezione 2.2: Incertezza della
misurazione nel documento Domande Frequenti (FAQ) disponibile su:
https.://www.ati-ia. com/library/documents/FT_FAQ.pdf.
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Accoppiamento meccanico

Quando un oggetto esterno come utensili o utensili, come attrezzature o
utensili, entra in contatto con la superficie di un sensore tra il lato di
montaggio del sensore e quello dello strumento.

Piastra di montaggio

Una piastra di interfaccia che collega il sensore a una superficie fissa come
un robot

braccio.
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Termine Definizione
N/A Non applicabile
Sovraccarico La condizione in cui viene applicato piu carico al trasduttore rispetto a
quanto possa essere applicato
misura. Questo portera a una saturazione.
P/N Numero di parte

Punto di origine

Il punto sul sensore da cui vengono misurate tutte le forze e le coppie.

Ciclo di Alimentazione

uando un utente rimuove e poi ripristina I'alimentazione a un dispositivo.
Quand tent tina I'al t d t

Risoluzione

La minima variazione di carico che si possa misurare. La risoluzione &
solitamente molto piu piccola dell'accuratezza.

Frequenza di campionamento

Quanto velocemente campionano gli ADC all'interno dell'unita.

Saturazione

La condizione in cui il trasduttore o I'hardware di acquisizione dati ha un
carico o un segnale al di fuori del suo raggio di rilevamento.

Sensore

Il componente che converte un carico rilevato in segnali elettrici.

Sistema di sensori (0
configurazione)

L'intero insieme consiste in un corpo sensore e un'interfaccia di sistema per
tradurre i segnali di forza e coppia in una specifica interfaccia/protocollo di
comunicazione.

Piastra di interfaccia utensile

Una piastra di interfaccia che collega gli utensili del cliente al lato degli
utensili
(lato sensore) del sensore.

L'applicazione di una forza attraverso una leva o un braccio di momento che

Coppia fa voler girare qualcosa. Ad esempio, un utente applica coppia a una vite
per farla girare. Coppia = forza x lunghezza del braccio momento
Txy Il vettore di coppia risultante era composto dalle componenti Tx e T,.
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1. Sicurezza

La sezione sulla sicurezza descrive le linee guida generali da seguire con questo prodotto, le spiegazioni delle
notifiche presenti in questo manuale e le precauzioni di sicurezza applicabili al prodotto. Le notifiche specifiche
per i prodotti sono inserite nelle sezioni di questo manuale (dove si applicano).

1.1 Spiegazione delle notifiche
Queste notifiche sono utilizzate in tutti i manuali ATI e non sono specifiche per questo prodotto. L'utente
deve ascoltare tutte le notifiche del produttore del robot e/o dei produttori di altri componenti
Utilizzato nell'installazione.

AN

PERICOLO: Notifica di informazioni o istruzioni che, se non seguite, comportera morte
o gravi lesioni. La notifica fornisce informazioni sulla natura della situazione pericolosa,
sulle conseguenze di non evitarlo e sul metodo per evitarlo.

A

ATTENZIONE: Notifica di informazioni o istruzioni che, se non seguite, potrebbero
causare morte o lesioni gravi. La notifica fornisce informazioni sulla natura del
situazione pericolosa, le conseguenze di non evitare il pericolo e il metodo per evitare
la situazione.

A

ATTENZIONE: Notifica di informazioni o istruzioni che, se non seguite, potrebbe
causare lesioni moderate o danneggiare le apparecchiature. La notifica fornisce
informazioni sulla natura della situazione pericolosa, sulle conseguenze di non
evitarlo e sul metodo per evitarlo.

AVVISO: Notifica di informazioni specifiche o istruzioni sulla manutenzione, utilizzo,
installazione o installazione del prodotto che, se non rispettate, potrebbero causare danni alle
apparecchiature. La notifica puo sottolineare, ma non si limita a: tipi specifici di grasso, migliori
pratiche operative e consigli di manutenzione.

1.2 Linee guida generali sulla sicurezza
Il cliente dovrebbe verificare che il sensore selezionato sia omologato per i carichi e le coppie massime
previste durante il funzionamento. Poiché le forze statiche sono inferiori alle forze dinamiche derivanti
dall'accelerazione o dalla dichiarazione del robot, ¢ importante essere consapevoli dei carichi dinamici
causati dal robot.
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1.3 Precauzioni di sicurezza

ATTENZIONE: Modificare o smontare il sensore potrebbe causare danni e
annullare la garanzia.

ATTENZIONE: Rilevare le aperture del sensore danneggia gli strumenti. Evita di
indagare nelle aperture del sensore.

ATTENZIONE: Non sovraccaricare il sensore. Superare i valori di sovraccarico a un
singolo asse del sensore causa danni irreparabili.

ATTENZIONE: Il sensore deve essere protetto da carichi d'impatto e urti che superano
le range nominali durante il trasporto, poiché gli impatti possono danneggiare le
prestazioni del ensore. Consulta la Sezione 7—Specifiche per maggiori informazioni

> || B>
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2. Panoramica del prodotto
11 sensore Forza/Coppia (F/T) dell'Axial30 misura sei componenti di forza e coppia (Fx \Fy\Fz\T\Ty\T)
applicate al lato utensile del sensore. Il sensore comunica questi dati a un dispositivo come un computer
personale, un robot o un PLC. La linea di prodotti ATI Axia si differenzia dagli altri modelli di sensori F/T ATI.
Quindi, i sensori Axia offrono diverse opzioni e caratteristiche disponibili. I sensori forza/coppia della serie Axia
sono disponibili in diverse versioni di carico utile e interfaccia di comunicazione. Per maggiori informazioni
sull'interfaccia di comunicazione, si riferisce al manuale applicabile dei sensori F/T ATI Axia (Tabella 2.1).
I1 sensore Axial30 ¢ disponibile in diversi tipi di modelli (Axial30-MXXX) identificabili dalle scanalature
sull'alloggiamento esterno; si veda la Sezione 2. [—Identificazione delle scanalature per i modelli Axial30. 11
suffisso MXXX indica l'intervallo di misurazione della coppia a scala naturale. Per l'intervallo di calibrazione di
ciascun tipo di modello, si rifera alla Sezione 7.3—Intervalli di calibrazione.
Il lato di montaggio del sensore si collega a un apparecchio rigido o a un robot. Il lato utensile si attacca agli
stampi del cliente. Gli utenti potrebbero aver bisogno di piastre di interfaccia per installare il sensore; si riferire alla
Sezione 3.1—Targhe di Interfaccia. 11 lato di montaggio robotico del sensore ha un cerchio di bullone (BC) di 112
mm di diametro con (6) fori M8 compensati e (2) fori per il bastoncino a scorrimento. Il lato degli stampi del
sensore ha un BC di diametro 64 mm con (12) fori filettati M6 e (2) fori per il perno a scorrimento (vedi il disegno
del cliente del sensore ATI Axia). 1l sensore ¢ omologato [P67.
Un connettore maschio M12 a 8 pin ¢ destinato all'alimentazione ¢ alla comunicazione. Sul lato del sensore, i LED
indicano lo stato di funzionamento del sensore. Per le assegnazioni dei pin dei connettori sul sensore e sui cavi, i
numeri di parte dei cavi del sensore e ulteriori informazioni sui LED, si riferisce al manuale applicabile
dell'interfaccia di comunicazione ATI nella Tabella 2.1.
11 disegno del cliente del sensore ATI Axial30 ¢ disponibile qui: Attp.//www.ati-ia.com/app content/
Documenti/9630-05-0006.auto.pdf.
11 sensore Axial30 presenta le seguenti caratteristiche aggiuntive:

e Foro di 50 mm di diametro.

e Connettore elettrico con orientamento regolabile (vedi la Sezione 3.3.1—Regola il connettore Orientamento a
blocchi).

Figura 2.1—Sensore F/T Axia130

M12, connettore maschio a 8
pin per alimentazione e
comunicazione

Blocco connettori

con orientamento regolabile Foro passante di 50 mm di diametro

Lato di montaggio
a robot o a fissazione

Identificazione dei solchi

Lato utensile
(per gli utensili clienti)

LED di comunicazione e stato
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Per ulteriori informazioni sulle caratteristiche elettriche e software di una specifica versione dell'interfaccia di
comunicazione e del cavo applicabile, si riferisce al manuale ATI nella tabella seguente:

Tabella 2.1—Riferimento del Manuale ATI per Comunicazioni/Software
Modello Tipodi PIN del cavo ATI Consulta il Manuale ATI
sensore comunica
ATI P/N zione
9105-NET-
Axia130-M125 9105-C-2C28-2C28-X1-Z22 Manuale Ethernet Axia di ATI f/t
9105-NET- Ethemet 9105-C-ZC28-U-RJ45S-X1 | (Documento ATI #9620-05-C-Ethernet Axia)
Axia130-M300
9105-ECAT-
Axia130-M125 9105-C-ZC28-2C28-X1-222 Manuale ATI F/T EtherCAT Axia
9105-ECAT- EtherCAT 9105-C-ZC28-U-RJ455-X1 | (ATl documento #9620-05-C-EtherCAT
Axia
Axia130-M300 )
9105-RS422-
Axia130-M125 9105-C-2C28-2C28-X1- ATI F/T RS422 Axia manuale
9105-RS422- RS422 222,3 (Documento ATI #9620-05-C-RS422 Axia)
9105-C-ZC28-MS-ZC35-
X1,3
Axia130-M300
Nota:
1. La X nel numero di parte indica la lunghezza del cavo. Per maggiori informazioni, contattare ATI.
2. Inclusiin 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5; vedi la Tabella 3.3.
3. I clienti devono utilizzare o il cavo seriale 9105-C-ZC28-MS-ZC35-X DB9 o il proprio cavo seriale RS422
con connettore DB9 o USB al cavo sensore ATI.

2.1 Identificazione delle scanalature per i modelli Axia130
Il sensore Axial30 ¢ disponibile in diversi tipi di modelli (Axial30-MXXX) che si identificano dal
numero di scanalature sull'alloggiamento esterno. Il suffisso MXXX indica l'intervallo di misurazione
della coppia a scala naturale. Per l'intervallo di calibrazione di ciascun tipo di modello, si rifera alla
Sezione 7.3—Intervalli di calibrazione.

Tabella 2.2—Modelli Assia

Modello Numero di parte Numer_o I ?(.“Ch' . Materiale
identificanti1
Axia130-M125 9105-X2-Axia130-M125 1 Alluminio
Axia130-M300 9105-X2-Axia 130-M300 2 Acciaio inox

Note:

1. Le scanalature identificative sono rientranze fisiche nel corpo del sensore (vedi Figura 2.7). Queste

scanalature
Fornire agli utenti un metodo visivo rapido per differenziare i modelli dei sensori.

2. Xindica l'opzione di versione dell'interfaccia di comunicazione.

Pinnacle Park « 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel: +1.919.772.0115 » Fax: +1.919.772.8259 « www.ati-

ia.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Manuale, sensore F/T, Documento
Axia130 #9620-05-B-Axia130-04

3.

Installazione

ATTENZIONE: Eseguire manutenzione o riparazione del sensore quando i circuiti (ad
esempio alimentazione, acqua e aria) possono causare la morte o gravi lesioni.
Scaricare e verificare che tutti i circuiti alimentati siano de-energizzati in conformita con
le pratiche e le politiche di sicurezza del cliente.

ATTENZIONE: Modificare o smontare il sensore potrebbe causare danni e annullare la
garanzia. Utilizzare il modello di bullone di montaggio fornito e il modello di bullone di
montaggio laterale fornito per montare il sensore sul robot e gli utensili del cliente sul sensore
(vedi il disegno del cliente).

ATTENZIONE: Il blocco filettatura applicato ai fissaggi non deve essere usato piu di una
volta. | fissaggi possono allentarsi e causare danni alle apparecchiature. Applica sempre un
nuovo bloccafiletti quando riutilizzi i fissaggi.

ATTENZIONE: Evitare danni al sensore dovuti a scariche elettrostatiche. Assicurati che
vengano seguite le corrette procedure di messa a terra quando maneggi il sensore o i cavi
collegati al sensore. Il mancato rispetto delle corrette procedure di messa a terra potrebbe

> > | B

ATTENZIONE: Non applicare una forza eccessiva al sensore e al connettore del cavo
durante l'installazione, altrimenti si verificheranno danni ai connettori. Allinea la chiave sul
connettore del sensore e del cavo durante l'installazione per evitare di applicare una forza
eccessiva ai connettori.

Keyway sul
connettore del
cavo

Keyway sul
connettore del sensore

AVVISO: A seconda della manutenzione o riparazione effettuata, le utenze al sensore potrebbero non
essere rilevate

3.1 Piastre di interfaccia

I1 lato di montaggio del sensore si attacca a una superficie come il braccio robotico, mentre il lato utensile
del sensore si attacca agli strumenti del cliente. ATI puo fornire kit di montaggio che includono una piastra
di interfaccia e fissaggi; per maggiori informazioni, contattare ATI (consultare la pagina B-2). Se il cliente
sceglie di fornire le proprie piastre di interfaccia, si riferisce alle seguenti linee guida di progettazione e al
disegno del cliente del sensore ATI Axia.

interfaccia degli utensili comportera il fallimento del funzionamento corretto del sensore
F/T.

ATTENZIONE: L'utensile del cliente deve toccare solo il lato dello strumento del
sensore o0 una piastra di interfaccia dell'utensile. Se lo strumento del cliente tocca
qualsiasi altra parte del sensore, il sensore non rilevera correttamente i carichi.

: ATTENZIONE: Un'installazione errata del supporto del robot e delle piastre di
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Se il cliente sceglie di progettare e costruire una piastra di interfaccia, considera i seguenti punti:

e La piastra di interfaccia dovrebbe includere fori per i bulloni di montaggio dei fissaggi, cosi come perno
a perno e un supporto per
Posizionamento accurato sul robot o sul dispositivo del cliente.

e Lo spessore della piastra di interfaccia deve garantire un ingaggio sufficiente della filettatura per il
Montare i fissaggi.

e [ fissaggi di montaggio non dovrebbero interferire con I'elettronica interna del sensore. Per il thread
profondita, modelli di montaggio e altri dettagli si riferiscono al disegno del sensore ATI.

e  Non utilizzare perni a perno che superino i requisiti di lunghezza e impediscono che la piastra di
interfaccia si incastri a filo con il robot e gli strumenti del cliente. I fissaggi che superano i
requisiti di lunghezza creano uno spazio tra le superfici di interfacciamento e causano danni.

e La piastra di interfaccia deve essere forte o piu forte del sensore, in modo che i valori massimi di forza
e coppia applicati al sensore non deformino la piastra di interfaccia. Per questi valori di forza e coppia,
si riferisce alla Sezione 7—Specifiche.

e La piastra di interfaccia deve fornire una superficie di montaggio piatta ¢ parallela per il sensore.

Figura 3.1—Piastra di interfaccia

braccio robotico

Localizzazione del bastoncino\

//].002in (.05 mm)[ A |

G005 n (13 ) "ii\
Targhetta di interfaccia* per robot
(2) perno per perno di localizzazione da 5 mm
Fissaggi di montaggio*

Sensore Axia130
/

\
\ (6) Fissaggi M8
\
Guarnizione opzionale per la polvere (inclusa) i
da installare dal cliente se I'applicazione \
prevede potenziale accumulo di polvere tra i \
\
i
i

componenti (sbabamatura,
taglio, levigatura, verniciatura, ecc.)\

|D| 002 in (.05 )| D-_l\ (2) perno a perno di localizzazione da 4 mm
in mm
ﬂ”' .005in (.13 mm|) B| \—ﬁ Piastra di interfaccia® per lo
strumento
Localizzazione del perno* \l‘ (opzionale: lo strumento cliente

puo anche montarsi
J direttamente sul lato sensore)

/l l‘l *fornito dal cliente o fornito in un kit ATI
Fissaggi di montaggio*®
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3.1.1 Kit di piastre di interfaccia ATI

ATI offre le seguenti opzioni di kit di piastre di interfaccia conformi alla norma ISO 9409-1.
Queste opzioni sono per montare il sensore su modelli comuni di bulloni a flangia robotica e
replicare quei modelli comuni sul lato utensile del sensore. Per assistenza nella scelta di una targa
di interfaccia o per maggiori informazioni, contatta un rappresentante ATIL.

Tabella 3.1—Kit di piastre di interfaccia ATI ISO 9409-1

Modello di
flange robot
standard ISO

Diametro
del
cerchio
dell'ottur
atore

Piastra di
interfaccia ATI
P/IN

Lato del
sensore:
montaggio o
utensile

Descrizione

ISO 9409-1-
100-6-M8

100 mm

9105-1P-2274

Montaggio

Fori passanti per la testa a bussola M8
(6)

viti di tappo,

Boss di diametro 63 mm,

(1) perno a perno da 8 mm

9105-1P-2273

Strumento

Fori filettati per (6) testa a presa M8
viti di tappo,

Rientranza di 63 mm di diametro,
(1) perno a perno da 8 mm

ISO 9409-1-
125-6-M10

125 mm

9105-1P-2281

Montaggio

Fori passanti per (6) testa a bussola
M10

viti di tappo,

boss di diametro 80 mm,

(1) perno a perno da 10 mm

9105-1P-2280

Strumento

Fori filettati per (6) testa a bussola M10
viti di tappo,

Incavo di 80 mm di diametro,

(1) perno a perno da 10 mm

ISO 9409-1-
160-6-M10

160 mm

9105-1P-2283

Montaggio

Fori passanti per (6) testa a bussola
M10

viti di tappo,

Boss di diametro 100 mm,

(1) perno a perno da 10 mm

9105-1P-2282

Strumento

Fori filettati per (6) testa a bussola M10
viti di tappo,

Rientranza di 100 mm di diametro,

(1) perno a perno da 10 mm
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3.2 Instradamento del

cavo

Il raggio di instradamento e di curvatura del cavo dipendono dall'applicazione del cliente. A differenza delle
applicazioni immobili, in cui il cavo ¢ in condizioni statiche, le applicazioni dinamiche sottopongono il cavo
a un movimento ripetitivo. Per applicazioni dinamiche, si blocca il cavo a una distanza che non esponga e
non danneggi la connessione del cavo del sensore a causa del movimento ripetitivo del robot.

Figura 3.2—Instradamento del cavo sensore

\%o robotico

Blocco connettore
(I'orientamento puo
essere cambiato
se necessario)

Placca di interfaccia

avo sensore

Blocca il cavo per evitare che i Per le specifiche del

movimenti ripetitivi influenzino la Sensore raggio di curvatura del
connessione del cavo. FIT cavo, consulta:
(Kit cavi ATI p/n 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5 mostrato) Tabella 3.2

connettore. Lega il cavo vicino al connettore in modo che il movimento ripetitivo del

f ATTENZIONE: Sottoporre il connettore a un movimento ripetitivo causera danni al
robot non interferisca con il connettore del cavo.

scarsa funzionalita delle linee elettriche critiche o danni alle apparecchiature. La

linea elettrica, in particolare

se collegati al connettore del sensore, devono essere instradati per evitare cedimenti da
sollecitazione, curve brusche o disconnessione dall'apparecchiatura. Danni al sensore o

: ATTENZIONE: Un incorretto dei cavi improprio puo causare infortuni al personale,
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Infila il cavo del sensore in modo che non venga stressato, tirato, piegato, tagliato o danneggiato per tutto
il movimento. Usa una soluzione robotica per il dresspack, se possibile. Un esempio di come instradare il
cavo, se non ¢ disponibile un dresspack, ¢ mostrato nelle seguenti figure e descrizioni. Fissa il cavo usando
cinghie a gancio o cinghie in Velcro®; Non usare fascette o fascette.

Figura 3.3—Esempio di instradamento dei cavi senza soluzione Dresspack
(sensore mostrato solo come riferimento)

Lascia entrare abbastanza tempo
il cavo per permettere

l'intera gamma di movimento

al braccio robotico.

Usa un gancio o cinghie in Velcro® per bloccare
il cavo attorno al braccio robotico.

il cavo al braccio robotico. Fissare direttamente fascette o fascette alla guaina del
cavo fara

danneggia il cavo. Usa cinghie a gancio o Velcro sulle superfici della camicia del
cavo. Esempi di metodi corretti e errati per vincere o raggruppare cavi si trovano

C ATTENZIONE: Non usare fascette o fascette per raggruppare i cavi o per fissare

ERRATO ESATTO

-
K NON USARE le fascette per B o
legare il cavo attorno al braccio \ USA cinghie di Velcro® per
/ legare il cavo attorno al braccio

USA cinghie in
- NON USARE le Velcro® per far

fascette per far
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cinghie al cavo.

ATTENZIONE: Non danneggiare o schiacciare il cavo stringendo troppo

A
A

ATTENZIONE: Quando i cavi vengono instradati, non piegarsi meno del raggio
minimo di curvatura specificato nella Tabella 3.2. Un raggio di curvatura troppo piccolo
fa cedere il cavo per la fatica causata dal movimento ripetitivo del robot.

Tabella 3.2—Raggio di piegatura del cavo del sensore e angolo di torsione dinamico

1.

2.
3.
4.

La temperatura influisce sulla flessibilita dei cavi. ATl raccomanda di aumentare il raggio minimo di

flessione dinamica per temperature piu basse.

La X nel numero di parte rappresenta la lunghezza del cavo. Per maggiori informazioni, contattare ATI.

Disponibile in un kit ATI; vedi la Tabella 3.3.

Per informazioni specifiche sul numero di parte del cavo, consultare il manuale appropriato nella Tabella

2.1.

Raggio Raggio
di di
Diametro del curvatur flession Angolo di
Numero di Parte del : a statica e torsione
Cavo cavo mm dinamic dinamico del
(in) temperatura 2 cavo per unita
am%iente) (a di lunghezza
temperatura
ambiente)
mm in mm in
9105-C-ZC28-ZC28-X2-223 7.65 (0.30) 31 1.2 80 3.15
180°/m o 55°/ft
9105-C-ZC28-U-RJ45S-X2 6 (0.24) 25 1 50 2
Note:

3.3 Kit cavi

Per un'immagine della clip P, si veda la Figura 3.2.

Tabella 3.3—Kit cavi 9105-CKIT-ZC28-ZC28-5

Numero di parte Descrizione Quantita
9105-C-ZC28-ZC28-5-Z2 | Connettore M12 a 8 pin a connettore M12 a 8 pin, con cavo da 1
5m
9005-05-1083 (1) Fascetta a P e (1) Vite a cappuccio a bussola M5 x 8 1
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3.3.1 Regola I'orientamento del blocco del connettore

ATTENZIONE: Non regolare I'orientamento del blocco del connettore se il
A sensore non lo ¢

Completamente asciutto o acceso acceso.

AVVERTI: La posizione 1 ¢ I'orientamento predefinito del blocco connettore. Quando ATI
spedisce i sensori Axia130 al cliente, il blocco connettore si trova nella posizione

Strumenti richiesti: chiave esagonale da 2,5 mm

Forniture richieste: Loctite® 222

Usa una chiave esagonale da 2,5 mm per rimuovere la vite del tappo della testa a bussola M3.

Ruota il blocco di connettore a uno degli incrementi di 90° mostrati nella figura seguente.

woh =

Applica Loctite 222 sulle filettature della vite del tappo della testa a bussola M3.
4. Usa una chiave esagonale da 2,5 mm per installare la vite. Stringi a 8 in-lbs (0,9 Nm).

Figura 3.4—Regolazione dell'orientamento del blocco del connettore

Vite del cappuccio della testa a bussola M3 Ruota il blocco a incrementi di 90°

finché la vite non si allinea a uno
di queste tre sedi.

Pinnacle Park ¢ 1031 Goodworth Drive * Apex, NC 27539 USA « Tel: +1.919.772.0115 « Fax: +1.919.772.8259 » www.ati-
ia.com



http://www.ati-ia.com/
http://www.ati-ia.com/

Manuale, sensore F/T,
Documento Axia130 #9620-05-B-
. Axia130-04
3.4 Installail sensore

Parti richieste: Consulta la Figura 3.5 e il disegno del sensore
ATI

Strumenti richiesti: chiave esagonale da 4 mm, 5 mm e 6 mm

Forniture necessarie: Panno pulito, Loctite® 242

1. Pulisci le superfici di montaggio.

2. Usai fissaggi di montaggio per fissare la piastra di interfaccia alla superficie di montaggio.

AVISSI: Quando installi una piastra di interfaccia:

* Le viti devono avere una lunghezza minima di innestamento della filettatura di 8 mm
per il lato di montaggio e 6 mm per il lato utensile. L'impiego massimo della filettatura
della vite non deve superare la profondita filettata indicata nel disegno del sensore ATI.

« Salvo diversa specificazione, applicare Loctite 242 alle viti (6) M8 e (12) M6 (classe
12.9) in modo che i fissaggi fissino il sensore alla piastra di interfaccia.

3. Collega il lato di montaggio del sensore alla piastra di interfaccia.

a. Fissare il lato di montaggio del sensore alla piastra di interfaccia con le (6) viti M8 per tappo
a testa a bussola, classe 12.9. Usa una chiave esagonale da 6 mm per stringere i fissaggi a
190 in-1b (21,5 Nm).

4. Opzionale: installa la guarnizione antipolvere fornita.

AVVERTIMENTO: Una guarnizione antipolvere fornita da ATI dovrebbe essere utilizzata
se l'applicazione prevede il potenziale accumulo di polvere tra i componenti

a. Posiziona la guarnizione antipolvere sul lato dell'utensile del sensore Axial30, centrando la
guarnizione attorno al centro
Il mozzo del sensore.

6. Installa gli strumenti o la piastra di interfaccia del cliente sul lato degli utensili del sensore.

AVVISO: L'utensile non deve toccare nessun'altra parte del sensore tranne il lato dell'utensile o
la piastra di interfaccia dell'utensile; altrimenti, il sensore non rileva correttamente i carichi.

a. Fissare una piastra di interfaccia o gli utensili del cliente al sensore lato utensile con le viti a
cappuccio M6 a testa a bussola (12), classe 12.9. Usa una chiave esagonale da 5 mm per stringere
i fissaggi a 89 in-1b (10,1 Nm) per I'Axial30-M125 e a 110 in-1b per I'Axial 30-M300.

7. Collega il/i cavo dal sensore all'interfaccia con il cliente. Per il pinout del sensore e del connettore del cavo
informazioni, si riferisce al manuale applicabile nella Tabella 2.1.

8. Dopo aver collegato il cavo all'interfaccia cliente, configurare il software dell'interfaccia di
comunicazione dei sensori; per ulteriori informazioni sull'interfaccia di comunicazione software,
consultare il manuale applicabile nella Tabella 2.1.

AVVERTI: Per le uscite LED che indicano le condizioni operative del sensore, consultare il
manuale applicabile indicato nella Tabella 2.1.

9. Bloccare e instradare correttamente il cavo; si riferire alla Sezione 3.2—Instradamento del cavo. Se usi un kit cavi
ATI:

a. Fissalaclip a P alla piastra di interfaccia (vedi Figura 3.2). Usa una chiave esagonale da 4 mm per stringere la M5
Vite per il tappo a bussola.

b. Instradare il cavo (vedi la Sezione 3.2—Instradamento del cavo).
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10. Una volta completata l'installazione, il sensore ¢ pronto per un controllo di accuratezza (vedi la Sezione
3.6—Accuratezza
Controlla la procedura).

11. Avvia il normale funzionamento in sicurezza.
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Figura 3.5—Installazione del sensore Axia130 al robot

braccio robotico

Usa questo foro filettato M5x0.8 ¥ da 10 mm per i
fissare una clip a P per il passaggio dei cavi.
La clip P ¢ fornita dal cliente o inclusa nel kit
ATI
P/N 9105-CKIT-ZC28-2C28-5

Piastra di interfaccia (lato robot)

>~hardware di montaggio al robot
(fornito dal cliente o in un kit
ATI)

2 da 5
(2) perno a perno da 5 mm /Sensore Axia130

(6) Vite per cappuccio a testa a bussola M8

Guarnizione opzionale per la polvere (inclusa)
da installare dal cliente se |'applicazione
presenta potenziale accumulo di polvere tra i
componenti (sbabamatura, taglio, levigatura,
verniciatura, ecc.)

Cavi sensori
(mostrato solo per riferimento.
| cavi possono differire a
. seconda dell'interfaccia di

comunicazione software e del

(2) perno a perno da 4 mm e cavo selezionato.)

Piastra di interfaccia (lato utensile)

Hardware di
mutaggio agli utensili
del cliente (forniti dal

cliente
o fornito nel kit ATI)

NOTA: Le lunghezze dei cavi sono accorciate nella figura solo per
riferimento.
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3.5 Rimuovere il sensore

Strumenti richiesti: chiave esagonale da 5 mm e 6 mm
1. Spegni tutti i circuiti alimentati, ad esempio: elettrici.
2. Rimuovi il cavo dalla connessione del sensore.

3. Rimuovi gli strumenti del cliente dal sensore.

a. Supportando gli stampi del cliente e/o la piastra di interfaccia, si utilizza una chiave esagonale da 5
mm per rimuovere il (12) M6
Viti per i tappi della testa a bussola.
4. Rimuovi il sensore dal robot o dalla piastra di interfaccia.
a. Supportando il sensore, usa una chiave esagonale da 6 mm per rimuovere le (6) viti del tappo della
testa a bussola M&.

5. Rimuovi il sensore.
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3.6 Procedura di controllo dell'accuratezza

Completare le seguenti procedure dopo l'installazione iniziale del sensore sul robot e una volta all'anno per
la manutenzione.

| AVVERTIMENTO: La massa sul lato dello strumento puo essere il peso dello stampo utilizzato

1. Fissa una massa fissa al lato utensile del sensore F/T:
a. Rimuovi i cavi che formano ponti tra il supporto del sensore e i lati dell'utensile.

2. Accendi il sensore. Prevedi un riscaldamento di 30 minuti. Minimizzare le fonti esterne di
Cambiamento di temperatura.

AVISSI: Per risultati ottimali, scrivi un programma robotico per spostare il sensore e la massa in
sequenza verso ciascuna delle seguenti posizioni. In ogni posizione, il robot dovrebbe fermarsi
per registrare I'uscita del sensore. Evita di far correre il robot e di aspettare diversi minuti tra una

3. Sposta il robot in modo che il sensore sia nelle seguenti posizioni:

a. Registra l'uscita del sensore, Fx \ Fy, \ Fz, ,

, in ciascun punto senza polarizzare:
punto n punto n unto n

e Punto 1: +Zsu

e Punto 2: +X in alto
e Punto 3: +Y in alto
e Punto 4: -X su

e Punto 5: -Si

e Punto 6: -Z su

4. Calcolare FX, . \Fy, \Fz

media ? media’

a. Utilizzare le seguenti equazioni per completare i calcoli:

Fx,puint 1t Fx,point 2+t Fx.poiut &
@G

FK,Q.VEI‘QEE -

Fy.point 1t Fy.poil:lt 2+ + Fy,pointé
(5]

F =

y.average

Fz,pnint 1+ Fz..poiut2 + ot Fz,poiutﬁ
[i]

F =

Z,aVETAge

5. Per ciascuno dei 6 punti, completare il seguente calcolo:

Fx = 1:'|:|:.|:nn|::-int|1 - Fx.average

Fy = F}r.pointu - Fy.average

F,=F

Z

F

z.pointn =~ Tzaverage

Tooling Mass = Jsz + F},2 + Fzz
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Le masse calcolate degli utensili per tutti i (6) punti dovrebbero deviare 1'uno dall'altro di meno del doppio
Peggiore indice di precisione del sensore.
Ad esempio: la precisione nominale del sensore Axial30-M125 ¢ del 2% della portata su tutti gli assi.=
«Perun 2000 N F
e un intervallo di 4000 N Fz, gli errori consentiti di ogni singolo punto dati sarebbero + 40 N Fxy et
80 N Fz rispettivamente. Poiché F ha una tolleranza maggiore, un punto dati potrebbe essere +80 N=e
un altro punto dato —80 N, per un intervallo totale (max-min) di errore di 160 N.

Inoltre, la massa degli utensili dovrebbe essere entro 160 N dai risultati di questo test al momento=
dell'esecuzione con un nuovo sensore.

Se questo test fallisce, il sensore dovrebbe essere restituito all'ATI per la diagnosi o la ricalibrazione

3.7 Rilevamento dei cambiamenti di sensibilita

I1 controllo della sensibilita del sensore puo essere utilizzato anche per misurare lo stato di salute del sensore
Axia. Applicare carichi noti al sensore e verificare che 1'output del sistema corrisponda ai carichi conosciuti.
Ad esempio, un sensore montato su un braccio robotico puod avere un effettore finale attaccato. Usa il
seguente processo per impostare un valore di sensibilita:

1.

5.
6.

Se l'effettore finale ha parti mobili, devono essere mosse in una posizione nota.

a. Posizionare il braccio robotico in un orientamento che permette al carico gravitazionale
dell'effettore finale di esercitare carico su molti assi di uscita del sensore.

Registra le letture di output.

Posiziona il braccio robotico per applicare un altro carico, questa volta facendo si che le uscite
si spostino molto rispetto alle letture precedenti.

Registra il secondo set di letture di output.
Trova le differenze tra il primo e il secondo set di letture.

Usa le differenze come valore di sensibilita.

Anche se i valori di sensibilita variano da set di campioni a set di campioni, questi valori possono essere
utilizzati per rilevare errori grossolani. Possono essere utilizzate le uscite risolte o le tensioni grezze del
sensore (le stesse devono essere utilizzate per tutte le fasi di questo processo).
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4. Funzionamento

Le informazioni che si applicano generalmente a tutti i sensori Axial30 si trovano nella sezione seguente. Per
ulteriori informazioni specifiche sul protocollo di comunicazione del sensore, come frequenza di campionamento,
LED, comandi di operazione, consultare il manuale applicabile nella Tabella 2.1.

4.1 Ambiente dei sensori

permettere l'ingresso di umidita o acqua in un sensore altrimenti sigillato. Assicurati

f ATTENZIONE: Un danno alla guaina esterna del cavo del sensore potrebbe
che la guaina del cavo sia in buone condizioni per evitare danni al sensore.

AVVISO: | sensori possono reagire a campi elettromagnetici eccezionalmente forti e variabili,
come quelli prodotti dalle macchine per risonanza magnetica (MRI).

L'utente deve assicurarsi che 1'acqua nell'ambiente non superi la classificazione IP67 del sensore. Con una
classificazione IP67, il sensore ¢ impermeabile alla polvere e all'acqua fino a 1 m di immersione in acqua
dolce per fino a 30 minuti, oltre che quando esposto a spruzzi ad alta pressione. Anche se il sensore
Axial30 ¢ omologato IP67, impedire che detriti e polvere si accumulino sul sensore o all'interno.
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4.2 Trasformazione degii utensili

Per impostazione predefinita, le forze e le coppie sono riportate rispetto a un punto di origine sul
sensore impostato da ATI. Per il punto di origine del sensore, si riferisca al disegno del sensore
ATI. La trasformazione dello strumento

La funzione consente di misurare le forze e le coppie in un punto di riferimento diverso dal punto
di origine del sensore. Per ulteriori informazioni sui comandi e le impostazioni di trasformazione
degli strumenti, consultare il manuale applicabile nella Tabella 2.1.

ATTENZIONE: Se il cliente imposta un punto di riferimento nello stesso punto in cui
viene applicata una forza, non verra segnalato alcun rapporto di coppia applicata al
& sensore. Di conseguenza, il sensore poteva essere sovraccaricato (vedi la Sezione
4.2.1—Evitare di sovraccaricare il sensore durante la trasformazione dell'utensile).
Pertanto, quando si valutano le condizioni di sovraccarico, si utilizza il punto di origine

L'utente definisce un punto di riferimento inserendo un insieme di parametri che € una serie di (3)
spostamenti (Dx \,y\Dz) e (3) rotazioni (Rx \ Ry \ Rz), ad esempio:

Dx =-97,3 mm Dy: 46, mm Dz = 201,82 mm R = +90° rotazione Ry= +180° rotazione Rz= 0° rotazione

Se vengono inseriti zeri per uno qualsiasi dei valori del set di parametri, la trasformazione dello strumento

non viene eseguita per quel particolare parametro. Inserendo zero per tutti i parametri, disattiva la funzione
di trasformazione dello strumento. Una volta inserito e salvato un nuovo set di parametri, i set di parametri
precedentemente inseriti non sono piu in vigore.

Una volta che un utente inserisce un set di parametri, gli spostamenti vengono eseguiti per primi. Gli
spostamenti del sistema di riferimento di origine dell'utente dal punto di origine del sensore sono mostrati
nella figura seguente. In questa figura, il sistema di riferimento di origine dell'utente non ¢ ancora ruotato
rispetto al punto di origine del sensore.

AVISSI: Nelle figure seguenti, il modello del sensore ¢ mostrato solo come riferimento. Gli assi del
connettore e del sensore possono allinearsi in modo diverso tra i modelli del sensore. Per determi
nare la posizione d  egli assi s ensori predefiniti, si riferisce al disegno del sensore ATl o

Figura 4.1—Trasformazione dell'utensile: Distanze (sensore mostrato solo come riferimento)
Asse Z+
Prima della rotazione.

Asse X+
Prima della rotazione.

Y+ prima della

pento dell'origine del
iferimento
iente.

201,82 mm

< / Utensili per il cliente

Il lato utensile di
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Dopo gli spostamenti, il punto di origine dell'utente ruota nel seguente ordine:

1. La prima rotazione riguarda 'asse X.

* Ricordiamo in questo esempio R = rotazione di +90°. Il punto di origine dell'utente ruota di +90° attorno
all'asse X, nel
Figura seguente.

Figura 4.2—Trasformazione dell'utensile: rotazione attorno all'asse
X (sensore mostrato solo come riferimento)
Asse

Y+ dopo la
rotazione X

Asse X+
dopo X rotazione.

Asse Z+
gopo la rotazione X

Utensili per il cliente

Il lato utensile del
sensore.

Il lato robotico
del sensore.

2. La seconda rotazione riguarda l'asse Y del nuovo sistema di riferimento di output utente.

e In questo esempio R = rotazione di +180°. II punto di origine dell'utente ruota di +180° attorno
all'asse Y del nuovo sistema di riferimento di output utente, nella figura seguente.

Figura 4.3—Trasformazione dell'utensile: rotazione attorno all'asse Y (sensore mostrato solo come
riferimento)

Asse Y+
dopo la rotazione Y

Asse
Z+ dopo la
rotazione Y

Asse X+

& X+ '
/ Il lato utensile del
) sensore.
Il lato robotico
del sensore.

3. Laterza e ultima rotazione riguarda I'asse Z del nuovo sistema di riferimento di uscita utente.
e In questo esempio RZ = rotazione di 0°. Pertanto, il punto di origine dell'utente non ruota=piu.
Dopo il completamento delle rotazioni, viene impostato il sistema di riferimento di origine dell'utente
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4.2.1 Evitare di sovraccaricare il sensore durante la trasformazione
dell'utensile

E possibile per I'utente impostare un punto di riferimento di origine che non rilevi che viene
applicata una coppia agli attrezzi del cliente e, di conseguenza, al sensore. La coppia ¢ la forza
moltiplicata per la distanza di quella forza da un punto di riferimento di origine. Se il punto di
riferimento del cliente si trova nello stesso punto in cui viene applicata una forza, la distanza da
quella forza al punto di riferimento del cliente ¢ zero. Qualsiasi forza moltiplicata per una distanza
zero produce coppia zero. La trasformazione dello strumento software riporta che non viene
applicata alcuna coppia al sensore. Tuttavia, il sensore

Il punto di origine non ¢ cambiato e la forza viene ancora applicata a distanza dal punto di origine
del sensore. Pertanto, se il cliente valuta le condizioni di sovraccarico, dovrebbe utilizzare il punto
di origine del sensore come punto di riferimento.

5. Manutenzione

5.1

5.2

Ispezione periodica

Con applicazioni di tipo industriale che spesso spostano i cavi del sistema, ispezionare la guaina del cavo per
segni di usura. Anche se il sensore Axia ¢ omologato IP67, evita che detriti e polvere si accumulino sul
sensore o all'interno.

Pulisci la superficie del sensore con alcol isopropilico.

Calibrazione periodica

E necessaria una calibrazione periodica del sensore e della sua elettronica per mantenere la tracciabilita
secondo gli standard nazionali. Il sensore non puo essere calibrato sul campo; restituire il sensore all'ATI
per la ricalibrazione. Contatta un account manager o un rma-admin@ati-ia.com ATI per richiedere
un'Autorizzazione di Materiali Restituiti (RMA) per la ricalibrazione. L'ATI raccomanda controlli annuali
di accuratezza (vedi la Sezione 3.6—Procedura di controllo dell'accuratezza). Se il sensore non soddisfa i
requisiti di prestazione dell'applicazione utente e non supera il controllo di accuratezza, restituisci il sensore
all'ATI per la ricalibrazione.
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6. Risoluzione dei problemi

Questa sezione include soluzioni ad alcuni problemi che potrebbero sorgere durante 1'installazione e I'utilizzo del
sensore. Per domande e assistenza nella risoluzione dei problemi con il software, consultare il manuale appropriato
nella Tabella 2.1. Le risposte alle domande frequenti sono disponibili sul sito web dell'ATI: Attps://www.ati-
ia.com/library/documents/FT FAQ.pdf.

Le informazioni in questa sezione dovrebbero rispondere a molte domande che potrebbero sorgere nel settore. Il
servizio clienti ¢ disponibile per gli utenti che hanno domande o preoccupazioni affrontate nei manuali.

Nota:

Si prega di leggere il manuale prima di chiamare il servizio clienti. Prima di chiamare, fai quanto segue
Informazioni disponibili:

1. Numero di serie, ad esempio: FT01234

2. Modello sensore, ad esempio: Axial30-M125

3. Calibrazione, ad esempio: SI-2000-125 o SI-4000-300

4. Descrizione accurata e completa della domanda o della preoccupazione
5

Informazioni su computer e software. ad esempio: sistema operativo, tipo di PC, driver e
software applicativo.

Stai vicino al sistema F/T quando chiami (se possibile).

Per assistenza contatta un rappresentante ATI, se necessario:

ATI Industrial Automation
1031 Goodworth Drive
Apex, NC 27539 USA
www.ati-ia.com

Ingegneria delle applicazioni
Tel: +1.919.772.0115, Interno 511
Fax: +1.919.772.8259

E-mail: fz.support@novanta.com

Supporto 24/7: +1 855 ATI-IA 00 (+1 855-284-4200)
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6.1 Guida di base per la risoluzione dei

problemi

I sintomi di base di dati inaccurati ed errori sono elencati nella sezione seguente. Per ogni sintomo, cause
e vengono suggerite soluzioni appropriate.

Sintomo: Rumore — salti
in letture di
coppia di forza
superiori allo
0,05% dei

Causa: Il rumore puo essere causato da vibrazioni meccaniche e
disturbi elettrici che potrebbero derivare da una messa a terra
scadente. Le interferenze elettriche possono anche derivare da
un dispositivo ad alta emissione di rumore come un motore.

Soluzione: Assicurati che la tensione di alimentazione DC per il
sensore Axia abbia poco o nessun rumore. Collega a terra
il sensore collegando lo schermo del cavo a terra. Nella
maggior parte delle configurazioni,
0 V ¢ anche collegato a massa. Collega il robot o un altro
dispositivo alla stessa terra.

Verifica che i cavi sensori non si incrocino con altri cavi o
siano in prossimita di altre apparecchiature che potrebbero
generare rumore elettrico.

Evita fonti di rumore meccanico. Se non ¢ possibile,
applicare un filtro ai dati come descritto nel manuale

ATI dell'interfaccia di comunicazione applicabile nella
Tabella 2.1.

Causa: Il rumore puo anche indicare un guasto dei componenti all'interno del
sistema.

Soluzione: Controlla il codice di stato del sensore; si riferire al

manuale ATI dell'interfaccia di comunicazione
applicabile in Tabella 2.1.

Eseguire un controllo di accuratezza; fare riferimento
alla Sezione 3.6—Procedura di controllo
dell'accuratezza o alla Sezione 4.5: Come posso
valutare l'accuratezza dello stato di salute del
sensore? nel documento ATI delle Domande
Frequenti (FAQ) situato su: https://www.ati-
ia.com/library/ documenti/FT _FAQ.pdf.

Per restituire il sensore all'ATI per l'ispezione, contattare
ATI per un'Autorizzazione dei Materiali Restituiti
(RMA); si riferisca alla Sezione 5.2—Calibrazione

Sintomo: Deriva — quando
| dati di coppia
di forza
continuano ad
aumentare o
diminuire dopo

Periodica.

Causa: Un po' di deriva dovuto a un cambiamento di temperatura ¢ normale. La
deriva si osserva piu facilmente sull'asse Z, rispetto agli assi X e Y.
Soluzione: Per circa trenta minuti, lascia riscaldare il sensore fino a

raggiungere uno stato stabile con l'aria e altri oggetti che
toccano il sensore.

Usa il comando bias per riportare le letture a zero.
Regolarmente pregiudizioso.

Usa un isolante tra il sensore e qualsiasi attrezzatura

0 accessorio che abbia temperature diverse. Evita
creando un gradiente di temperatura attraverso il
sensore. Proteggi il sensore da un flusso d'aria eccessivo.

Per maggiori informazioni su come evitare la deriva
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Sintomo: isteresi — Causa: Un aggancio meccanico o un guasto interno possono causare isteresi
quando il sensore che ¢ al di fuori dell'intervallo di incertezza (errore) di misura
viene caricato da specificato e accettabile.
uno stato

Soluzione: Verifica che il sensore sia installato correttamente, che
i fissaggi siano stretti e che gli attrezzi del cliente siano
installati in modo sicuro Sezione 3—Installazione.

azzerato o
polarizzato e poi
il carico viene . . .

. Usa il comando bias per riportare le letture a zero.
rimosso,

I'uscita del sensore

Sintomo: Il F/T iniziale Normale. Polarizza il sensore per riportare tutti i valori F/T a zero.
i valori sono

diversi da zero
e non viene

Sintomo: Il sensore Causa: Il sensore potrebbe essere in uno stato di errore.
non riporta dati F/T

Soluzione: Controlla il codice di stato del sensore. Per come
accurati.

leggere ¢ interpretare il codice di stato, si riferisce al
manuale appropriato in Tabella 2.1). Se non ci sono bit
di errore ATTIVI, continua a fare troubleshooting.

Causa: Il sensore non ¢ installato correttamente o non € montato su un
superficie piatta e rigida.

Soluzione: Verifica che il sensore sia installato correttamente come
Sezione 3—Installazione.

Causa: I fissaggi di montaggio non sono fissati correttamente.

Soluzione: Verifica che i fissaggi siano ben fissati secondo le
procedure di installazione in Sezione 3.4—
Installare il Sensore.

Se i fissaggi sono forniti dal cliente, non usare fissaggi
troppo lunghi. Per la massima profondita di
penetrazione dei fissaggi nel sensore, si riferisce al
disegno del sensore ATI. Quando si scelgono i fissaggi:
utilizza una vite o un bullone di alta qualita e ad alta
resistenza e assicurati che il tipo di materiale, la testa e
la qualita del fissaggio siano adeguati all'applicazione.

Causa: Accoppiamento meccanico — un oggetto esterno come utensili o
utensili del cliente entra in contatto con la superficie di un sensore
tra il lato di montaggio e quello dello utensile.

Soluzione: Rimuovi eventuali detriti tra il lato utensile e la piastra di
interfaccia. Usa una corretta gestione dei cavi per cavi e
tubi; Non collegarli strettamente tra il lato di montaggio e
quello dell'utensile del sensore.

Qualsiasi cosa che tocchi superfici come il foro
passante nel sensore o le piastre di copertura ai lati del
sensore induce carichi o movimenti che potrebbero
causare dati F/T inaccurati.
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Sintomo: | valori F/IT
non
corrispondono ai
valori attesi, ad
esempio: i valori
F/T fluttuano ma
sono superiori a
Carico applicato
t

Causa: Il sensore potrebbe essere in una modalita che riporta i dati del manometro
invece dei dati F/T.

Soluzione: 1 dati di gage non sono una correlazione 1:1 con i dati

degli assi F/T. Visualizza i dati F/T invece dei dati di
calibro; si riferire al manuale ATI dell'interfaccia di
comunicazione applicabile in Tabella 2.1.

Causa: Il sensore fornisce dati in conteggi. L'utente deve convertire i conteggi
in unita di calibrazione.

Soluzione: I conteggi devono essere divisi per i Conteggi per Forza

(CpF) o per Conteggio per Coppia (CpT) per convertirli
in unita di calibrazione come N e Nm.

Oltre a CpF e CpT, a seconda del protocollo di
comunicazione, i valori possono essere ulteriormente
scalati con un fattore di scala a 16 bit. I conteggi a 16 bit
devono essere divisi per (CpF o CpT ~+ fattore di scala a
16 bit) per convertire in unita di calibrazione.

Causa: Se una volta convertite le letture F/T in unita di calibrazione superano
il range di calibrazione del sensore secondo la Sezione 7.3—
Intervalli di calibrazione, i valori riportati sono imprecisi ¢ il sensore
potrebbe essere sovraccaricato.

Soluzione: Controlla il codice di stato. Per informazioni su

come leggere e interpretare il codice di stato del
sensore, consultare il manuale ATI
dell'interfaccia di comunicazione applicabile in
Tabella 2.1.

Smonta il sensore. Metodi di montaggio impropri possono
Induce carichi elevati nel sensore.

Dopo aver reinstallato il sensore e 