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Le unita di misura sono conformi al sistema metrico internazionale S
Le tolleranze generali di fabbricazione sono secondo UNI - 1SO 2768-1 UNI EN 22768-1
lllustrazioni e disegni secondo UNI 3970 (ISO 128-82)

I metodo di rappresentazione dei disegni convenzionale

La Colombo Filippetti Spa si riserva il diritto di effettuare in qualsiasi momento modifiche utili a migliorare i propri
prodotti. | valori contenuti nel presente catalogo non risultano pertanto vincolanti.

Il presente catalogo annulla e sostituisce i precedenti.

Non &€ ammessa la riproduzione , anche parziale , del contenuto e delle illustrazioni del presente catalogo.
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1 - Generalita

1.1 Descrizione

I manipolatori della famiglia MAN sono manipolatori meccanici a camma singola combinata globoidale e piana
che trasformano il moto rotatorio uniforme in una opportuna serie ordinata di movimenti, lineari intermittenti e
rotativi intermittenti (versione intermittente) od oscillanti intermittenti (versione oscillante), dell'albero di uscita
sul quale vengono montati i dispositivi di presa.

| movimenti sincronizzati di oscillazione e di traslazione dell'albero di uscita sono ottenuti rispettivamente con
il profilo globoidale ed il profilo piano a cava della camma. La dimensione del gruppo camma cedente
consente di ottenere I'ampia gamma di movimenti caratteristici delle operazioni di presa e posa.

La trasformazione diretta dei moti per mezzo degli organi meccanici camma e tastatore consente il controllo
delle accelerazioni dei movimenti e assicura un comando preciso durante l'intero ciclo conferendo al
meccanismo caratteristiche di precisione, velocita, dolcezza dei movimenti, basse vibrazioni e silenziosita.

| manipolatori sono caratterizzati da semplicita costruttiva, compattezza, lubrificazione a bagno d'olio degli
organi interni, facilita d'installazione e ampia diversificazione dei cicli di movimento dell'albero di uscita.
Queste caratteristiche consentono affidabilita e flessibilita di utilizzo in applicazioni che includono carico
scarico di macchine , manipolazione in operazioni di assemblaggio e trasferimento su linee di trasporto e
tavole rotanti intermittenti.

1.2 Zona pericolosa

Trattandosi di un'apparecchiatura ad azionamento positivo, il braccio della pinza ed i pezzi da movimentare
(eventualmente applicati) si muovono continuamente in uno spazio definito. Durante il normale ciclo di
funzionamento il meccanismo MAN si pu0 arrestare solo in seguito a: sovraccarico del motore di comando,
intervento della frizione di sicurezza eventualmente montata o rottura delle parti meccaniche.

In ogni caso durante il funzionamento non deve essere superata la zona d'azione pericolosa del meccanismo.

1.3 Serie, corse, rotazioni
I manipolatori MAN sono disponibili nelle cinque serie:

- MAN 10 - MAN 20 - MAN 30 - MAN 40 - MAN 50

Per ciascuna serie sono state normalizzate le rotazioni e le corse riportate nelle Tab.1 e Tab.2 .

Tab. 1 Rotazioni

Rotazione Numero Stazioni 2 3 4
Unidirezionale Angolo di rotazione 180° 120° 90°
Rotazione Oscillante | Angolo Oscillazione 180° 120° 90°

Entro il limite massimo di 180° & possibile avere stazioni e angoli d'oscillazione diversi da quelli standardizzati.

Tab.2 Corse

Serie Corsa lineare max. [Corse lineari normalizzate.

[mm] [mm]

MAN 10 45 40-30-20-10
MAN 20 65 60-45-30-15
MAN 30 85 70-60-40-20
MAN 40 110 90-70-50
MAN 50 165 140-110-80

Entro il limite di corsa massima a richiesta si possono realizzare corse diverse da quelle standardizzate o
normalizzate

NB: Per i movimenti di tipo BO1U e B02U i valori massimi di corsa e di rotazione non sono realizzabili
contemporaneamente nello stesso meccanismo. Vedi a Pag. 11 Tab. 6.

O 52 |
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1.4 Denominazione dei piani

Albero d'uscita

Tappi olio

Albero d'entrata

1.5 Installazione

Quando si progetta un'applicazione dei manipolatori MAN bisogna prevedere I'accessibilita per la
manutenzione. E' inoltre sempre consigliabile bloccare la scatola nella direzione delle forze di reazione al
movimento cosi che le viti di fissaggio vengano sollecitate solo dalle forze di trazione (Vedi Fig. 2 ).

Viti di fissaggio

Piastra di reazione e di riferimento

Fig. 2

Per evitare usure premature dovute alle vibrazioni, si raccomanda l'uso, sia in entrata sia in uscita, di
accoppiamenti e trasmissioni esenti da giochi. Per garantire le accelerazioni selezionate in uscita bisogna
assicurare una velocita di rotazione costante in entrata e una buona rigidita della trasmissione in grado di
assorbire la torsione dovuta alla reversibilita del meccanismo.

L33 |
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1.6 Esempi di applicazioni

MANIPOLATORI ROTANTI

Tavola rotante
intermittente

Tavola rotante
intermittente

OO0 =
Carico
0000 &
Q)
MAN
O
O
O]l scarico
Fig. 3 Fig. 4
Manipolatori con sequenza di movimenti B1 Manipolatori con sequenza di movimenti Al
- Angolo di oscillazione 90° - Angolo di rotazione 120°
- Corsalineare 85 (mm) - Corsalineare 85 (mm)
Impiego: Carico e scarico di pezzi su una tavola Impiego: Carico e scarico di pezzi su una tavola
rotante azionata ad intermittenza da una Rig 06 rotante azionata ad intermittenza da una IR 301
a 8 stazioni. a 8 stazioni.
Trasportatore lineare intermittente ﬁ Scarico
MAN| O Trasportatore rotante
:> E> i> i> i> | H = Q intermittente
Tl
000000009000 =
= ThEr om Scarico

(/4 & CF3 %
va - o) -

Fig. 5

Manipolatori con sequenza di movimenti B1
- Angolo di oscillazione 90° e 180°
- Corsalineare 70 (mm)

Impiego: Carico e scarico di pezzi su un trasportatore

lineare a passo azionato ad intermittenza da un
intermittore CF3 a 2 stazioni.

Fig. 6

Manipolatori con sequenza di movimenti B1

- Angolo di rotazione 90°

- Corsalineare 85 (mm)

Impiego: Carico e scarico di pezzi su un
trasportatore rotante azionato ad intermittenza
da un CF4 a 12 stazioni.
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2 - Modi di funzionamento

2.1 Funzionamento continuo

Il ciclo completo che, in uscita, produce una rotazione unidirezionale od oscillante, € eseguito in un giro
dell'albero d'ingresso. Quindi i periodi di movimento e d'arresto sono distribuiti nei 360° di rotazione della
camma in funzione del ciclo che si vuole realizzare.

i

— e = Periodo di arresto nella posizione Bassa ————— &} =

Salita Rotazione Discesa

1 2 3 4

\O \
Partenza /

1 ciclo = 360° dell'albero d'entrata

Asse di riferimento per la posizione della linguetta dell'albero d'entrata

Fig. 7 Ciclo con uscita a rotazione unidirezionale.

|

Periodi di arresto nella posizione Bassa

494747 —_— e =

Salita Ritorno  —e=iDiscesa

i

= Salita =— Rotazione isces

Partenza 3 4 5 6 1

1 ciclo = 360° dell'albero d'entrata

Asse di riferimento per la posizione della linguetta dell'albero d'entrata

Fig. 8 Ciclo con uscita a rotazione oscillante.
In applicazioni di questo tipo che prevedono la perfetta sincronizzazione dei movimenti del manipolatore con i

movimenti dei pezzi che devono essere manipolati, un'unica motorizzazione aziona tutta la macchina.
Il ciclo del manipolatore deve quindi essere integrato e armonizzato con il ciclogramma di macchina.

L35 |
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2.2 Funzionamento intermittente con senso di rotazione in entrata
unidirezionale

Esattamente come per il funzionamento continuo, il ciclo completo che, in uscita, pud essere a rotazione
unidirezionale od oscillante, & eseguito in un giro dell'albero in entrata e i periodi di movimento e d'arresto
sono distribuiti nei 360° di rotazione della camma in funzione del ciclo che si vuole realizzare. (vedi Fig. 7 e
Fig. 8)

In applicazioni di questo tipo la sincronizzazione, dei movimenti del manipolatore e dei pezzi che devono
essere manipolati, é realizzata per mezzo di fasatura elettrica.

Il manipolatore, dotato di una propria motorizzazione, viene fermato generalmente ad ogni ciclo, in uno dei
suoi punti singolari, ma sempre in coincidenza con un periodo di pausa dei movimenti e mantenuto fermo fino
a che riceve il consenso per eseguire un nuovo ciclo.

E' possibile, in questo modo, ottimizzare i cicli di macchina e del manipolatore introducendo al tempo stesso
un elemento di sicurezza; il manipolatore parte solo se si verificano tutte le condizioni affinché il suo ciclo
venga eseguito senza problemi.

2.3 Funzionamento intermittente con inversione del senso di rotazione
in entrata

Il ciclo completo che, in uscita, pud essere solo a rotazione oscillante, viene eseguito in due tempi.

Il primo periodo, realizzato in un giro completo di camma, produce solo la meta del ciclo (dal punto 1 al punto
4 andata).

Il secondo periodo, realizzato in un giro completo di camma con senso di rotazione contrario, produce la
seconda meta del ciclo, praticamente ripercorrendo il primo periodo in senso inverso (dal punto 4 al punto 1,
ritorno).

Posizioni di arresto e di inversione di rotazione

del motore autofrenante

= Periodo di pausa nella posizione Bassa =
Salita —=——— Rotazione Discesa
g
Andata
1 2/(6) 3 (5) 4 — &=
) 0 \
Partenza 1/2 ciclo = 360° dell'albero d'entrata <7Ritorno

Asse di riferimento per la posizione della linguetta dell'albero d'entrata

Fig. 9 Ciclo con uscita a rotazione oscillante

In questo tipo d'applicazione il motore viene fermato ad ogni 1/2 ciclo nelle posizioni di pausa del movimento
(punti 1 e 4), quindi viene fatto ripartire con senso di rotazione contrario.

| vantaggi consistono nella possibilita di realizzare un'oscillazione in uscita con angolo piu grande e angoli di
pressione sulla camma piu piccoli. Questo produce una riduzione degli sforzi e a volte consente I'uso di una
taglia di meccanismo piu piccola rispetto al funzionamento continuo di Fig. 8, che realizza lo stesso ciclo con
senso di rotazione in entrata unidirezionale.

L7356 |
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2.4 Accavallamento dei movimenti

Generalmente quando si descrive il ciclo di un manipolatore s'intende che ogni movimento inizia nel punto in
cui finisce il movimento precedente. Nella rappresentazione del movimento questa situazione é evidenziata da
uno spigolo vivo nei punti di cambiamento della direzione.

L'accavallamento dei movimenti produce invece, nei punti dove € realizzato, un raccordo nel cambiamento di
direzione.

Dove i dati dell'applicazione lo permettono, si consiglia di realizzare |'accavallamento dei movimenti
consecutivi perché cio permette di aumentare le corse e/o gli angoli di rotazione e di oscillazione. Oppure in
alternativa con la riduzione dell'angolo di pressione si produce una diminuzione degli sforzi ed un
miglioramento generale dei movimenti.

Posizioni 2 - 5. Il manipolatore inizia la rotazione mentre il movimento in salita deve ancora percorrere a
(mm) per terminare la sua corsa.
Posizioni 2' - 5" . Il manipolatore termina la sua corsa lineare in salita mentre sono gia stati percorsi b° di

rotazione.
Posizioni 3 - 6 . Il manipolatore inizia la sua corsa lineare in discesa mentre deve ancora percorrere b° di
rotazione.
Posizioni 3' - 6' . Il manipolatore termina la rotazione mentre sono gia stati percorsi a (mm) di corsa

lineare in discesa.

‘ a (mm) = Entita dell'accavallamento lineare

b (gradi) = Entita dell'accavallamento in rotazione

2 | 2 3,1 3 5 | 5 6 | 6
| DR |
| | | |
| | | \

a -O 10N A D
| | | \
| | | |
\ b | | \
—C >- ) ‘ ‘ rO—=0 ==
Partenza ¥ | 1 4 1
I 1 ciclo = 360° dell'albero d'entrata — =
O Asse di riferimento per la posizione della linguetta dell'albero d'entrata

Fig. 10 Accavallamento dei movimenti

In queste applicazioni, fissati i valori a (mm) o b (gradi) dell’accavallamento consentiti dall'applicazione, si
determinano gli angoli delle camme che li producono.

O3 7 |
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3 - Designazioni

La designazione dei manipolatori rotanti MAN & composta da gruppi alfanumerici secondo lo schema sotto
rappresentato.

MAN L1 | | | | | 100 C ]
Serie (10, 20, 30, 40, 50) |

Sequenza del movimento (AO1U, ..., CO2U)
U = Entrata Unidirezinale
| = Entrata con Inversione
Numero di stazioni (Per movimenti tipo A)
Corsa angolare. (Per movimenti tipo B e C) j
Corsa lineare in mm

Versione (VS, ..., SSS)

Senso elica camma (R, L)
Albero in entrata (DA, SA, DS)

Posizioni di montaggio (V5, ..., B6)

GRUPPO MICRO INTERRUTTORI | [ | [

Tipo (FC, CT, CL, CM)
Posizione di montaggio per FC (EL1, ..., F4)

RIDUTTORE | [ ] | | [ [ ] L] L1

Tipo

Versione

Pred. attacco motore

Rapporto di riduzione

Limitatore di coppia

Posizioni di montaggio (D1, ...., S8))

MOTORE ELETTRICO | | L2 1] | v | Hz | v_]

Tipo (Normale, Autofrenante, Inverter)

Grandezza (IEC) e Forma costruttiva (...- B5, B14)
Ne° di Poli (P2....P6) o giri/1'

Tensione di alimentazione (V 230-400)

Frequenza

Alimentazione freno

Esempio di designazione per un manipolatore rotante della serie MAN 40, 3 stazioni, alzata 110
mm, sequenza movimento A02U, versione standard, rotazioni D, entrata DA, Montaggio in V5.

Manipolatore rotante MAN-40-A02U-3-110-VS-D-DA-V5

La designazione deve inoltre essere completata con la designazione completa degli accessori richiesti (gruppo
micro, riduttore, motore, ecc.) come indicato in questa pagina.

L6 |
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4- Dati e grandezze caratteristiche
4.1 Dimensioni di ingombro

@P h6 TT L
200

N

\\ Albero di uscita dotato dei
_

movimenti lineare e rotante
A\

Tab. 3

Serie A B C D E F G H | K Ly M N

MAN 10 | 210 | 75 75 60 100 75 175 250 280 [ 7,5 45 75 77
MAN 20 | 265 | 96 95 74 133 97 230 330 375 | 7.5 65 100 86
MAN 30 | 327 | 120 | 120 87 186 119 305 [450,5| 509 | 7,5 85 |[1455 ] 108
MAN 40 | 430 | 158 | 153 119 243 157 400 | 6015| 664 |10,5| 110 | 2055 128
MAN 50 | 545 | 205 | 200 140 320 195 515 [788,5| 871 12 165 | 273,5| 140

Serie o P. Q R S T U. \ w X Y Z | Al | Peso [Kg]
MAN10 | 45 | 18 | 190 | 60 | 135 | 10 14 | 35 9 117 | 50 | 40 | 87 15
MAN 20 | 55 | 25 |242.5| 90 10 | 115| 18 | 36 8,5 [ 140 |50,5| 43 | 110 40
MAN30 | 72 | 30 | 305 | 92 14 11 24 | 45 | 105 [ 150 | 62 | 50 | 120 50
MAN40 | 84 | 40 | 390 | 115 | 155 | 20 28 | 55 13 | 186 | 75 | 60 | 146 103
MAN S50 | 100 | 45 | 505 | 140 | 20 20 32 | 75 14 | 225 | 97 | 80 | 185 192

NB: - La cava linguetta dell'albero d'entrata & nella posizione indicata in Fig. 11 quando il movimento si
trova nel punto di inizio del ciclogramma (punto 1 - 0° del ciclo).
- Gli alberi in entrata e in uscita sono dotati di un foro filettato cieco di testa secondo UNI ISO 9321.
- Arichiesta i MAN possono essere costruiti con un albero in uscita forato passante.

L3 9  |
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4.2 Capacita di carico

Fig.12
Tab. 4
Carichi statici ammessi Carichi dinamici
Serie Radiale Assiale Ribaltante | Tangenziale Rotazione |Sollevamento

Po Pv Mf Mt Mt Pv

[N] [N] [Nm] [Nm] [Nm] [N]

MAN 10 120 298 10 31 17 190
MAN 20 400 347 45 40 21 245
MAN 30 690 397 100 50 25 290
MAN 40 850 850 160 107 50 750
MAN 50 895 1240 250 217 100 1100

4.3 Precisione dei manipolatori

Tab. 5
Serie Precisione sulla corsa lineare Precisione della rotazione su
h [mm] raggio R=100
A [mm]
MAN 10 +0.10 +0.080
MAN 20 +0.12 +0.070
MAN 30 +0.13 +0.050
MAN 40 +0.14 +0.040
MAN 50 +0.15 +0.030
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5 - Movimenti standard

Tab. 6
Rotazioni Corse lineari [mm]
Angolo max Sequenza Sequenza Sequenza Sequenza
Serie [gradi] AO01U - AO2U | BO1..-BO02.. BO1.. - B02.. | CO1U - Co2U
Senza Senza Con accavall. |Senza
Accavall. Accavall. Accavall.
90 30 43 di (45)
MAN10 120 45 30 39 di (45) 45
180 20 35 di (45)
90 65 65 di (65)
MAN20 120 65 45 60 di (65) 65
180 30 53di (65)
90 70 84 di (85)
MAN30 120 85 70 81 di (85) 85
180 40 65 di (85)
90 70 95 di (110)
MANA40 120 110 70 85 di (110) 110
180 50 61 di (110)
90 110 151 di (165)
MANS50 120 165 110 138 di (165) 165
180 80 103 di (165)

| movimenti standard possono essere impiegati sia con azionamento continuo che intermittente.

| periodi di arresto nei ciclogrammi rappresentati sono stati programmati nei punti 1 e 4 solamente a scopo di esempio.
Generalmente i periodi di pausa possono essere posizionati in ciascuno dei punti singolari indicati con i numeri 1, 2, 3, 4,
5, 6.

Per punti di pausa posizionati in punti del ciclo diversi da quelli previsti, per esempio a %2 di un movimento, € necessario
contattare il nostro servizio tecnico.

Invertendo il senso di rotazione dell'albero d'entrata dei manipolatori si inverte la successione cronologica dei periodi del
ciclo. Cio equivale a percorrere il ciclogramma da destra a sinistra.

5.1 Sequenza di movimenti Tipo A
Movimento AO1lU (Rotazione del motore unidirezionale)
3! 2II

Periodo di arresto nella posizione Bassa

— Salita Rotazione Discesa  —

Partenza

1 ciclo = 360° dell'albero d'entrata

Fig. 14

Asse di riferimento per la posizione della linguetta dell'albero d'entrata

Movimento AO2U (Rotazione del motore unidirezionale)

Periodo di arresto nella posizione Alta — = =
+— Discesa Rotazione Salita —=—
1 4
O
Partenza ¥
—
=—— Llciclo =360 dellalbero d'entrata - =
Flg. 15 D Asse di riferimento per la posizione della linguetta dell'albero d'entrata









































