
Actuator System Line

Catalogues interactifs
sur : www.rollon.com

Catalogue général
Français

Robot Transfer Unit

https://www.rollon.com/


Améliorez la productivité de votre robot en augmentant son rayon d’action. Le «Robot Transfer 
Unit Rollon» peut transporter un robot pesant jusqu’à 1500 kg sur de longues distances avec 
une vaste plage de dynamiques. Découvrez les 8 principaux avantages.

Robot Transfer Unit

Intégration aisée d’une 
large gamme de robot
Une gamme complète de Robot Transfer Unit 
axe, à entraînement par courroie ou par pignon 
crémaillère, qui garantit une intégration facilitée 
quelque soit la masse robot jusqu’à 1500 kg.
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Robot Transfer Unit à entraînement par courroie pour les robots allant jusqu’à 140 kg
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Robot Transfer Unit à entraînement par pignon crémaillère pour les robots allant jusqu’à 1 500 kg
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CAPACITÉ DE CHARGE EN FONCTION DE LA DYNAMIQUE
Les données indiquées doivent être validées en fonction de l’application. Pour plus de détails, veuillez contacter notre service technique.

Charge faible - Dynamique forte Charge forte - Dynamique faible
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Robot Transfer Unit Exemples de robots

Famille Type 
d’entraînement Marque Modèle Charge 

utile [kg]
Masse
[Kg]

RTU120-1S
DENSO VP-6242 2.5 15
UNIVERSAL ROBOTS UR3 3 11

RTU160-1S

ABB IRB 1100 ; IRB 120  3-4 21-25

DOOSAN M0609 6 17

EPSON Prosix C3 3 27

KASSOW ROBOTS KR810; KR1205  3-10 23.5-25

KAWASAKI RS03N; MC004N  3-4 20-25

KUKA KR 3 R540; LBR iiwa 7 R800; LBR iiwa 7 R820  3-14 22-29

NACHI Nachi MZ04; Nachi MZ07 4-7 26-30

OMRON TM5-700; TM5-900  4-6 21.8-22.6

STÄUBLI TX2-40 2 29

UNIVERSAL ROBOTS UR5 5 21

YASKAWA MH3F 3 27

RTU220-1S

DOOSAN M0617; M1013; M1509 6-15 24-32

FANUC CR-4ia; CR-7ia; CRX-10ia; CR-14ia/L; LR Mate 200id; LR Mate 200id/4S; LR Mate 200id/14L 4-14 17-53

KASSOW ROBOTS KR1018 18 34

KUKA KR 6 R700-2; KR 6 R900-2; KR 10 R1100-2  6-10 53-55

NACHI Nachi MZ03EL  10 47

STÄUBLI TX2-60 4.5 51

UNIVERSAL ROBOTS UR10; UR10e; UR16e 10-16 31.5-33.5

YASKAWA HC10; GP7; GP8  7-10 32-47

RTU80-2

KASSOW ROBOTS KR1410; KR1805 5-10 35-38

KAWASAKI RS003N; RS005N; RS005L; RS007N; RS007L 3-7 20-37

KUKA Agilus Serie KR3; KR6; KR10 3-10 26-57

MITSUBISHI RV-2FR; RV-2FRL; RV-4FR; RV-4FRL;RV-7FR; RV-7FRL; RV-7FRLL 3-7 19-130

NACHI MZ07-01; MZ07L-01;MZ07P-01; MZ07LP-01; 7 30-32

STÄUBLI TX2-40; TX2-60; TX2-60L 2-4.5 29-53

UNIVERSAL ROBOTS UR3/3e; UR5/5e; UR10/10e; UR16e 3-16 11-34
YASKAWA GP7; GP8 7-8 32-34

RTU110-2

ABB IRB 1300; IRB 1300; IRB 1300; IRB 140 7-11 74.5-78.5
DENSO VP-6083 6 82

MITSUBISHI RV-13F; RV-20F 13-20 120-137

STÄUBLI TX2-90 7 111
YASKAWA SIA20D 20 120

RTU280-1

COMAU Racer 7-1.0; Racer-7-1.4; SIX-6-1.4 6-7 160-180
FANUC ARC Mate 100iC/12; M-10iA/10M; M-10iA/12; M-10iD 12 10-12 130-145

KAWASAKI RS010N; RS006L 6-10 150

KUKA KR6 – KR10 CYBERTECH nano; KR6 – KR8 CYBERTECH ARC nano 6-10 145-180

MITSUBISHI RV13FR(-L); RV20FR 13-20 120-130

NACHI NB04; NV06; 10 160-170

STÄUBLI TP80; TX2-90; TX2-90L; TX2-90XL 7-14 111-119
YASKAWA MH12/-F; GP12 12 130-150

RTU170-2

ABB IRB 1600; IRB 1660ID; IRB 2600-12/-20; IRB 2600ID-8/-15; 4-20 250-284
FANUC M-20iA; M-20iA/20M; ARC Mate 120C; M-20iB/25; M-20iB/25C; M-20iA/35M 20-25 210-250

KAWASAKI RS020N; RS010L 10-20 230

KUKA KR CYBERTECH / KR CYBERTECH arc 8-22 250-270

NACHI MC10L; MC20; MR20-02; MR20L-01; NB04L; NV06L 10-20 220-280

STÄUBLI RX160; RX160HD; RX160L; 14-20 248-250
YASKAWA GP25; GP25-12; HP20F/-RD 2 12-25 250-268

RTU170P-2
ABB IRB 2400; IRB 4600; IRB 6620LX; 10-150 380-610
COMAU NS-12-1.85; NS-16-1.65; NJ-16-3.1; NJ-40-2.5; NJ-60-2.2 12-60 333-680

FANUC M-710 tous types 12-70 410-570

KAWASAKI RS030N; RS050N; RS080N; RS15X 30-80 555
NACHI MC35-01; MC50-01; MC70-01 35-70 640

RTU280-2
ABB IRB460 110 925
FANUC M-710 tous types 12-70 410-570

KUKA KR 30 and KR 60 -  tous types 16-60 600-700

RTU280P-2
ABB IRB460, IRB6620 110-150 900-925

COMAU NJ130 2.6 130 1050

FANUC R2000 100FH, 125L, 165F, 165FH, 165R 100-165 1090-1360

KUKA KR 120, 150, 180 120-180 677-1093

STAUBLI TX200L 80 1000

RTU360-2
FANUC M900ib/360; R2000ic/210L; R2000ic/270F 210-360 1320-1540

KUKA KR 210, 240, 270, 300 210-300 1068-1154

Robot Transfer Unit

EXEMPLES DE ROBOTS PAR TAILLES DE 7EME AXE
Les exemples de robots mentionnés sont indicatifs et se réfèrent à une configuration de montage au sol. Pour choisir la taille de Robot Transfer Unit axe adéquate, 
veuillez contacter notre service technique.



Pieds de nivellement intégrés aux traverses
en acier, préalablement alignées en usine.

Montage et 
alignement simplifiés

Rigidité élevée avec 
un poids réduit
Chaque Robot Transfer Unit axe Rollon est conçu pour offrir une grande 
rigidité et une précision optimale, qui résultent de l’association de profilés 
en aluminium extrudés hautement rigides et de traverses en acier.

Grâce à l’utilisation de profilés en aluminium légers, le Robot Transfer 
Unit axe est adapté aux applications requérant un montage mural ou au 
plafond.

Les systèmes avec entraînement par pignon crémaillère 
peuvent avoir des courses potentiellement infinies grâce à 
l’aboutage des profilés et leurs inserts auto-centrants.

Des courses
sans limites

Le Robot Transfer Unit axe est disponible en différentes
options pour le protéger selon les environnements de travail :

• Le Robot Transfer Unit axe entraîné par courroie est équipé, sur 
certains modèles, d’une bande de protection en polyuréthane pour 
protéger les composants internes.

• Le Robot Transfer Unit axe entraîné par pignon crémaillère est 
disponible en trois options de protection : simple, partielle ou totale.

Plusieurs niveaux 
de protection
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Robot Transfer Unit

Composants de 
haute qualité
Une attention particulière a été apportée sur le 
choix des composants : crémaillères à dentures 
hélicoïdales rectifiées (classe 6), guidages à 
recirculation de rouleaux, réducteurs planétaires 
ou à couples coniques.

Solution «clé en main» fournie 
avec une chaine porte-câble, 
un réducteur, lubrification 
automatisée de la crémaillère.

Options disponibles pour les 
applications les plus exigeantes, 
telles des chaines porte-câbles 
renforcées, supports de capteurs 
de proximité, cames et système 
de lubrification des patins 
programmable.

Gamme complète
d’accessoires Le Robot Transfer Unit axe Rollon est 

le fruit de 40 ans d’expertise dans la 
conception et la production de solutions 
linéaires.

Des décennies 
d’expérience au service
d’une fiabilité accrue

6
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La série PLUS, 
une performance accrue
En augmentant la taille des guidages linéaires, le Robot 
Transfer Unit axe est alors capable de transporter 
des robots plus gros, tout en conservant le même 
encombrement.



Référence Guidages linéaires Entraînement
Anti-corrosion 

disponible en option

Protection
Section

des profilés
Nombre 

de profilés
Vitesse maximale 

[m/s]
Accélération 

maximale [m/s²]
Répétabilité

[mm]
Course max. 

[mm]
Famille Produit

Recirculation
de rouleaux

Billes Crémaillère Courroie
Bande de 
protection

Simple Partielle Totale

Robot 

Transfer 

Unit

SEV120-1S √ 120x65 1 2 4 ± 0.05*1 6000

SEV160-1S √ 160x90 1 2 4 ± 0.05*1 6000

RTU220-1S √ 220x100 1 2 4 ± 0.05*1 5750

RTU80-2 √ 80x80 2 2 4 ± 0.05 5750

RTU110-2 √ 110x110 2 2 4 ± 0.05 5750

RTU280-1 √ 170x280 1 2 4 ± 0.05 ∞

RTU170-2 √ √ √ 170x120 2 2 4 ± 0.05 ∞

RTU170P-2
√ √ √ 170x120 2 2 4 ± 0.05 ∞

RTU280-2 √ √ √ 280x170 2 2 2 ± 0.05 ∞

RTU280P-2
√ √ √ 280x170 2 2 2 ± 0.05 ∞

RTU360-2 √ √ √ 360x200 2 2 2 ± 0.05 ∞

            Les données doivent être validées en fonction de l’application.   
    *1  La répétabilité totale du système dépend du type de réducteur choisi. Lorsque celui-ci est commandé avec l’axe, notre Service Technique peut vous fournir la répétabilité totale.

Robot Transfer Unit

Caractéristiques techniques



Référence Guidages linéaires Entraînement
Anti-corrosion 

disponible en option

Protection
Section

des profilés
Nombre 

de profilés
Vitesse maximale 

[m/s]
Accélération 

maximale [m/s²]
Répétabilité

[mm]
Course max. 

[mm]
Famille Produit

Recirculation
de rouleaux

Billes Crémaillère Courroie
Bande de 
protection

Simple Partielle Totale

Robot 

Transfer 

Unit

SEV120-1S √ 120x65 1 2 4 ± 0.05*1 6000

SEV160-1S √ 160x90 1 2 4 ± 0.05*1 6000

RTU220-1S √ 220x100 1 2 4 ± 0.05*1 5750

RTU80-2 √ 80x80 2 2 4 ± 0.05 5750

RTU110-2 √ 110x110 2 2 4 ± 0.05 5750

RTU280-1 √ 170x280 1 2 4 ± 0.05 ∞

RTU170-2 √ √ √ 170x120 2 2 4 ± 0.05 ∞

RTU170P-2
√ √ √ 170x120 2 2 4 ± 0.05 ∞

RTU280-2 √ √ √ 280x170 2 2 2 ± 0.05 ∞

RTU280P-2
√ √ √ 280x170 2 2 2 ± 0.05 ∞

RTU360-2 √ √ √ 360x200 2 2 2 ± 0.05 ∞

    





Robot Transfer Unit
Caractéristiques techniques
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 Robot Transfer Unit pour petits robots - jusqu’à 140 kg RU-2
 Composants, Système de guidage RU-3
 RTU 120-1S RU-4
 RTU 160-1S RU-6 
 RTU 220-1S RU-8
 RTU 80-2 RU-10
 RTU 110-2 RU-12

2 Série RTU - Entraînement par pignon crémaillère 
 Robot Transfer Unit pour robots jusqu’à 1500 kg RU-14
 Composants,Système de guidage RU-15
 RTU 280-1 RU-16
 RTU 170-2 RU-18
 RTU 170P-2 RU-20
 RTU 280-2 RU-22
 RTU 280P-2 RU-24
 RTU 360-2 RU-26

3 Accessoires
 Chaînes porte-câbles, Portes capteurs et cames de détection    RU-28
 Ecrous T, Plaque de support robot  RU-29

4 Remarques techniques
 Longueurs standard et aboutage des profilés RU-33
 Configurations de montage, Préconisation de fixation du Robot Transfer Unit axe  RU-34
 Pieds de nivellement RU-35
 Options de protection pour Robot Transfer Unit axe avec entraînement 
 par pignon crémaillère RU-36
 Réducteurs RU-37  
 Lubrification du système d’entraînement par pignon crémaillère, 
 Lubrification des patins RU-38
 Caractéristiques des profilés RU-39
 
 Code de commande RU-41
 Avertissements et mentions légales RU-42

Sommaire

Actuator System Line

Robot Transfer Unit



Fig. 1

Le Robot Transfer Unit axe à entraînement par courroie augmente le rayon 

d’action des plus petits robots industriels, dont la masse varie de 10 à 

140 kg avec des charges utiles de 2 à 20 kg. Il améliore la productiv-

ité des robots dans des applications comme le chargement de petites 

machines-outils, le pick and place et les opérations d’assemblage dans 

différents secteurs industriels.

Le Robot Transfer Unit axe est composé d’un ou deux profilés en alu-

minium extrudé, assemblés par des traverses rigides. Il est disponible en 

différentes tailles : 120-1S, 160-1S, 220-1S et 80-2, 110-2. 

Les profilés aluminium sont extrudés selon une conception interne afin de 

garantir une résistance mécanique élevée à la flexion et à la torsion, avec 

une masse légère. Ils sont résistants à la corrosion grâce à leur anodisa-

tion. Le Robot Transfer Unit axe est adapté à des applications nécessitant 

un montage au plafond ou au mur.

L’entraînement est assuré par des courroies en polyuréthane renforcées 

acier. Le chariot est monté sur deux rails de guidage parallèles et quatre 

patins à recirculation de billes. Cette configuration permet de supporter 

l’ensemble des efforts et moments appliqués. La courroie en polyuréthane 

ne nécessite aucun entretien.

Les principaux avantages du Robot Transfer Unit axe sont :

■	 Adapté aux plus petits robots industriels (masse jusqu’à 140 kg ou  

 charge utile jusqu’à 20 kg)

■	 Cinq tailles différentes.

■	 Composants de haute qualité et performances élevées.

■	 Assemblage facile et rapide.

■	 Personnalisations possibles, veuillez contacter notre service technique.

Série 1 RTU

Robot Transfer Unit pour petits robots -  jusqu’à 140 kg 

Série RTU - Entraînement par courroie

RU-2



Composants

Système de guidage

Profilés en aluminium extrudé

Le Robot Transfer Unit axe est composé de profilés extrudés et anodisés 

conçus par Rollon qui associent la légèreté à une résistance mécanique 

élevée. Les

tolérances dimensionnelles sont conformes à la norme UNI EN 755-9.

Courroie de transmission

Le Robot Transfer Unit axe est équipé de courroies de transmission en 

polyuréthane renforcées acier. Ces courroies sont idéales au vu des 

couples d’entraînement admissibles et de leur compacité. La combinaison 

avec des poulies à jeu nul permet un mouvement sans jeu lors des chan-

gements de sens. La largeur des courroies optimisée en fonction de la 

dimension des profilés permettent d’obtenir des vitesses de déplacement 

élevées tout en conservant un faible niveau sonore et une usure réduite.

Chariot

Le chariot du Robot Transfer Unit axe est fabriqué en aluminium anodi-

sé. Une plaque support spécifique permet d’assembler le robot sur le 

chariot. Cette plaque est personnalisable pour permettre le montage de 

différentes sortes de robots.

Protection

Les unités RTU 80-2 et 110-2 sont équipées d’une bande de protection 

en polyuréthane isolant tous les composants intérieurs de la poussière, 

des contaminants et des autres corps étrangers. La bande de protection 

est soutenue sur toute la longueur du profilé et maintenue en position par 

des roulements miniatures situés dans le chariot (minimisant les frotte-

ments lorsque la bande traverse le chariot).

Réducteurs

À la page RU-37 figure une liste de réducteurs et des kits de montages 

associés pour chaque Robot Transfer Unit axe (montage au sol). Pour le 

montage d’autres réducteurs, ou pour une orientation de montage verti-

cale, veuillez contacter notre service technique. 

Le type de guidage linéaire a été choisi pour garantir des capacités de 

charge élevées ainsi que les vitesses et accélérations maximales néces-

saires à une large variété d’applications.

Série RTU avec guidages linéaires à recirculation de billes 

■ Deux rails de guidages à recirculation de billes de capacité de  

 charge élevée sont montés à l’intérieur du profilé ou dans un logement  

 à l’extérieur selon la taille du RTU.

■ Le chariot est monté sur quatre patins à recirculation de billes  

 préchargés.

■ Les patins à recirculation de billes peuvent supporter des charges  

 dans les 4 directions principales.

■ Les patins sont dotés de joints aux deux extrémités et, si nécessaire, il  

 est possible de monter un racleur supplémentaire pour les ambiances  

 très poussiéreuses.

■ Sur les versions RTU80-2 et RTU110-2, des réservoirs de lubrifiant  

 placés sur les plaques d’extrémité des patins libèrent la quantité de  

 graisse nécessaire, assurant ainsi un long intervalle sans maintenance.

Le type de guidage décrit ci-dessus permet d’obtenir :

■ Vitesses et accélérations élevées

■ Capacité de charge élevée

■ Frottements réduits

■ Grande durée de vie

■ Entretien  pratiquement nul (selon les applications)

■ Faible niveau sonore

RU-3

Robot Transfer Unit



Série 1 RTU

RTU 120-1S

Fig. 2

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 120-1S
DENSO VP-6242 2.5 15

UNIVERSAL ROBOTS UR3 3 11

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité*

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 120-1S 2 4 ± 0.05 15

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la courroie

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique.

* La répétabilité totale du système dépend du type de réducteur choisi. Lorsque celui-ci est commandé avec l’axe, notre Service Technique peut vous fournir la répétabilité totale.

Tab. 1

Tab. 2

Tab. 3

Type Taille
Type

de courroie

Largeur de la 
courroie

[mm]

Masse de la
courroie
[kg/m]

Diamètre prim-
itif de la poulie 

[mm]

Déplacement du chariot 
par tour de poulie 

[mm]

RTU 120-1S 40 AT10 40 0.23 66.84 210

 69 

 A  10 

 1
20

 

 10  S 

 53 
 125 

 Y  Z  Z 
 125 

 L = 518 + S

 1
38

.5
0

 C
 

 B 

 230 
 190 

 2
44
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Type Taille
Course

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P

[mm]

Longueur 
totale L 
[mm]

Pieds de nivellement
Masse

[kg]Nb. 
de pieds

Y 
[mm]

Z 
[mm]

RTU 120-1S

250 518 768 2 184 400 27

500 768 1018 2 284 450 32

750 1018 1268 3 184 450 37

1000 1268 1518 3 309 450 42

1250 1518 1768 4 209 450 49

1500 1768 2018 5 209 400 56

1750 2018 2268 5 234 450 61

2000 2268 2518 6 259 400 68

2250 2518 2768 6 259 450 73

2500 2768 3018 7 309 400 79

2750 3018 3268 7 284 450 84

3000 3268 3518 8 184 450 91

3250 3518 3768 8 309 450 96

3500 3768 4018 9 209 450 103

3750 4018 4268 9 334 450 108

4000 4268 4518 10 234 450 114

4250 4518 4768 12 184 400 122

4500 4768 5018 11 259 450 126

4750 5018 5268 13 234 400 134

5000 5268 5518 12 284 450 138

5250 5518 5768 13 184 450 143

5500 5768 6018 13 309 450 149

5750 6018 6268 14 209 450 155

6000 6518 6268 14 334 450 160

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]
C

[mm]
Masse
[Kg]

RTU 120-1S 248 134 16 5

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Tab. 5

Tab. 4

RU-5
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Série 1 RTU

RTU 160-1S

Fig. 3

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 160-1S

ABB IRB 1100 ; IRB 120  3-4 21-25

DOOSAN M0609 6 17

EPSON Prosix C3 3 27

KASSOW ROBOTS KR810; KR1205  3-10 23.5-25

KAWASAKI RS03N; MC004N  3-4 20-25

KUKA KR 3 R540; LBR iiwa 7 R800; LBR iiwa 7 R820  3-14 22-29

NACHI Nachi MZ04; Nachi MZ07 4-7 26-30

OMRON TM5-700; TM5-900  4-6 21.8-22.6

STÄUBLI TX2-40 2 29

UNIVERSAL ROBOTS UR5 5 21

YASKAWA MH3F 3 27

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité*

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 160-1S 2 4 ± 0.05 20

Exemples de robots

Données techniques

Cactéristiques de la courroie

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique. Tab. 6

Tab. 7

Tab. 8

Type Taille
Type

de courroie

Largeur de la 
courroie

[mm]

Masse de la
courroie
[kg/m]

Diamètre prim-
itif de la poulie 

[mm]

Déplacement du chariot 
par tour de poulie 

[mm]

RTU 160-1S 50 AT10 50 0.29 85.94 270

 1
60

 

 99 

 10  A  10  S 

 70 
 158 

 Y  Z  Z 

 158 

 L = 644 + S
 B 

 C
 

 1
89

 310 
 270 

 2
98

 

* La répétabilité totale du système dépend du type de réducteur choisi. Lorsque celui-ci est commandé avec l’axe, notre Service Technique peut vous fournir la répétabilité totale.
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Type Taille
A

[mm]
B

[mm]
C

[mm]
Masse
[Kg]

RTU 160-1S 308 180 24 10.3

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Tab. 10

Tab. 9

Type Taille
Course

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P

[mm]

Longueur 
totale L 
[mm]

Pieds de nivellement
Masse

[kg]Nb. 
de pieds

Y 
[mm]

Z 
[mm]

RTU 160-1S

250 578 894 2 222 450 44

500 828 1144 2 322 500 49

750 1078 1394 3 247 450 56

1000 1328 1644 3 322 500 61

1250 1578 1894 4 272 450 69

1500 1828 2144 4 322 500 74

1750 2078 2394 5 297 450 81

2000 2328 2644 5 322 500 86

2250 2578 2894 6 322 450 94

2500 2828 3144 6 322 500 98

2750 3078 3394 7 347 450 106

3000 3328 3644 7 322 500 110

3250 3578 3894 8 372 450 119

3500 3828 4144 8 322 500 124

3750 4078 4394 8 272 550 128

4000 4328 4644 9 322 500 135

4250 4578 4894 9 247 550 139

4500 4828 5144 10 322 500 149

4750 5078 5394 10 222 550 153

5000 5328 5644 11 322 500 161

5250 5578 5894 13 247 450 171

5500 5828 6144 12 322 500 174

5750 6078 6394 14 272 450 183

6000 6328 6644 13 322 500 186

RU-7
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Série 1 RTU

RTU 220-1S

Fig. 4

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge 

utile
[kg]

Masse
[kg]

RTU 220-1S

DOOSAN M0617; M1013; M1509 6-15 24-32

FANUC CR-4ia; CR-7ia; CRX-10ia; CR-14ia/L; LR Mate 200id; LR Mate 200id/4S; LR Mate 200id/14L 4-14 17-53

KASSOW ROBOTS KR1018 18 34

KUKA KR 6 R700-2; KR 6 R900-2; KR 10 R1100-2  6-10 53-55

NACHI Nachi MZ03EL  10 47

STÄUBLI TX2-60 4.5 51

UNIVERSAL ROBOTS UR10; UR10e; UR16e 10-16 31.5-33.5

YASKAWA HC10; GP7; GP8  7-10 32-47

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité*

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 220-1S 2 4 ± 0.05 25

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la courroie

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique.
Tab. 11

Tab. 12

Tab. 13

Type Taille
Type

de courroie

Largeur de la 
courroie

[mm]

Masse de la
courroie
[kg/m]

Diamètre prim-
itif de la poulie 

[mm]

Déplacement du chariot 
par tour de poulie 

[mm]

RTU 220-1S 100 AT10 100 0.58 79.58 320
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* La répétabilité totale du système dépend du type de réducteur choisi. Lorsque celui-ci est commandé avec l’axe, notre Service Technique peut vous fournir la répétabilité totale.
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Type Taille
A

[mm]
B

[mm]
C

[mm]
Masse
[Kg]

RTU 220-1S 410 245 25 19.5

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Tab. 15

Tab. 14

Type Taille
Course

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P

[mm]

Longueur 
totale L 
[mm]

Pieds de nivellement
Masse

[kg]Nb. 
de pieds

Y 
[mm]

Z 
[mm]

RTU 220-1S

250 680 1010 2 230 550 68

500 930 1260 2 355 550 75

750 1180 1510 3 255 500 84

1000 1430 1760 3 330 550 91

1250 1680 2010 4 255 500 100

1500 1930 2260 4 305 550 107

1750 2180 2510 4 430 550 114

2000 2430 2760 5 280 550 123

2250 2680 3010 5 405 550 129

2500 2930 3260 6 255 550 139

2750 3180 3510 6 380 550 146

3000 3430 3760 7 230 550 155

3250 3680 4010 7 355 550 161

3500 3930 4260 8 380 500 171

3750 4180 4510 8 330 550 178

4000 4430 4760 9 380 500 187

4250 4680 5010 9 305 550 194

4500 4930 5260 9 430 550 202

4750 5180 5510 10 280 550 210

5000 5430 5760 10 405 550 217

5250 5680 6010 11 255 550 225

5500 5930 6260 11 380 550 233

5750 6180 6510 12 230 550 242
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RTU 80-2

Fig. 5

Série 1 RTU

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 80-2

KASSOW ROBOTS KR1410; KR1805 5-10 35-38

KAWASAKI RS003N; RS005N; RS005L; RS007N; RS007L 3-7 20-37

KUKA Agilus Serie KR3; KR6; KR10 3-10 26-57

MITSUBISHI RV-2FR; RV-2FRL; RV-4FR; RV-4FRL;RV-7FR; RV-7FRL; RV-7FRLL 3-7 19-130

NACHI MZ07-01; MZ07L-01;MZ07P-01; MZ07LP-01; 7 30-32

STÄUBLI TX2-40; TX2-60; TX2-60L 2-4.5 29-53

UNIVERSAL ROBOTS UR3/3e; UR5/5e; UR10/10e; UR16e 3-16 11-34

YASKAWA GP7; GP8 7-8 32-34

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité*

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 80-2 2 4 ± 0.05 20

Type Taille
Type

de courroie

Largeur de la 
courroie

[mm]

Masse de la
courroie
[kg/m]

Diamètre prim-
itif de la poulie 

[mm]

Déplacement du chariot 
par tour de poulie 

[mm]

RTU 80-2 32 AT 10 32 0.185 60.48 190

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la courroie*

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique.

* Le RTU80-2 dispose de deux courroies identiques, une sur chaque axe linéaire. Les données ci-dessus se réfèrent a une seule courroie.

Tab. 16

Tab. 17

Tab. 18
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Disponible en
version anticorrosion

* La répétabilité totale du système dépend du type de réducteur choisi. Lorsque celui-ci est commandé avec l’axe, notre Service Technique peut vous fournir la répétabilité totale.
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Type Taille
A

[mm]
B

[mm]
C

[mm]
Masse
[Kg]

RTU 80-2 306 398 25 15.3

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Tab. 20

Tab. 19

Type Taille
Course

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P

[mm]

Longueur 
totale L 
[mm]

Pieds de nivellement
Masse

[kg]Nb. 
de pieds

Y 
[mm]

Z 
[mm]

RTU 80-2

250 576 804 2 188 450 50

500 826 1054 2 288 500 55

750 1076 1304 3 213 450 65

1000 1326 1554 3 288 500 71

1250 1576 1804 4 238 450 81

1500 1826 2054 4 288 500 86

1750 2076 2304 5 263 450 96

2000 2326 2554 5 288 500 101

2250 2576 2804 5 353 530 107

2500 2826 3054 6 288 500 117

2750 3076 3304 6 338 530 123

3000 3326 3554 7 288 500 132

3250 3576 3804 7 323 530 137

3500 3826 4054 8 288 500 148

3750 4076 4304 8 308 530 154

4000 4326 4554 9 288 500 163

4250 4576 4804 9 293 530 168

4500 4826 5054 10 288 500 179

4750 5076 5304 10 278 530 185

5000 5326 5554 11 288 500 194

5250 5576 5804 11 263 530 200

5500 5826 6054 12 288 500 210

5750 6076 6304 12 248 530 216
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Série 1 RTU

RTU 110-2

Fig. 6

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 110-2

ABB IRB 1300; IRB 1300; IRB 1300; IRB 140 7-11 74.5-78.5

DENSO VP-6083 6 82

MITSUBISHI RV-13F; RV-20F 13-20 120-137

STÄUBLI TX2-90 7 111

YASKAWA SIA20D 20 120

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité*

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 110-2 2 4 ± 0.05 25

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la courroie*

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique. Tab. 21

Tab. 22

Tab. 23

Type Taille
Type

de courroie

Largeur de la 
courroie

[mm]

Masse de la
courroie
[kg/m]

Diamètre prim-
itif de la poulie 

[mm]

Déplacement du chariot 
par tour de poulie 

[mm]

RTU 110-2 50 AT10 50 0.29 85.94 270
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0

* Le RTU110-2 dispose de deux courroies identiques, une sur chaque axe linéaire. Les données ci-dessus se réfèrent a une seule courroie.

Disponible en
version anticorrosion

* La répétabilité totale du système dépend du type de réducteur choisi. Lorsque celui-ci est commandé avec l’axe, notre Service Technique peut vous fournir la répétabilité totale.
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Type Taille
A

[mm]
B

[mm]
C

[mm]
Masse
[Kg]

RTU 110-2 398 678 40 42.2

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Tab. 25

Tab. 24

Type Taille
Course

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P

[mm]

Longueur 
totale L 
[mm]

Pieds de nivellement
Masse

[kg]Nb. 
de pieds

Y 
[mm]

Z 
[mm]

RTU 110-2

250 668 963 2 269 450 122

500 918 1213 2 294 650 130

750 1168 1463 2 419 650 137

1000 1418 1713 3 269 600 155

1250 1668 1963 3 344 650 163

1500 1918 2213 3 469 650 172

1750 2168 2463 4 269 650 189

2000 2418 2713 4 394 650 197

2250 2668 2963 5 294 600 215

2500 2918 3213 5 319 650 222

2750 3168 3463 5 444 650 230

3000 3418 3713 6 244 650 248

3250 3668 3963 6 369 650 256

3500 3918 4213 7 319 600 274

3750 4168 4463 7 294 650 282

4000 4418 4713 7 419 650 290

4250 4668 4963 8 394 600 308

4500 4918 5213 8 344 650 316

4750 5168 5463 8 469 650 325

5000 5418 5713 9 269 650 342

5250 5668 5963 9 394 650 350

5500 5918 6213 10 419 600 368

5750 6168 6463 10 319 650 376
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Robot Transfer Unit pour robots jusqu’à 1500 kg 

Fig. 7

Le Robot Transfer Unit axe à entraînement par pignon crémaillère aug-

mente le rayon d’action de robots ayant une masse jusqu’à 1500 kg. Il 

améliore la productivité des robots en élargissant leur champ d’action 

dans des applications comme le chargement de machines sur des lignes 

de production, la peinture, la soudure dans l’automobile ou la tôlerie in-

dustrielle.

Le Robot Transfer Unit axe est composé d’un ou deux profilés autopor-

tants en aluminium extrudé AL 6060 T6, assemblés par des traverses 

rigides. Il est disponible en différentes tailles : 280-1, 170-2, 170P-2, 

280-2, 280P-2 et 360-2. Les profilés aluminium sont extrudés selon une 

conception interne afin de garantir une résistance mécanique élevée à la 

flexion et à la torsion, avec une masse optimisée. Ils sont résistants à la 

corrosion grâce à leur anodisation. Le Robot Transfer Unit axe est adapté 

à des applications nécessitant un montage au plafond ou au mur.

L’entraînement par pignon crémaillère permet de déplacer des charges 

lourdes et d’atteindre des courses illimitées. Le chariot est monté sur deux 

guidages linéaires parallèles à recirculation de rouleaux, avec six patins 

par chariot (huit pour les tailles 170P-2 et 280P-2) qui supportent les ef-

forts et moments appliqués.

Les principaux avantages du Robot Transfer Unit axe sont :

■ Adapté aux robots jusqu’à 1 500 kg.

■ Six tailles différentes.

■ Trois options de lubrification pour réduire et simplifier l’entretien.

■ Trois types de protection.

■ Composants de haute qualité et performances élevées.

■ Assemblage facile et rapide.

■ Des courses potentiellement illimitées peuvent être obtenues.

■ Personnalisations possibles, veuillez contacter notre service technique.

Série 2 RTU

Série RTU - Entraînement par pignon crémaillère
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Composants

Système de guidage

Profilés en aluminium extrudé

Le Robot Transfer Unit  axe est composé de profilés extrudés et anodisés 

conçus par Rollon afin d’associer la légèreté à des caractéristiques mé-

caniques élevées. Les tolérances dimensionnelles sont conformes a la 

norme UNI EN 755-9.

Pignon et crémaillère

Les crémaillères à denture hélicoïdale ont une capacité de charge élevée. 

Elles sont trempées et rectifiées (Q6), très silencieuses et disponibles en 

trois modules différents : m3, m4 et m5. Les crémaillères sont montées 

avec des pignons en acier trempé.

Pour plus d’informations sur la lubrification de l’entraînement, voir page

RU-38.

Chariot

Le chariot du Robot Transfer Unit axe est fabriqué en aluminium anodisé. 

Ses dimensions varient en fonction de la taille de l’axe et du type de pro-

tection choisi. Une plaque support spécifique permet d’assembler le robot 

sur le chariot. Cette plaque est personnalisable pour permettre le montage 

de différentes sortes de robots.

Protection

Le Robot Transfer Unit axe à entraînement par pignon crémaillère dispose 

de trois différents niveaux de protection pour isoler la crémaillère et les 

guidages des contaminants. Pour plus d’informations, voir page RU-36.

Réducteurs

Chaque Robot Transfer Unit axe est fourni avec un réducteur (voir page 

RU-37, tab. 69).

Le type de guidage linéaire a été choisi pour garantir des capacités de 

charge élevées ainsi que les vitesses et accélérations maximales néces-

saires à une large variété d’applications

Série RTU avec guidages linéaires à recirculation de rouleaux 

■ Deux rails de guidages à recirculation de rouleaux de capacité de  

 charge élevée sont montés à l’extérieur des profilés dans un logement  

 prévu à cet effet.

■ Les patins à recirculation de rouleaux les guidages garantissent une  

 très grande rigidité.

■ Le chariot est monté sur six patins préchargés (huit pour les tailles  

 170P-2 et 280P-2).

■ Ce type de montage permet au chariot de supporter des charges dans  

 les 4 directions principales.

■ Les patins sont dotés de joints aux deux extrémités et, si nécessaire, il  

 est possible de monter un racleur supplémentaire pour les ambiances  

 très poussiéreuses.

Le type de guidage décrit ci-dessus permet d’obtenir : 

■ Vitesses et accélérations élevées

■ Capacité de charge élevée

■ Frottements réduits

■ Grande durée de vie

■ Entretien pratiquement nul (selon les applications)

■ Faible niveau sonore

RU-15
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Série 2 RTU

RTU 280-1

Fig. 8

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 280-1

COMAU Racer 7-1.0; Racer-7-1.4; SIX-6-1.4 6-7 160-180

FANUC ARC Mate 100iC/12; M-10iA/10M; M-10iA/12; M-10iD 12 10-12 130-145

KAWASAKI RS010N; RS006L 6-10 150

KUKA KR6 – KR10 CYBERTECH nano; KR6 – KR8 CYBERTECH ARC nano 6-10 145-180

MITSUBISHI RV13FR(-L); RV20FR 13-20 120-130

NACHI NB04; NV06; 10 160-170

STÄUBLI TP80; TX2-90; TX2-90L; TX2-90XL 7-14 111-119

YASKAWA MH12/-F; GP12 12 130-150

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 280-1 2 4 ± 0.05 30

Type Taille

Crémaillère Pignon

Module Qualité Type Module
Ø

[mm] 
Déplacement par tour 

de pignon [mm]

RTU 280-1 m3 Q6
A denture hélicoïdale, 
trempée et rectifiée

m3 89.13 280

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la crémaillère

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique. Tab. 26

Tab. 27

Tab. 28
RU-16

740.50

P

S

L Z 172

H

420

C

A
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Type Taille
Course*1

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P 

[mm]

Longueur totale
L 

[mm]

Hauteur*2 
H [mm]

Masse  
[Kg]

RTU 280-1

848 2000 2012

289

300

1348 2500 2512 330

1848 3000 3012 331

2348 3500 3512 407

2848 4000 4012 453

3348 4500 4512 484

3848 5000 5012 530

4348 5500 5512 560

4848 6000 6012 607

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]
C

[mm]
Masse*

[kg]

RTU 280-1 800 834 520 131

Type Taille
Course*1

S [mm]
Nb.

de pieds
Z

[mm]

RTU 280-1

858 3 834

1358 3 1084

1858 4 889.3

2358 4 1056

2858 5 917

3358 5 1042

3858 6 933.6

4358 6 1033.6

4858 7 944.6

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Pieds de nivellement

*1  Des courses plus longues peuvent être réalisées par aboutage des profilés (voir page RU-33).
*2 La dimension H fait référence à la surface inférieure du pied réglable jusqu’au sommet du chariot (en position de réglage maximale).
   L’épaisseur de la plaque de liaison du robot doit être ajoutée (voir en page RU-29).

* Avec réducteur

Tab. 31

Tab. 30

Tab. 29
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RTU 170-2

Fig. 9

Série 2 RTU

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 170-2

ABB IRB 1600; IRB 1660ID; IRB 2600-12/-20; IRB 2600ID-8/-15; 4-20 250-284

FANUC M-20iA; M-20iA/20M; ARC Mate 120C; M-20iB/25; M-20iB/25C; M-20iA/35M 20-25 210-250

KAWASAKI RS020N; RS010L 10-20 230

KUKA KR CYBERTECH / KR CYBERTECH arc 8-22 250-270

NACHI MC10L; MC20; MR20-02; MR20L-01; NB04L; NV06L 10-20 220-280

STÄUBLI RX160; RX160HD; RX160L; 14-20 248-250

YASKAWA GP25; GP25-12; HP20F/-RD 2 12-25 250-258

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 170-2 2 4 ± 0.05 25

Type Taille

Crémaillère Pignon

Module Qualité Type Module
Ø

[mm] 
Déplacement par 

tour de pignon [mm]

RTU 170-2 m3 Q6
A denture hélicoïdale, 
trempée et rectifiée

m3 89.13 280

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la crémaillère

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique. Tab. 32

Tab. 33

Tab. 34
RU-18
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L
Z

H

283

P

1030
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Chariot pour protection totale
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A
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Type Taille
Course*1

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P 

[mm]

Longueur 
totale

L 
[mm]

Hauteur*2 
H [mm]

Masse  
[kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 170-2

982 2000 2056

344 387

470 560

1482 2500 2556 500 595

1982 3000 3056 592 673

2482 3500 3556 624 729

2982 4000 4056 714 823

3482 4500 4556 745 863

3982 5000 5056 836 959

4482 5500 5556 867 996

4982 6000 6056 964 1092

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]

C
[mm]

Masse*
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 170-2 830 870 590 900 132 196

Type Taille
Course*1

S [mm]
Nb.

de pieds
Z

[mm]

RTU 170-2

982 3 745

1482 3 995

1982 4 830

2482 4 996.7

2982 5 872.5

3482 5 997.5

3982 6 898

4482 6 998

4982 7 915

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Pieds de nivellement

*1  Des courses plus longues peuvent être réalisées par aboutage des profilés (voir page RU-33).
*2 La dimension H fait référence à la surface inférieure du pied réglable jusqu’au sommet du chariot (en position de réglage maximale).
   L’épaisseur de la plaque de liaison du robot doit être ajoutée (voir en page RU-29).

Tab. 37

Tab. 36

Tab. 35

* Avec réducteur

RU-19

Robot Transfer Unit



Série 2 RTU

RTU 170P-2 Version optimisée avec capacités
de charge augmentées

Fig. 10

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 170P-2 2 4 ± 0.05 30

Exemples de robots

Données techniques

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique. Tab. 38

Tab. 39

Tab. 40

Type Taille

Crémaillère Pignon

Module Qualité Type Module
Ø

[mm] 
Déplacement par 

tour de pignon [mm]

RTU 170P-2 m3 Q6
A denture hélicoïdale, 
trempée et rectifiée

m3 89.13 280

Caractéristiques de la crémaillère

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 170P-2

ABB IRB 2400; IRB 4600; IRB 6620LX; 10-150 380-610

COMAU NS-12-1.85; NS-16-1.65; NJ-16-3.1; NJ-40-2.5; NJ-60-2.2 12-60 333-680

FANUC M-710 tous types 12-70 410-570

KAWASAKI RS030N; RS050N; RS080N; RS15X 30-80 555

NACHI MC35-01; MC50-01; MC70-01 35-70 640

RU-20
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Type Taille
Course*1

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P 

[mm]

Longueur 
totale

L 
[mm]

Hauteur*2 
H [mm]

Masse  
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 170P-2

848 2000 2056

337 407

516 635

1348 2500 2556 548 670

1848 3000 3056 660 766

2348 3500 3556 676 808

2848 4000 4056 763 904

3348 4500 4556 796 941

3848 5000 5056 888 1041

4348 5500 5556 924 1078

4848 6000 6056 1012 1177

Type Taille
Course
S [mm]

Nb.
de pieds

Z
[mm]

RTU 170P-2

848 3 745.0

1348 3 995.0

1848 4 830.0

2348 4 996.7

2848 5 872.5

3348 5 997.5

3848 6 898.0

5348 6 998.0

4848 7 915.0

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Pieds de nivellement

Tab. 43

Tab. 42

Tab. 41

* Avec réducteurs

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]

C
[mm]

Masse*
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 170P-2 970 1004 590 900 176 267

*1  Des courses plus longues peuvent être réalisées par aboutage des profilés (voir page RU-33).
*2 La dimension H fait référence à la surface inférieure du pied réglable jusqu’au sommet du chariot (en position de réglage maximale).
   L’épaisseur de la plaque de liaison du robot doit être ajoutée (voir en page RU-29).
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RTU 280-2

Fig. 11

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 280-2

ABB IRB460 110 925

FANUC M-710 tous types 12-70 410-570

KUKA KR 30 and KR 60 - tous types 16-60 600-700

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 280-2 2 4 ± 0.05 35

Type Taille

Crémaillère Pignon

Module Qualité Type Module
Ø

[mm] 
Déplacement par 

tour de pignon [mm]

RTU 280-2 m4 Q6
A denture hélicoïdale, 
trempée et rectifiée

m4 76.39 240

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la crémaillère

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique.

Série 2 RTU

Tab. 44

Tab. 45

Tab. 46

RU-22
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Type Taille
Course*1

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P 

[mm]

Longueur 
totale

L 
[mm]

Hauteur*2 
H [mm]

Masse
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 280-2

564 2000 2056

476 532

827 972

1064 2500 2556 883 1037

1564 3000 3056 1024 1192

2064 3500 3556 1092 1262

2564 4000 4056 1232 1418

3064 4500 4556 1297 1488

3564 5000 5056 1438 1644

4064 5500 5556 1506 1724

4564 6000 6056 1646 1882

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]

C
[mm]

Masse*
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 280-2 1200 1234 820 1005 257 355

Type Taille
Course
S [mm]

Nb.
de pieds

Z
[mm]

RTU 280-2

564 3 685.0

1064 3 935.0

1564 4 790.0

2064 4 956.7

2564 5 842.5

3064 5 967.5

3564 6 874.0

4064 6 974.0

4564 7 895.0

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Pieds de nivellement

*1  Des courses plus longues peuvent être réalisées par aboutage des profilés (voir page RU-33).
*2 La dimension H fait référence à la surface inférieure du pied réglable jusqu’au sommet du chariot (en position de réglage maximale).
   L’épaisseur de la plaque de liaison du robot doit être ajoutée (voir en page RU-29).

Tab. 49

Tab. 48

Tab. 47

* Avec réducteurs
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RTU 280P-2

Fig. 12

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 280P-2

ABB IRB460, IRB6620 110-150 900-925

COMAU NJ130 2.6 130 1050

FANUC R2000 100FH, 125L, 165F, 165FH, 165R 100-165 1090-1360

KUKA KR 120, 150, 180 120-180 677-1093

STAUBLI TX200L 80 1000

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 280P-2 2 4 ± 0.05 45

Type Taille

Crémaillère Pignon

Module Qualité Type Module
Ø

[mm] 
Déplacement par 

tour de pignon [mm]

RTU 280P-2 m5 Q6
A denture hélicoïdale, 
trempée et rectifiée

m5 127.32 400

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la crémaillère

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique.

Série 2 RTU

Tab. 50

Tab. 51

Tab. 52

1260

S

L Z

H

343

P

Chariot pour protection simple et partielle Chariot pour protection totale

C

A
B

C

A
B

Version optimisée avec capacités
de charge augmentées

RU-24



Type Taille
Course*1

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P 

[mm]

Longueur 
totale

L 
[mm]

Hauteur*2 
H [mm]

Masse  
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 280P-2

464 2000 2056

485 556

912 1117

964 2500 2556 984 1197

1464 3000 3056 1130 1362

1964 3500 3556 1205 1439

2464 4000 4056 1349 1603

2964 4500 4556 1421 1680

3464 5000 5056 1567 1842

3964 5500 5556 1641 1921

4464 6000 6056 1785 2083

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]

C
[mm]

Masse*
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 280P-2 1300 1334 820 1005 341 487

Type Taille
Course
S [mm]

Nb.
de pieds

Z
[mm]

RTU 280P-2

464 3 685.0

964 3 935.0

1464 4 790.0

1964 4 956.7

2464 5 842.5

2964 5 967.5

3464 6 874.0

3964 6 974.0

4464 7 895.0

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Pieds de nivellement

*1  Des courses plus longues peuvent être réalisées par aboutage des profilés (voir page RU-33).
*2 La dimension H fait référence à la surface inférieure du pied réglable jusqu’au sommet du chariot (en position de réglage maximale).
   L’épaisseur de la plaque de liaison du robot doit être ajoutée (voir en page RU-29).

Tab. 55

Tab. 54

Tab. 53

* Avec réducteurs
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RTU 360-2

Fig. 13

Série 2 RTU

Type Taille

Exemples de robots

Marque Modèle
Charge utile

[kg]
Masse

[kg]

RTU 360-2
FANUC M900ib/360; R2000ic/210L; R2000ic/270F 210-360 1320-1540

KUKA KR 210, 240, 270, 300 210-300 1068-1154

Type Taille
Vitesse max

[m/s]
Accélération maximale

[m/s2]
Répétabilité

[mm]
Taille du rail

[mm]

RTU 360-2 2 4 ± 0.05 45

Type Taille

Crémaillère Pignon

Module Qualité Type Module
Ø

[mm] 
Déplacement par 

tour de pignon [mm]

RTU 360-2 m5 Q6
A denture hélicoïdale, 
trempée et rectifiée

m5 127.32 400

Exemples de robots

Données techniques

Caractéristiques de la crémaillère

Les références de robots sont mentionnées à titre indicatif, pour un montage au sol.  Pour définir le modèle adapté à votre projet, merci de contacter notre service technique. Tab. 56

Tab. 57

Tab. 58

RU-26
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Type Size
Course*1

S 
[mm]

Longueur du 
profilé P 

[mm]

Longueur 
totale

L 
[mm]

Hauteur*2 
H [mm]

Masse  
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 360-2

464 2000 2056

564 636

1152 1343

964 2500 2556 1242 1441

1464 3000 3056 1433 1641

1964 3500 3556 1526 17436

2464 4000 4056 1715 1939

2964 4500 4556 1806 2040

3464 5000 5056 1996 2237

3964 5500 5556 2089 2335

4464 6000 6056 2278 2535

Type Taille
A

[mm]
B

[mm]

C
[mm]

Masse*
[Kg]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 360-2 1300 1334 950 1360 384 537

Type Taille
Course
S [mm]

Nb.
de pieds

Z 
[mm]

Protection sim-
ple et partielle

Protection 
totale

RTU 360-2

464 3 635.0 685.0

964 3 884.0 935.0

1464 4 756.7 790.0

1964 4 923.3 956.7

2462 5 817.5 842.5

2964 5 942.5 967.5

3464 8 654.0 874.0

3964 6 954.0 974.0

4464 7 878.3 895.0

Dimensions de l’axe

Dimensions chariot

Pieds de nivellement

*1  Des courses plus longues peuvent être réalisées par aboutage des profilés (voir page RU-33).
*2 La dimension H fait référence à la surface inférieure du pied réglable jusqu’au sommet du chariot (en position de réglage maximale).
   L’épaisseur de la plaque de liaison du robot doit être ajoutée (voir en page RU-29).

Tab. 61

Tab. 60

Tab. 59

* Avec réducteurs
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Des supports de capteurs de proximité et des plaques de détection sont 

disponibles pour toutes les tailles de Robot Transfer Unit axe. Le kit de 

support des capteurs est en aluminium avec des écrous pour le fixer dans 

la rainure du profilé. Les cames de détection sont en acier, avec une 

surface trempée et rectifiée. Les capteurs ne sont pas fournis par Rollon.

Le Robot Transfer Unit axe est équipé de chaînes porte-câbles ayant un 

faible niveau sonore. En standard, les chaînes porte-câbles sont disponibles 

avec un accès côté rayon intérieur ou extérieur. Une version spéciale pour 

les fortes charges est disponible à la demande.

Portes capteurs et cames de détection

Chaînes porte-câbles

Fig. 18

Fig. 15

Fig. 16

Chaîne porte-câbles fortes charges

Côté gauche Côté droit

Fig. 14

Chaîne porte-câbles standard
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3 Accessoires

Cames de détection

Supports capteurs 
de proximité

Accessoires

RU-28

Les chaînes porte-câbles peuvent être montées du côté droit ou gauche de 

l’axe, selon les spécificités de l’application.

Fig. 17

Pour les tailles 80-2 et 110-2, il est également possible de monter le porte-

câbles au centre.



Robot Transfer Unit axe à entraînement par courroie

Robot Transfer Unit à entraînement par pignon crémaillère

Type Taille Trou Code Type écrou

RTU

120-1S M6 6000437

160-1S
220-1S

M6 6000437

M8 6001544

80-2 M6 1000043

110-2 M8 1000932

Type Taille Trou Code Type écrou

RTU

170-2
170-2P
280-2
360-2
280-2P

M5 215.1771

M6 215.1772

M8 215.1773

M10 215.2125

M5 215.1768

M6 215.1769

M8 215.1770

M10 215.2124

La plaque de support robot permet de fixer le robot sur le chariot du Robot 

Transfer Unit axe. Elle est personnalisable pour être parfaitement compatible 

avec les trous de fixation de chaque base de robot. Pour le Robot Trans-

fer Unit axe à entraînement par courroie, les trous de fixation robots sont 

présents directement sur les chariots (voir page RU-4, RU-13 dimensions 

A,B,C). Pour le Robot Transfer Unit  avec entraînement par pignon cré-

maillère, la plaque est disponible en acier ou aluminium, à définir en 

fonction de la base du robot. Ses dimensions sont illustrées dans les 

figures suivantes.

Plaque de support robot

Ecrous T

Tab. 64

Tab. 62

Tab. 63

Type de plaque de support robot 
(RTU à pignon crémaillère)

Hauteur
[mm]

Aluminium 50

Acier 32

RU-29
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Fig. 20

RTU170-2

3 Accessoires
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RTU170P-2

Fig. 21
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3 Accessoires

RTU360-2

Fig. 24
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Remarques techniques

De plus grandes longueurs peuvent être obtenues pour le Robot Transfer 

Unit axe à entraînement par pignon crémaillère au moyen de jonctions 

standardisées par Rollon. Dans ce cas, il est souhaitable d’utiliser le plus 

petit nombre de jonction possibles, en choisissant les profilés les plus 

longs possibles. Deux traverses sont présentes au niveau de la jonction.

Fig. 25

Type
Entraînement

Taille Course minimale
[mm]

Course maximale 
[mm]

Courses standards disponibles
[mm]Courroie

RTU

120-1S

250 6000

250-500-750- 1000 - 1250 - 1500 - 1750 
- 2000 - 2250 - 2500 - 2750 - 3000 - 3250 

- 3500 - 3750 - 4000 - 4250 - 4500 - 4750 - 
5000 - 5250 - 5500 - 5750 - 6000*

160-1S

220-1S

80-2

110-2

Longueurs standards et aboutage des profilés

Tab. 65

Tab. 66

*Disponible seulement pour les tailles 120-1S et 160-1S

Type
Entraînement

Taille Longueur profilé 
min. [mm]

Longueur profilé 
max. [mm]

Longueurs standards disponibles
[mm]Pignon crémaillère

RTU

280-1

2000 6000
2000 - 2500 - 3000 - 3500 - 4000

- 4500 - 5000 - 5500 - 6000

170-2

170P-2

280-2

280P-2

360-2

RU-33
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Montage au sol Montage mural Montage au plafond

Tous les références de robots citées dans le catalogue sont prévues pour 

un montage au sol. Pour plus d’information concernant le montage mural 

ou au plafond, veuillez contacter notre service technique.

Pour fixer le Robot Transfer Unit axe au sol, nous proposons deux alter-

natives : 

par douilles taraudées ou par tiges filetées scellées chimiquement. 

Il faut utiliser les tailles de vis ou de boulon indiquées pour chaque taille 

de Robot Transfer Unit axe.  

Par conséquent, assurez-vous que : 

La longueur de prise de la vis d’ancrage dans la douille taraudée doit être 

d’au moins 1,5 fois son diamètre. Veuillez suivre les instructions ci-des-

sous : 

■	 Pour les vis M10 : 10x1,5 = 15 mm 

■	 Pour les vis M12 : 12x1,5 = 18 mm  

■	 Pour les vis M16 : 16x1,5 = 24 mm 

■	 Pour les vis M24 : 24x1,5 = 36 mm

En cas d’ancrage avec des barres filetées, veillez à insérer la barre dans 

le ciment avec une longueur de scellement chimique d’au moins 9 fois 

son diamètre :

■	 Pour les vis M10 : 10x9 = 90 mm 

■	 Pour les vis M12 : 12x9 = 108 mm 

■	 Pour les vis M16 : 16x9 = 144 mm 

■	 Pour les vis M24 : 24x9 = 216 mm 

Configurations de montage

Préconisation de fixation du Robot Transfer Unit axe 

Fig. 26 Fig. 27 Fig. 28

4 Remarques techniques
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Pieds de nivellement

Type Taille Vis de réglage Vis de fixation

RTU

120-1S M8 2 x M10

160-1S M10 2 x M12

220-1S M10 2 x M12

80-2 M10 2 x M12

110-2 M10 2 x M12

Série RTU - Entraînement par courroie

Avant de commencer, toutes les vis de réglage doivent impérativement 

être en position basse. Ensuite, le niveau est ajusté grâce aux vis de ré-

glage afin compenser d’éventuels défauts d’alignement provoqués par  

des surfaces de montage irrégulières. Après le réglage, les deux vis de 

fixation doivent être serrées.

Fig. 29 Tab. 67

Vis de réglage

Vis de fixation

Type Taille Vis de réglage Vis de fixation

RTU

280-1 M12 2 x M12

170-2 M24 4 x M16

170P-2 M30 4 x M16

280-2 M30 4 x M24

280P-2 M30 4 x M24

360-2 M30 4 x M24

Vis de réglage Vis de fixation

Série RTU - Entraînement par pignon crémaillère

Une fois que le Robot Transfer Unit axe placé en position, les vis de fixa-

tion sont impérativement serrées.  Avant de commencer, toutes les vis de 

réglage doivent impérativement être en position basse. Ensuite, le niveau 

est ajusté grâce aux vis de réglage afin compenser d’éventuels défauts 

d’alignement provoqués par des surfaces de montage irrégulières.

Après le réglage, toutes les vis doivent être bloquées. Tous les trous de 

fixation doivent être obligatoirement utilisés.

Fig. 30 Tab. 68
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Protection simple - Code S

Protection partielle - Code P

Protection totale - code T

Les dents de la crémaillère sont protégées par un déflecteur et le pignon est protégé par un capot.

Le pignon et la crémaillère sont protégés comme dans la version protection simple. Un capot dédié 

aux rails est ajouté pour améliorer le fonctionnement dans les environnements pollués.

Les dents de la crémaillère sont protégées par un déflecteur et le pignon par un capot. La com-

binaison d’un praticable et d’un chariot plus large enveloppe le système et améliore la protection 

contre les pollutions extérieures.

Options de protection pour Robot Transfer Unit axe avec entraînement par pignon crémaillère

Fig. 31 Fig. 32

Fig. 33 Fig. 34

Fig. 35 Fig. 36

4 Remarques techniques

Capot de protection

Capot des rails

Déflecteur

Déflecteur Capot des rails

Capot de protection

RU-36



Type Taille Réducteurs
(inclus)

Masse
[Kg]

RTU

280-1 D090 9.5

170-2 D090 9.5

170P-2 D115 15.5

280-2 D130 23.5

280P-2 D140 32.5

360-2 D140 32.5

Type Taille Réducteur
(inclus)

Masse
[Kg]

RTU
80-2 MP080 4

110-2 MP130 12

Type Taille Réducteurs 
(non inclus)

Kit 
code

RTU

120-1S

P3 G000824

MP080 G000826

LC90; MPV01; NP025S; PE4 G000827

MP105 G000830

PE3; NP015S; LC070 G001078

SP060; PLN070 G000829

SP075; PLN090 G000859

SW040 G000866

160-1S

MP130 G000482

LC120; MPV02; NP035S; PE5 G000483

LC090; NP025S; PE4 G000525

MP105 G000527

SP075; PLN090 G000526

SW050 G000717

220-1S

MP130 G002785

MP105 G002786

LP120; LC120; PE5 G002787

SP100 G002788

Série RTU - Entraînement par pignon crémaillère

Chaque taille de Robot Transfer Unit axe à pignon crémaillère est doté 

d’un réducteur présélectionné. Les réducteurs de type D sont à couple 

conique et à jeu réduit, idéals pour des applications avec fortes charges. 

Le rapport de réduction doit être déterminé en fonction de l’application.

Série RTU - Entraînement par courroie

Les RTU80-2 et RTU110-2 sont dotés d’un réducteur présélectionné.

Les réducteurs planétaires type MP ont un faible jeu angulaire et un vaste 

panel de rapport de réduction. Le rapport de réduction doit être déterminé 

en fonction de l’application. Le RTU est livré avec le réducteur monté sur 

la tête d’entraînement.

Sur les autres RTU entraînés par courroie, le réducteur peut être installé 

indépendamment. Le tableau ci-dessous montre les types de réducteurs 

suggérés pour la configuration de montage au sol, et le code associé du 

kit d’assemblage. Le kit d’assemblage comprend : moyeu expansible, bride 

d’adaptation, vis de fixation. Pour plus d’informations sur la procédure de 

montage, pour utiliser d’autres réducteurs, ou pour une orientation de mon-

tage verticale, veuillez contacter notre service technique.

Réducteurs

Fig. 37

Tab. 69

Tab. 71

Tab. 70

Le RTU est livré avec le réducteur monté sur l’entraînement.

RU-37
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Série RTU - Entraînement par courroie

Sur les RTU 120-1S, RTU 160-1S et RTU 220-1S les patins à recircula-

tion de billes sont dotés de cage à billes en matière plastique, évitant ainsi 

le contact acier/acier des corps roulants jointifs. Ce système garantit de 

longs intervalles de maintenance: re-lubrification tous les 2000 km ou 

1 an d’utilisation, sur la base de la première valeur atteinte. Sur les RTU 

80-2 et RTU 110-2, les plaques d’extrémité des patins sont munies de ré-

servoir de lubrifiant libérant ainsi la juste quantité de graisse dans la zone 

supportant la charge appliquée. Ces réservoirs de lubrification réduisent 

considérablement la fréquence de lubrification du module. Ce système 

garantit de longs intervalles de maintenance: re-lubrification nécessaire 

tous les 5 000 km ou 1 an d’utilisation, sur la base de la première valeur 

atteinte. La lubrification doit être effectuée manuellement, en utilisant une 

graisse au savon de lithium de classe NLGI 2, via les graisseurs spéci-

fiques placés sur le côté du chariot comme cela est illustré sur les images 

ci-dessous.

Dans des cas de fortes dynamiques et/ou de charges élevées, contactez 

Rollon pour les vérifications nécessaires.

Lubrification des patins

Type Taille Unité 
[cm3]

RTU

120-1S 0.7

160-1S 1.4

220-1S 2.4

80-2 2.8*

110-2 4.8*

Quantité de lubrifiant nécessaire pour chaque graisseur :

Tab. 72

Fig. 39

RTU 80-2, RTU 110-2 RTU 120-1S, RTU 160-1S, RTU 220-1S

Fig. 40

* Quantité à appliquer par chariot

4 Remarques techniques

La graisse est uniformément distribuée sur la crémaillère grâce à un 

pignon feutre placé à côté du pignon d’entraînement. Le pignon feutre 

est lubrifié par une cartouche de 125 ml située au-dessus du chariot. La 

cartouche de graisse est programmable pour une lubrification homogène 

au fil du temps, conformément aux caractéristiques de l’application (durée 

de vie moyenne : environ 1 an).

Lubrification du système d’entraînement par pignon crémaillère

Fig. 38
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Caractéristiques des profilés

RTU 160-1SRTU 120-1S

Fig. 44 Fig. 45
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Série RTU - Entraînement par pignon crémaillère

La lubrification doit être effectuée manuellement, à l’aide d’une graisse 

de type Shell Gadus S4 V45AC, en utilisant les graisseurs du kit de dis-

tribution placé sur le dessus du chariot. Le système garantit de longs 

intervalles de maintenance : tous les 2000 km ou 1 an d’utilisation, sur 

la base de la première valeur atteinte. Sur demande, la graisse peut être 

distribuée automatiquement grâce à des cartouches de 15 ml, une pour 

chaque patin. Les cartouches sont montées sur un kit de distribution et 

chaque graisseur est indépendant des autres. Pour réduire la fréquence 

d’entretien, la graisse peut également être distribuée par un système 

automatique à batterie, d’une capacité de 250ml. Ce système est pro-

grammé via un écran tactile et un kit de distribution spécifique lubrifie 

les patins. Le système de lubrification permet également d’avertir lorsque 

la cartouche est vide ou si l’un des canaux de lubrification rencontre un 

quelconque problème.

Type Taille Unité
[cm3]

RTU

280-1 5.0

170-2 3.0

170P-2 5.0

280-2 5.9

280P-2 6.5

360-2 6.5

Quantité de lubrifiant nécessaire pour chaque graisseur :

Tab. 73

Lubrification manuelle Lubrification automatique Lubrification programmable 

Fig. 41 Fig. 42 Fig. 43
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RTU 80-2

RTU 170-2 et RTU 170P-2

RTU 220-1S
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Fig. 46 Fig. 47

Fig. 49

Fig. 50

RTU 110-2

RTU 360-2

Fig. 48
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Fig. 51
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4 Remarques techniques
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RTU 220-1S -3760 R

L

Côté de la chaîne voir page RU-28  R = droite ; L = gauche ; C = centre (80-2 et 110-2 uniquement).

L = longueur totale de l’unité voir page RU-4 à RU-13

Taille voir page RU-4 à RU-13

Type voir p. RU-4 à RU-13

RTU 360-2 -3556 -P R

L

Côté de la chaîne voir page RU-28 (R = droite ; L = gauche)

Type de protection S,P, T voir p. RU-36

L = longueur totale de l’unité voir page RU-33

Taille voir page RU-16 à RU-27

Type voir p. RU-16 à RU-27

Série RTU - Entraînement par courroie

Série RTU - Entraînement par pignon crémaillère

Code de commande

Exemple de commande : RTU220-1-3000-R.

Exemple de commande : RTU360-2-3000-PR.
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Avertissements et mentions légales

Avant d’intégrer les axes ou systèmes multi-axes, nous vous 

recommandons de lire attentivement ce chapitre ainsi que la 

notice de montage fournie pour chaque module individuel. Les 

consignes de sécurité énoncées dans ce chapitre ainsi que 

les notices de montage sont élaborées par des techniciens 

qualifiés à l’intégration d’axes ou systèmes multi-axes. 

Eviter tout dommage. Ne pas utiliser avec des outils inap-

propriés. 
Précautions pour les opérations d’installation et de ma-

nutention. Equipement significativement lourd.

Lors de la manutention des axes ou systèmes multi-axes, 

assurez-vous que les points d’ancrage du système de ma-

nutention n’entraînent pas la flexion du produit.  

Avant toute manutention, afin de stabiliser l’axe ou les sys-

tèmes multi-axes, il est impératif de verrouiller fermement 

et correctement les pièces mobiles. Lors du déplacement 

d’axes avec translation verticale (axes Z) ou de systèmes 

mixtes (horizontal X et/ou plusieurs verticaux Z), il est im-

pératif de positionner les axes avec mouvement vertical à la 

butée de fin de course la plus basse.

Faire attention aux pièces en mouvement. Ne pas laisser 

d’objets sur l’axe. 

Ne pas surcharger. Ne pas soumettre à des contraintes de 

torsion. 

Éviter l’exposition extérieure.

Installations spéciales : vérifier la profondeur des filetages 

sur les pièces en mouvement. 

Assurez-vous que le système est installé sur une surface 

plane.

Lors de l’utilisation, respectez scrupuleusement les caracté-

ristiques de de charge et de dynamique spécifiées dans les 

propositions techniques. A défaut, merci de vous référer aux 

valeurs admissibles déclarées dans le catalogue. 

Avant de monter le moteur sur le réducteur il est conseillé 

d’effectuer un test préalable du moteur lui-même, sans 

connexion au réducteur. Rollon ne fournissant pas les mo-

teurs, il relève de la responsabilité du client de tester celui-

ci, afin de vérifier son bon fonctionnement.

Pour les axes ou les systèmes multi-axes avec mouvement 

vertical (axes Z), il est impératif de monter des moteurs avec 

freins afin de prévenir le risque de chute de la charge en cas 

de coupure de courant.  

Les images présentes dans ce chapitre doivent être consi-

dérées comme purement indicatives et non contractuelles. 

Par conséquent, le matériel reçu peut différer des images 

qui figurent dans ce chapitre, celles-ci ayant été incluses 

uniquement à titre d’exemple.

Les systèmes fournis par Rollon S.p.A. ne sont pas conçus 

/ prévus pour être utilisés dans des environnements ATEX. 

Avertissements et mentions légales

La société ROLLON ne peut être tenu responsable des con-

séquences éventuelles résultant d’une utilisation inappro-

priée ou autre que celle pour laquelle l’axe ou le système 

multi-axes a été conçu, ou résultant du non-respect, pen-

dant la phase d’intégration, des règles de bonne pratique et 

des consignes de sécurité énoncées dans ce chapitre. 
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Les axes ou systèmes multi-axes faisant l’objet de ce cha-

pitre doivent être considérés comme une simple fourniture 

d’axes cartésiens avec leurs accessoires, conformément au 

contrat souscrit avec le client. Les éléments suivants doi-

vent donc être considérés comme exclus du contrat : 

1. Assemblage dans les locaux du client (direct ou final)

2. Mise en service dans les locaux du client (direct ou final)

3. Essais dans les locaux du client (direct ou final)

Il est par conséquent entendu que les opérations susmen-

tionnées aux points 1,2 et 3 ne peuvent être à la charge de 

à Rollon. 

• Risques mécaniques dus à la présence de pièces en mouvement (axes  

 X,Y).

• Risque d’incendie résultant de l’inflammabilité des courroies utilisées  

 sur les axes, en cas de températures supérieures à 250 °C en contact  

 avec la flamme.

• Risque de chute de l’axe Z pendant les opérations de manutention et  

 d’assemblage avant la mise en service.

Composants de base 

Risques résiduels

Rollon est un fournisseur d’axes ou systèmes multi-axes. Il est de la 

responsabilité du client (direct ou final) de tester et de vérifier en toute 

sécurité tous les équipements qui, par définition, ne peuvent être testés ou 

vérifiés dans nos établissements: moteurs et réducteurs, mouvements sur 

axes cartésiens motorisés, freins de sécurité, butées, capteurs mécaniq-

ues et inductifs, freins, capteurs de fin de course, cylindres pneumatiques, 

etc. Les axes ou systèmes multi-axes ne doivent pas être mis en service 

tant que la machine finale, dans laquelle ils doivent être incorporés n’a 

pas été déclarée conforme, le cas échéant, aux dispositions de la Directive 

Machines 2006/42/CE.  

• Risque de chute de l’axe Z pendant les opérations de maintenance en  

 cas de chute de la tension d’alimentation électrique. 

• Risque d’écrasement au niveau des pièces avec mouvement diver- 

 gent et convergent.

• Risque de cisaillement au niveau des pièces avec mouvement diver- 

 gent et convergent.

• Risques de coupures ou d’éraflures.

Indications environnementales

Matériau Détails  du matériel 

Alliages d’aluminium Profils, plaques, divers éléments 

Acier  de différents types
Visserie, pignons crémaillères 

et guidages

Plastiques PA6 – Chaînes PVC – Protections et 
racleurs de patins

Caoutchouc de différents types Bouchons, joints

Lubrifiants de différents types
Utilisée pour la lubrification des rails 

guidages et de patins

Protection anticorrosion Huile protectrice anticorrosion

Bois, polyéthylène, carton Emballage pour transport

Rollon opère dans le respect de l’environnement, afin de limiter l’impact 

environnemental. Voici quelques indications environnementales pour une 

bonne gestion de nos matériels. Nos produits sont principalement con-

stitués de :

En fin de vie du produit, il est donc possible de recycler les différentes 

pièces conformément à la réglementation en vigueur en matière de trai-

tement des déchets.
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Avertissements et mentions légales

Remarques

Consignes de sécurité pour la manutention et le transport
• Le fabricant a accordé la plus grande attention à l’emballage afin de  

 minimiser les risques liés à l’expédition, la manutention et au transport.

• Le transport peut être facilité en expédiant certains composants  

 démontés correctement emballés et protégés.

• La manutention (le chargement et le déchargement) doit être effec- 

 tuée conformément aux consignes stipulées directement sur les axes,  

 sur l’emballage et dans les manuels d’utilisateur.

• Le personnel autorisé à soulever et manipuler les axes et ses com- 

 posants devront posséder des compétences et une expérience avérées  

 dans ce domaine et également avoir une pleine maîtrise des outils de  

 levage utilisés.

• Pendant le transport et/ou le stockage, la température doit rester dans  

 les limites autorisées afin d’éviter d’infliger des dommages irréversibles  

 aux composants électriques et électroniques.

• La manutention et le transport doivent être effectués avec des véhicules  

 présentant une capacité de chargement appropriée et les axes doivent  

 être fixés aux points prévus, indiqués sur les axes.

• NE PAS essayer de contourner d’une quelconque manière les méthodes  

 de manutention et les points de levage prévus.

• Pendant la manutention et si cela s’avère nécessaire, l’assistance d’une  

 ou plusieurs personnes pour obtenir les recommandations nécessaires.

• Si l’axe doit être déplacé, assurez-vous que le véhicule utilisé soit  

 adapté et effectuez le chargement et le déchargement sans risques  

 pour l’opérateur et les personnes directement impliquées.

• Avant de transférer l’équipement sur le véhicule, assurez-vous que l’axe  

 et ses composants sont correctement fixés et que leur volume n’excède  

 pas le volume maximum autorisé. Le cas échéant, apposez les 

 panneaux d’avertissement nécessaires.

• NE PAS effectuer d’opérations de manutention avec un champ visuel 

 insuffisant et en cas d’obstacles sur le trajet menant à l’emplacement  

 final.

• NE PAS autoriser les gens à transiter ou s’arrêter dans le périmètre  

 d’action des opérations de levage et de manutention.

• Décharger les axes près du lieu établi et les stocker à l’abri des 

 contraintes extérieures. 

• Le non-respect des consignes peut porter préjudice à la sécurité et à la  

 santé des personnes et induire des pertes financières.

• Le Responsable de l’installation doit impérativement organiser et sur-

veiller toutes les phases opérationnelles.

• Le Responsable de l’installation doit s’assurer que les outils et équip-

ements de levage définis lors de la phase contractuelle sont disponibles.

• La Responsable du lieu établi et le Responsable de l’installation doivent 

mettre en place un “plan de sécurité” conformément à la législation en 

vigueur sur le lieu de travail.

• Le “plan de sécurité” doit prendre en compte toutes les activités pro-

fessionnelles environnantes et les espaces périphériques indiqués dans le 

projet pour le lieu établi

• Marquer et délimiter le lieu établi pour empêcher le personnel non-au- 

 torisé d’accéder aux installations.

• Le site d’installation doit présenter des conditions environnementales  

 appropriées (éclairage, ventilation, etc.).

• La température du site d’installation doit se trouver entre les valeurs  

 minimales et maximales autorisées.

• Assurez-vous que le site d’installation est à l’abri des agents atmos- 

 phériques, ne contient pas de substances corrosives et ne présente  

 aucun risque d’explosion et/ou feu.

• L’installation dans des environnements présentant un risque d’explo- 

 sion et/ou feu doit être UNIQUEMENT effectuée si l’axe a été DÉCLARÉ  

 CONFORME à cette utilisation.

• Vérifiez que le lieu établi a été correctement équipé, comme défini 

 pendant la phase contractuelle et sur la base des indications figurant  

 sur le projet correspondant.

• Le lieu établi doit être équipé à l’avance pour effectuer l’installation  

 complète conformément aux méthodes et au calendrier définis.

• Vérifiez par avance si l’axe doit interagir avec d’autres unités de 

 production, afin que l’intégration puisse être correctement réalisée,  

 conformément aux normes et sans risques.

• Le Responsable devra confier les opérations d’installation et d’assem- 

 blage UNIQUEMENT à des techniciens habilités, disposant d’un savoir- 

 faire confirmé.

• Il est impératif que les raccordements aux sources d’énergie (élec- 

 trique, pneumatique) soient effectués conformément à la réglementa- 

 tion en vigueur.

• Des raccordements, alignements et mises à niveau effectués “dans les  

 règles de l’art” sont essentiels pour éviter toute intervention supplémen- 

 taire et assurer le bon fonctionnement de l’axe.

• Veuillez réaliser une vérification générale au moment de l’achèvement  

 de ces raccordements, afin de vous assurer que toutes les interventions  

 ont bien été effectuées et du respect de la réglementation.

• Le non-respect des consignes peut porter préjudice à la sécurité et à la  

 santé des personnes et induire des pertes financières.
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Transport

Manutention et levage

Vérifier la conformité de l’axe après expédition

• En fonction de la destination finale, le transport pourra être effectué  

 avec différents véhicules.

• Effectuez le transport avec des équipements adaptés, afin d’assurer une  

 capacité de charge adéquate.

• Assurez-vous que l’axe et ses composants sont correctement ancrés  

 au véhicule.

• Attachez correctement les outils de levage aux points indiqués sur les  

 emballages et/ou les pièces détachées.

• Avant les opérations de manutention, veuillez lire attentivement les 

 consignes de sécurité, fournies dans le manuel d’installation, sur les  

 emballages et/ou sur les pièces détachées.

• NE PAS essayer de contourner d’une quelconque manière les méthodes  

 de manutention et les points prévus pour le levage, la manutention et le  

 déplacement sur chaque emballage et/ou pièce détachée.

• Levez doucement l’emballage à la hauteur minimum nécessaire et  

 déplacez-le avec les plus grandes précautions, afin d’éviter toute 

 oscillation dangereuse.

• NE PAS effectuer d’opérations de manutention avec un champ visuel 

 insuffisant et en cas d’obstacles sur le trajet menant à l’emplacement  

 final.

• NE PAS autoriser les gens à transiter ou s’arrêter dans le périmètre  

 d’action des opérations de levage et de manutention.

• Ne pas empiler les emballages pour éviter de les endommager et 

 réduire le risque de tout mouvement soudain et dangereux.

• En cas de stockage prolongé, assurez-vous qu’il n’y a pas de variation  

 dans les conditions de stockage des emballages.

Chaque expédition est accompagnée d’un document (“Liste de colisage”) 

avec la liste et la description des axes.

• Au moment de la réception, vérifiez que le matériel reçu corresponde  

 aux spécifications du bon de livraison.

• Vérifiez que les emballages soit parfaitement intacts et, pour les expédi- 

 tions sans emballage, que chaque axe soit intact.

• En cas de dommages ou de pièces manquantes, contactez le fabricant  

 pour connaître la procédure à suivre.
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Axes intégrés pour automatisation industrielle, 
utilisés pour des applications dans différents sec-
teurs industriels : machines industrielles automa-
tisées, lignes d’assemblage de précision, lignes 
d’emballage et lignes de production à grande vi-
tesse. L’Actuator Line évolue pour répondre aux 
besoins de ses clients les plus exigeants.

Les robots cartésiens constituent la solution parfaite pour ces exigences. 
Lorsque la portée d’un robot polyarticulé excède ses limitations vous 
avez la possibilité de passer à une solution multi-axes.

Vous manquez de place sur votre site de production ?
Vous avez besoin de gérer des charges plus importantes ?
Vous avez besoin de vitesse et d’accélération plus importantes ?

Transfer Press

Telescopic Actuator

Multi Gantry

Multi-Axis Pick and Place

Actuator System Line



POUR ACCOMPAGNER
VOS INNOVATIONS, NOUS
CONCEVONS ET PRODUISONS
L’objectif de Rollon est d’aider nos clients à devenir 
plus compétitifs sur leurs marchés, via des solutions 
technologiques, une simplification du design, mais 
aussi grâce à la productivité, fiabilité, durée de vie et 
un entretien réduit. 

Nous offrons tout ce qui est possible, des composants 
individuels aux systèmes mécaniquement intégrés, 
conçus sur-mesure. Nous traduisons la technologie et 
les compétences en applications de qualité.

ROLLONLAB :
EXPÉRIMENTATION
ET INNOVATION
RollonLab, un laboratoire spécialisé où les nou-
veaux produits créés par le service R&D sont testés 
et optimisés pour fonctionner au-delà de leurs limites 
techniques grâce à des tests de performance et à des 
contrôles de qualité rigoureux.
RollonLab teste également des produits en simulant 
différents scénarios d’application, pour garantir au client 
des produits personnalisés hautement compétitifs.

  ASSISTANCE & PERSONNALISATION
• Formation sur les produits

• Prototypage de produits personnalisés

• Dimensionnement et ingénierie d’application

• Fichiers 2D/3D sur demande

• Assistance sur place pour la première installation et les  

   maquettes

• Service de co-conception sur sous-systèmes et assem

   blages complets

• Laboratoire interne pour la charge d’abus statique et

   les essais d’endurance

Grâce à l’expérience acquise après de nom-
breuses années d’applications et de recherche, 
nous sommes en mesure de fournir des produits 
de haute qualité spécifiquement conçus pour ré-
pondre à vos besoins.



 

 

 

 

MY.ROLLON.COM

UNE NOUVELLE EXPÉRIENCE NUMÉRIQUE
ACCOMPAGNÉE PAR LES EXPERTS ROLLON
OÙ VOUS POUVEZ CHOISIR FACILEMENT
LE PRODUIT DONT VOUS AVEZ BESOIN.

https://my.rollon.com/
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