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1. Uvod

UNIVERSAL ROBOTS

1. Uvod

1.1. O tomto dokumentu

Tato pfirucka popisuje, jak nainstalovat Universal RobotsModul rozhrani vstfikovaciho stroje (IMMI)
Universal Robots na fidici jednotku e-Series a jak nakonfigurovat software rozhrani vstfikovaciho

stroje ( IMMI) pro komunikaci se Vstfikovacim strojem (IMM).

1.2. Co obsahuje baleni

Baleni obsahuje nasledujici soucasti:
* Modul IMMI
* Kabely:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146
* Plochy kabel
* Zemnici kabel:
* matka M6
* podlozka M6
* Bypassovy konektor EUROMAP 67 Universal Robots

* Tento dokument

1.3. Detaily o spolecCnosti

Universal Robots A/S
Energivej 25, 5260 Odense S, Denmark
+45 89 93 89 89

https://www.universal-robots.com

Instalacni pfirucka 1
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2. Bezpecnost

2.1. Typy bezpecnostniho hlaseni

Bezpecnostni hlaSeni v tomto dokumentu obsahuiji informace, které vam pomohou zabranit zranéni
nebo poskozeni zafizeni. Tento dokument obsahuje nasleduijici typy bezpecnostnich zprav.

UPOZORNENI
Tato bezpecnostni zprava oznacuje nebezpecnou situaci, ktera, pokud ji

nezabranite, mlze vést k umrti nebo vaznému zranéni.

POZOR
Tato bezpecénostni zprava oznacuje nebezpecnou situaci, ktera, pokud ji
nezabranite, mlze vést k malému nebo stfedné tézkému zranéni.

OZNAMENI
Tato bezpecnostni zprava oznacuje situaci, ktera, pokud se ji nezabrani, mize mit
za nasledek poskozeni zafizeni nebo majetku.

2.2. Obecna bezpecnostni opatreni

Tato kapitola obsahuje obecna bezpecnostni opatfeni, prectéte siji pfed instalaci IMMI.

Dalsi informace o bezpecnosti naleznete v kapitole Bezpe€nost v Uzivatelské pfiruce robota.

UPOZORNENI
Provadeéni instalace nebo udrzby zafizeni pfipojeného ke zdroji energie muze vést k
urazu elektrickym proudem.

* Prfed instalaci nebo udrzbou se ujistéte, Ze je zafizeni odpojeno od zdroje
napajeni.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

ii UPOZORNENI
Nespravné pfipojeni zdroje napajeni nebo zemniciho vodi¢e miize vést ke zranéni
osob nebo poskozeni zafizeni.
Na Skody zpusobené nespravnym pfipojenim zdroje napajeni se nevztahuje zaruka.
Pfed zahajenim provozu:

* Ujistéte se, Ze je spravné pfipojeno napajeni.

* Ujistéte se, Ze je spravné pfipojeno uzemnéni.

(missing or bad snippet)

inf UPOZORNENI
Tento produkt zahrnuje robota e-Series od spole¢nosti Universal Robots. Pro tento
produkt plati také obecné bezpecénostni pfedpisy platné pro robota e-Series od
spolec¢nosti Universal Robots.
Pouzivani robota jinak nez dle instrukci v uzivatelské pfiru¢ce muze vést ke zranéni
osob.

* DalSiinformace o bezpecnosti naleznete v kapitole Bezpec€nost v Uzivatelské
priru¢ce robota e-Series od spole¢nosti Universal Robots.

2.3. Bezpec€nostni opatreni IMMI

Tato kapitola obsahuje bezpecnostni pokyny specifické pro instalaci IMMI.

UPOZORNENI
Neopravnéna uprava modulu IMMI mize vést ke zranéni osob nebo poskozeni
zarizeni.

* Upravy smi provadét pouze kvalifikovany personal.

* Prted a po upravé provedte nové posouzeni rizik.

UPOZORNENI
Absence ochrany v oblasti formy, ktera by zabranila pfistupu nebo zjistila pfitomnost
v oblasti formy, mGze mit za nasledek zranéni osob nebo poSkozeni zafizeni.

* Na zakladé posouzeni rizik mize byt pozadovano zajisténi rizik spojenych s
prostorem formy a také s aplikaci robota UR.
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

UPOZORNENI
Signaly Mold Area Free (MAF) nejsou ureny k ochrané obsluhy.

* Integrujte robota UR, IMMI a veSkeré zabezpeceni v souladu se specifikacemi
vyrobce a platnymi normami.

* Pokud existuje riziko, ze by obsluha mohla sahnout do lisovaci formy, pouzijte
ochranné prvky v oblasti lisovaci formy.

UPOZORNENI
Nespravna koordinace pohybu mezi ramenem robota a IMM mUze mit za nasledek
zranéni osob nebo poskozeni zafizeni.

* Prectéte si a pochopte doporuc¢eni EUROMAP 67.
* Prectéte si a pochopte uzivatelskou pfirucku modulu IMMI.

* Integrujte robota UR, IMMI a veSkeré zabezpeceni v souladu se specifikacemi
vyrobce a platnymi normami.

OZNAMENI
Odpojeni plochého kabelu, kdyz je napajena Fidici jednotka, muze vést k poSkozeni
zafrizeni.

* Pfed odpojenim plochého kabelu vypnéte fidici jednotku.

OZNAMENI
Pokud béhem instalace nepfipojite zemnici vodi¢ (GND), muze dojit k poSkozeni
zafizeni.

* Prfed pfipojenim plochého kabelu pfipojte zemnici kabel k Fidici jednotce.

2.3.1. Nouzové zastaveni

Robot a IMM si navzajem posilaji bezpenostni signaly nouzového zastaveni prostrednictvim IMMI.
Kdyz se spusti nouzové zastaveni UR, robot se zastavi a zaroven IMMI signalizuje IMM zastaveni.

UPOZORNENI
Pred spusténim aplikace zajistéte, aby vSechna nouzova zastaveni zastavila celou
aplikaci.

2.3.2. BezpecCnostni zastaveni

Kdyz IMM spusti funkci Bezpe€nostni zastaveni robota UR, robot se zastavi.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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UPOZORNENI
Zasahovani do pracovniho prostoru IMM mUze vést k vaznému zranéni.

* Integrace zabezpeceni k ochrané personalu bez zavislosti na signalech IMMI,
které nejsou bezpecnostni.

2.4. Bezpecnostni funkce IMMI

Tato ¢ast obsahuje informace o bezpecnostnich funkcich podporovanych IMMI. Nize jsou popsany
bezpecnostni vystupy UR IMMI. Podrobnosti funkéni bezpe€nosti IMM konzultujte s vyrobcem IMM.

Tyto bezpecnostni funkce jsou v souladu s ISO 13849-1 a pfifazeni pina konektoru dle EUROMAP

67/ SPI AN-146.

Bezpeénostni

funkce UR

3/d 2,33E-7
3/d 2.01E-7

Bezpecnostni funkce 1

Nouzové zastaveni: Obousmérné

Nouzové zastaveni.

Robot UR: Zastaveni kategorie 1 podle normy IEC 60204-1.
IMM: viz dokumentace IMM.

Robot UR: Stisknuti tla¢itka nouzového zastaveni; zastaveni je spusténo IMM.
IMM: viz dokumentace IMM.

Robot UR: Zastaveni kategorie 1 podle normy IEC 60204-1.
IMM: viz dokumentace IMM.

Robot UR: Pohon robota je odpojen, zastaveni je iniciovano do IMM
prostfednictvim IMMI.
IMM: viz dokumentace IMM.

Zastavte vSechny nebezpecné funkce stroje a odpojte napajeni.

Instalacni pfirucka
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2. Bezpecnost

Bezpednostni funkce 2

Vstup bezpec¢nostniho zastaveni UR z IMM

Bezpecnostni zastaveni.

Pro zabezpeceni (ochranu) personalu pred riziky IMM.

Ochranné vystupy IMM zméni stav, ¢imz se spusti bezpecnostni zastaveni

robota UR.

Robot se zastavi pfi ztraté napajeni robota UR. Reakce IMM a ochrana pfi
ztraté napajeni IMM nebo ochranné funkce IMM jsou popsany v dokumentaci

IMM.

Robot se nepohybuje a je v monitorovaném klidovém stavu (kategorie

zastaveni 2 podle IEC 60204-1.

Bezpecénostni funkce IMM.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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3. Popis vyrobku UNIVERSAL ROBOTS

3. Popis vyrobku

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series fady e-Series je priimyslové feSeni pro pfipojeni ovladaci
jednotky Universal Robots e-Series ke vstfikovacimu stroiji.

UPOZORNENI
Nespravné pfipojeni rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series miize mit za
nasledek smrt nebo vazné zranéni.

* Modul IMMI nainstalujte tak, aby splfioval regulaéni pozadavky.

OZNAMENI
Nespravna instalace rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series mlize mit za

nasledek poskozeni zafizeni nebo majetku.

3.1. Pouziti produktu

Certifikace pro tento produkt se vztahuje pouze na rozhrani rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
Series na Universal Robots ovladacich jednotkach e-Series vyrobenych po 1. tnoru 2020, kde jsou
ovladaci jednotky aktualizovany v rozhrani IMMI a jsou v souladu s predpisy EMC.

Specifikace funk&ni bezpecnosti se tykaji vystupl zastaveni UR na IMMI. Za specifikace
integrované funkcni bezpecénosti je zodpovédny integrator, protoze to zahrnuje i specifikace
vstfikovaciho lisu.

3.2. Komponenty

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series se sklada z nasledujicich soucasti:
* Modul IMMI e-Series
* Kabel IMMI e-Series

Aplikace rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series se sklada z nasledujicich soucasti:
* Vstfikovaci lis vyhovujici EUROMAP 67 / SPI AN-146.

* Robot e-Series od Universal Robots, skladajici se ze spolupracujiciho ramene robota a
ovladaci jednotky UR e-Series (s bezpeénostnim fidicim panelem Rev.F2).

* Modul IMMI e-Series, véetné modulu IMMI a IMMI kabelu.

* Koncové efektory robota, napf. svéraky.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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3.3. Pozadavky

Sériové Cislo ovladaci jednotky musi byt novéjSi nez 2020020161. Revize elektroniky
bezpecnostniho fidiciho panelu je Rev.F2.

OZNAMENI

Instalace rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series do ovladaci jednotky s nizSim
sériovym Cislem nez 2020020161 maze mit za nasledek poskozeni zafizeni nebo
majetku.

* Pred instalaci modulu IMMI si ovéfte sériové Cislo své ovladaci jednotky.

* V pripadé potfeby muzete svij bezpeénostni kontrolni panel ovéfit.

Ovladaci jednotka

Sériové Cislo ovladaci jednotky je umisténo na spodni strané drzaku ovladaci jednotky. Nasledujici
obrazek ukazuje Stitek a sériové Cislo ovladaci jednotky.

MODEL : x0xx
S/N:2020020161
(I
TP SIN 2 XXXXXOXXXXK
(TR
Assembled in Malaysia

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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ra74

Bezpecnostni fidici panel

Sériové Cislo bezpeénostniho fidiciho panelu je umisténo na jeho zadni strané. Pro pfistup k
bezpecnostnimu fidicimu panelu Rev.F2 (F2 = RM) musite rozebrat drzak fidici jednotky.

00000 RIMboo0a
T THUTHTET
R =Raw PCB revision
M=BOM revision

POZNAMKA

DalSi informace o vyméné bezpecnostniho ovladaciho panelu naleznete v kapitole
Ovladaci jednotka v Servisni pfiru¢ce dostupné na webu podpory:

* https://www.universal-robots.com/support/

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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4. Svetelna clona Volné oblasti vstrikovani
(MAF)

Tato kapitola popisuje, jak v EUROMAP pouzivat svételnou clonu Volné oblasti vstfikovani (MAF).

UPOZORNENI
Signaly IMMI Mold Area Free (MAF) nejsou uréeny k ochrané obsluhy.

* Pokud existuje riziko, ze by obsluha mohla sahnout do lisovaci formy, pouzijte
ochranné prvky.

* Integrujte ochranu v souladu s platnymi normami, napfiklad: IEC 62046, ISO
13855.

OZNAMENI
Pokud nebudete pouzivat svételnou clonu MAF, muze to mit za nasledek

neplanované uzavieni formy, coz mize zplsobit poSkozeni zafizeni.

* Pomoci IMMI signalizujte stav svételné clony MAF, pokud je pouzita.

OZNAMENI
Napajeni 24 V dostupné z konektoru MAF na modulu IMMI je proudové omezené.
Prekroceni specifikovaného vystupniho proudu muze mit za nasledek zastaveni.

Signal svételné clony MAF neslouzi k bezpecnostnim uc¢elim; pouze signalizuje stav IMM.

Pripojte svételnou clonu Volné oblasti vstfikovani (MAF) pomoci vyhrazeného digitalniho vstupniho
konektoru MAF v modulu IMMI. Vstup MAF je typu pnp. Kdyz je MAF pfipojen, vstup je vysoky,
pokud neni svételna clona blokovana.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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5. Instalace hardwarové platformy UNIVERSAL ROBOTS

5. Instalace hardwarove platformy

Tato kapitola popisuje, jak nainstalovat hardware modulu IMMI. Informace o konfiguraci software
modulu IMMI viz 6. Instalace software na strané 14.

5.1. Vyzadované polozky

K instalaci modulu IMMI potfebujete nasledujici polozky:
* 1 matka M6
* Jedna podlozka M6
* Sroubovak typu Torx TX20
* Rezak na karton s éepeli dlouhou 2,5 cm (max.)

* Rezaci klesté

5.2. Instalace modulu IMMI

Jak nainstalovat modul IMMI

1. Odpoijte Fidici jednotku a odpojte sitovy kabel od zdroje napajeni.
2. Sejméte kryt desky na boku Fidici jednotky.

Ponechejte si Srouby a ozubené podlozky pro naslednou instalaci hardware.

— | ! \ — - r
| 1| W | 1w

1 |Sroub 2 | ozubena podlozka
3 | odstranéna deska 4 | Modul IMMI
R rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
Instalacni pfirucka 11
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3. Nasmeérujte modul IMMI tak, aby vS§echny porty byly nahofe a pomoci Sroubl a ozubenych
podlozek z desky fidici jednotky namontujte modul zevnitf fidici jednotky.

OZNAMENI

Utahuijte Srouby desky ovladaci jednotky na 1,5 Nm, aby nedoslo k poSkozeni
zafrizeni.

4. Pro pfipojeni uzemnovaciho vodi¢e k modulu IMMI a Fidici jednotce pouzijte matici M6 a
podlozku M6.

5.3. Pripojeni plochého kabelu k IMMI

POZOR
Odstranéni perforovaného prouzku muze odhalit ostré hrany, coz mize mit za
nasledek zranéni osob.

* S odstranénym prouzkem zachazejte opatrné.

OZNAMENI
Vkladani ostrych nastrojt pfili§ daleko do SBERNICE PRO ROZSIRENI mze vést k
poSkozeni zafizeni.

* Vkladejte ostré nastroje do SBERNICE PRO ROZSIRENI velmi opatrné.

Jak pfipojit plochy kabel k IMMI
1. Pomoci noZe na kartony profiznéte ¢ast SBERNICE PRO ROZSIRENI na $titku ovladaci
jednotky a perforovany prouzek.

2. Pro odstranéni perforovaného prouzku a odkryti pfipojovaciho portu SBERNICE PRO
ROZSIRENI pouzijte nGiz na kartony nebo fezaci klesté.

3. Pripojte jeden konec plochého kabelu k nové odhalenému pfipojovacimu portu SBERNICE
PRO ROZSIRENI.

4. Pripojte druhy konec plochého kabelu k pfipojovacimu portu fidici jednotky.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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e \
~H _ -

4 T

1 | Pfipojovaci port SBERNICE PRO |2 | plochy kabel
ROZSIRENI
3 | zapojeni uzemnéni

OZNAMENI
Nespravné pfipojeni plochého kabelu mlze mit za nasledek poskozeni
zarizeni.
* Ujistéte se, Ze plochy kabel je zarovnan s horni ¢asti pfipojovaciho
portu SBERNICE PRO ROZSIRENI.

5.4. Pripojeni IMM

Jak pripojit IMM

1. Pf¥ipojte konektor IMM k modulu IMMI a upevnéte bezpecnostni svorky.

2. Nebo pripojte bypassovy konektor EUROMAP 67k modulu IMMI a zacvaknéte svorky. Viz
9. Pouziti robota bez IMM na strané 26.

3. Pripojte sitovy kabel ke zdroji napajeni a zapnéte ovladaci jednotku.

4. Pockejte, az se na obrazovce PolyScope objevi zprava, ze IMMI musi byt povoleno v
nastaveni bezpecnosti.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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6. Instalace software

6. Instalace software

Tato kapitola popisuje, jak nakonfigurovat software modulu IMMI. Informace o instalaci hardware
modulu IMMI viz 5. Instalace hardwarové platformy na strané 11.

6.1. Konfigurace software modulu IMMI

Jak nakonfigurovat software modulu IMMI

1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Instalace a vyberte Bezpec€nost.

2. Klepnéte na Hardware a odemknéte moznosti na obrazovce Vybrat dostupny hardware.

K odemceni této obrazovky je vyZzadovano heslo.

3. Vrozbalovacim seznamu Rozhrani vstfikovaciho stroje vyberte pozadované doporuceni.

4. Klepnutim na Pouzit restartujte systém. PolyScope pokracuje v €innosti.

Klepnutim na Potvrdit bezpeénostni konfiguraci dokoncete instalaci software IMMI.

Select available hardware

<unnamed=> @ i E 3 n f—

default_1

Safet:

1 For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware
Robot Limits
Joint Limits TeachPendant Yes A

Planes
Tool Position

Tool
Direction

I/0
Hardware
Safe Home

Three
Position

) Features

> Fieldbus

o Power off

Injection molding machine interface

Euromap 67 hd

Unlock Apply
Simulation .

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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6. Instalace software UNIVERSAL ROBOTS

6.2. Odinstalovani modulu IMMI

Jak odinstalovat modul IMMI

1.

N o g bk~ w N

V PolyScope pouZzijte své heslo pro pfistup ha obrazovku Vybrat dostupny hardware .
V rozbalovacim seznamu Rozhrani vstfikovaciho stroje vyberte Zadny.
Klepnutim na Pouzit restartujte systém. PolyScope pokracuje v ¢innosti.
Klepnéte na Potvrdit bezpeénostni konfiguraci.
Odpoijte fidici jednotku a odpojte sitovy kabel od zdroje napajeni.
Odpojte konektor IMM od modulu IMMI.
Odpojte rozhrani.
* Odpoijte plochy kabel.
* Odsroubujte matici M6 a odpojte konektor uzemnéni.
* Vyndejte Srouby M6 a ozubené podlozky a vyjméte modul IMMI.

* Pouzijte Srouby M6 a ozubené podlozky ke znovupfipojeni desky fidici jednotky.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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UNIVERSAL ROBOTS 7. Programovani modulu IMMI

/. Programovani modulu IMMI

Tato ¢ast popisuje funkénost programové struktury a zplsob vytvareni programovych struktur
pomoci uzli dostupnych v IMMI.

7.1. Programova struktura

Struktury programu jsou uzly viozené do program(i k dosazeni spravné a bezpecné interakce s IMM.
VSechny obsahuiji testy ovéreni signalu. Pomoci programovych uzl(i mGzZete také zajistit, aby byly
signaly ze vstupu/vystupl do a z IMM spravné nakonfigurovany.

Jeden programovy uzel mize nastavit vice vystup(l v jedné akci.
Chcete-li zacit vytvaret programovou strukturu pro IMM, vyberte néktery z programovych uzl(
dostupnych v seznamu pod IMMI, jak je znazornéno nize.

p:=EET Q

) Advanced

> Templates

vV IMMI

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out

Free To
Mould

Template

'S TR R =

VSechny programové struktury se skladaiji z nékolika kroku. VétSina kroku je ve vychozim nastaveni
povolena. Nékteré kroky nelze deaktivovat, protoze jsou nezbytné pro funk&nost struktury
programu.

Bézné sady kroku

Sada krok

Test Pokud testovaci podminka neni splnéna, program se zastavi.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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7. Programovani modulu IMMI UNIVERSAL ROBOTS

Nastavit . . , 20
el Zadany vystup je nastaven na vysoky nebo nizky.
Pockat do Umoznuje programu pockat, dokud se pohyb nedokondi, a poté pokracovat v

programu.

7.2. VVytvareni programoveé struktury

Jak vytvofit programovou strukturu

1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Program a vyberte IMMI.
2. Znize uvedenych moznosti vyberte prvni pozadovany uzel programové struktury.
Muzete vybrat tolik uzld, kolik vyzaduje vas program.

* Kontrola pfed startem: Pfed zahajenim lisovani se ujistéte, Zze jsou robot a IMM
spravné nastaveny.

* Cekat na polozku: Robot &eka, az bude ptipravena polozka IMM.

* Vysuvnik dozadu: Vysuvnik se vrati zpét na pozici.

* Vysuvnik dopfedu: Vysuvnik odstrani polozku ze vstfikovaciho lisu.

* Posuvniky jadra dovnitf: Vyberte, které posuvniky jadra se pfesunou na pozici jedna.
* Posuvnik jadra ven: Vyberte, které posuvniky jadra se pfesunou na pozici dva.

* Pripraveno k lisovani: Signaly pro IMM spoustéjici lisovani

* Sablona: Pouziva predepsanou programovou strukturu

3. V Casti Pfrikaz zaskrtnéte nebo zruste zaSkrtnuti pfisluSnych polic¢ek pro kazdy z vaSich
programovych uzl(.

Zaskrtavaci policka, ktera vyberete, tvofi sadu akci, které uzel programu provede. To je
Znazornéno nize.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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7. Programovani modulu IMMI

_ Graphics Variables

IMMI Core Pullers In

‘Core Pullers 1 w ‘

[ 1 Test: Robot Operation Mode Output = Low

[ 2 Test: Operation With Robot Input = High

@ 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = Low
M 4 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = High
& 5 Wait 40 ms. while outputs change

Nasledujici podsekce ilustruji a popisuji kazdy uzel programové struktury.

7.2.1. Uzly v programové strukture

Sady kroku v kazdém uzlu muzete konfigurovat pomoci zaskrtavacich poli¢ek k aktivaci/deaktivaci

jednotlivych krokd.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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* Kontrola spusténi: Tento uzel je ur€en k pouziti jednou na za¢atku programu robota a
zajistuje spravné nastaveni robota a stroje pred zahajenim vstfikovani.

P4

Variables

1 ¥ Robot Program IMMI Startup Check

2 == Startup Check [& 1 Set output: Robot Operation Mode = High
[ 2 Set output: Mold Area Free = High

[ 3 Set output: Enable Mold Closure = High

[ 4 Set output: Enable Full Mold Opening = High

[4 5 Set output: Enable Ejector Back = High

er:‘aer::p [ 6 Set output: Enable Ejector Forward = High
5 [ 7 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = High
‘I’I\:l:rlrt\ [Fer [& 8 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pas. 2 = High
[ 9 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pas. 1 = High
Ejector Back [& 10 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 2 = High
Ejector A [ 11 Popup: Pal 3 until continue is pressed
Forward M 12 Set output: Robot Operation Mode = Lov
M 13 Wait until: Mold Closed Position Input = High
S0 [l I [4 14 Test: Ejector Forward Position Input = Low
Core Pull Out [ 15 Test: Ejector Back Position Input = High

[ 16 Set output: Enable Ejector Back = Low
[ 17 Set output: Enable Ejector Forward = Low
Template [ 18 Wait 40 ms. while outputs change

Free To Mold

43S XKBBEZ

* Cekat na polozku: Uréeno k tomu, aby robot po¢kal, az bude polozka z IMM pfipravena.

2

Q _ Graphics Variables
> Advanced
1 ¥/ Robot Program IMMI Wait for Item
Templates 2 = Wait For Item

‘Walt for the molding machine to finish a cycle
) URCaps and continue when the machine is open.

v IMMI [ 1 Test: Mold Area Free Output = High

[ 2 Test: Enable Mold Closure Output = High

Startup [ 3 Test: Robot Operation Mode Output = Low
Check [ 4 Test: Operation With Robot Input = High
Wait For [d 5 Set output: Enable Mold Closure = High
Item [d 6 Set output: Enable Full Mold Opening = High
Ejector Back [ 7 Set output: Enable Ejector Back = Low
E— | [ 8 Set output: Fnable Ejector Forward = Low
i M 9 Wait unti: Mold Open Position Input = High

[d 10 Test: Operation With Robot Input = High
Core Pull In M 11 Set cutpur: Mold Area Free = Low
Core Pull Out M 12 Set output: Enable Mold Closure = Low

M 13 Set output: Enable Full Mold Opening = Low
Free To Mold & 14 Wait 40 ms. while outputs change
Template

495 XKBEM

Normal

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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7. Programovani modulu IMMI

* Vysuvnik zpét: Umoznuje pohyb vysuvniku do jeho zadni polohy.

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

3OS XKBBEZ

Normal

> Advanced
1 ¥ Robot Program

= Ejector Back

O\ - Graphics Variables

IMMI Ejector Back

& 1Test:
4 2 Test:
O 3 Test:
4 4 Test:
& 5 Test:
& 6 Test:
& 7 Test:

Enable Mold Closure Output = Low
Robot Operation Mode Output = Low
Operation With Robot Input = High
Mald Open Position Input = High
Enable Ejector Back Output = Low
Ejector Back Position Input = Low
Ejector Forward Position Input = High

[ 8 Set output: Enable Ejector Forward = Low

M 9seto

utput: Enable Ejector Back = High

[ 10 Wait 40 m: I hile outputs change
[ 11 Wait until: Ejector Back Position Input = High

* Vysuvnik vpfed: Umoziiuje pohyb vysuvniku k odstranéni polozky z lisu. Tento pfikaz
pouzivejte, kdyz je robot v poloze pfipravené na uchopeni polozky.

2

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

> Advanced
1 ¥ Robot Program

= Ejector Forward

O\ - Graphics Variables

IMMI Ejector Forward

& 1Test:
4 2 Test:
O 3 Test:
4 4 Test:
& 5 Test:
& 6 Test:
& 7 Test:

Enable Mold Closure Output = Low
Robot Operation Mode Output = Low
Operation With Robot Input = High
Mald Open Position Input = High
Enable Ejector Forward Output = Low
Ejector Forward Position Input = Low
Ejector Back Position Input = High

[ 8 Set output: Enable Ejector Back = Low

M 9seto

utput: Enable Ejector Forward = High

[ 10 Wait 40 m: I hile outputs change
[ 11 Wait until: Ejector Forward Position Input = High

TR BN N §=

Normal

Simulation .

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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* Posuvniky jadra dovnitf: Umozriuje pohyb posuvniki jadra do polohy 1. Ke zvoleni
posuvnik(, které budou pouzity, slouzi rozbalovaci nabidka.

RS2 ¢ QM

z

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

A3 KEBREZ

O Normal

> Advanced
1 v Robot Program

= Core Pull In

Q _ Graphics Variables

IMMI Core Pullers In

Core Pullers 1w

[ 1 Test: Rabat Operation Mode Cutput = Low

[ 2 Test: Operation With Robot Input = High

[ 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = Low
™ 4 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = High
E 5 Wait 40 ms. while outputs change

Simulation .

* Posuvniky jadra ven: Umoznuje pohyb posuvnik(i jadra do polohy 2. Ke zvoleni posuvnikd,
které budou pouzity, slouzi rozbalovaci nabidka.

2 P

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

29SS XKBREES

o M

> Advanced
1 ¥ Robot Program

= Core Pull Out

Q _ Graphics Variables

IMMI Core Pullers Out

Core Pullers 1 »

[4 1 Test: Robot Operation Mode Output = Low

[0 2 Test: Operation With Robot Input = High

[ 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = Low
[ 4 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = High
[ 5 Wait 40 ms. while outputs change

Simulatior .

Instalacni prirucka
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7. Programovani modulu IMMI

* Pripraveno na lisovani: Signalizuje IMM, Ze je povoleno zahgjit operaci lisovani. Kdyz je tento
signal aktivovan, robot se musi nachazet mimo IMM.

2

) Advanced
1 ¥ Robot Program

> Templates 2

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

= Wait For Item

RIS KBRIEZ

Variables

IMMI Wait for Item

Wait for the molding machine to finish a cycle
and continue when the machine is open

[ 1 Test: Mold Area Free Output = High

[ 2 Test: Enable Mold Closure Output = High
[d 3 Test: Robot Operation Mode Qutput = Low
[d 4 Test: Operation With Robot Input = High
& 5 Set output: Enable Mold Closure = High

[ 6 Set output: Enable Full Mold Opening = High
[d 7 Set output: Enable Ejector Back = Low

& 8 Set output: F:\able Ejector Forward = Low

M 9 Wait until: Mold Open Paosition Input = High
[ 10 Test: Operation With Robot Input = High

M 11 Set output: Mold Area Free = L.

M 12 Set output: Enable Mold Closure = Lo

M 13 Set output: Enable Full Mold Opening = Lov

[E 14 Wait 40 ms. while outputs change

* Sablona: Pouziva pifeddefinovanou strukturu programu k provadéni jednoduché interakce s

IMM.

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

Normal

> Advanced
1 ¥ Robot Program
> Templates 2 9 ¥ IMMI Template

3 9 < Move/

4 ® Waypoint_Start

5 = Startup Check

6 © Waypoint_Wait

7 @ & Loop

8 = Wait For Item

9 ® Waypoint_Take
10 = Ejector Forward
11 = Set

12 B wait: 0.3

13 = Ejector Back

14 ® Waypoint_Wait
15 = Free To Mold

16 @ & IFE67 In[relect]
17 ® WP_Drop_Bad
18 ¢ ' Else

19 ® WP_Drop_Good
20 - Set

21 © Waypoint_Wait

A OSCKBRTZ

Variables

IMMI Template

A program template for performing simple interaction with an Injection Malding Machine.

# The waypoints must be specified for the various points in the process
# The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the IMM

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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7.2.2. Pouziti Sablony IMMI

Jak pouzit Sablonu IMMI

1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Program a vyberte IMMI.

2. Vyberte Sablona, aby se obrazovka programu zobrazovala s naétenou $ablonou. Struktura
Sablony je viditelna na levé strané obrazovky, jak je znazornéno nize.

= n ave
Fun alstion  Move Log
Basic O\ _ Graphics Variables

Advanced
1 ¥ Robot Program IMMI Tem p|ate
> Templates 2 ® v MM Template

A program template for performing simple interaction with an Injection Molding Machine.

> URCaps 3 9« Move ’
a ® Waypoint_Start # The waypoints must be specified for the various points in the process
W IMM| - = The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the MM
5 = Startup Check
Startup 6 © Waypoint_Wait
Check 7 ? & Loop
Wait For 8 = Wait For Item
Wizt 9 ® Waypoint_Take
Ejector Back 10 = Ejector Forward
Ejector a 11 = Set >
Forward 12 B Wait: 0.3
Core Pull In 13 = Ejector Back
14 © Waypoint_Wait
Core Pull Out 5 =) Free To Mald
Free To Mold 16 9 b IFE67 infreject]
17 ® WP _Drop_Bad
Template - -
18 @ ' Else
19 © WP_Drop_Geod
20 - Set
21 © Waypoint_Wait
= f—
t R BoNG- Nl =

O Normal Speed CE—) |00% ° 0 o ‘E—‘iw,\lmti‘m.

3. Chcete-li pfipravit robota na manipulaci s objekty, vyberte pozadované body trasy z
nasledujicich moznosti:

* Bod trasy_Start: Vychozi bod ramene robota pred zahajenim procesu vstrikovani.
* Bod trasy_Vyc&kat: Bod prodlevy ramene robota.
* Bod trasy_Odebrat: Rameno robota odebira polozku z bodu IMM.
* WP_Drop_Bad: Uvolnéni ramene robota odmitlo bod polozky.
* WP_Drop_Good: Uvolnéni ramene robota pfijalo bod polozky.
4. Vyberte a prizpusobte jeden z nasledujicich uzlt pro ovladani svéraku:
* Nastavit: UrCete, kdy ma nastroj uchopit a kdy upustit polozku.
* Smycka: Spustte robota pouze tehdy, kdyz musi byt polozka odstranéna z IMM.
* Moved: Upravte rychlost pohybu robota tak, aby odpovidala dobé cyklu IMM.

5. V uzlu Pohyb upravte Rychlost kloubu a Zrychleni kloubu, aby byla vzata v potaz kfehkost
polozky.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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~ UNIVERSAL ROBOTS 8. IMMI I/O v b&znych programovych uzlech

8. IMMI 1/O v béznych programovych
uzlech

Tato kapitola popisuje, jak pouzivat vstupy a vystupy IMMI v béznych programovych uzlech.

8.1. Prehled pouziti vstupu/vystupu na IMMI

Obrazovka se vstupy/vystupy IMMI zobrazuje indikatory vstupnich signalt a moznosti ovladani
vystupnich signalt. Moznosti ovladani vystupnich signald jsou ve vychozim nastaveni k dispozici
pouze v rezimu programovani robota. To Ize podle potifeby pfekonfigurovat na karté Nastaveni
vstupu/vystupll na obrazovce Instalace.

PFi spusténi jsou signaly 24V vysoké. VSechny ostatni signaly jsou nizké.
V automatickém rezimu jsou vSechny signaly standardné vysoké.
8.1.1. Pfrehled vstupu/vystupl na IMMI

+ Ovladani

Tyto signaly jsou pouzivany programovymi strukturami k fizeni interakce mezi robotem a IMM.

* Volnou plochu formy (MAF) nelze ovladat na obrazovce sloupku robota. Vystup MAF je
nastaven jako vysoky za predpokladu, ze je vysoky signal elektrické kontroly oblasti

vstrikovani i signal MAF ze softwaru. Signal MAF ze softwaru Ize ovladat pfislusSnym tlacCitkem.

* Stav: Tyto signaly se pouzivaji k prohlizeni a fizeni provozniho rezimu robota a IMM. Sloupce

znazorfujici spotfebu napéti a proudu predstavuji hodnoty dodané modulem IMMI do IMM
a pripadné do svételné bariéry, pokud je pouzita.

<unnamed>
default

> Internal Control Status

Robot Machine Robot Machine
MobBUS Close Mold O Automatic Mode O
IMMI Open Mold O Reject
Ejector Backward d0 Intermediate Mold Position
Ejector Forward O 24V Power
Core Pullers 1 in O Voltage 0.0V
Core Pullers 1 out O Current 0.0 A
Core Pullers 2 in O
Core Pullers 2 out O
Mold Area Free (Electrical)
Mold Area Free (Software) O
Manufacturer Dependent Safety
Robot Machine Robot Machine
Euromap67_DI_ZC8 Emergency Stop
Euromap67_DO_A5 O Safeguard Open
Euromap67_DO_C5 O
Euromap67_DO_C8 O

O Power off ° 0 O Simulatlon.
Speed 100%

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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8. IMMI I/O v béZnych programovych uzlech UNIVERSAL ROBOTS

* V zavislosti na vyrobci: Tyto signaly jsou volitelné, ale podle potfeby je maze vyrobce IMM
pouzit pro konkrétni ucely.

* Bezpecnost

Ve sloupku robota nelze z této obrazovky ovladat indikator nouzového zastaveni. To
jednoduse signalizuje, ze robot je nouzové zastaven.

Signal nouzového zastaveni ze stroje signalizuje, zda doSlo k nouzovému zastaveni IMM.
Vstup Bezpecnostni kryt otevien informuje o stavu signala ,Bezpecnostnich zafizeni*
uréenych v normé pro rozhrani EUROMAP 67.

Pokud programova struktura neobsahuje signaly ze vstupl/vystupu, ale je planovano jejich pouziti v
programu robota, miizete pouzit uzly Akce a Cekat popsané v nasleduijici kapitole.

8.1.2. Pouziti vstupt/vystupt IMMI v béznych programovych uzlech

Cekat

1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Program.
2. V ¢&asti Zakladni vyberte Cekat.

3. Na ovladacim panelu v &asti Cekat vyberte Cekat na digitalni vstup, abyste ziskali pistup k
moznostem vstupu IMM.

Nastavit

1. V PolyScope klepnéte v zahlavi na polozku Program.

2. V Casti Zakladni vyberte Nastavit.

3. Na Prikazovém panelu v ¢asti Vybrat zvolte nékterou z nasledujicich moznosti
* Nastaveni digitalniho vystupu: Vyberte ze seznamu vystupu z robota do IMM.
* Nastaveni: Vyberte vystupy a pouzijte vyrazy dohromady.

* Nastavit jednotlivy pulz: Vyberte vystupy a definujte trvani pulsu.

Vyraz

K editoru vyraz(i se dostanete z vice uzlu.

1. Klepnéte na pozadovany uzel a vyberte textové pole f(x), ¢imz otevrete Editor vyrazu.

POZNAMKA
Dalsi informace naleznete v uzivatelské priruc¢ce robota na webu podpory:

* https://www.universal-robots.com/support/
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UNIVERSAL ROBOTS 9. Pouziti robota bez IMM

9. Pouziti robota bez IMM

Tato kapitola popisuje, jak pouzivat robota konfigurovaného na IMMI bez IMM.

Odpojenim IMM od modulu IMMI dojde k nouzovému zastaveni, které zplisobi, Ze robot nebude
pouzitelny. Bypassovy konektor uzavira nouzové a bezpecnostni signaly. S pouzitim bypassového
konektoru muze robot normalné fungovat i bez pfipojeni k IMM.

Po pripojeni bypassového konektoru je zachovano IP kryti fidici jednotky.

9.1. Pripojeni bypassoveho konektoru

Jak pripojit bypassovy konektor

1. Uvolnéte bezpecnostni svorky a odpojte IMM od modulu IMMI.
Nesnazte se vymazat zpravu o houzovem zastaveni systému, ktera se zobrazi na PolyScope.

Pfipojte bypassovy konektor do modulu IMMI a zajistéte ho bezpe€nostnimi svorkami.

A 0D

Na PolyScope klepnéte na Prejit na spoustéci obrazovku, kde spustite robota.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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10. Specifikace

10.1. Elektrické specifikace

MAF, nesouvisejici s bezpeénosti

Parametr i Jednotka
Tolerance napéti 24 V -10% - 10% \
Proud dostupny z 24V zdroje - - 750 mA
Ochrana proti pretizeni - 2 - A
MAF Vstupni vysoké napéti* 11 - - \%
MAF Vstupni nizké napéti* - - 5 \%
MAF Rozsah vstupniho napéti* -0.4 - 36 \Y,
MAF Vstupni proud pfi vstupnim napéti 24V - 11 - mA

* Ve vztahu k uzemnéni (GND) z IMMI.

Vstupy/vystupy zastaveni, bezpeénostni signaly

Signaly vystupu nouzového zastaveni jsou fizeny bezpecnostnim relé s nucené spinanymi kontakty
podle normy EN 50205. Kontakty spinacu jsou galvanicky izolovany od v&ech ostatnich signalu
a vyhovuji normam IEC 60664-1, stupni znecCisténi 2, kategorii pfepéti Il.

Parametr in. Jednotka
ZA1-ZA4 Napéti* 22 24 26 Vv
ZC1-ZC4 Vstupni proud (na kazdém vstupu) pfi vstupnim

napéti 24V - 1 - mA
ZC1-ZC4 Rozsah vstupniho napéti* -04 - 36 \Y,
ZC1-ZC4 Vstupni vysoké napéti* 11 - - \%
ZC1-ZC4 Vstupni nizké napéti* - - 5 V
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Proud stfid./stejn. 0.01 - 6 A
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Napéti stejn. 5 - 50 \Y,
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Napéti stiid. 5 - 250 \Y,

* Ve vztahu k uzemnéni (GND) z IMMI.

Digitalni vstupy, které nesouviseji s bezpe€nosti

Digitalni vstupy jsou typu pnp a jsou galvanicky pfipojeny k ovladaci jednotce. Vstupy jsou
kompatibilni se v§emi tfemi typy digitalnich vstupt definovanych v IEC 61131-2.

Parametr
Vstupni proud pfi vstupnim napéti 24V - 11 - mA
Rozsah vstupniho napéti* -0.4 - 36 V

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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Parametr
Vstupni vysoké napéti* 11 - - \
Vstupni nizké napéti* - - 5 \

* Ve vztahu k uzemnéni (GND) z IMMI.

Digitalni vystupy, které nesouviseji s bezpecnosti

Digitalni vstupy jsou typu pnp a jsou galvanicky pfipojeny k IMM. Galvanicka izolace mezi potencialy
IMM a robota odpovida normam IEC 60664-1, stupni znecisténi 2, kategorii prepéti Il. Digitalni
vystupy jsou navrzeny v souladu s IEC 61131-2.

Parametr in. : Jednotka
Zdrojovy proud na jeden vystup 0 - 200 mA
Pokles napéti pfi zapnuti 0 70 300 V

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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11. Autorska prava a vylou¢eni odpovédnosti UNIVERSAL ROBOTS

11. Autorska prava a vylouceni
odpovednosti

Informace obsazené v tomto dokumentu jsou majetkem spolecnosti Universal Robots A/S a bez
predchoziho pisemného souhlasu Universal Robots A/S nesmi byt reprodukovany jako celek ani
zCasti. Zde obsazené informace podléhaji zménam bez upozornéni a nelze je vykladat jako
zavazek spole€nosti Universal Robots A/S. Tento dokument je pravidelné prezkoumavan a
revidovan.

Spolec¢nost Universal Robots A/S nezodpovida za chyby a chybéjici informace v tomto
dokumentu.

Copyright © 2019-2021 od Universal Robots A/S.

Logo Universal Robots je registrovana ochranna znamka spolecnosti Universal Robots A/S.

OZNAMENI

Spolecnost Universal Robots neustale zlepSuje spolehlivost a zvySuje vykonnost
svych vyrobkd, a v této souvislosti si vyhrazuje pravo vyrobek zdokonalovat bez
nutnosti predchoziho upozornéni. Spole¢nost Universal Robots vénuje vesSkerou
péci pfesnosti a spravnosti obsahu tohoto dokumentu, neni v§ak zodpovédna za
chyby ani chybéjici informace.

Universal Robots se zfika jakékoliv odpovédnosti, i kdyz jsou dodrzeny vSechny
pokyny uvedené v tomto dokumentu.

OZNAMENI

Universal Robots rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-Series byla vypracovana v
souladu s Euromap 67, verze 1.11 (vydani z kvétna 2015) a SPI AN146, vydavatel
The Society of the Plastics Industry, publikace . 1. AN146 (Bfezen 2006).
Universal Robots se timto zfik4 veSkeré odpovédnosti v souvislosti s IMM a jeho
signalem pro IMMI, v€etné signall zastaveni a jeho zpracovani signalu zastaveni
vyslanych roboty spole¢nosti Universal Robots, protoze spolecnost Universal
Robots nevi, zda je IMM vyvinut v souladu s vySe uvedenymi pramyslovymi
smérnicemi.
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12. Shoda

Tato kapitola obsahuje informace o doporuc€enich, certifikatech a prohlasenich platnych pro
Universal Robots roboty e-Series s moduly IMMI.

Tento dokument obsahuje nasleduijici certifikat:
* 12.5. TUV NORD.

12.1. EUROMAP 67

Informace obsazené v Instalacni pfiru¢ce IMMI jsou v souladu s EUROMAP 67 Verze 1.11,
bezplatnym doporu€enim pro Vstfikovaci stroje, které Ize stdhnout z www.euromap.org.

Rozhrani IMMI (Universal Robots Injection Machine Interface Machine Interface) po zapnuti splfuje
vSechny pozadavky uvedené v doporuceni . Kdyz je modul IMMI vypnut, doporuceni stanovi, ze
vdechny bezpecnostni signaly musi byt funkéni. Proto modul IMMI spusti nouzové zastaveni, signal
MAF a vSechny I/O signaly, kdyz je ovladaci jednotka vypnuta.

Podporovany jsou vSechny volitelné, na vyrobci zavislé a I/O rezervované signaly, viz 8. IMMI 1/0O v
béznych programovych uzlech na strané 24. Volitelné 1/O spadaji mimo vychozi nastaveni IMMI a
mohou byt definovany pouze vyrobcem.

Rozhrani je vyrobeno s vyuzitim stejnych soucasti a principl jako ovladaci jednotka a podléha
i stejnému testovani. Rozhrani EUROMAP 67 spada pod Prohlaseni o za¢lenéni, uvedené v
Pfiru¢ce pro instalaci hardware.

12.2. Prepravni materialy

Jak uvedli na8i dodavatelé, prepravni materialy Universal Robots robot( e-Series splfiuji pozadavky
ISPM-15 na vyrobu dfevénych obalovych materiall a jsou odpovidajicim zpisobem oznaceny.

12.3. Certifikat kvality

Universal Robots vlastni certifikat v souladu s normou ISO 9001:2015 vydany Bureau Veritas.

Universal Robots Roboti e-Series jsou podrobovani priibéznym internim testim a zkousSeni v ramci
vystupni kontroly. Procesy zkou$eni UR jsou pribézné pfezkoumavany a zlepSovany.

12.4. Certifikace bezpecCnosti

Bezpecnost modulu (funkce zastaveni a V/V) rozhrani IMMI (Universal Robots Injection Molding
Machine Interface) je schvalena TUV NORD, schvalenym organem podle smérnice o strojich
2006/42/EC v EU.

rozhrani vstfikovaciho lisu (IMMI) e-
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12.5. TUV NORD

CERTIF
ZERTIF

ICATE
IKAT

This certifies that the product mentioned below from company
Hiermit wird bescheinigt, dass das unten beschriebene Produkt der Firma

Universal Robots A/S

Energivej 25
5260 Odense S
Denmark

is authorized to provide the product

mentioned below with the mark as illustrated.

berechtigt ist, das unten genannte Produkt mit dem abgebildeten Zeichen zu kennzeichnen.

Manufacturing plant:
Fertigungsstétte:

Description of product:
(Details see Annex 1)
Beschreibung des Produktes:
(Detaiis s. Anfage 1)

Tested in accordance with:

Flextronics Technology (Penang) Sdn Bhd (201794-V)
No. 2736 Mukim 1, Lorong Perusahaan Baru 2,
Kawasan Perusahaan Perai SPT

13600 Penang, Malaysia

Add On Module for the Universal Robots Safety
System URSafety for injection molding machines

EN ISO 13849-1:2015, Cat.3, PL d

Gepriift nach: EN ISO 10218-1:2011

Registration No. / Registrier-Nr. 44 207 14097612 Validity / Guitigkeit
Test Report No. / Prifbericht Nr. 3524 5547 from / von 2020-03-17
File reference / Aktenzeichen 8003006157 until / bis 2025-03-16

TUV NORD CERT GmbH

Essen, 2020-03-17

TUV NORD CERT GmbH LangemarckstraRe 20 45141 Essen www.tuev-nord-cert.de

Please also pay attention to the information stated overleaf
Bitte beachten Sie auch die umseitigen Hinweise

rw@

TUW NORD CEAT

| EN IS0 138491
PLd

technology@tuev-nord.de
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