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1. Forord

UNIVERSAL ROBOTS

1. Forord

1.1. Om dette dokument

Denne vejledning beskriver, hvordan man installerer modulet Universal Robots-graenseflade til
sprgjtestabemaskiner (Injection Molding Machine Interface - IMMI) pa et Universal Robots e-Series
kontrollerskab, og hvordan man konfigurerer IMMI-softwaren til at oprette forbindelse til en

sprgjtestabemaskine (Injection Molding Machine - IMM).

1.2. Hvad er der i kassen

Kassen indeholder falgende dele:
* IMMI-modul
* Kabler:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146
* Fladkabel
* Jord (GND) ledning:
* M6-mgtrik
* M6-skive
* Universal Robots EUROMAP 67 bypass-stik

* Dette dokument

1.3. Firmadetaljer

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

https://www.universal-robots.com

Installationsvejledning 1
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2. Sikkerhed

2.1. Sikkerhedsmeddelelsestyper

Sikkerhedsmeddelelser i dette dokument indeholder oplysninger, der hjaelper dig med at undga
skader pa personer eller udstyr. Dette dokument indeholder falgende typer sikkerhedsmeddelelser.

ADVARSEL
Denne sikkerhedsmeddelelse angiver en farlig situation, som, hvis den ikke undgas,
kan resultere i dad eller alvorlig personskade.

FORSIGTIG
Denne sikkerhedsmeddelelse angiver en farlig situation, som, hvis den ikke undgas,
kan resultere i mindre eller moderat personskade.

MEDDELELSE
Denne sikkerhedsmeddelelse angiver en situation, som, hvis den ikke undgas, kan
resultere i skader pa udstyr eller ejendom.

2.2. Generelle sikkerhedsforholdsregler

Dette afsnit indeholder generelle sikkerhedsforholdsregler. Laes det, fgr du installerer IMMI.

Yderligere oplysninger om sikkerhed findes i afsnittet Sikkerhed i robottens brugervejledning.

ADVARSEL
Udfarelse af installation eller vedligeholdelse af udstyr, der er tilsluttet en stremkilde,
kan fare til elektrisk stad.

* Searg for, at udstyret er frakoblet stremkilden, inden installation eller
vedligeholdelse udferes.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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2. Sikkerhed UNIVERSAL ROBOTS

if ADVARSEL
Forkert tilslutning af streamkilden eller jordledninger kan resultere i personskade eller
beskadigelse af udstyr.
Skader forarsaget af ugyldig stremkildetilslutning deekkes ikke af garantien. Far
driften pabegyndes:

* Sorg for, at ledningsfgringen til stremkilden er korrekt.

* Searg for, at jordforbindelsen er tilsluttet korrekt.

(missing or bad snippet)

if ADVARSEL
Dette produkt inkluderer en Universal Robots e-Series robot. Generelle
sikkerhedshensyn, der geelder for Universal Robots e-Series-robotten, gaelder ogsa
for dette produkt.
Hvis robotten ikke bruges som beskrevet i brugervejledningen, kan det fare til
personskade.

* Yderligere oplysninger om sikkerhed findes i afsnittet Sikkerhed i Universal
Robots e-Series-robottens brugervejledning.

2.3. IMMI sikkerhedsforholdsregler

Dette afsnit indeholder sikkerhedsforholdsregler, der er specifikke for installation af IMMI.

ADVARSEL
Uautoriseret aendring af IMMI-modulet kan resultere i personskade eller

beskadigelse af udstyr.
* Kun kvalificeret personale ma udfare aendringer.

* Foretag en ny risikovurdering fer og efter endring.

e-Series sprgjtestsbemaskine-
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ADVARSEL

Fraveeret af beskyttelse ved formomradet for at forhindre adgang eller for at
detektere tilstedevaerelse i formomradet kan resultere i personskade eller
beskadigelse af udstyr.

* Baseret pa risikovurderingen kan der kraeves sikring mod risici forbundet med
form-omradet og ogsa med anvendelsen af UR-robotten.

ADVARSEL
Signalerne for Stabeomrade frit (MAF) er ikke beregnet til beskyttelse.

* Integrer UR-robotten, IMMI og ethvert sikkerhedsveern i overensstemmelse
med fabrikantens specifikationer og gaeldende standarder.

* Pafer beskyttelse af formomradet, hvis der er risiko for, at operatarer rackker
handen ind i formen.

ADVARSEL

Manglende koordinering af bevaegelsen mellem robotarmen og IMM kan resultere i
personskade eller beskadigelse af udstyr.

* Lees og forsta EUROMAP 67-anbefalingen.
* Laes og forsta IMMI-modulets brugervejledning.

* Integrer UR-robotten, IMMI og enhver sikring i overensstemmelse med
fabrikantens specifikationer og geeldende standarder.

MEDDELELSE
Frakobling af fladkablet, nar kontrolboksen er teendt, kan resultere i udstyrsskader.

* Sluk for kontrollerskabet, far du tager fladkablet ud.

MEDDELELSE

Manglende tilslutning af jordledningen (GND) under installationen kan resultere i
udstyrsskader.

* Tilslut jordkablet til kontrollerskabet, far du forbinder fladkablet.

2.3.1. Ngdstop

Robotten og IMM'en sender ngdstop-sikkerhedssignaler til hinanden gennem IMMI'en. Nar et UR-
ngdstop udlgses, stopper robotten, og IMMI signalerer samtidig stop til IMM.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
greenseflade (IMMI)
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ADVARSEL
Serg for, at alle nadstop standser hele applikationen, fgr applikationen betjenes.

2.3.2. Beskyttelsesstop

Nar UR-robottens Safeguard Stop udlgses af IMM'en, stopper robotten.

ADVARSEL
Hvis man reekker armen ind i IMM-arbejdsomradet, kan det fgre til alvorlig
personskade.

* Integrer sikkerhedsveern for at beskytte personale uden at benytte IMMI'ens
ikke-sikkerhedssignaler.

2.4. IMMI sikkerhedsfunktioner

Dette afsnit indeholder oplysninger om sikkerhedsfunktioner understettet af IMMI. Nedenfor
beskrives UR IMMI sikkerhedsoutput. Kontakt IMM-producenten for at fa oplysninger om
funktionssikkerheden for IMM'et.

Disse sikkerhedsfunktioner er i overensstemmelse med ISO 13849-1 og stikbenstildelingerne i
EUROMAP 67 / SPI AN-146.

UR-sikkerhedsfunktion Cat./PL
3/d 2.33E-7
3/d 2.01E-7

Sikkerhedsfunktion 1

Nadstop: Tovejs

Nadstop.

UR-robot: Stop kategori 1 i henhold til IEC 60204-1.
IMM: Se IMM-dokumentationen.

UR-robot: Nadstop-trykknappen er trykket ned; stop udlgst af IMM.
IMM: Se IMM-dokumentationen.

e-Series sprgjtestsbemaskine-
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Nadstop: Tovejs

UR-robot: Stop kategori 1 i henhold til IEC 60204-1.
IMM: Se IMM-dokumentationen.

UR-robot: Drivkraften til robotten er fijernet; stop initieres til IMM'en

gennem IMMI'en.
IMM: Se IMM-dokumentationen.

Stop alle farlige maskinfunktioner og afbryd streammen.

Sikkerhedsfunktion 2

UR-sikkerhedsstop input fra IMM

Beskyttelsesstop.

Til sikring (beskyttelse) af personale mod IMM-risici.

IMM-sikkerhedsudgangene aendrer tilstand og udlgser derved et

sikkerhedsstop til UR-robotten.

Robot stopper ved tab af strem til UR-robotten. Se IMM-dokumentationen for
at bestemme reaktionen af IMM og beskyttelsen ved strgmtab til IMM'en eller

IMM-beskyttelsen.

Robotten bevaeger sig ikke og er i en overvaget stilstandstilstand (stopkategori

2 i henhold til IEC 60204-1.
IMM-beskyttelse.

e-Series sprgjtestesbemaskine-
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3. Produktbeskrivelse UNIVERSAL ROBOTS

3. Produktbeskrivelse

e-Series e-Series sprojtestgbemaskine-graenseflade (IMMI) er en industriel Igsning til tilslutning af et
Universal Robots e-Series kontrollerskab til en sprojtestabemaskine.

ADVARSEL
Hvis e-Series sprgjtestabemaskine-graenseflade (IMMI) ikke tilsluttes korrekt, kan
det resultere i dadsfald eller alvorlig personskade.

* Installer IMMI-modulet korrekt for at opfylde lovmaessige krav.

MEDDELELSE
Hvis e-Series sprgjtestgbemaskine-graenseflade (IMMI) ikke installeres korrekt, kan
det resultere i skader pa udstyr eller eiendom.

3.1. Sadan anvendes produktet

Certificeringen for dette produkt geelder kun for stop-inferface af e-Series sprgjtestesbemaskine-
grenseflade (IMMI) pa Universal Robots e-Series kontrolbokse produceret efter 1. februar 2020,
hvor kontrolboksene er opdateret pa IMMI-greensefladen og er i overensstemmelse med EMC-
reglerne.

Funktionelle sikkerhedsspecifikationer er beregnet til UR-stopudgangene pa IMMI. Integrerede
funktionelle sikkerhedsspecifikationer er integratorens ansvar, da dette inkluderer specifikationerne
for sprgjtestabemaskinen.

3.2. Komponenter

e-Series sprojtestesbemaskine-graenseflade (IMMI) bestar af felgende komponenter:
* e-Series IMMI-modul
* e-Series IMMI-kabel

e-Series sprojtestabemaskine-graenseflade (IMMI) applikationen bestar af falgende komponenter:
* Sprajtestebemaskine i overensstemmelse med EUROMAP 67 / SPI AN-146.

* Universal Robots e-Series-robot, bestaende af en kollaborativ robotarm og en UR e-Series-
kontrolboks (med Rev.F2 sikkerhedskontroltavle).

* e-Series IMMI-modul, inklusive IMMI-modulet og et IMMI-kabel.

* Robot sluteffektorer f.eks. gribere.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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3.3. Krav

Serienummeret pa kontrollerskabet skal vaere nyere end 2020020161. Hardwarerevision af
sikkerhedskontrolkortets elektronik er Rev.F2.

MEDDELELSE

Installation af en e-Series sprojtestabemaskine-graenseflade (IMMI) i et
kontrollerskab med et serienummer der er lavere end 2020020161 kan resultere i
skader pa udstyr eller ejendom.

* Kontroller dit kontrollerskabs serienummer for du installerer IMMI-modulet.

* Du kan kontrollere dit sikkerhedskontrolkort, hvis nadvendigt.

Kontrollerskab

Kontrollerskabets serienummer sidder pa undersiden af beslaget til kontrollerskabet. Fglgende
illustration viser maerkaten og kontrollerskabets serienummer.

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

e-Series sprgjtestesbemaskine-
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Sikkerhedskontrolkort

Sikkerhedskontrolkortets serienummer findes pa bagsiden af sikkerhedskontrolkortet. Du skal
afmontere beslaget til kontrollerskabet for at fa adgang til Rev. F2 sikkerhedskontrolkort (F2 = RM).

T THUTHTET
R =Raw PCB revision
M=BOM revision

BEMARK
For yderligere oplysninger om aendring af sikkerhedskontrolkort, se kapitlet
kontrollerskab i servicehandbogen, der findes pa supportwebstedet:

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

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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4. Stoabeomrade frit (MAF) lysgardin

Dette afsnit beskriver, hvordan EUROMAP bruger et stebeomrade frit (MAF) lysgardin.

ADVARSEL
IMMI Stgbeomrade frit-signalerne (MAF) er ikke beregnet til at beskytte personale.

* Anvend sikkerhedsvaern, hvis der er risiko for, at operatarer raekker handen
ind i formen.

* Integrer sikkerhedsvaern i overensstemmelse med geeldende standarder, for
eksempel: IEC 62046, ISO 13855.

MEDDELELSE
Hvis man ikke bruger et Stgbeomrade frit (MAF) lysgardin, kan det resultere i

uplanlagt lukning af formen, hvilket kan forarsage skade pa udstyr.

* Brug IMMI til at signalere MAF-lysgardinets tilstand, hvis det bruges.

MEDDELELSE
24 V-forsyningen tilgaengelig fra MAF-stikket pa IMMI-modulet er strambegraenset.
Overskridelse af den specificerede udgangsstrem kan resultere i et stop.

MAF-lysgardinsignalet er ikke beregnet til sikkerhedsformal; det giver blot et statussignal til IMM.

Tilslut MAF ved hjeelp af den dedikerede digitale MAF-inputkonnektor pa IMMI-modulet. MAF-
indgangen er af pnp-typen. Nar den er tilsluttet, gar MAF-indgangen hgj, nar lysgardinet ikke er
blokeret.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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5. Hardwareinstallation

Dette afsnit beskriver, hvordan du installerer IMMI-modulets hardware. For information om
konfiguration af IMMI-modulsoftwaren, se 6. Softwareinstallation pa side 14.

5.1. Na@dvendige elementer

Du behgver falgende elementer for at kunne installere IMMI-modulet:

En M6 metrik

En M6-skive

En TX20 Torx-skruetraekker

En hobbykniv med en klinge pa 2,5 cm (maks.)
Knibtang

5.2. Installation af IMMI-modulet

Sadan installeres IMMI-modulet

1.
2.

Sluk kontrollerskabet, og tag netkablet ud af stremkilden.
Fjern pladedaekslet pa siden af kontrollerskabet.

Behold skruerne og tandlasskiverne for at kunne fortsaette med at installere hardwaren.

‘ N\ @ T 1 L L ‘ \“ ‘ \M\ w
‘ \/ !

1 | skrue 2 |laseskive
3 | fjernet plade 4 | IMMI-modul
, , , e-Series sprgjtestgbemaskine-
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3. Placer IMMI-modulet sadan, at alle porte er gverst, og brug skruerne og tandlasskiverne fra
kontrollerskabets plade til at montere modulet fra indersiden af kontrollerskabet.

MEDDELELSE

Stram skruerne pa kontrollerskabets plade pa 1,5 Nm for at undga skade pa
ejendom.

4. Brug M6-mgtrikken og M6-skiven til at forbinde jordledningen til IMMI-modulet og
kontrollerskabet.

5.3. Tilslutning af fladkablet til IMMI'et

FORSIGTIG
Fjernelse af den perforerede strimmel kan blotlaegge skarpe kanter, hvilket kan
medfgre personskade.

* Handter den fijernede strimmel med omhu.

MEDDELELSE
Hvis man stikker skarpt og/eller fladt veerktgj for langt ind i EXTENSION BUS kan
det resultere i materielle skader.

* Indseaet skarpt og/eller fladt veerktgj forsigtigt i EXTENSION BUS.

Sadan tilsluttes fladkablet til IMMI

1. Brug hobbykniven til at skaere gennem EXTENSION BUS-delen af kontrollerskab-maerkaten
og gennem den perforerede strimmel.

2. Brug hobbykniven eller knibtangen til at fierne den perforerede strimmel og blotlaegge
EXTENSION BUS-forbindelsesporten.

3. Tilslut den ene ende af fladkablet til den netop blotlagte EXTENSION BUS-forbindelsesport.

4. Tilslut den anden ende af fladkablet til kontrollerskabets forbindelsesport.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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e \
~H _ -

4 T

1 | EXTENSION BUS-forbindelsesport | 2 | fladkabel
3 | jordforbindelse

MEDDELELSE
Forkert fladkabeltilslutning kan resultere i materielle skader.

* Sarg for at fladkablet er pa linje med toppen af EXTENSION BUS-
forbindelsesporten.

5.4. Tilslutning af IMM

For at tilslutte IMM'en

1.
2.

Tilslut IMM-stikket til IMMI-modulet, og fastger sikkerhedsklemmerne.

Eller tilslut EUROMAP 67 bypass-stikket til IMMI-modulet og klik klemmerne pa plads. Se
9. Brug af robotten uden IMM pa side 25.

Tilslut netkablet til stramkilden og taend for kontrollerskabet.

Vent pa at skaermen pa PolyScope viser en meddelelse om, at IMMI skal veere aktiveret i
Sikkerhedsindstillingerne.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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6. Softwareinstallation

Dette afsnit beskriver, hvordan du konfigurerer IMMI-modulets software. For information om
installation af IMMI-modulets hardware, se 5. Hardwareinstallation pa side 11.

6.1. Konfiguration af IMMI-modulets software

For at konfigurere IMMI-modulets software

1. Pa PolyScope, i toppanelet, skal du trykke pa Installation og veelge Sikkerhed.

2. Tryk pa Hardware og las op for indstillingerne pa skeermen Veelg tilgeengelig hardware.

Der kraeves en adgangskode for at lase denne skaerm op.

3. Irullelisten Graenseflade til sprejtestebemaskine skal man veelge den gnskede anbefaling.

4. Tryk pa Anvend for at genstarte systemet. PolyScope fortsaetter med at kare.

5. Tryk pa Bekraeft sikkerhedskonfiguration for at afslutte installationen af IMMI-softwaren.

Slistien|  Move og
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
Planes

Tool Position

Tool
Direction

I/0
Hardware
Safe Home

Three
Position

) Features

> Fieldbus

o Power off

TeachPendant

Injection molding machine interface

Yes v

Euromap 67 hd

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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6.2. Afinstallation af IMMI-modulet

For at afinstallere IMMI-modulet

1.

N o g bk~ w N

Brug din adgangskode til at fa adgang til skeermen Veaelg tilgeengelig hardware i PolyScope.
| rullelisten Graenseflade til sprejtestebemaskine skal man vaelge Ingen.
Tryk pa Anvend for at genstarte systemet. PolyScope fortsaetter med at kare.
Tryk pa Bekraeft sikkerhedskonfiguration.
Sluk kontrollerskabet, og tag netkablet ud af stramkilden.
Traek IMM-stikket ud af IMMI-modulet.
Fjern interfacet.
* Fjern fladkablet.
* Fjern M6-mgtrikken for at afbryde forbindelsen til jordstikket.
* Fjern M6-skruerne og tandlasskiverne for at fierne IMMI-modulet.

* Brug M6-skruerne og tandlasskiverne til at fastgere pladen igen i kontrollerskabet.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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7. IMMI-modulprogrammering

Dette afsnit beskriver programstrukturfunktionalitet og hvordan man opretter programstrukturer ved
hjeelp af de knuder, der er tilgeengelige i IMMI.

7.1. Programstruktur

Programstrukturerne er knuder indsat i programmer for at opna en korrekt og sikker interaktion med
IMM. De inkluderer alle test af signalbekreeftelse. Du kan ogsa bruge programnoderne til at sikre, at
I/O-signaler til og fra IMM er korrekt konfigureret.

En programknude kan indstille flere output i en enkelt handling.
For at begynde at oprette en programstruktur til IMM skal du vaelge en af de tilgeengelige
programknuder pa listen under IMMI som illustreret nedenfor.

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 =

Alle programstrukturknuder bestar af et saet trin. De fleste trin er aktiveret som standard. Nogle trin
kan ikke deaktiveres, fordi de er vigtige for programmets strukturfunktionalitet.

Falles trin-saet

Trin saet Handling

Test Programmet stopper, hvis testbetingelsen ikke er opfyldt.

Indstil output Det specificerede output er indstillet til enten hgijt eller lavt.

Vent indtil Tillader programmet at vente, indtil en bevaegelse er afsluttet, far programmet
fortsaetter.

e-Series sprgjtestesbemaskine-
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7. IMMI-modulprogrammering UNIVERSAL ROBOTS

7.2. Oprettelse af en programstruktur

For at oprette en programstruktur

1. Pa PolyScope, i toppanelet, skal du trykke pa Program og vaelge IMMI.

2. Veelg den farste snskede programstrukturknude fra nedenstaende liste over indstillinger.

Du kan veelge sa mange kunder, som dit program kraever.

Opstartscheck: Sgrg for, at robotten og IMM er korrekt konfigureret, inden stabningen
starter.

Vent pa emne: Robot venter pa, at et IMM-element skal vaere klar.

Ejektor tilbage: Ejektor vender retur til tilbage-position.

Ejektor frem: Ejektor fijerner en genstand fra formen.

Kernetraek ind: Veaelg hvilke kernetrackkere, der flytter til position et.
Kernetraek ud: Veelg hvilke kernetraekkere, der flytter til position to.
Klar til at stebe: Signalerer at IMM skal starte stgbning

Skabelon: Bruger en foruddefineret programstruktur

3. Marker eller fijern markeringen af de relevante afkrydsningsfelter for hvert af dine
programknuder under Kommando.

De afkrydsningsfelter, du veelger, udger det saet af handlinger, som programknuden udfarer.
Dette er illustreret nedenfor.

Command Graphics Variables

IMMI Core Pullers In

‘Core Pullers 1 » ‘

[M 1 Test: Robot Operation Mode Output = Low
[ 2 Test: Operation With Robot Input = High
[M 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = Low

™~
M 5 wWait 40 ms. while outputs change

De folgende underafsnit illustrerer og beskriver hver enkelt programstrukturknude.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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7. IMMI-modulprogrammering

7.2.1. Programstrukturknuder

Du kan konfigurere trinsaettene i hver knude ved at bruge afkrydsningsfelterne til at

aktivere/deaktivere individuelle trin.

* Opstartstjek: Beregnet til anvendelse en enkelt gang i starten af et robotprogram, sikrer
denne knude, at robotten og maskinen er indstillet korrekt, inden stgbningen starter.

) Advanced

1 ¥ Robot Program
> Templates 2 = Startup Check
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

85 X BH@ET

Q _ Graphics Variables

IMMI Startup Check

[ 1 Set output: Robot Operation Mode = High

[ 2 Set output: Mold Area Free = High

[& 3 Set output: Enable Mald Closure = High

[ 4 Set output: Enable Full Mold Opening = High

[ 5 Set output: Enable Ejector Back = High

[ 6 Set output: Enable Ejector Forward = High

[& 7 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = High
[ 8 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = High
[ 9 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 1 = High
[ 10 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 2 = High
& 11 Popup: Pal |, until continue is pressed

M 12 Set output: Robot Operation Mode = L

M 13 Walt until: Mold Closed Position Input = High

[ 14 Test: Ejector Forward Position Input = Low

[& 15 Test: Ejector Back Position Input = High

[& 16 Set output: Enable Ejector Baclc = Low

[& 17 Set output: Enable Ejector Forward = Low

[ 18 Wait 40 ms. while outputs change

> Advanced
1 ¥ Robot Program
> Templates 2

= Wait For Item

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

A9 XKBPERERE

Normal

Q - Graphics Variables

IMMI Wait for Item

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

[d 1 Test: Mold Area Free Output = High

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

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

[ 8 Set output: Fl‘jable Ejector Forward = Low

M 9@ Wait until: Mold Open Position 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 = Lo
[ 14 Wait 40 ms, while outputs change

e-Series sprgjtestgbemaskine-
greenseflade (IMMI)
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* Ejektor tilbage : Aktiverer ejektorens beveegelse til dens bageste position.

2

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

+ 0 M

O\ - Graphics Variables

IMMI Ejector Back

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

1 ¥ Robot Program
2 = Ejector Back

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

3OS XKBBEZ

O Normal

* Ejektor frem: Ger det muligt for ejektorens beveaegelse at fierne et emne fra formen. Bar
anvendes, nar robotten er klar til at tage fat i emnet.

2

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

O Normal

O\ - Graphics Variables

L1 ¥/ Robot Program IMMI Ejector Forward

2 = 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

49O KXKBEEZ

Installationsvejledning
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* Kernetraek ind : Aktiverer kernetraekkenes beveaegelse til position 1. De kernetraek, der skal
anvendes, veelges fra rullemenuen.

RS2 ¢ QM

> Advanced
1 v Robot Program
) Templates 2 = Core Pull In

Startup
Check

©

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

Normal

3o xpOw=

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 .

* Kernetraek ud : Aktiverer kernetraekkenes bevaegelse til position 2. De kernetraek, der skal
anvendes, vaelges fra rullemenuen.

2

> Advanced
1 ¥ Robot Program
) Templates 2 = Core Pull Out

Startup
Check

©

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

Normal

+ QKM

29SS XKBREES

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 .

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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* Klartil at stebe: Signalerer til IMM, at det kan starte en stgbningshandling. Nar dette signal er
aktiveret, skal robotten vaere placeret udenfor IMM.

P4

Q _ Graphics Variables
) Advanced
1 ¥/ Robot Pragram IMMI Wait for Item
> Templates 2= Wait For Itern .
Wait for the molding machine to finish a cycle
> URCaps and continue when the machine is open
W IMMI [ 1 Test: Mold Area Free Output = High
[ 2 Test: Enable Mold Closure Output = High

Startup [d 3 Test: Robot Operation Mode Qutput = Low
(el [d 4 Test: Operation With Robot Input = High
Wait For [ 5 Set output: Enable Mold Closure = High
Item & & Set output: Enable Full Mold Opening = High
i [d 7 Set output: Enable Ejector Back = Low
Ejector Back
& 8 Set output: Frable Ejector Forward = Low
" Jq 3
Ef:v::d M 9 Wait until: Mold Open Paosition Input = High
[ 10 Test: Operation With Robot Input = High
Core Pull In M 11 Set output: Mold Area Free = L
Core Pull Out [ 12 Set output: Enable Mold Closure = Lo
M 13 Set output: Enable Full Mold Opening = Lov
Free To Mold [E 14 Wait 40 ms. while outputs change

Template

RIS KBRIEZ

* Skabelon: Bruger en foruddefineret programstruktur til at udfere enkel interaktion med IMM.

2

Q _ Graphics Variables
1 ¥ Robot Program IMMI Tem p|ate

> Templates 2 @ v IMMI Template (SR - et ' \
A program template for performing simple interaction with an Injection Melding Machine.

) URCaps 3 @ b Move/ ) . ) o
4 ® Waypoint_Start = The waypoints must be specified for the various points in the process
v IMMI - & The /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 I

Forward 12 B Wait: 0.3

Core Pull In 13 = Ejector Back
14 ® Waypoint_Wait

Core Pull Out 5 = Free To Mold

Free To Mold 16 ¢ b IFEG7 inlreject]
17 © WP_Drop_Bad

Template - -
18 ® % Else
19 ® WP_Drop_Good
20 = Set
21 ® Waypoint_Wait

9SO XKBERT

Normal
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7.2.2. Brug af IMMI-skabelonen

For at bruge IMMI-skabelonen

1. Pa PolyScope, i toppanelet, skal du trykke pa Program og veelge IMMI.

2. Veelg Skabelon for at fa vist programskaermen med den indlaeste skabelon.
Skabelonstrukturen er synlig pa venstre side af skaermen, som illustreret nedenfor.

Fun nstal ation . e, en ave.
EEE O\ _ Graphics Variables

Advanced

1 ¥ Robot Program IMMI Tem plate
> Templates 2 @ w IMMI Template _ N
A program template for performing simple interaction with an Injection Molding Machine.
> URCaps 3 %4 Movel
4 ® Waypoint Start # The waypoints must be specified for the various points in the process
v IMMI Gl = = The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the MM
5 = Startup Check
Startup 6 © Waypoint_Wait
Checlc 7 ? & Loop
Wait For 8 = Wait For Item
Item 9 ® Waypoint_Take
Ejector Back 10 = Ejector Forward
Ejector q 11 - Set I
Forward 12 B Wair: 0.3
Core Pull In 13 = Ejector Back
14 © Waypoint_Wait
R 15 = Free To Mold
Free To Mold 16 9 b IFE67 infreject]
17 ® WP _Drop_Bad
Template - -
18 @ % Else
19 © WP_Drop_Geod
20 - Set
21 @ Waypoint_Wait
- —
t R BoNG- Nl =
O Normal Speed CE—) |00% ° 0 o Simultion .
. o . . .
3. For at forberede robotten til handtering af objekter skal du vaelge de @nskede viapunkter fra
falgende:

* Viapunkt_Start : Startpunkt for robotarm, inden sprajtestgbningsprocessen begynder.
* Viapunkt_Vent: Robotarms ventepunkt.
* Viapunkt_Tag: Robotarm fierner emne fra IMM-punkt.
* WP_SIip_Darlig: Robotarmfrigivelse afviste emnepunki.
* WP_Slip_God: Robotarmfrigivelse accepterede emnepunkt.
4. Veelg og tilpas en af falgende noder for at kontrollere griberen:
* Seet: Bestem, hvornar veerktigjet griber fat i og frigiver et emne.
* Gentag: Kar kun robotten, nar et emne skal fiernes fra IMM.
* BevaegJ: Juster robottens bevaegelseshastighed, sa den passer til IMM-cyklustiden.

5. I beveeg-knuden skal du justere ledhastighed og ledacceleration for at tage hensyn til
elementets skrgbelighed.
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3. IMMI I/O i almindelige programnoder

Dette afsnit beskriver, hvordan man bruger IMMI-inputs og -outputs i almindelige programknuder.

8.1. Brug af IMMI 1/O-oversigten

IMMI 1/0-skeermen indeholder indikatorer for inputsignaler og muligheder for styring af
outputsignaler. Indstillingerne til styring af outputsignalerne er som standard kun tilgaengelige i
robotprogrammeringstilstand. Dette kan omkonfigureres som gnsket pa fanen I/O-opsaetning, der
findes pa installationsskaermen.

Ved opstart er 24V-signalerne hgje. Alle andre signaler er lave.

| automatisk tilstand er alle signaler hgje som standard.

8.1.1. IMMI I/O-oversigt

+ Styring
Disse signaler bruges af program-strukturer til at styre interaktionen mellem robotten og IMM.
* Stebeomrade frit (MAF) kan ikke styres fra robotsgjleskaermen. MAF-outputtet er indstillet haijt

under den betingelse, at det elektriske overvagningssignal for formomradet og MAF-signalet
fra softwaren begge er hgje. MAF-signalet fra softwaren kan styres med den respektive knap.

* Status: Disse signaler bruges til at fa vist og kontrollere robottens og IMM's driftsmaessige
tilstand. Sajlerne, der viser spaending og stremforbrug, repraesenterer de veerdier, der leveres
af IMMI-modulet til IMM og et eventuelt lysvaern.

v A .
R A 2+ QM3 Pl
Run  Program _installation _ Move I Log
Control Status
Robot Machine Robot Machine
MOoDBUS Close Mold O Automatic Mode O
IMMI Open Mold O Reject
Ejector Backward 0O Intermediate Mold Position
Ejector Forward 0O 24V Power
Core Pullers 1in 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 : o 0 O Simulation.
Speed 100%

* Afheengig af producent: Disse signaler er valgfrie, men kan efter behov bruges til specifikke
formal af IMM-producenten.
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» Sikkerhed

| robotkolonnen kan ngdstopindikatoren ikke styres fra denne skaerm. Det indikerer blot, at
robotten er ngdstoppet.

Nadstopsignalet fra maskinen indikerer, om IMM er ngdstoppet. Vaern abent-inputtet viser
status pa signaler for "Sikkerhedsanordninger”, specificeret i EUROMAP 67-standarden.

Hvis en programstruktur ikke inkluderer 1/0O-signaler, men stadig er beregnet til brug i et
robotprogram, kan du bruge handling- og vent-knuderne beskrevet i det fglgende afsnit.

8.1.2. Sadan bruges IMMI I/O i almindelige programknudepunkter

Vent

1. Tryk pa Program. i toppanelet pa PolyScope
2. Veelg under Basic Vent.

3. Veelg Vent pa digital indgang pa kommandopanelet under Vent for at fa adgang til IMM-
inputindstillingerne.

Indstil

1. Tryk pa Program i toppanelet pa PolyScope.

2. Veelg under Basic Indstil.

3. Pakommandopanelet, under Veelg en af falgende indstillinger
* Seet digital udgang: Veelg fra en liste med outputs fra robot til IMM.
* Seet: Veelg output og brug udtryk sammen.

* Indstil enkelt puls: Veelg outputs og definer pulsvarighed.

Udtryk

Du kan fa adgang til Udtryksredigering fra flere noder.
1. Tryk pa den gnskede knude og veelg tekstfeltet f(x) for at dbne Udtryksredigering.

BEMARK
Yderligere oplysninger findes i robottens brugervejledning, der findes pa
supportwebstedet:

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

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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9. Brug af robotten uden IMM

Dette afsnit beskriver, hvordan man bruger en IMMI-konfigureret robot uden IMM.

Afbrydelse af forbindelsen mellem IMM og IMMI-modulet udlgser eventuelle ngdstop, hvilket
standser robottens drift. Et bypass-stik lukker n@d- og sikkerhedssignalerne. Brug bypass-stikket
sadan at robotten kan fungere normalt uden at veere tilsluttet IMM.

Kontrollerskabets IP-klassificering opretholdes, nar bypass-stikket er tilsluttet.

9.1. Tilslutning af bypass-stikket

Sadan tilsluttes bypass-stikket

1. Fjern sikkerhedsklemmerne, og treek IMM-stikket ud af IMMI-modulet.
Forsag ikke at rydde den meddelelse om system-ngdstop, der vises pa PolyScope.

Seet bypass-stikket i IMMI-modulet, og fastgar sikkerhedsklemmerne.

A 0D

Pa PolyScope skal man trykke pa Ga til initialiseringsskaerm for at starte robotten.

e-Series sprgjtestgbemaskine-
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10. Specifikationer

10.1. Elektriske specifikationer

MAF, ikke sikkerhedsrelateret

Parameter

24 V spaendingstolerance -10% - 10% Vv
Strem tilgaengelig fra 24 V stramforsyning - - 750 mA
Overbelastningsbeskyttelse - 2 - A
MAF Input hgjt niveau spaending*® 11 - - \
MAF Input lavt niveau spaending* - - 5 Vv
MAF Input speendingsomrade* -0,4 - 36 \
MAF Indgangsstrem ved 24V indgangsspaending - 11 - mA

*Med reference til jord (GND) fra IMMI.

Stop /0, sikkerhedsrelaterede signaler

Nadstopudgangssignalerne styres af kraftstyrede sikkerhedsrelaeer i overensstemmelse med EN
50205. Afbryderens kontakter er galvanisk isoleret fra alle andre signaler og overholder IEC 60664-
1 forureningsgrad 2, overspaendingskategori Il.

Parameter Min | Type | Maks | Enhed
ZA1-ZA4 speending® 22 24 26 \Y
ZC1-ZC4 indgangsstremstyrke (hver udgang) ved 24V ) 11 ) mA
indgangsspaending

ZC1-ZC4 Input spaendingsomrade* -0,4 - 36 \Y,
ZC1-ZC4 Input hgjspaending® 11 - - \%
ZC1-ZC4 Input lavspaending® - - 5 V
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Strem AC/DC 0,01 - 6 A
A1-C1 A2-C2 A3-C3 spaending DC 5 - 50 \Y
A1-C1 A2-C2 A3-C3 spaending AC 5 - 250 \%

*Med reference til jord (GND) fra IMMI.

Digitale indgange, ikke sikkerhedsrelateret

De digitale inputs er af pnp-typen og er galvanisk forbundet til kontrollerskabet. Indgangene er i
overensstemmelse med alle tre typer digitale indgange definereti IEC 61131-2.

Parameter
Indgangsstremstyrke ved 24V indgangsspaending - 11 - mA
Input spaendingsomrade* -04 - 36 \

e-Series sprgjtestesbemaskine-
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Parameter
Input hgjt niveau spaending* 11 - - \Y,
Input lavt niveau spaending* - - 5 \

*Med reference til jord (GND) fra IMMI.

Digitale udgange, ikke sikkerhedsrelateret

De digitale outputs er af pnp-typen og er galvanisk forbundet til IMM. Den galvaniske isolering
mellem IMM og robotpotentialet overholder IEC 60664-1 forureningsgrad 2, overspaendingskategori
Il. Outputtene er konstrueret i overensstemmelse med IEC 61131-2.

Parameter
Stremkilde per udgang 0 - 200 mA
Spaending falder, nar slaet TIL 0 70 300 Y
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11. Ophavsret og ansvarsfraskrivelser

Oplysningerne her er ejendom tilhgrende Universal Robots A/S og ma ikke reproduceres,
hverken delvis eller i sin helhed, uden forudgaende skriftlig tilladelse fra Universal Robots A/S.
Oplysningerne heri kan eendres uden varsel og ma ikke udlaegges som forpligtende for
Universal Robots A/S. Dette dokument gennemgas og revideres med mellemrum.

Universal Robots A/S patager sig ikke noget ansvar for eventuelle fejl eller mangler i dette
dokument.

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

Universal Robots-logoet er et registreret varemeerke tilhgrende Universal Robots A/S.

MEDDELELSE
Universal Robots fortsaetter med at forbedre stabiliteten og ydeevnen af sine

produkter og forbeholder sig derfor ret til at opgradere produktet uden forudgaende
varsel. Universal Robots ggr alt for at sikre, at indholdet af dette dokument er
preecist og korrekt, men tager forbehold for eventuelle fejl eller manglende
oplysninger.

Universal Robots fraskriver sig ethvert ansvar, selv hvis alle retningslinjer i dette
dokument overholdes.

MEDDELELSE

Universal Robots e-Series sprgjtestabemaskine-greenseflade (IMMI) er udviklet i
overensstemmelse med Euromap 67, version 1.11 (maj 2015-udgaven) og SPI
AN146, The Society of the Plastics Industry, publikation nr. AN146 (marts 2006).
Universal Robots fraskriver sig hermed ethvert ansvar med hensyn til IMM'en og
dennes signal til IMMI, herunder stopsignaler og dens handtering af Universal
Robots stopsignaler, da Universal Robots ikke har nogen viden om, hvorvidt IMM'en
er udviklet i overensstemmelse med de fgrnaevnte brancheretningslinjer.
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12. Overholdelse

Dette afsnit indeholder oplysninger om anbefalinger, certifikater og erkleeringer, der er gyldige for
Universal Robots e-Series robotter med IMMI-moduler.

Dette dokument indeholder fglgende certifikat:
* 12.5. TUV NORD.

12.1. EUROMAP 67

Oplysningerne i IMMI-installationsvejledningen er i overensstemmelse med EUROMAP 67
version 1.11, en gratis anbefaling til sprgjtestabemaskiner, der kan downloades fra
Www.euromap.org.

Modulet Universal Robots graenseflade til sprojtestgbemaskiner (Injection Molding Machine
Interface - IMMI) overholder alle krav i anbefalingen EUROMAP 67 nar det er taendt. Nar IMMI-
modulet teendes EUROMAP 67 specificerer anbefalingen, at alle sikkerhedsrelaterede signaler skal
vaere funktionelle. Derfor abner IMMI-modulet ngdstop-, MAF-signalerne og alle I/0O-signaler, nar
kontrollerskabet lukkes ned.

Alle valgfrie og reserverede 1/O-signaler, der afhaenger af producent, understgttes, se 8. IMMI 1/O i
almindelige programnoder pa side 23.Den valgfrie 1/0 falder uden for standard IMMI-indstillinger og
ma kun defineres af producenten.

Graensefladen er konstrueret med de samme komponenter og efter de samme principper og
testkrav som kontrollerskabet. EUROMAP 67-greensefladen falder ind under
inkorporeringserklaeringen, der findes i installationsvejledningen til hardware.

12.2. Forsendelsesmaterialer

Som anfgrt af vores leverandgrer, opfylder Universal Robots e-Series-robottens
forsendelsesmaterialer ISPM-15-kravene til fremstilling af treeemballagemateriale, og de er
markeret i overensstemmelse hermed.

12.3. Kvalitetscertifikat

Universal Robots er certificeret i overensstemmelse med standard ISO 9001:2015 af
Bureau Veritas.

Universal Robots e-Series robotter gennemgar Ilabende intern test og testprocedurer ved enden af
produktionslinjen. UR-testprocesserne gennemgas og forbedres Igbende.
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12.4. Sikkerhedscertifikat

Modulet Universal Robots Sprgjtestosbemaskine-graensefladen (Injection Molding Machine Interface
- IMMI)-modulet er sikkerhedsgodkendt af TUV NORD, en autoriseret prgveinstans under
maskindirektivet 2006/42/EU i EU.
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12.5. TUV NORD

CERTIFICATE
ZERTIFIKAT

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: Flextronics Technology (Penang) Sdn Bhd (201794-V)
Fertigungsstéitte: No. 2736 Mukim 1, Lorong Perusahaan Baru 2,
Kawasan Perusahaan Perai SPT
13600 Penang, Malaysia

rw@

TUW NORD CEAT

Description of product: Add On Module for the Universal Robots Safety

(Details see Annex 1) System URSafety for injection molding machines

Beschreibung des Produktes:

(Details s. Anlage 1) {§) REEHISOSSRet
PLd'

Tested in accordance with: 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

. !
M,%Mx](
ZertHfiziefungsstelle der Essen, 2020-03-17

TUV NORD CERT GmbH

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

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