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1. Przedmowa UNIVERSAL ROBOTS

1. Przedmowa

1.1. Informacje o tym dokumencie

Niniejszy przewodnik opisuje, jak zainstalowa¢ modut Universal Robots interfejsu wtryskarki
(Injection Molding Machine Interface, IMMI) w skrzynce sterowniczej Universal Robots e-Series oraz
jak skonfigurowac¢ oprogramowanie modutu IMMI, aby uruchomic wtryskarke (IMM).

1.2. Zawartos¢ opakowania

Opakowanie zawiera nastepujgce czesci:
* Modut IMMI
* Kable:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146
* Kabel tasmowy
* Przewdd uziemienia (GND):
* Nakretke M6
* Podktadke M6
* Wityczke obejsciowg EUROMAP 67 firmy Universal Robots

* Niniejszy dokument

1.3. Dane firmy

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

https://www.universal-robots.com
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2. Bezpieczenstwo

2.1. Typy komunikatow bezpieczenstwa

Komunikaty bezpieczenstwa w tym dokumencie zawierajg informacje utatwiajgce unikniecie urazéw
lub uszkodzenia sprzetu. Niniejszy dokument zawiera nastepujgce typy komunikatow
bezpieczenstwa.

OSTRZEZENIE
Ten komunikat bezpieczenhstwa wskazuje niebezpieczng sytuacje mogaca
skutkowa¢ zgonem lub ciezkim urazem.

PRZESTROGA
Ten komunikat bezpieczehstwa wskazuje niebezpieczng sytuacje mogaca
skutkowac drobnym lub umiarkowanym urazem.

INFORMACJA
Ten komunikat bezpieczenhstwa wskazuje sytuacje mogaca skutkowac

uszkodzeniem sprzetu lub stratami materialnymi.

2.2. Ogolne srodki ostroznosci dotyczgce
bezpieczenstwa

Niniejszy rozdziat przedstawia ogolne srodki ostroznos$ci dotyczgce bezpieczenstwa, nalezy go
przeczytac przed zainstalowaniem modutu IMMI.

Wiecej informacji na temat bezpieczenstwa zawiera rozdziat dotyczacy bezpieczenstwa w
podreczniku uzytkownika robota.

OSTRZEZENIE
Wykonywanie instalacji lub konserwacji urzgdzen podtgczonych do zrodta zasilania
moze doprowadzi¢ do porazenia prgdem elektrycznym.

* Przed przystgpieniem do instalacji lub konserwacji nalezy upewnic sie, ze
urzgdzenie jest odtgczone od zrédta zasilania.
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2. Bezpieczenstwo UNIVERSAL ROBOTS

ff OSTRZEZENIE
Nieprawidlowe podtgczenie przewoddw zrédta zasilania lub uziemienia moze
skutkowac urazem cielesnym lub uszkodzeniem sprzetu.
Gwarancja nie obejmuje szkdéd spowodowanych nieprawidtowym potgczeniem
zrodta zasilania. Przed rozpoczeciem uzytkowania nalezy:

* Nalezy sie upewnic¢, ze kable zrodta zasilania sg prawidtowo podtgczone.

* Nalezy sie upewnic, ze uziemienie jest prawidtowo podigczone.

(missing or bad snippet)

fnf OSTRZEZENIE
Ten produkt zawiera robota e-Series firmy Universal Robots. Tego produktu dotyczg
rowniez ogolne kwestie bezpieczenstwa dotyczace robota e-Series firmy
Universal Robots.
Nieprzestrzeganie zasad uzytkowania robota opisanych w podrecznika uzytkownika
moze doprowadzi¢ do urazu cielesnego.

* Wiecej informacji na temat bezpieczenstwa zawiera rozdziat dotyczgcy
bezpieczenstwa w podreczniku uzytkownika robota e-Series firmy
Universal Robots.

2.3. Srodki ostroznosci dotyczace modutu IMMI

Niniejszy rozdziat przedstawia srodki ostroznosci dotyczgce instalowania modutu IMMI.

OSTRZEZENIE
Nieautoryzowana modyfikacja modutu IMMI moze skutkowac¢ urazami u personelu
lub uszkodzeniem sprzetu.

* Modyfikacje moze wykonywa¢ jedynie wykwalifikowany personel.

* Nalezy przeprowadzi¢ nowg ocene ryzyka przed modyfikacjg i po jej
dokonaniu.
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OSTRZEZENIE

Brak zabezpieczen w obszarze formy, uniemozliwiajgcych dostep do obszaru formy
lub wykrywajgcych w niej obecno$¢ moze skutkowac urazami u personelu lub
uszkodzeniem sprzetu.

* W zaleznosci od oceny ryzyka moze by¢ wymagane zabezpieczenie przed
zagrozeniami zwigzanymi z obszarem formy, a takze z zastosowaniem robota
UR.

OSTRZEZENIE
Sygnaty Obszar formy pusty (MAF) nie sg przeznaczone do zabezpieczania.

* Robota UR, modut IMMI i wszelkie zabezpieczenia nalezy zintegrowac
zgodnie ze specyfikacjami producenta i obowigzujgcymi normami.

* Jesli zachodzi ryzyko, ze operatorzy siegng do formy, nalezy zastosowac
zabezpieczenie obszaru formy.

OSTRZEZENIE
Nieskoordynowanie ruchu miedzy ramieniem robota a wiryskarkg moze skutkowac
urazami u personelu lub uszkodzeniem sprzetu.

* Nalezy przeczyta¢ i zrozumie¢ zalecenie EUROMAP 67.
* Nalezy przeczytac i zrozumiec podrecznik uzytkownika modutu IMMI.

* Nalezy zintegrowac robota UR, IMMI i wszelkie zabezpieczenia zgodnie ze
specyfikacjami producenta i obowigzujgcymi normami.

INFORMACJA
Odtaczenie kabla tasmowego, gdy skrzynka sterownicza jest wigczona moze
skutkowac uszkodzeniem sprzetu.

* Przed odtgczeniem kabla tasmowego nalezy wytgczy¢ zasilanie skrzynki
sterownicze;j.

INFORMACJA
Niepodtgczenie przewodu uziemienia (GND) podczas instalacji moze skutkowac
uszkodzeniem sprzetu.

* Kabel uziemienia nalezy podtgczy¢ do skrzynki sterowniczej przed
podigczeniem kabla tasmowego.
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2.3.1. Zatrzymanie awaryjne

Robot i wiryskarka wysytajg do siebie sygnaty bezpieczenstwa dotyczace zatrzymania awaryjnego
za posrednictwem modutu IMMI. Po uruchomieniu zatrzymania awaryjnego UR robot i wtryskarka
ulegajg zatrzymaniu, a IMMI sygnalizuje zatrzymanie wtryskarce.

OSTRZEZENIE
Przed uruchomieniem aplikacji nalezy sie upewni¢, ze wszystkie wytgczniki
awaryjne zatrzymuja catg aplikacje.

2.3.2. Zatrzymanie przez zabezpieczenie

Gdy funkcja robota UR Zatrzymanie przez zabezpieczenie zostanie uruchomiona przez wtryskarke,
robot zatrzymuije sie.

OSTRZEZENIE
Wejscie w obszar roboczy wtryskarki moze doprowadzi¢ do ciezkich urazéw u
personelu.

* Nalezy zintegrowac zabezpieczenia chronigce personel bez koniecznosci
polegania na sygnatach IMMI niezwigzanych z bezpieczenstwem.

2.4. Funkcje bezpieczenstwa modutu IMMI

Ten rozdziat zawiera informacje na temat funkcji bezpieczenstwa obstugiwanych przez modut IMMI.
Ponizej opisano wyjscia bezpieczenstwa modutu IMMI UR. Szczegéty dotyczace bezpieczenstwa
funkcjonalnego wtryskarki nalezy skonsultowac z jej producentem.

Te funkcje bezpieczenstwa sg zgodne z normg ISO 13849-1 i przyporzgdkowaniem stykéw ztgcza
EUROMAP 67/SPI AN-146.

Funkcja

bezpieczenstwa Cat./PL

UR
3/d 2.33E-7
3/d 2.01E-7
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Funkcja bezpieczenstwa 1

Zatrzymanie awaryjne: dwukierunkowe

Zatrzymanie awaryjne.

Robot UR: kategoria zatrzymania 1 zgodnie z norma IEC 60204-1.
Wiryskarka: patrz dokumentacja wtryskarki.

Robot UR: przycisk zatrzymania awaryjnego jest wcisniety; zatrzymanie
wyzwolone przez wtryskarke.
Witryskarka: patrz dokumentacja wtryskarki.

Robot UR: kategoria zatrzymania 1 zgodnie z normg IEC 60204-1.
Witryskarka: patrz dokumentacja wtryskarki.

Robot UR: zasilanie napedu robota jest odtgczone; zatrzymanie jest inicjowane
na wtryskarce poprzez modut IMMI.
Witryskarka: patrz dokumentacja wtryskarki.

Nalezy zatrzymac wszystkie niebezpieczne funkcje maszyny i odtgczy¢
zasilanie.

Funkcja bezpieczenistwa 2

Sygnat wej$ciowy zatrzymania przez zabezpieczenie UR z wtryskarki

Zatrzymanie przez zabezpieczenie.

Do zabezpieczania (ochrony) personelu przed zagrozeniami zwigzanymi z
wtryskarka.

Wyijscia zabezpieczen wtryskarki zmieniajg stan, wyzwalajgc w ten sposob
zatrzymanie robota UR przez zabezpieczenie.
Robot zatrzymuje sie po utracie zasilania. Aby okresli¢ reakcje wtryskarki i

zabezpieczenia po utracie zasilania przez wiryskarke lub jej zabezpieczenia,
zapoznaj sie z dokumentacjg wtryskarki.

Robot nie porusza sie i jest w stanie monitorowanego zatrzymania (kategoria
zatrzymania 2 zgodnie z normg IEC 60204-1.

Zabezpieczanie wtryskarki.
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3. Opis produktu UNIVERSAL ROBOTS

3. Opis produktu

Roboty e-Series Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) to przemystowe rozwigzanie do podtgczenia
skrzynki sterowniczej Universal Robots e-Series do wtryskarki.

OSTRZEZENIE
Nieprawidtowe podtgczenie Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) moze skutkowac
Smiercig lub ciezkim urazem.

* Modut IMMI nalezy prawidtowo zainstalowac zgodnie z wymaganiami
przepisow.

INFORMACJA
Nieprawidiowa instalacja Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) moze spowodowaé
uszkodzenie sprzetu lub mienia.

3.1. Zastosowanie produktu

Certyfikacja tego produktu dotyczy tylko interfejsu zatrzymania Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI)
w skrzynkach sterowniczych Universal Robots e-Series wyprodukowanych po 01 lutego 2020 r., gdy
skrzynki sterownicze sg aktualizowane w interfejsie IMMI i sg zgodne z przepisami EMC.

Specyfikacje dotyczgce bezpieczenstwa funkcjonalnego dotyczg wyjs¢ zatrzymania UR w IMMI. Za
specyfikacje zintegrowanego bezpieczenstwa funkcjonalnego odpowiada integrator, poniewaz
obejmujg one specyfikacje wtryskarki.

3.2. Komponenty

Interfejs e-Series wiryskarki (IMMI) sktada sie z nastepujgcych komponentow:
* Modut IMMI e-Series
* Kabel IMMI e-Series

Aplikacja Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) sktada sie z nastepujgcych komponentéw:
* Wiryskarka z interfejsem zgodnym z EUROMAP 67/SPI1 AN-146.

* Robot Universal Robots e-Series, skladajacy sie z wspoétbieznego ramienia robota i skrzynki
sterowniczej UR e-Series (z ptytg ukladu sterowania bezpieczenstwa w wersji Rev.F2).

* Modut IMMI e-Series z kablem IMMI.
* Chwytaki robota.
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3.3. Wymagania

Numer seryjny skrzynki sterowniczej musi by¢ nowszy niz 2020020161. Elektronika ptyty ukfadu
sterowania bezpieczehstwa w wers;ji sprzetowej Rev.F2.

INFORMACJA

Instalacja Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) w skrzynce sterowniczej o numerze
seryjnym nizszym niz 2020020161 moze skutkowac uszkodzeniem sprzetu lub
mienia.

* Przed zainstalowaniem modutu IMMI nalezy sprawdzi¢ numer seryjny
skrzynki sterowniczej.

* W razie potrzeby mozna sprawdzi¢ ptyte uktadu sterowania bezpieczenstwa.

Skrzynka sterownicza

Numer seryjny skrzynki sterowniczej znajduje sie ha spodniej stronie wspornika skrzynki
sterowniczej. Ponizsza ilustracja przedstawia etykiete i numer seryjny skrzynki sterownicze;j.

MODEL : xxxxx
S/N:2020020161
T
TP S/N 2 3000000000XX
(TR
Assembled in Malaysia

Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) 8 Podrecznik instalaciji
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Ptyta uktadu sterowania bezpieczenstwa

Numer seryjny ptyty uktadu sterowania bezpieczenhstwa znajduje sie z tytu ptyty uktadu sterowania
bezpieczenstwa. Aby uzyskac dostep do oznaczenia wersji ptyty uktadu sterowania bezpieczenstwa
Rev.F2 (F2 = RM), nalezy zdemontowac wspornik skrzynki sterowniczej.

TTHUTUTET
R =Raw PCB revision
M=BOM revision

UWAGA

Wiecej informacji na temat zmiany ptyty uktadu sterowania bezpieczenstwa zawiera
rozdziat dotyczgcy skrzynki sterowniczej w podreczniku serwisowym dostepnym w
witrynie internetowej pomocy techniczne;j:

* https://www.universal-robots.com/support/
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4. Kurtyna swietlna funkcji Obszar
formowania pusty (MAF)

W tym rozdziale opisano sposob uzywania w EUROMAP kurtyny swietlnej funkcji Obszar
formowania pusty (MAF).

OSTRZEZENIE
Sygnaty Obszar formowania pusty (MAF) nie sg przeznaczone do ochrony
personelu.

* Zabezpieczenia nalezy zastosowac, jesli zachodzi ryzyko, ze operatorzy bedg
siegac do formy.

* Zabezpieczenia nalezy zintegrowac¢ zgodnie z obowigzujgcymi normami, na
przyktad: IEC 62046, ISO 13855.

INFORMACJA
Niezastosowanie kurtyny swietinej MAF moze skutkowac nieplanowanym

zamknieciem formy, co moze doprowadzi¢ do uszkodzenia sprzetu.

* Do sygnalizaciji stanu kurtyny swietlnej MAF, jesli jest uzywana, nalezy
uzywac¢ modutu IMMI.

INFORMACJA
Zasilanie 24 V dostepne ze ztgcza MAF w module IMMI ma ograniczenie pragdowe.
Przekroczenie podanego pradu wyjsciowego moze skutkowac zatrzymaniem.

Sygnat kurtyny swietlnej MAF nie stuzy celom bezpieczenstwa; stanowi on jedynie sygnat statusu
dla wtryskarki.

MAF nalezy podtgczy¢ za pomocg dedykowanego ztgcza wejscia cyfrowego MAF w module IMMI.
Wejscie MAF jest typu pnp. Po podtgczeniu sygnat wejsciowy MAF ma stan wysoki, gdy kurtyny
Swietlne nie napotykajg przeszkody.
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5. Instalacja sprzetu

R
UNIVERSAL ROBOTS

5. Instalacja sprzetu

Ten rozdziat przedstawia sposob instalacji sprzetu modutu IMMI. Informacje na temat
konfigurowania oprogramowania modutu IMMI zawiera 6. Instalacja oprogramowania na stronie 14.

5.1. Wymagane przedmioty

Do zainstalowania modutu IMMI niezbedne sg nastepujgce przedmioty:

* Jedna nakretka M6
* Jedna podktadka M6
* Srubokret Torx TX20

* Przecinak do pudetek z ostrzem 2,5 cm (maks.)

* Szczypce do cigcia drutu

5.2. Instalowanie modutu IMMI

Aby zainstalowa¢ modut IMMI

1. Wytacz zasilanie skrzynki sterowniczej i odtgcz kabel sieciowy od zrodta zasilania.

2. Zdejmij ptyte pokrywy z boku skrzynki sterowniczej.

Zachowaj sruby i podktadki odginane zebate, aby kontynuowac instalowanie sprzetu.

1 |Sruba

podktadka odginana zebata

3 | zdjeta piyta

Modut IMMI

Podrecznik instalaciji
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3. Ustaw modut IMMI tak, aby wszystkie porty znajdowaty sie na gorze i uzyj $rub i podktadek
odginanych zebatych z ptyty skrzynki sterowniczej, aby zamontowa¢ modut od wewnatrz
skrzynki sterowniczej.

INFORMACJA

Sruby ptyty skrzynki sterowniczej nalezy dokreci¢ z momentem 1,5 Nm, aby
unikng¢ uszkodzenia mienia.

4. Do podfgczenia przewodu uziemienia do modutu IMMI i skrzynki sterowniczej nalezy uzyc
nakretki M6 i podkfadki M6.

5.3. Podigczanie kabla tasmowego do modutu IMMI

PRZESTROGA
Zdjecie perforowanego paska moze odstoni¢ ostre krawedzie i skutkowac urazem
cielesnym personelu.

* Ze zdjetym paskiem nalezy obchodzi¢ sig ostroznie.

INFORMACJA
Zbyt gtebokie wiozenie ostrych narzedzi do szyny EXTENSION BUS moze
skutkowac uszkodzeniem mienia.

* Ostre narzedzia nalezy ostroznie wktada¢ do szyny EXTENSION BUS.

Aby podtaczy¢ kabel tasmowy do modutu IMMI
1. Czes¢ EXTENSION BUS etykiety skrzynki sterowniczej i pasek perforowany nalezy przecig¢
przecinakiem do pudetek.

2. Przecinakiem do pudetek lub szczypcami do ciecia drutu usungc¢ pasek perforowany i
odstoni¢ port przytgczeniowy EXTENSION BUS.

3. Jeden koniec kabla tasmowego nalezy podtgczy¢ do nowo odstonietego portu
przytgczeniowego EXTENSION BUS.

4. Drugi koniec kabla tasmowego nalezy podtgczy¢ do portu przytgczeniowego skrzynki
sterownicze;j.
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1 | Port przytagczeniowy EXTENSION |2 | kabel tasmowy
BUS

3 | potgczenie uziemienia

INFORMACJA
Nieprawidtowe podfgczenie kabla tasmowego moze skutkowac
uszkodzeniem mienia.
* Upewnij sie, ze kabel tasmowy jest ustawiony w linii z gérng czescig
portu przytgczeniowego EXTENSION BUS.

5.4. Podtgczanie wtryskarki

Aby podtaczyé wtryskarke

1. Podigcz wtyczke wtryskarki do modutu IMMI i zamocuj zaciski bezpieczenstwa.

2. Mozna tez podtgczy¢ wtyczke obejsciowg EUROMAP 67 do modutu IMMI i zatrzasng¢
zaciski. Patrz 9. Uzywanie robota bez IMM na stronie 27.

3. Podiacz kabel sieciowy do zrédta zasilania i wigcz zasilanie w skrzynce sterownicze;.

4. Zaczekaj na wyswietlenie na ekranie interfejsu PolyScope komunikatu, ze modut IMMI nalezy
wigczy¢ w ustawieniach bezpieczehstwa.
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6. Instalacja oprogramowania

6. Instalacja oprogramowania

Ten rozdziat przedstawia sposob konfigurowania oprogramowania modutu IMMI. Informacje na
temat instalowania sprzetu modutu IMMI zawiera 5. Instalacja sprzetu na stronie 11.

6.1. Konfigurowanie oprogramowania modutu IMMI

Aby skonfigurowaé oprogramowanie modutu IMMI

1. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtowek dotknij pozycji Instalacja i wybierz pozycije
Bezpieczenstwo.

2. Dotknij pozycji Sprzet i odblokuj opcje na ekranie Wybierz dostepny sprzet.

Do odblokowania tego ekranu wymagane jest podanie hasta.

3. Nalliscie rozwijanej Interfejs maszyny do formowania wtryskowego wybierz zgdane

zalecenie.

4. Dotknij przycisku Zastosuj, aby uruchomic¢ ponownie system. Interfejs PolyScope nadal
bedzie dziata¢.

5. Dotknij pozycji Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa, aby ukonczyc instalacje
oprogramowania IMMI.

rograr nstallation Maove uo
Select available hardware

<unnamed=>
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

Euromap 67 hd

Simulation .

Interfejs e-Series wiryskarki (IMMI)

14 Podrecznik instalac;ji



6. Instalacja oprogramowania UNIVERSAL ROBOTS

6.2. Odinstalowanie modutu IMMI

Aby odinstalowa¢ modut IMMI

1.

w

N o g &

W interfejsie PolyScope uzyj swojego hasta, aby uzyska¢ dostep do ekranu Wybierz
dostepny sprzet .

Na liscie rozwijanej Interfejs maszyny do formowania wtryskowego wybierz pozycje Brak.

Dotknij przycisku Zastosuj, aby uruchomi¢ ponownie system. Interfejs PolyScope nadal
bedzie dziatac¢.

Dotknij pozycji Potwierdz konfiguracje bezpieczenstwa.
Wytacz zasilanie skrzynki sterowniczej i odtgcz kabel sieciowy od zrodta zasilania.
Wyjmij wtyczke wtryskarki z modutu IMMI.
Zdemontuj interfejs.
* Odtacz kabel tasmowy.
* Odkre¢ nakretke M6, aby odtgczy¢ ztgcze uziemienia.
* Odkrec sruby M6 i podktadki odginane zebate, aby wyjg¢ modut IMMI.

* Zapomocg $rub M6 i podktadek odginanych zebatych ponownie przymocuj ptyte do
skrzynki sterowniczej.
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/. Programowanie modutu IMMI

W tym rozdziale opisano funkcjonalnosc struktury programu oraz sposéb tworzenia struktur
programu przy uzyciu weztow dostepnych w IMMI.

7.1. Struktura programu

Struktury programu sg weztami wstawianymi do programow w celu osiggniecia wiasciwej i
bezpiecznej interakcji z IMM. Wszystkie one zawierajg testy weryfikacyjne sygnatu. Weztéw
programu mozna rowniez uzy¢ w celu zapewnienia, ze sygnaty we/wy do i z wtryskarki sg
prawidtowo skonfigurowane.

Jeden wezel programu moze ustawiac wiele wyj$¢ w jednym dziataniu.
Aby rozpoczac¢ tworzenie struktury programu wtryskarki, nalezy wybra¢ dowolny z weztéw programu

dostepnych na liscie pod IMMI, jak na ponizszej ilustraciji.

Basic Q

Advanced

Templates

V' IMMI

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out

Free To
Mould

Template

t R BoRel- gl Nl §=

Wszystkie wezty struktury programu sktadajg sie z zestawu krokow. Wiekszos¢ krokow jest
domysinie wigczona. Niektérych krokdéw nie mozna wytgczyé, poniewaz sg one niezbedne do
dziatania struktury programu.
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7. Programowanie modutu IMMI UNIVERSAL ROBOTS

Wspolne zestawy krokow

Test Jesli warunek testu nie jest spetniony, program jest zatrzymywany.
Ustaw e . : L
. Podane wyjscie jest ustawiane na stan wysoki albo niski.
wyjscie
. Pozwala programowi zaczeka¢ do zakonhczenia ruchu przed kontynuacj
Czekaj az prog P y 1

programu.

7.2. Tworzenie struktury programu

Aby utworzy¢ strukture programu
1. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtowek dotknij pozycji Program i wybierz pozycje
IMMI.
2. Wybierz pierwszy zgdany wezet struktury programu sposrod opcji wyswietlanych na liscie
ponize;.
Mozna wybra¢ tyle weztéw, ile wymaga program.

* Sprawdzenie uruchomienia: umozliwia sprawdzanie przed rozpoczeciem formowania,
czy robot i wtryskarka sg prawidtowo ustawione.

* Czekaj na element: robot czeka na gotowos¢ elementu IMM.

* Wyrzutnik wstecz: wyrzutnik wraca do pozycji tylnej.

* Wyrzutnik naprzéd: wyrzutnik wyjmuje element z formy.

* Wypychacze rdzeni do Srodka: wybierz wypychacze rdzeni przesuwane do pozycji 1.

* Wypychacze rdzeni na zewnatrz: wybierz wypychacze rdzeni przesuwane do pozyc;ji
2.

* Mozliwos¢ formowania: sygnalizuje wtryskarce, aby uruchomic¢ formowanie
* Szablon: stosuje wczes$niej okreslong strukture programu

3. W obszarze Polecenie zaznacz lub usun zaznaczenie odpowiednich pdl wyboru kazdego z
weztdéw programu.

Zaznaczone pola wyboru sktadajg sie na zestaw dziatan wykonywanych przez wezet
programu. Zilustrowano to ponizej.
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_ 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

™
& 5 Wait 40 ms. while outputs change

Ponizsze podrozdzialy ilustrujg i opisujg poszczegolne wezty struktury programu.

7.2.1. Wezly struktury programu

Zestawy krokéw w kazdym wezle mozna skonfigurowac za pomoca pél wyboru, pozwalajgcych
wigczyc/wytgczy¢ poszczegolne kroki.

* Sprawdzenie uruchomienia: ten wezet, przeznaczony do uzycia raz na poczatku programu
robota, zapewnia prawidtowe ustawienie robota i maszyny przed rozpoczeciem formowania
wtryskowego.
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> Advanced
1 ¥ Robot Program
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

495X

Normal

Q

Graphics Variables

IMMI 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

[4 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 Mowve Core Pullers 2 to pos. 2 = High

11 Popup: Pau | 2 until continue is pressed
12 Set output: Robot Operation Mode .
13 Wait until: Mold C Position Input

15 Test: Ejector Bacl Position Input = High
16 Set output: Enable Ejector Baclk = Low

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

OOEEADEaEE

0se High
14 Test: Ejector Forward Position Input = Low

* Czekaj na element: przeznaczony do powodowania, aby robot czekat az element z IMM

bedzie gotowy.

> Advanced
1 ¥ Robot Program
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

O 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
[d 3 Test: Robot Operation Mode Qutput = 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: 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 Fr L

M 12 Set output: Enable Mold Closure =

M 13 Set output: Enable Full Mold Opening = Lov

[E 14 Wait 40 ms. while outputs change

Simulation .
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* Wycofaj wstecz: umozliwia ruch wyrzutnika z powrotem do pozyciji tylne;j.

O\ - Graphics Variables
> Advanced 1 .
¥ Robot Program IMMI Ejector Back
> Templates 2 = Ejector Back
[& 1 Test: Enable Mold Closure Output = Low
o [4 2 Test: Robot Operation Mode Output = Low
WV IMMI [0 3 Test: Operation With Robot Input = High

Startu [4 4 Test: Mold Open Position Input = High
checkp [ 5 Test: Enable Ejector Back Output = Low
[ 6 Test: Ejector Back Position Input = Low

w::‘ For [ 7 Test: Ejector Forward Position Input = High
[ 8 Set output: Enable Ejector Forward = Low

3feieir 2k & ¢ Set output: Enable Ejector Back = High

Ejector Ll [ 10 Wait 40 m: I hile outputs change

Forward [ 11 Wait until: Ejector Back Position Input = High

Core Pull In

Core Pull Out
Free To Mold

Template

3OS XKBBEZ

Normal

* Wycofaj wstecz: umozliwia ruch wyrzutnika w celu wyjecia elementu z formy. Nalezy uzywac,
gdy robot jest w pozycji gotowosci do uchwycenia elementu.

2

O\ - Graphics Variables
> Advanced 1 .
¥ Robot Program IMMI Ejector Forward
> Templates 2 = Ejector Forward
[& 1 Test: Enable Mold Closure Output = Low
o [4 2 Test: Robot Operation Mode Output = Low
WV IMMI [0 3 Test: Operation With Robot Input = High

Startu [4 4 Test: Mold Open Position Input = High
Checkp [ 5 Test: Enable Ejector Forward Output = Low
[ 6 Test: Ejector Forward Position Input = Low

w::\ For [ 7 Test: Ejector Back Position Input = High

[ 8 Set output: Enable Ejector Back = Low
e Rt M 9 Set output: Enable Ejector Forward = High
Ejector 4 & 10 Wait 40 m: I vhile outputs change
Forward [ 11 Wait until: Ejector Forward Position Input = High
Core Pull In

Core Pull Out
Free To Mold

Template

TR BN N §=

Normal Simulation .
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* Wypychacze rdzeni do srodka: umozliwia ruch wypychaczy rdzeni do pozycji 1. Uzywane
wypychacze rdzeni sg wybierane z menu rozwijanego.

RS2 ¢ QM

1 v Robot Program
) Templates 2
) URCaps

= Core Pull In

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

3o xpOw=

O Normal

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 .

* Wypychacze rdzeni na zewnatrz: umozliwia ruch wypychaczy rdzeni do pozycji 2. Uzywane
wypychacze rdzeni sg wybierane z menu rozwijanego.

2% QH

> Advanced

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

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

29SS XKBREES

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 .
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* Mozliwo$¢ formowania: sygnalizuje wtryskarce, ze moze rozpoczg¢ operacje formowania
wtryskowego. Po uaktywnieniu tego sygnatu robot musi zosta¢ ustawiony poza 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

'S TS B:] =

Normal Simulatio

* Szablon: stosuje wczesniej okreslong strukture programu w celu wykonania prostych
interakcji z wtryskarka.

> Advanced
1 ¥ Robot Program IMMI Tem p|ate

> Templates 2 9 v IMMI Template i ian wi
A program template for performing simple interaction with an Injection Malding Machine.

4 ® Waypoint_Start @ The waypoints must be specified for the various points in the process
- « The 1/O actions are Intendid for & tool grab and release of ftems from the IMM
5 = Startup Check
Startup 6 © Waypoint_Wait
Check 7 ¢ & Loop
Wait For 8 = Wait For Item
Wizt 9 ® Waypoint_Take
Ejector Back 10 = FEjector Forward
Ejector 411 = Set 3
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

'S DRSS NoR =

@ v
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7.2.2. Uzywanie szablonu IMMI

Aby uzy¢ szablonu IMMI

1. W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtowek dotknij pozycji Program i wybierz pozycje

IMMI.

2. Wybierz pozycje Szablon, aby wyswietla¢ ekran programu z zatadowanym szablonem.
Struktura szablonu jest widoczna po lewej stronie ekranu, jak na ponizszej ilustracji.

=EE
Advanced
Templates

URCaps

WV IMMI

Startup

3
4
5
<]
Check 7
8

Wait For
Item 9

Ejector Back 10

Ejector 411
Forward 12

Core Pull In 13
Core Pull Out |5
Free To Mold 16

Template

1 v Robot Program
2 9 v MM Template
@ & Move/
® Waypoint_Start

IMMI Template

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

Variables

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

= Startup Check
® Waypoint_Wait
@ & Loop

o

el

= \Wait For Item
® Waypoint_Take
= Ejector Forward
- Set I
X Wait: 0.3
= Ejector Back
® Waypoint_Wait
= Free To Mold
b IFE67 Inlrgect]
® WP_Drop_Bad
% Else
® WP_Drop_Good
= Set
® Waypoint_Wait

VS5 XKBBEDZ

O Normal

Simulation -

3. Aby przygotowac robota do przenoszenia obiektéw, wybierz zgdane punkty orientacyjne z

nastepujgcych:

* Punkt orientacyjny: start: punkt poczgtkowy ramienia robota przed rozpoczeciem
procesu formowania wtryskowego.

* Punkt orientacyjny: czekaj: punkt oczekiwania ramienia robota.

* Punkt orientacyjny: pobierz: punkt, w ktérym ramie robota wyjmuje element z IMM.

* PO: Upuszczenie btedne: punkt, w ktorym ramie robota zwalnia odrzucony element.

* PO: Upuszczenie prawidtowe: punkt, w ktorym ramie robota zwalnia zaakceptowany

element.

4. Wybierz i dostosuj jeden z nastepujgcych weztdéw, aby sterowaé chwytakiem:

* Ustaw: okresl, kiedy narzedzie chwyta i zwalnia dany element.

* Petla: robot jest uruchamiany tylko wéwczas, gdy konieczne jest wyjecie elementu z

IMM.

* RuchJ: predkosc ruchu robota jest dostosowywana do czasu cyklu IMM.

5. W wezle Ruch nalezy dostosowac predko$¢ przegubu i przyspieszenie przegubu, aby
dostosowac je do kruchosci elementu.
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8. We/wy modutu IMMI w zwyktych
weztach programu

W tym rozdziale opisano sposob uzywania wejs¢ i wyjs¢ modutu IMMI w zwyktych weztach
programu.

8.1. Korzystanie z omowienia we/wy IMMI

Ekran we/wy IMMI zawiera wskazniki sygnatéw wejsciowych oraz opcje sterowania sygnatami
wyjsciowymi. Opcje sterujgce sygnatami wyjsciowymi sg domysinie dostepne tylko w trybie
programowania robota. Mozna to jednak ustawi¢ wedtug potrzeb na karcie Konfiguracja we/wy,
ktéra znajduje sie na ekranie Instalacja.

Przy uruchomieniu sygnaty 24 V majg poziom wysoki. Wszystkie inne sygnaty majg poziom niski.

W trybie automatycznym wszystkie sygnaty sg domys$inie wysokie.

8.1.1. Omowienie we/wy IMMI

» Sterowanie

Te sygnaty sg uzywane w strukturze programu do sterowania interakcjg miedzy robotem a
wtryskarka.

* Obszarem formowania pustym (MAF) nie mozna sterowaé na ekranie kolumny robota.
Wyjscie MAF ma ustawiony wysoki poziom pod warunkiem, ze elektryczny sygnat nadzoru
strefy form i sygnat MAF z oprogramowania majg jednoczesnie poziom wysoki. Sygnatem
MAF z oprogramowania mozna sterowa¢ za pomocg odpowiedniego przycisku.

* Status: te sygnaty stuzg do wyswietlania trybu pracy robota oraz wtryskarki i sterowania nimi.
Stupki pokazujgce napiecie i pobdr prgdu odpowiadajg wartosciom dostarczonym przez
modut IMMI do IMM i do zabezpieczenia swietlnego, o ile jest uzywane.
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lm 7 &, n E <unnamed>
= A 7 default
Run Program __Installation __ Move s Log ew
Control Status
Robot Machine Robot Machine
MopBUS Close Mold O Automatic Mode O
IMMI Open Mold ] Reject
Ejector Backward O Intermediate Mold Position
Ejector Forward O 24V Power
Core Pullers 1in 0O 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) d
Manufacturer Dependent Safety
Robot Machine Robot Machine
Euromap67_DI_ZC8 Emergency Stop
Euromap67_DO_AS d Safeguard Open
Euromap67_DO_C5 O
Euromap67_DO_C8 O

O Power off ' ° 0 O Simulatlon.
Speed 100%

* Zalezne od producenta: sygnaty te sg opcjonalne, ale w razie potrzeby producent wtryskarki

moze ich uzy¢ do okreslonych celow.
Bezpieczenstwo

W kolumnie robota z tego ekranu nie mozna sterowac wskaznikiem zatrzymania awaryjnego.
Wskazuje ona po prostu, ze robot zostat zatrzymany awaryjnie.

Sygnat zatrzymania awaryjnego z maszyny wskazuje, czy IMM zostata zatrzymana awaryjnie.
Wejscie Zabezpieczenie otwarte pokazuje stan sygnatdéw urzgdzen zabezpieczajgcych
okreslonych w standardzie EUROMAP 67.

Jesli struktura programu nie zawiera sygnatéw we/wy, ale nadal przeznaczona jest do uzycia w
programie robota, mozna uzy¢ weztow Dziatanie i Czekaj, opisanych w nastepnym rozdziale.

8.1.2. Jak uzywac¢ we/wy modutu IMMI w zwyktych weztach
programu

Czekaj

1.
2.
3.

W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtéwek dotknij pozycji Program.
W obszarze Podstawowe wybierz pozycje Czekaj.

W okienku Polecenie, w obszarze Czekaj wybierz pozycje Czekaj na sygnat cyfrowy
wejscia, aby przejs¢ do opcji wejscia IMM.

Ustaw

1.
2.
3.

W interfejsie PolyScope, w obszarze Nagtéwek dotknij pozycji Program.
W obszarze Podstawowe wybierz pozycje Ustaw.

W okienku Polecenie, w obszarze Wybierz dowolng z nastepujgcych opcji
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* Ustaw wyjscie cyfrowe: wybierz z listy wyjs$¢ robota do IMM.
* Ustaw: wybierz wyjscia i uzyj z nimi wyrazen.

* Ustaw pojedynczy impuls: wybierz wyjscia i okresl czas trwania impulsu.

Wyrazenie

Dostep do edytora wyrazeh mozna uzyskac z wielu weztow.

1. Dotknij zgdanego wezta i wybierz pole tekstowe f(x), aby otworzy¢ edytor wyrazen.

UWAGA
Wiecej informacji mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika robota dostepnym w
witrynie internetowej pomocy technicznej:

* https://www.universal-robots.com/support/
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9. Uzywanie robota bez IMM

W tym rozdziale opisano sposob korzystania z robota skonfigurowanego z interfejsem wtryskarki
(IMMI) bez wtryskarki (IMM).

Odtgczenie IMM od modutu IMMI uruchamia wszystkie zatrzymania awaryjne, przez co robot nie
nadaje sie do uzytku. Wtyczka obejsciowa zamyka sygnaty zatrzymania awaryjnego i zatrzymania
przez zabezpieczenie. Uzycie wtyczki obejsciowej umozliwia normalne dziatanie robota bez
koniecznosci podtgczania go do IMM.

Stopien ochrony IP skrzynki sterowniczej jest zachowany, gdy podtgczona jest wtyczka obejsciowa.

9.1. Podtgczanie wtyczki obejsciowe;

Aby podtaczy¢ wtyczke obejsciowa

1. Odtacz zaciski bezpieczenstwa i odigcz wtyk IMM od modutu IMMI.

2. Nie probuj kasowaé komunikatu systemowego o zatrzymaniu awaryjnym, wyswietlanego na
ekranie interfejsu PolyScope.

3. Podigcz wtyczke obejsciowag do modutu IMMI i zamocuj zaciski bezpieczenstwa.

4. Na ekranie interfejsu PolyScope dotknij pozycji PrzejdZz do ekranu inicjowania, aby
uruchomic¢ robota.
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10. Dane techniczne

10.1. Specyfikacje elektryczne

MAF, niezwigzane z bezpieczenstwem

Parametr in. . | Jednostka
Tolerancja napiecia 24 V -10% - 10% \%
Prad dostepny z systemu zasilania 24 V - - 750 mA
Zabezpieczenie przecigzeniowe - 2 - A
Napiecie wysokiego stanu sygnatu wejsciowego MAF* 11 - - Vv
Napiecie niskiego stanu sygnatu wejsciowego MAF* - - 5 \%
Zakres napiecia wejsciowego MAF* -0,4 - 36 \Y
Prad wejsciowy MAF przy napieciu wejsciowym 24 V - 11 - mA

*W odniesieniu do uziemienia (GND) z IMMI.

We/wy zatrzymania, sygnaty zwigzane z bezpieczenstwem

Sygnaly wyjsciowe zatrzymania awaryjnego sg sterowane przez sterowane sitowo przekazniki
bezpieczenstwa zgodne z normg EN 50205. Styki przetgcznika sg galwanicznie odizolowane od
wszystkich innych sygnatéw i sg zgodne z normg IEC 60664-1, stopien zanieczyszczenia 2,
kategoria przepieciowa II.

Parametr Min. | Typ | Maks. | Jednostka
Napiecie ZA1-ZA4* 22 24 26 \Y,
Prad wejsciowy ZC1-ZC4 (kazde wyjscie) przy napieciu
oo 11 = mA

wejsciowym 24 V
Zakres napiecia wejsciowego ZC1-ZC4* -0,4 - 36 V
Napiecie wysokiego stanu sygnatu wejsciowego ZC1-

11 - - \Y,
2C4*
Napiecie niskiego stanu sygnatu wejsciowego ZC1-ZC4* - - 5 V
Prad AC/DC A1-C1 A2-C2 A3-C3 0,01 - 6 A
Napiecie DC A1-C1 A2-C2 A3-C3 5 - 50 Vv
Napiecie AC A1-C1 A2-C2 A3-C3 5 - 250 V

*W odniesieniu do uziemienia (GND) z IMMI.

Wejscia cyfrowe, niezwigzane z bezpieczenstwem

Wejscia cyfrowe sg typu pnp i sg galwanicznie potgczone ze skrzynkg sterowniczg. Wejscia sg
zgodne z wszystkimi trzema typami wejs¢ cyfrowych zdefiniowanymi w normie IEC 61131-2.
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Parametr

Prad wejsciowy przy napieciu wejsciowym 24 V - 11 - mA
Zakres napiecia wejsciowego® -0.4 - 36 \%
Napiecie wysokiego stanu sygnatu wejsciowego® 11 - - \%
Napiecie niskiego stanu sygnatu wejsciowego* - - 5 Vv

*W odniesieniu do uziemienia (GND) z IMMI.

Wyijscia cyfrowe, niezwigzane z bezpieczenstwem

Wyijscia cyfrowe sg typu pnp i sg galwanicznie potgczone z wtryskarkg. I1zolacja galwaniczna miedzy
potencjatami IMM i robota jest zgodna z normg IEC 60664-1, stopien zanieczyszczenia 2, kategoria
przepieciowa Il. Wyjscia cyfrowe sg zbudowane zgodnie z normg IEC 61131-2.

Parametr in. Jednostka
Prad zrodfa na wyjsciu 0 - 200 mA
Spadek napiecia przy wtgczeniu 0 70 300 Vv
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11. Prawa autorskie i zastrzezenia
Drawne

Informacje przedstawione w niniejszym dokumencie stanowig wtasnosc firmy

Universal Robots A/S i nie wolno ich powiela¢ w catosci ani w czesci bez uprzedniej pisemnej
zgody firmy Universal Robots A/S. Niniejsze informacje moga ulec zmianie bez uprzedzenia i nie
stanowig zobowigzania firmy Universal Robots A/S. Ten dokument jest okresowo weryfikowany i
aktualizowany.

Firma Universal Robots A/S nie ponosi odpowiedzialnosci za btedy i braki w tym dokumencie.
Copyright © 2019-2021 Universal Robots A/S.

Logotyp Universal Robots jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy Universal Robots A/S.

INFORMACJA
Firma Universal Robots nieustannie pracuje nad usprawnianiem niezawodno$ci i

wydajnosci swoich produktéw, w zwigzku z czym zastrzega sobie prawo do
usprawnienia produktu bez wczesniejszego informowania o tym fakcie. Firma
Universal Robots dotozyta wszelkich staran, aby tres¢ niniejszego dokumentu byta
Scista i prawidtowa, ale nie ponosi odpowiedzialno$ci za zadne btedy ani brakujgce
informacje.

Universal Robots odrzuca wszelkg odpowiedzialnos¢ prawng, nhawet w razie
przestrzegania wszystkich wytycznych zawartych w tym dokumencie.

INFORMACJA
Universal Robots Interfejs e-Series wtryskarki (IMMI) opracowano zgodnie z

Euromap 67, wersja 1.11 (wersja z maja 2015 r.) oraz SPI AN146, The Society of
Plastics Industry, publikacja nr. AN146 (marzec 2006).

Universal Robots niniejszym zrzeka sie wszelkiej odpowiedzialnosci w odniesieniu
do wtryskarki i jej sygnatu do modutu IMMI, w tym sygnatéw zatrzymania i jej obstugi
sygnatéw zatrzymania firmy Universal Robots, poniewaz firma Universal Robots nie
ma wiedzy, czy wtryskarke zaprojektowano zgodnie z wyzej wymienionymi
wytycznymi branzowymi.
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12. Zgodnosc z przepisami

Ten rozdziat zawiera informacje o zaleceniach, certyfikatach i deklaracjach dotyczacych robotéw
Universal Robots e-Series z modutami IMMI.

Niniejszy dokument zawiera nastepujgcy certyfikat:
* 12.5. TUV NORD.

12.1. EUROMAP 67

Informacje zawarte w instrukciji instalacji IMMI sg zgodne z EUROMAP 67 wersjg 1.11 bezptatnego
zalecenia dla wiryskarek, ktére mozna pobrac ze strony www.euromap.org.

Modut interfejsu wtryskarki Universal Robots (Injection Molding Machine Interface, IMMI), gdy jego
zasilanie jest wigczone, spetnia wszystkie wymogi zalecenia EUROMAP 67. Zalecenie okresla, ze
po wytgczeniu zasilania EUROMAP 67 modutu IMMI powinien dziata¢ kazdy sygnat zwigzany z
bezpieczenstwem. W zwigzku z tym modut IMMI po wytgczeniu zasilania skrzynki sterowniczej
wyzwala sygnat zatrzymania awaryjnego, sygnat MAF i wszystkie sygnaty we/wy.

Wszystkie opcjonalne, zalezne od producenta i zarezerwowane sygnaty we/wy sg obstugiwane,
patrz 8. We/wy modutu IMMI w zwyktych weztach programu na stronie 24. Opcjonalne we/wy
wykraczajg poza domysine ustawienia modutu IMMI i moze je zdefiniowa¢ jedynie producent.

Interfejs jest zbudowany na tych samych skfadnikach i zasadach oraz zgodnie z tymi samymi
wymaganiami testowymi, co skrzynka sterownicza. Interfejs EUROMAP 67 podlega deklaracji
zgodnos$ci dla podzespotu, znajdujgcej sie w Podreczniku instalacji sprzetu.

12.2. Materiaty opakowaniowe

Wedtug naszych dostawcow, materiaty opakowaniowe robotéw e-Series firmy Universal Robots sg
zgodne z dunskimi wymogami ISMPM-15 dotyczgcymi materiatow do produkcji opakowan
drewnianych i zostaty odpowiednio oznakowane.

12.3. Certyfikaty jakosci

Universal Robots ma certyfikat zgodnosci z normg 1ISO 9001:2015 wydany przez Bureau Veritas.

Roboty e-Series firmy Universal Robots nieustannie sg testowane wewnetrznie oraz poddawane
procedurom badania na koniec procesu produkcji. Procesy testowe robotéw UR sg bezustannie
analizowane i ulepszane.

12.4. Certyfikaty bezpieczenstwa

Modut interfejsu wtryskarki (IMMI) Universal Robots (funkcja zatrzymywania i we/wy) jest
zatwierdzony pod wzgledem bezpieczenstwa przez TUV NORD, jednostke notyfikowang w UE
zgodnie z dyrektywg maszynowg 2006/42/WE.
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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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