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1. Uvod

UNIVERSAL ROBOTS

1. Uvod

1.1. O tomto dokumente

Tato prirucka opisuje inStalaciu Universal RobotsRozhrania nastroja injekéného vstrekovania (IMMI)
Universal Robots na riadiacu skrinku e-Series a konfiguraciu softvéru rozhrania vstrekovacieho

stroja (IMMI) na prepojenie so vstrekovacim strojom (VL).

1.2. Obsah balenia

Balenie obsahuje nasledovné diely:
* Modul IMMI
* Kable:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146
* Plochy kabel
* Kabel uzemnenia (GND):
* Maticu M6
* Podlozku M6
* Universal Robots EUROMAP 67 premostovaciu zastr¢ku

* Tduto priru¢ku

1.3. Kontaktné udaje spolocnosti

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

https://www.universal-robots.com
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

2. BezpecCnost

2.1. Typy bezpecnostnych sprav

Bezpecnostné spravy v tomto dokumente obsahuju informacie, ktoré vam pomézu zabranit
zraneniam alebo poskodeniu zariadenia. Tento dokument obsahuije tieto typy bezpecnostnych
sprav.

VYSTRAHA
Tato bezpeénostna sprava oznacuje nebezpecnu stituaciu, ktora v pripade, ak jej
nezabranite, moze zapri€init smrt alebo vazne poranenie.

UPOZORNENIE
Tato bezpecnostna sprava oznacuje nebezpecnu stituaciu, ktora v pripade, ak jej
nezabranite, moze zapri€init lahké alebo stredne tazké zranenie.

UPOZORNENIE
Tato bezpeénostna sprava oznacuje nebezpecnu stituaciu, ktora v pripade, ak jej
nezabranite, m6ze zapri€init poSkodenie zariadenia alebo majetku.

2.2. V/Seobecné bezpecnostné opatrenia

Tato sekcia obsahuje vSeobecné bezpecnostné opatrenia. Precitajte si ju pred insStalaciou IMMI.

Dalsie informacie o bezpeénosti najdete v sekcii Bezpeénost v pouzivatel'skej prirucke robota.

VYSTRAHA
Vykonavanie instalacie alebo udrzby zariadenia pripojeného k zdroju napajania
moze sposobit zasiahnutie elektrickym pradom.

* Pred vykonavanim instalacie alebo udrzby dbajte na to, aby bolo zariadenie
odpojené od zdroja napajania.

Rozhranie nastroja injekéného
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2. Bezpecnost UNIVERSAL ROBOTS

ii VYSTRAHA
Nespravne pripojenie zdroja napajania alebo kablov uzemnenia méze mat za
nasledok zranenie oséb alebo poskodenie zariadenia.
Na Skody spésobené nespravnym pripojenim zdroja napajania sa nevztahuje
zaruka. Pred spustenim prevadzky:

* Skontrolujte spravnost pripojenia zdroja napajania.

* Skontrolujte spravnost uzemnenia.

(missing or bad snippet)

fnf VYSTRAHA
Tento produkt obsahuje robota e-Series od spolo¢nosti Universal Robots. Na tento
produkt sa vztahuju véeobecné bezpecnostné opatrebia platné aj pre robot e-Series
od spolo¢nosti Universal Robots.
Ak sa robot nebude pouzivat podfa navodu na obsluhu, méze to spdsobit zranenie
personalu.

* DalSie informacie o bezpeénosti najdete v sekcii Bezpeénost v pouzivatelskej
prirucke robota e-Series od spolo¢nosti Universal Robots.

2.3. Bezpec€nostné opatrenia tykajuce sa IMMI

Tato sekcia obsahuje bezpe€nostné opatrenia zamerané na instalaciu IMMI.

VYSTRAHA

Neopravnena uprava modulu IMMI méze spdsobit zranenie os6b alebo poSkodenie
zariadenia.

* Upravy smie vykonavat len kvalifikovany personal.

* Pred a po uprave vykonajte nové vyhodnotenie rizik.

Rozhranie nastroja injekéného
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Bezpecnost

VYSTRAHA

Absencia ochrany v oblasti formy na zabranenie pristupu alebo na zistenie
pritomnosti v oblasti formy mdze mat za nasledok zranenie personalu alebo
poskodenie zariadenia.

* Na zaklade posudenia rizik sa méze vyzadovat zabezpecenie rizik spojenych
s priestorom formy a tiez s pouzitim robota UR.

VYSTRAHA
Signaly MAF (lisovaci priestor volny) nie su uréené na zabezpecenie.

* Integrujte robota UR, IMMI a akékolvek zabezpecCenia v sulade so
Specifikaciami vyrobcu a platnymi normami.

* Ak existuje riziko, ze obsluha siahne do formy, pouzite ochranu priestoru
formy.

VYSTRAHA
Nespravna koordinacia pohybu medzi ramenom robota a VL méze sposobit
zranenie os6b alebo poSkodenie zariadenia.

* Precitajte si odporu¢ania EUROMAP 67 a dbajte na to, aby ste im porozumeli.

* Precitajte si Navod na pouzivanie modulu IMMI a dbajte na to, aby ste mu
porozumeli.

* Integrujte robota UR, IMMI a akékolvek zabezpecenia v sulade so
Specifikaciami vyrobcu a platnymi normami.

UPOZORNENIE
Odpojenie plochého kabla, ked je zapnuta riadiaca skrinka, méze spbdsobit

poSkodenie zariadenia.

* Pred odpojenim plochého kabla vypnite riadiacu skrinku.

UPOZORNENIE
Ak pocas instalacie nepripojite kabel uzemnenia (GND), méze sa zariadenie

poskodit'.

* Pripojte kabel uzemnenia k riadiacej skrinke pred pripojenim plochého kabla.

Rozhranie nastroja injekéného
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2.3.1. Nudzoveé zastavenie

Robot a VL si navzajom posielaju bezpeénostné signaly niudzového zastavenia prostrednictvom
IMMI. Pri nidzovom zastaveni UR, robot sa zastavi a IMMI signalizuje zastavenie VL.

VYSTRAHA

Pred prevadzkou sa presvedcte, i vSetky nudzoveé zastavenia zastavili celu
aplikaciu.

2.3.2. Ochranné zastavenie

Ked VL spusti funkciu ochranného zastavenia robota UR, robot sa zastavi.

VYSTRAHA

Zasahovanie do pracovného priestoru VL mdze sposobit vazne zranenie.

* Integrujte zabezpecenia na ochranu personalu bez zavislosti od inych ako
bezpecnostnych signalov IMMI.

2.4. BezpecCnostné funkcie tykajuce sa IMMI

Tato ¢ast obsahuje informacie o bezpecnostnych funkciach, ktoré podporuje IMMI. NizSie su
opisané bezpecnostné vystupy UR IMMI. Podrobnosti o funkénej bezpecnosti VL konzultujte s
vyrobcom VL.

Tieto bezpecnostné funkcie su v sulade so smernicou STN EN ISO 13849-1 a priradenim pinov
konektora podfa normy EUROMAP 67 / SPI AN-146.

Bezpecnostna

funkcia UR SaEEE
3/d 2.33E-7
3/d 2.01E-7
Navod na indtalaciu 5 Rozhranie néastroja injekéného
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Bezpeénostna funkcia 1

Nudzové zastavenie: obojsmerné

Nudzové zastavenie.

Robot UR: Zastavenie kategorie 1 podfa IEC 60204-1.

VL: Pozri dokumentaciu VL.

Robot UR: StlaCenie tlacidla nudzového zastavenia; zastavenie je spustené
prostrednictvom VL.

VL: Pozri dokumentéaciu VL.

Robot UR: Zastavenie kategorie 1 podfa IEC 60204-1.
VL: Pozri dokumentaciu VL.

Robot UR: Pohon robota je odpojeny, zastavenie je iniciované do VL
prostrednictvom IMMI.
VL: Pozri dokumentéciu VL.

Zastavte vSetky nebezpecné funkcie stroja a odpojte napajanie.

Bezpeénostna funkcia 2

Vstup ochranného zastavenia UR z VL

Ochranné zastavenie.
Na zabezpecenie (ochranu) personalu pred rizikami VL.

Ochranné vystupy VL zmenia stav, ¢im sa spusti ochranné zastavenie
robota UR.

Robot sa zastavi pri strate napajania robota UR. Reakciu VL a ochrany pri
strate napdjania VL alebo ochrany VL najdete v dokumentacii VL.

Robot sa nepohybuje a je v monitorovanom pokojovom stave (kategoria
zastavenia 2 podla IEC 60204-1.

Zabezpecenie VL.

Rozhranie nastroja injekéného
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3. Popis produktu UNIVERSAL ROBOTS

3. Popis produktu

e-Series Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania e-Series (IMMI) je priemyslové rieSenie pre
pripojenie Universal Robots riadiacej skrinky e-Series k nastroju injekéného vstrekovania.

VYSTRAHA
Ak Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania e-Series (IMMI) nebude
nainstalované spravne, moze sposobit smrtelné alebo vazne zranenie.

* Modul IMMI musi byt riadne nainstalovany, aby vyhovoval regulacnym
poziadavkam.

UPOZORNENIE
Ak Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania e-Series (IMMI) nebude

nainstalované spravne, mdze sposobit poSkodenie zariadenia alebo objektu.

3.1. Pouzitie produktu

Certifikacia tohto vyrobku sa vztahuje len na rozhranie Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania
e-Series (IMMI) na Universal Robots riadiacich skrinkach e-Series vyrobenych po 1. februari 2020,
ak su riadiace skrinky aktualizované na rozhrani IMMI a su v sulade s predpismi EMC.

Specifikacie funk&nej bezpeénosti sa tykaju vystupov UR stop na IMMI. Za $pecifikacie integrovanej
funkcnej bezpecénosti zodpoveda integrator, pretoze to zahifia aj Specifikacie vstrekovacieho stroja.

3.2. Sucasti

Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania e-Series (IMMI) pozostava z nasledujucich sucasti:
* Modul e-Series IMMI
* Kabel e-Series IMMI

Aplikacia Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania e-Series (IMMI) pozostava z nasledujucich
sucasti:
* Nastroj injekéného vstrekovania je v stlade s normou EUROMAP 67 / SPI AN-146.

* Roboticky systém Universal Robots e-Series pozostavajuci z kolaborativheho robotického
ramena a riadiacej skrinky UR e-Series (s bezpecnostnou riadiacou doskou Rev.F2).

* Modul e-Series IMMI, vratane modulu IMMI a kabla IMMI.

* Koncové efektory robota, napr. zveraky.

Rozhranie néastroja injekéného
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3.3. Poziadavky

Sériové ¢islo na riadiacej skrinke musi byt novsie ako 2020020161. Hardvérova revizia elektronickej
bezpectnostnej riadiacej dosky je Rev.F2.

UPOZORNENIE

InStalacia Rozhranie nastroja injek&ného vstrekovania e-Series (IMMI) do riadiacej
skrinky so sériovym €islom niz8im ako 2020020161 m6ze spbsobit poSkodenie
zariadenia alebo objektu.

* Pred inStalaciou modulu IMMI si skontrolujte sériové Cislo riadiacej skrinky.

* V pripade potreby mézete skontrolovat aj bezpecnostnu riadiacu dosku.

Riadiaca skrinka

Sériové Cislo riadiacej skrinky je na spodnej strane konzoly riadiacej skrinky. Nasledujuci obrazok
zobrazuje Stitok a sérioveé Cislo riadiacej skrinky.

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

Rozhranie nastroja injekéného
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Bezpecnostna riadiaca doska

Sériové Cislo bezpeénostnej riadiacej dosky je na zadnej strane bezpecCnostnej riadiacej dosky. Pre
pristup k bezpe¢nostnej riadiacej doske Rev.F2 (F2 = RM) musite rozobrat riadiacu skrinku.

T THUTHTET
R =Raw PCB revision
M=BOM revision

POZNAMKA
Dalsie informacie o vymene bezpeénostnej riadiacej dosky najdete v navode na
pouzivanie, kapitola Riadiaca skrinka, ktory je k dispozicii na webe podpory:

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

Rozhranie néastroja injekéného
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UNIVERSAL ROBOTS 4. Optickéa zavora pre Lisovaci priestor vofny (MAF)

4. Opticka zavora pre Lisovaci priestor
vofny (MAF)

Tato sekcia opisuje, pouzitie optickej zavory EUROMAP pre Lisovaci priestor volny (MAF).

VYSTRAHA
Signaly IMMI MAF (lisovaci priestor volny) nie su ur€ené na zabezpecenie 0osdb.

* Ak existuje riziko, ze obsluha siahne do formy, pouzite ochranné prostriedky.

* Integrujte ochranu v sulade s platnymi normami, napriklad: IEC 62046, ISO
13855.

UPOZORNENIE
Ak opticku zavoru MAF (lisovaci priestor volny) nebudete pouzivat, méze nastat
neplanované uzatvorenie formy, ¢o méze spbdsobit poSkodenie zariadenia.

* Pomocou IMMI signalizujte stav svetelnej clony MAF, ak sa pouziva.

UPOZORNENIE
24V napajanie, dostupné z konektora MAF na module IMMI ma prudové

obmedzenie. Prekrocenie uréeného vystupného pridu méze sposobit zastavenie.

Signal optickej zavory MAF nesluzi na bezpecnostné ucely; poskytuje len stavovy signal pre VL.
Pripojte MAF pomocou na to uréeného digitalneho vstupného konektora MAF na module IMMI.
Vstup MAF je typu pnp. Po zapojeni, ked opticka zavora nie je blokovanag, je vstupny signal MAF
vysoky.

Rozhranie nastroja injekéného
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5. Inétalacia hardvéru UNIVERSAL ROBOTS

5. Instalacia hardveéru

Tato sekcia opisuje postup, ako instalovat hardvér modulu IMMI. Informacie o konfiguracii softvéru
pre modul IMMI najdete tu: 6. InStalacia softvéru na strane 14.

5.1. Pozadované polozky

Na inStalaciu modulu IMMI su potrebné tieto polozky:
* Jedna matica M6
* Jedna podlozka M6
* Skrutkovac Torx TX20
* Rezak s cepelou dlhou 2,5 cm (max.)

* Cvikacie klieste

5.2. Instalacia modulu IMMI

Ako ins§talovat modul IMMI

1. Vypnite riadiacu skrinku a odpojte nhapajaci kabel od zdroja napajania.
2. Odmontujte kryt na boku riadiacej skrinky.

Skrutky a ozubené podlozky si ulozte pre naslednu inStalaciu hardvéru.

I~ | Y I~ o e
\ :

\/

1 | skrutka 2 | ozubena pruzna podlozka
3 | odstranena platia 4 | Modul IMMI
Rozhranie nastroja injekéného
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3. Nasmerujte modul IMMI tak, aby vSetky porty smerovali nahor. Pomocou skrutiek a
ozubenych podlozZiek z platne riadiacej skrinky namontujte modul z vnutornej strany skrinky.

UPOZORNENIE

Skrutky riadiacej skrinky utiahnite na hodnotu 1,5 Nm, aby sa predi$lo
poskodeniu objektu.

4. Na pripojenie kabla uzemnenia k modulu IMMI a riadiacej skrinke pouzite maticu M6 a
podlozku M6.

5.3. Pripojte plochy kabel k modulu IMMI

UPOZORNENIE
Odstranenim perforovaného pruzku odkryjete ostré hrany, na ktorych je mozné sa
poranit.

* S odstranenym pruzkom manipulujte opatrne.

UPOZORNENIE
Zasunutim ostrych nastrojov a/alebo nastrojov s ¢epelami prilis hiboko do

ZBERNICE NA ROZSIRENIE ju mézete poskodit.

* Ostry nastroj a/alebo nastroj s Cepefou opatrne zasunte do ZBERNICE NA
ROZSIRENIE.

Ako pripojit plochy kabel k modulu IMMI
1. Pomocou rezaka prerezte cast ZBERNICE NA ROZSIRENIE na $titku riadiacej skrinky, &im
odkryjete perforovany pruazok.

2. Pomocou rezaka alebo Stipacich kliesti odstrante perforovany pruzok a odkryte pripajaci port
ZBERNICE NA ROZSIRENIE.

3. Pripojte jeden koniec plochého kabla k odkrytému pripajaciemu portu ZBERNICE NA
ROZSIRENIE.

4. Druhy koniec plochého kabla pripojte k pripajaciemu portu riadiacej skrinky.

Rozhranie nastroja injekéného
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IR
UNIVERSAL ROBOTS

‘,,,jj::iii’);\;
e

1 | Pripajaci port ZBERNICE NA
ROZSIRENIE

plochy kabel

3 | pripojenie uzemnenia

5.4. Pripojenie IMM

Ako pripojit VL

UPOZORNENIE
Nespravne pripojenie plochého kabla m6ze zariadenie poskodit.

* Presvedcte sa, Ze je plochy kabel zarovnany s hornou ¢astou
pripajacieho portu ZBERNICE NA ROZSIRENIE.

1. Pripojte konektor VL do modulu IMMI a zaistite ho bezpecnostnymi svorkami.

2. Alebo pripojte EUROMAP 67 premostovaciu zastréku do modulu IMMI a zaistite svorky. Pozri

9. Pouzivanie robota bez VL na strane 26.

3. Pripojte kabel napajania k zdroju napajania a zapnite riadiacu skrinku.

4. Pockajte, kym sa na obrazovke PolyScope zobrazi sprava, Ze IMMI musi byt v nastaveniach

zabezpedlenia aktivované.

Navod na inStalaciu
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6.

InStalacia softveru

Tato sekcia opisuje postup, ako nakonfigurovat softvér modulu IMMI. Informacie o inStalacii
hardvéru modulu IMMI najdete tu: 5. InStalacia hardvéru na strane 11.

6.1. Konfiguracia softvéru modulu IMMI

Ako konfigurovat softvér modulu IMMI

1.
2.

V PolyScope fuknite v hlavicke na polozZku InStalacia a potom vyberte moznost Bezpec¢nost.
Tuknite na polozku Hardvér a odomknite moznosti na obrazovce Vybrat dostupny hardvér.
Na odomknutie tejto obrazovky sa vyZzaduje heslo.

V rozbalovacom zozname Rozhranie nastroja injekéného vstrekovania vyberte pozadované
odporucanie.

Tuknutim na polozku Pouzif retartujte systém. PolyScope pokraéuje v &innosti.

Tuknutim na polozku Potvrdit bezpeénostnu konfiguraciu dokongite intalaciu softvéru pre
IMMI.

<unnamed=>
default_1

General Select available hardware

N Safety

' For safety reasons the robot will not start if the selection below does not reflect the connected hardware

Robot Limits

Joint Limits TeachPendant Yes v

Injection molding machine interface Euromap 67 hd
Planes

Tool Position

Tool
Direction

I/0
Hardware
Safe Home

Three
Position

afety pa rd Unlock Apply
o Power off Speed | 00% Simulation .

Rozhranie nastroja injekéného
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6. Indtalacia softvéru UNIVERSAL ROBOTS

6.2. Odinstalovanie modulu IMMI

Ako odinstalovat modul IMMI

1. V PolyScope pouzijte svoje heslo, aby ste sa dostali na obrazovku Vybrat dostupny hardvér.

2. Vrozbalovacom zozname Rozhranie néastroja injek&ného vstrekovania vyberte moznost
Ziadne.

Tuknutim na polozku Pouzif retartujte systém. PolyScope pokracuje v &innosti.
Tuknite na polozku Potvrdit bezpe&nostnt konfiguraciu.
Vypnite riadiacu skrinku a odpojte napajaci kabel od zdroja napajania.

Odpojte konektor VL od modulu IMMI.

N o o b~ ow

Odmontujte rozhranie.
* Odstrante plochy kabel.
* Odskrutkujte maticu M6 a odpojte konektor uzemnenia.
* Vyberte skrutky a ozubené podlozky a odstrarite modul IMMI.

* Skrutky a ozubené podlozky pouzite na opatovné pripojenie platne k riadiacej skrinke.

Rozhranie néastroja injekéného
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/. Programovanie modulu IMMI

Tato ¢ast opisuje funkcionalitu programovej Struktury a tiez vytvorenie programovych Struktur za
pomoci uzlov dostupnych v IMMI.

7.1. Struktira programu

Programové Struktury su uzly, ktoré su viozené do programov, aby bola dosiahnuta riadna bezpecéna
interakcia s IMM. V&etky obsahuju testy na kontrolu signalu. Pomocou uzlov programu mézete tiez
zabezpecit spravnu konfiguraciu V/V signalov do a z IMM.

Jeden uzol programu méze nastavit viaceré vystupy v jednej akcii.
Vyberte ktorykolvek uzol programu dostupny v zozname pod IMMI, ako je znazornené nizsie, a
zacnite vytvarat programovu Struktiru pre IMM.

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 =

VSetky uzly Struktury programu pozostavaju z viacerych krokov. Vac¢sina tychto krokov je
Standardne povolena. Niektoré kroky nie je mozné zakazat, pretoze su nevyhnutné pre funkénost
Struktury programu.

Bezné sady krokov

Sada krokov

Test Ak nie je splnena podmienka testu, program sa zastavi.
Vystup sady Urceny vystup je bud vysoky alebo nizky.

Rozhranie nastroja injekéného
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7. Programovanie modulu IMMI UNIVERSAL ROBOTS

Umozniuje programu pockat, kym nie je pohyb dokoncéeny a potom méze

Cakat do -
pokracovat.

7.2. \/lytvorenie Struktury programu

Ako vytvorit Struktdru programu

1. V PolyScope tuknite v hlavi¢ke na polozku Program a potom vyberte moznost IMMI.
2. Vyberte prvu pozadovanu programovu Strukturu z dole uvedenych moznosti.
Mozete vybrat tofko uzlov, kofko ich vas program potrebuje.

* Kontrola pred spustenim: Pred spustenim lisovania sa presvedcte, Ze je robot a VL
spravne nastavené.

* Cakat na polozku: Robot &aka, kym bude pripravena polozka VL.
* Ejektor dozadu: Ejektor sa vrati do zadnej polohy.
* Ejektor dopredu: Ejektor odstrani polozku z formy.
* Taha&e dnu: Vyberte, ktoré tahace sa presunt do polohy jeden.
* Tahaée von: Vyberte, ktoré tahace sa presunt do polohy dva.
* M0ze sa lisovat: Signalizuje VL spustenie lisovania
+ Sabl6na: Pouziva vopred definovanu programovu Struktdru
3. V Casti Prikaz zaSkrtnite alebo odsSkrtnite prislusné policka pre kazdy uzol programu.

Vybrané policka vytvaraju sadu ukonov, ktoré uzol programu vykona. Toto je znazornené

nizSie.
Command Graphics Variables
IMMI Core Pullers In
‘Core Pullers 1 w ‘
4 1 Test: Robot Operation Mode Output = Low
[ 2 Test: Operation With Robot Input = High
4 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = Low
™
M 5 Wait 40 ms. while outputs change
] L Rozhranie nastroja injekéného
Navod na instalaciu 17
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Nasledujuca podcast zobrazuje a popisuje kazdy uzol programovej Struktury.

7.2.1. Uzly Struktury programu
Sadu krokov mézete nastavit v kazdom uzle pomocou zaskrtavacich poli¢ok, ktoré

povoluju/zakazuju jednotlivé kroky.

* Kontrola pri Starte: Je ur€ena na pouzitie na zacCiatku programu robota a jej ucelom je pred
zacatim lisovania overit, ¢i robot aj stroj su nastavené spravne.

29 QH

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

[ 5 Set output: Enable Ejector Back = High

?;;:r:;p & 6 Set output: Enable Ejector Forward = High
5 [ 7 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = High
‘l’f::‘ For [ 8 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = High

[ 9 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 1 = High

Ejector Back [ 10 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 2 = High
Ejector El [& 11 Popup: Pau |2 urtil continue is pressed
Forward M 12 set output: Robot Operation Mode = Low
M 13 Wait until: Mold Closed Position Input = High
Core Pull In
[& 14 Test: Ejector Forward Position Input = Low
Core Pull Out [& 15 Test: Ejector Bacl Position Input = High
[ 16 Set output: Enable Ejector Baclk = Low
F To Mold
ree to e [ 17 Set output: Enable Ejector Forward = Low
Template [ 18 Wait 40 ms. while outputs change

TR BN N §=

O Normal S L Simulation .

Rozhranie nastroja injekéného
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* Cakat na predmet: Pouziva sa na nastavenie, aby robot ¢akal, kym sa predmet vo IMM

dokondéi.

2% QH

) Advanced

1 ¥ Robot Program
> Templates 2 = Wait For Item
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

RIS KBRIEZ

Q _ Graphics 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

* Ejektor dozadu: Umoznuje pohyb ejektora do zadnej polohy.

2

1 v Robot Program
> Templates 2 = Ejector Back
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

RS KBREZ

Normal

Q _ Graphics Variables

IMMI Ejector Back

[4 1 Test: Enable Mold Closure Output = Low
[ 2 Test: Robot Operation Mode Output = Low
[0 3 Test: Operation With Robot Input = High
[ 4 Test: Mald Open Position Input = High

[& 5 Test: Enable Ejector Back Output = Low
[& 6 Test: Bjector Back Position Input = Low

[& 7 Test: Ejector Forward Position Input = High
[& 8 Set output: Enable Ejector Forward = Low
M 9 Set output: Enable Ejector Back = High

4 10 Wait 40 m: I vhile outputs change

[ 11 Wait until: Ejector Back Position Input = High

Navod na inStalaciu
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7. Programovanie modulu IMMI

* Ejektor dopredu: Umoznuje pohyb ejektora pre odstranenie predmetu z lisu. Mal by sa
pouzivat, ked je robot v polohe vhodnej na uchopenie predmetu.

2% QH

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A

Forward
Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

> Advanced
1 v Robot Program

= Ejector Forward

Q _ Graphics Variables

IMMI Ejector Forward

[4 1 Test: Enable Mold Closure Output = Low
[ 2 Test: Robot Operation Mode Output = Low
[0 3 Test: Operation With Robot Input = High
[& 4 Test: Mald Open Position Input = High

[ 5 Test: Enable Ejector Forward Output = Low
[& 6 Test: Ejector Forward Position Input = Low
[ 7 Test: Ejector Back Position Input = High

[ 8 Set output: Enable Ejector Back = Low

M 9 Set output: Enable Ejector Forward = High
4 10 Wait 40 m: I vhile outputs change

[ 11 Wait until: Ejector Forward Position Input = High

235X BREADZ

O Normal

Simulation .

* Tahaé&e dnu: Umozniuje pohyb tahagov do polohy 1. Pouzité tahace sa vyberu z rozbalovace;

ponuky.

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

) Advanced
1 v Robot Program

= Core Pull In

Q\ _ Graphics Variables

IMMI Core Pullers In

Core Pullers 1w

[ 1 Test: Robot Operation Mode Qutput = Low
O 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

Rozhranie nastroja injekéného
vstrekovania e-Series (IMMI)
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* Tahac&e von: Umozfiuje pohyb tahaov do polohy 2. Pouzité tahage sa vyberu z rozbalovace;
ponuky.

4

Q _ Graphics Variables
) Advanced 1
¥/ Robot Program IMMI Core Pullers Out
) Templates 2 = Core Pull Out
) URCaps Core Pullers 1 w

W IMMI [ 1 Test: Robot Operation Mode Output = Low
[0 2 Test: Operation With Robot Input = High

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

Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

t R A-NSE g Nl =

Simulation .

* Mbze sa lisovat: Signalizuje IMM, Ze je mozné spustit lisovanie. Ked je tento signal
aktivovany, robot musi byt mimo IMM.

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

Startup [& 3 Test: Robot Operation Mode Output = Low
Gl [ 4 Test: Operation With Robot Input = High
Wait For & 5 Set output: Enable Mold Closure = High
Item [ 6 Set output: Enable Full Mold Opening = High
Ejector Back & 7 Set output: Enable Ejector Back = Low
T il [ 8 Set output: F:\able Ejector Forward = Low
Fj::w;l':d M 9@ Wait until: Mold Open Position Input = High

[ 10 Test: Operation With Robot Input = High
Core Pull In ™ 11 Set output: Mold Area Free = Lov
Core Pull Out ™ 12 Set output; Enable Mold Closure = Lov

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

Rozhranie néastroja injekéného
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7. Programovanie modulu IMMI

* Sabléna: Pouziva vopred definovanu programovu Struktaru pre jednoduchu interakciu s IMM.

;
4

W IMMI 5
Startup 6
Check 7

Wait For 8

Item 9
Ejector Back 10
Ejector 411
Forward 12
CorePulin °

14

Core Pull Out 15

Free To Mold 16
17
18
19
20
21

Template

> Advanced
1 ¥ Robot Program
> Templates 2 © w IMMI Template

@ b Move/

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

© waypoint_Start = The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the IMM

= Startup Check
® Waypoint_Wait

¢ & Loop

= Wait For Item
® Waypocint_Take
= Ejector Forward
- Set I»
B Wait: 0.3
= Ejector Back
@ Waypoint_Wait
= Free To Mold
b IFE67 infreject]
® WP_Drop_Bad
% Else
® WP_Drop_Good
- Set
® Waypoint_Wait

@

o

TR BN N §=

Normal

7.2.2. Pouzivanie sablony IMMI

Ako pouzit $abl6nu IMMI

1. V PolyScope tuknite v hlavicke na polozku Program a potom vyberte moznost IMMI.

2. Vyberte Sabléna a zobrazi sa obrazovka programu s nacitanou $ablénou. Struktira $ablény
je viditefna na lavej strane obrazovky, ako je znazornené nizSie.

) URCaps 3
4

WV IMM| 5
Startup 6
Check 7

Wait For 8

Item 9
Ejector Back 10
Ejector 411
Forward 12

Core Pull In 13

14

Core Pull Out 5
Free To Mold 16

Template

) Advanced
1 ¥ Robot Program
) Templates 2 @ v |MMI Template

@« Move/

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

© Waypaint_Start # The /O actions are intended for a tool grab and release of items from the MM

= Startup Check
® Waypoint_Wait

¢ & Loop

= Wait For Item
® Waypoint_Take
= Ejector Forward
- Set I»
X Wait: 0.3
= Ejector Back
®@ Waypoint_Wait
= Free To Mold
@ b IFE67 In[reject]
® WP _Drop_Bad
@ % Else
® WP_Drop_Good
= Set
® Waypoint_Wait

' R A NS Nl =

Simulation .

O Normal

Rozhranie nastroja injekéného
vstrekovania e-Series (IMMI)
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3. Pripravte robota na manipulaciu s predmetmi vyberom pozadovanych tratovych bodov z
nasledujucich:

* Waypoint_Start: Startovaci bod robotického ramena pred spustenim procesu
injek&ného vstrekovania.

* Waypoint_Wait: Bod ¢akania robotického ramena.

* Waypoint_Take: Bod, v ktorom robotické rameno odobera polozku z VL.

* WP_Drop_Bad: Bod, v ktorom robotické rameno uvofnilo odmietnutu polozku.

* WP_Drop_Good: Bod, v ktorom robotické rameno uvolnilo akceptovanu polozku.
4. \yberte a prispOsobte jeden z nasledujucich uzlov na ovladanie zveraku:

* Nastavit: Urcite, kedy nastroj uchopi a uvolni predmet.

* Slucka: Robota spustite len vtedy, ked je potrebné odstranit polozku z VL.

* MovelJ: Upravte rychlost pohybu robota tak, aby zodpovedala dobe cyklu VL.

5. V moznosti Pohybovy uzol upravte rychlost kibu a zrychlenie kibu, tak aby bola brana do
tvahy krehkost predmetu.

Rozhranie néastroja injekéného
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8. IMMI V/V v beznych uzloch programu

Tato sekcia opisuje, ako pouzivat vstupy a vystupy IMMI v beznych uzloch programu.

8.1. Pouzivanie prehfadu V/V modulu IMMI

Obrazovka IMMI V/V ponuka kontrolky pre vstupné signaly a moznosti ovladania vystupnych
signalov. Moznosti na ovladanie vystupnych signalov su Standardne k dispozicii len v rezime
programovania robota. Toto je mozné prenastavit podfa poziadaviek na karte Nastavenie V/V, ktora
sa nachadza na obrazovke Instalacia.

Pri spusteni su signaly 24 V vysoké. Ostatné signaly su nizke.

V automatickom rezime su hodnoty vSetkych signalov Standardne vysokeé.

8.1.1. Prehlad V/V modulu IMMI

+ Ovladanie
Tieto signaly su pouzivané programovou Strukturou a riadia interakciu medzi robotom a IMM.

* Lisovaci priestor volny (MAF) nie je mozné ovladat na obrazovke stipca robota. Vystupny
signal LPV je nastaveny na vysoky za podmienky, ze elektricky kontrolny signal lisovacieho
priestoru aj signal LPV zo softvéru su vysoké. Signal LPV zo softvéru mozno ovladat
prislusnym tlacidlom.

* Stav: Tieto signaly sa pouzivaju na prezeranie a riadenie prevadzkového rezimu robota a VL.
Stipce zobrazujlce spotrebu napétia a pridu predstavuji hodnoty dodané modulom IMMI do
VL a pripadne do svetelnej ochrany, ak sa pouziva.

<unnamed>
default o g 330

Run Installation Move o Open.
> 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%

Rozhranie nastroja injekéného
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8. IMMI V/V v beznych uzloch programu UNIVERSAL ROBOTS

* ZAavislé od vyrobcu: Tieto signaly su volitefné a je mozné ich pouzit podfa vlastnej potreby
podfa uvazenia vyrobcu VL.

« Bezpecnost

V stipci Robot sa indikator nidzového zastavenia neda ovladat z tejto obrazovky.
Jednoducho signalizuje, Ze robot je nudzovo zastaveny.

Signal nadzového zastavenia zo stroja ukazuje, ked je VL nidzovo zastaveny. Vstupny signal
Ochranné otvorenie udava stav signalov ,bezpe¢nostnych zariadeni* uvedenych v Standarde
EUROMAP 67.

Ak Struktura programu neobsahuje V/V signaly, ktoré ale maju byt pouzité v programu robota,
mozZete pouzit uzly Akcia a Cakanie opisané v nasledujucej sekcii.

8.1.2. Ako pouzivat VL V/V v beznych uzloch programu
Cakat

1. V PolyScope tuknite v hlavicke na polozku Program.
2. V ¢asti Zakladné vyberte moznost Cakat.

3. Na ovladacom paneli v &asti Cakat vyberte moznost Cakat na digitalny vstup, &im ziskate
pristup k moznostiam vstupu VL.

Nastavit

1. V PolyScope tuknite v hlavicke na polozku Program.

2. V Casti Zakladné vyberte moznost Nastavit.

3. Naovladacom paneli v ¢asti Vybrat vyberte fubovolni z moznosti
* Nastavit digitalny vystup: Vyberte zo zoznamu vystupov z robota do VL.
* Nastavit: Vyberte vystupy a pouzite vyrazy spolo¢ne.

* Nastavit jeden impulz: Vyberte vystupy a definujte trvanie impulzu.

Vyraz

K editoru vyrazov sa dostanete z viacerych uzlov.

1. Tuknite na pozadovany uzol a vyberte textové pole f (x), &im otvorite Editor vyrazov.

POZNAMKA
DalSie informacie najdete v Navode na pouzivanie, ktory je k dispozicii na webe
podpory:

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

Rozhranie néastroja injekéného
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9. Pouzivanie robota bez VL

Tato sekcia opisuje, ako pouzivat robota nakonfigurovaného na VL bez VL.

Odpojenim IMM od modulu IMMI spusti nudzové zastavenia, ¢o spOsobi, ze robot nebude
pouzitefny. Premostovacia zastréka uzatvara nidzové a bezpecénostné signaly. S pouzitim
premostovacej zastrcky méze robot fungovat normalne aj bez pripojenia k IMM.

Po pripojeni premostovacej zastréky sa zachova krytie IP riadiacej skrinky.

9.1. Pripojenie premostovacej zastrcky

Ako pripojit premostovaciu zastréku

1. Uvolnite bezpe&nostné svorky a odpojte VL od modulu VL.
Nesnazte se vymazat spravu o nidzovom zastaveni systému, ktora sa zobrazi na PolyScope.

Pripojte premostovaciu zastrcku do modulu VL a zaistite ho bezpecnostnymi svorkami.

A 0D

Na PolyScope tuknite na Prejst na obrazovku spustenia, na ktorej spustite robota.

Rozhranie nastroja injekéného
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10. Specifikacie

10.1. Elektrické Specifikacie

LPV, nesuvisi s bezpe¢nostou

Parameter i Jednotka
Tolerancia napatia 24 V -10% - 10% \
Prud z vnutorného zdroja 24 V - - 750 mA
Ochrana proti pretazeniu - 2 - A
MAF Vstupné vysoké napéatie* 11 - - \%
MAF Vstupné nizke napatie* - - 5 \%
MAF Rozsah vstupného napatia* -0.4 - 36 \Y,
MAF Vstupny prud pri vstupnom napéati 24 V - 11 - mA

* Vo vztahu k uzemneniu (GND) z IMMI.

Zastavenie V/V, bezpe€nostné signaly

Signaly nudzového zastavenia su ovladané silou riadenymi bezpecnostnymi relé, ktoré vyhovuju
norme EN 50205. Spinacie kontakty su galvanicky izolované od vSetkych ostatnych signalov
a vyhovuju normam IEC 60664-1 stupen znecistenia 2, kategoria prepatia Il.

Parameter in. Jednotka
ZA1-ZA4 Napatie* 22 24 26 Vv
ZC1-ZC4 Vstupny prud (kazdy vstup) pri vstupnom napati

Y - 11 - mA
ZC1-ZC4 Rozsah vstupného napétia* -0,4 - 36 \%
ZC1-ZC4 Vstupné vysoké napatie® 11 - - \%
ZC1-ZC4 Vstupné nizke napatie* - - 5 V
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Prud str./js. 0,01 - 6 A
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Napaétie jednosmerné 5 - 50 \Y,
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Napatie striedavé 5 - 250 \%

* Vo vztahu k uzemneniu (GND) z IMMI.

Digitalne vstupy, nesuvisia s bezpeénostou

Digitalne vstupy su vyrobené technolédgiou pnp a su galvanicky spojené s riadiacou skrinkou. Vstupy
vyhovuju vdetkym trom typom digitalnych vstupov uvedenych v norme IEC 61131-2.

Parameter
Vstupny prud pri vstupnom napati 24 V - 11 - mA
Rozsah vstupného napatia® -04 - 36 \

Rozhranie néastroja injekéného
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Parameter
Vstupné vysoké napatie* 11 - - \%
Vstupné nizke napatie* - - 5 \%

* Vo vztahu k uzemneniu (GND) z IMMI.

Digitalne vystupy, nesuvisia s bezpe¢nostou

Digitalne vystupy su vyrobené technoldgiou pnp a su galvanicky spojené s modulom IMM.
Galvanicka izolacia medzi potencialmi IMM a robota vyhovuje normam IEC 60664-1 stupen
znecistenia 2, kategoria prepatia 1. Vystupy su konstruované v sulade s IEC 61131-2.

Parameter in. : Jednotka
Zdrojovy prud podfa vystupu 0 - 200 mA
Pokles napétia pri ZAPNUTI 0 70 300 \

Rozhranie nastroja injek¢ného
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11. Autorské prava a obmedzujuca
dolozka

Informacie obsiahnuté v tomto dokumente su majetkom spoloc¢nosti Universal Robots A/S a
nesmu sa reprodukovat ako celok alebo po ¢astiach bez predchadzajliceho pisomného suhlasu
spolo¢nosti Universal Robots A/S. Informacie obsiahnuté v tomto dokumente podliehaju
zmenam bez upozornenia a nemozno ich vykladat ako zavazok spolo¢nosti

Universal Robots A/S. Tento dokument sa pravidelne kontroluje a reviduje.

Universal Robots A/S neprebera ziadnu zodpovednost za Ziadne chyby ¢i opomenutia v tomto
dokumente.

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

Logo Universal Robots je registrovanou ochrannou znamkou spolo¢nosti Universal Robots A/S.

UPOZORNENIE
Spolo¢nost Universal Robots neustale pracuje na zvy$ovani spolahlivosti

a vykonnosti svojich produktov, a preto si vyhradzuje pravo inovovat produkty bez
predchadzajuceho oznamenia. Spolo¢nost Universal Robots vynalozila snahu, aby
tato priru¢ka bola presna a spravna, neprebera véak zodpovednost za akékolvek
chyby ¢&i chybajuce informacie.

Spoloc¢nost Universal Robots sa zrieka akejkolvek zodpovednosti, aj ked su
dodrzané vSetky pokyny uvedené v tomto dokumente.

UPOZORNENIE

Universal Robots Rozhranie nastroja injek&ného vstrekovania e-Series (IMMI) bola
vypracovana v sulade s Euromap 67, verzia 1.11 (vydanie z maja 2015) a SPI
AN146, The Society of the Plastics Industry, publikacia ¢. AN146 (marec 2006).
Spolo¢nost Universal Robots sa tymto zrieka akejkofvek zodpovednosti v suvislosti
s VL a jeho signalom pre IMMI, vratane signalov zastavenia a jeho spracovania
signalov zastavenia spolo¢nosti Universal Robots, pretoze spolo¢nost Universal
Robots nema vedomost o tom, &i je VL vyvinuty v sulade s vy$Sie uvedenymi
priemyselnymi smernicami.

Rozhranie néastroja injekéného
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12. Zhoda

Tato sekcia obsahuje informacie o odporucaniach, certifikatoch a vyhlaseniach platnych pre
Universal Robots roboty e-Series s modulmi VL.

Tento dokument obsahuje toto osvedcenie:
* 12.5. TUV NORD.

12.1. EUROMAP 67

Informacie uvedené v navode na instalaciu IMMI vyhovuje EUROMAP 67 verzii 1.11, zdarma
dostupné odporucanie pre nastroje injekéného vstrekovania, ktoré si mozete stiahnut zo stranok
www.euromap.org.

Rozhranie VL (Universal Robots Injection Machine Interface Machine Interface) po zapnuti spifia
vSetky poziadavky uvedené v odporuc¢ani EUROMAP 67. Ked je modul IMMI vypnuty, odporucanie
EUROMAP 67 urcuje, ze vSetky bezpecnostné signaly musia byt funkéné. Modul IMMI preto otvori
signaly nudzového zastavenia, signal MAF a vSetky signaly V/V, ked je riadiaca skrinka vypnuta.

Podporované su vSetky signaly zavislé od vyrobcu a vyhradené signaly V/V, vid 8. IMMI V/V v
beznych uzloch programu na strane 24. Volitelné V/V nespadaju pod predvolené nastavenia IMMI a
moze ich urcit iba vyrobca.

Rozhranie je vytvorené s tymi istymi komponentmi, na zaklade tych istych principov a s tymi istymi
skusobnymi poziadavkami ako riadiaca skrinka. Rozhranie EUROMAP 67 preto spada pod
Vyhlasenia o zacleneni, ktoré je mozné najst v navode na inStalaciu hardvéru.

12.2. Prepravné materialy

Ako uviedli nasi dodavatelia, prepravné materialy na roboty Universal Robots e-Series spifiaju
poziadavky ISPM-15 na vyrobu drevenych obalovych materialov a su prisluSnym spésobom
oznacené.

12.3. Certifikat kvality

Universal Robots je certifikovany a vyhovuje smernici STN EN ISO 9001:2015 od spolocnosti
Bureau Veritas.

Roboty Universal Robots e-Series prechadzaju pravidelnym internym testovanim a vystupnymi
skuSkami. Na testovacie postupy UR sa vztahuju pravidelné hodnotenia a zlepSovania.

12.4. Certifikat bezpecnosti

Modul rozhrania nastroja injekéného vstrekovania (IMMI) spolo¢nosti Universal Robots (funkcia
zastavenia a V/V) presiel bezpeénostnou previerkou ustavu TUV NORD, notifikovaného organu
podfa smernice o strojovych zariadeniach 2006/42/ES v EU.

Rozhranie nastroja injekéného
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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

Rozhranie néastroja injekéného
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