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1. Forord

UNIVERSAL ROBOTS

1. Forord

1.1. Om detta dokument

Den har guiden beskriver hur man installerar en Universal Robots IMMI-modul (Injection Moulding
Machine Interface) pa en Universal Robots kontrollbox i e-serien och hur man konfigurerar
granssnittet for formsprutningsmaskinen ( IMMI) programvara, fér att samverka med en

formsprutningsmaskin (IMM).

1.2. Vad finns i ladan

Ladan innehaller féljande delar:
* IMMI-modul
* Kablar:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146
* Bandkabel
* Jordledning (GND):
* M6-mutter
* M6-skiva
* Universal Robots EUROMAP 67 bypasskontakt

* Detta dokument

1.3. Foretagsdetaljer

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. Sakerhet

2.1. Sakerhetsmeddelandetyper

Sakerhetsmeddelandena i detta dokument innehaller information som hjalper dig att undvika
personskador eller skador pa utrustningen. Detta dokument innehaller féljande
sakerhetsmeddelandetyper.

VARNING
Detta sakerhetsmeddelande anger en fara som, om den inte undviks, kan orsaka
dodsfall eller allvarlig personskada.

VARNING
Detta sakerhetsmeddelande anger en fara som, om den inte undviks, kan orsaka en
mindre eller mattlig personskada.

OBSERVERA
Detta sédkerhetsmeddelande anger en situation som, om den inte undviks, kan

orsaka skada pa utrustning eller egendom.

2.2. Allmanna sakerhetsatgarder

Det har avsnittet innehaller allmanna sékerhetsatgarder, |as det innan du installerar IMMI.

For mer information om sakerhet, se sdkerhetsavsnittet i robotens anvandarhandbok.

VARNING
Installation eller underhall av utrustning som ar ansluten till en stromkalla kan leda
till elchocker.

* Forsakra dig om att utrustningen har kopplats bort fran stromkallan innan du
utfor installation eller underhall.

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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A

VARNING

Felaktig anslutning av stromkalla eller jordledningar kan resultera i skador pa
utrustning eller personal.

Skador orsakade av ogiltig anslutning till stromkalla tacks inte av garantin. Innan
driften pabdrjas:

* Fdérsékra dig om att ledningen till stromkallan ar korrekt.

* Foérsakra dig om att jordningen ar korrekt.

(missing or bad snippet)

A

VARNING

Denna produkt inkluderar Universal Robots e-Series robot. Den allmanna
sakerhetshansyn som ar gallande for Universal Robots e-Series robot ar ocksa
gallande fér denna produkt.

Underlatenhet att anvanda roboten enligt beskrivningen i anvdndarhandboken kan
leda till personskador.

* For mer information om sakerhet, se sdkerhetsavsnittet i Universal Robots e-
Series-robotens anvdndarhandbok.

2.3. IMMI-sakerhetsatgarder

Det har avsnittet innehaller sakerhetsatgarder specifik for installering av IMMI.

A

A

VARNING

Obehdrig andring av IMMI-modulen kan resultera i skador pa utrustning eller
personskador.

* Endast kvalificerad personal far utféra andringar.

* Utfér en ny riskbedémning innan och efter andringen.

VARNING

Franvaron av skydd vid formomradet for att forhindra atkomst, eller fér att upptacka
narvaro i formomradet, kan resultera i personskador eller skador pa utrustningen.

* Utifran riskbeddmningen kan skydd kravas for risker férknippade med
formomradet och dven med appliceringen av UR-roboten.

Installationsguide 3
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VARNING
Formsprutningsomradet fritt (MAF)-signalerna ar inte avsedda for skydd.

* Integrera UR-roboten, IMMI och eventuella skydd i enlighet med tillverkarens
specifikationer och tillampliga standarder.

* Applicera skydd for formomradet om det finns risk for att operatérer kan na in i
formen.

VARNING
Underlatelse att koordinera rorelsen mellan robotarmen och IGM kan resultera i
skador pa utrustningen eller personskador.

* Lé&s och forsta EUROMAP 67-rekommendationen.
* Las och forsta IMMI-modulens anvandarhandbok.

* Integrera UR-roboten, IMMI och eventuella skydd i enlighet med tillverkarens
specifikationer och tillampliga standarder.

OBSERVERA
Att koppla fran bandkabeln nar mandverskapet ar paslaget kan resultera i skador pa
utrustningen.

* Stang av mandéverskapet innan bandkabeln kopplas fran.

OBSERVERA
Om inte jordningsledningen (GND) ansluts under installationen kan det resultera i

skador pa utrustningen.

* Anslut jordningskabeln till mandverskapet innan bandkabeln ansluts.

2.3.1. Nodstopp

Roboten och IGM skickar nddstoppssakerhetssignaler till varandra via IMMI. Nar ett UR-nédstopp
utléses stoppas bade roboten och IMMI-signalerar ett stopp till IGM.

VARNING
Se till att alla nédstopp stannar hela programmet innan programmet anvands.

2.3.2. Skyddsstopp

Nar UR-robotens skyddsstopp utléses av IGM stannar roboten.

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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2. Sékerhet UNIVERSAL ROBOTS

VARNING
Att stracka sig in i IMM-arbetsutrymmet kan leda till allvarliga personskador.

* Integrera skydd for att skydda personal utan att lita pa IMMI:s icke-
sékerhetssignaler.

2.4. IMMI-sakerhetsfunktioner

Detta avsnitt innehaller information om sé@kerhetsfunktionerna som stéds av IMMI. Nedan beskrivs
UR IMMI-sé&kerhetsutgangarna. Radgor med IMM-tillverkaren fér information om funktionssakerhet
for IMM.

Dessa sakerhetsfunktioner ar i enlighet med ISO 13849-1 och kontaktstiftstilldelningarna fér
EUROMAP 67/ SPI AN-146.

UR-

sékerhetsfunktion NS
3/d 2.33E-7
3/d 2.01E-7

Séakerhetsfunktion 1

Nédstopp: Dubbelriktat

Nodstopp.

UR-robot: Stopp kategori 1 enligt IEC 60204-1.
IMM: Se IMM-dokumentation.

UR-robot: Nédstoppsknapp ar nedtryckt; stopp utlést av IMM.
IMM: Se IMM-dokumentation.

UR-robot: Stopp kategori 1 enligt IEC 60204-1.
IMM: Se IMM-dokumentation.

UR-robot: Drivkraften till roboten tas bort; stopp initieras till IMM via IMMI.
IMM: Se IMM-dokumentation.

Stoppa alla farliga maskinfunktioner och koppla bort strémmen.

e-Series Injektionsgjutmaskin-

Installationsguide 5 . .
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Séakerhetsfunktion 2

UR-skyddsstoppingang fran IMM

Skyddsstopp.
For att skydda (skydd) av personal fran IMM-risker.

IMM-skyddsutgangarna andrar tillstand, vilket utléser ett sékerhetsstopp for
UR-roboten.

Roboten stannar vid stromavbrott till UR-roboten. Se IMM-dokumentationen
for att faststélla reaktionen hos IMM och skyddet vid stromavbrott till IMM
eller IMM-skyddet.

Roboten rér sig inte och ar i ett dvervakat stillastaende tillstand
(stoppkategori 2 enligt IEC 60204-1.

IMM-skydd.

e-Series Injektionsgjutmaskin-

granssnitt (IMMI)
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3. Produktbeskrivning UNIVERSAL ROBOTS

3. Produktbeskrivning

e-Series e-Series Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI) &r en industriell 16sning for att ansluta ett
Universal Robots e-Series mandverskap till en Injektionsgjutmaskin.

VARNING
Underlatenhet att ansluta korrekt kan leda till dédsfall eller allvarlig skada.

* Installera IMMI-modulen korrekt for att uppfylla regulatoriska krav.

OBSERVERA

Om e-Series Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI) inte installeras korrekt kan detta
resultera i skada pa utrustning eller egendom.

3.1. Anvandning av produkten

Certifieringen for denna produkt ar endast tillamplig pa stoppslutningen fér e-Series
Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI) pa Universal Robots e-seriens mandverskap tillverkade efter
1 februari 2020, dar mandverskapen uppdateras pa IMMI-granssnittet och ar i dverensstammelse
med EMC-féreskrifter.

Funktionssakerhetsspecifikationer galler UR-stopputgangarna pa IMMI. Integrerade
funktionssakerhetsspecifikationer ar integratérens ansvar eftersom detta inkluderar
specifikationerna for formsprutningsmaskinen.

3.2. Komponenter

e-Series Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI) bestar av féljande komponenter:
* e-Series IMMI-modul
* e-Series IMMI-kabel

e-Series Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI)-programmet bestar av féljande komponenter:
* Injektionsgjutmaskin kompatibel med EUROMAP 67 / SPI AN-146.

* Universal Robots e-Series robot, bestdende av en samverkande robotarm och ett UR e-
Series mandverskap (med Rev.F2 sédkerhetskontrollkort).

* e-Series IMMI-modul, inklusive IMMI-modulen och en IMMI-kabel.

* Robotsluteffektorer t.ex. gripare.

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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3.3. Krav

Serienumret pa mandverskapet maste vara nyare an 2020020161. Maskinvarurevision for
sakerhetskontrollkortets elektronik ar Rev.F2.

OBSERVERA

Installation av en e-Series Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI) i ett mandverskap
med ett serienummer lagre dn 2020020161 kan resultera i skador pa utrustning eller
egendom.

* Kontrollera ditt mandverskaps serienummer innan du installerar IMMI-
modulen.

* Du kan kontrollera ditt sdkerhetskontrollkort vid behov.

Mandverskap

Mandverskapets serienummer finns pa undersidan av mandverskapets fastbeslag. Foljande
illustration visar etiketten och mandverskapets serienummer.

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

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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Séakerhetskontrollkort

Sakerhetskontrollkortets serienummer finns pa baksidan av sékerhetskontrollkortet. Du maste
montera isar fastbeslaget pa mandverskapet for att fa atkomst till Rev. F2 sdkerhetskontrollkort (F2
= RM).

00000 RIVbooox
TTHUTUTET
R =Raw PCB revision
M=BOM revision

OBS!
a For ytterligare information om att byta ut sdkerhetskontrollkortet, se kapitlet
Mandverskap i servicehandboken som finns pa supportwebbplatsen:

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

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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4. Gjutformsomrade fritt (MAF) ljusgardin

Detta avsnitt beskriver EUROMAP-anvandning av ett Gjutfdormsomrade fritt (MAF)-ljusgardin.

VARNING
IMMI Gjutformsomrade fritt (MAF)-signalerna ar inte avsedda for skydd av personal.
* Applicera skydd fér om det finns risk for att operatorer kan na in i formen.

* Integrera skydd i enlighet med tillampliga standarder, till exempel: IEC 62046,
ISO 13855.

OBSERVERA
Underlatenhet att anvanda en MAF-ljusgardin kan resultera i oplanerad stangning
av gjutform, vilket kan orsaka skada pa utrustning eller personal.

* Anvand IMMI for att signalera status pa MAF-ljusgardinen om den anvéands.

OBSERVERA
24 V-strom fran MAF-kontakt pa IMMI-modulen ar strémbegréansad. Om den

angivna utgangsstrommen éverskrids kan det leda till ett skyddsstopp.

MAF-ljusgardinsignalen &r inte av sakerhetsskal; det ger helt enkelt en statussignal till IMM.

Anslut MAF genom att anvanda den reserverade digitala MAF-ingangsanslutaren pa IMMI-modulen.
MAF-ingangen ar pnp-typ. Nar den ansluts blir MAF-ingangen hdg nar ljusgardinen inte blockeras.

e-Series Injektionsgjutmaskin-

. . 10 Installationsguide
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5. Hardvaruinstallation

Detta avsnitt beskriver hur du installerar IMMI-modulens programvara. For information om
konfiguration av IMMI-modulens programvara, se 6. Installation av programvara pa sidan 14.

5.1. Obligatoriska objekt

Du behover féljande objekt for att installera IMMI-modulen:

En M6-mutter
En M6-skiva

En TX20 Torx-skruvmejsel

En ladskarare med ett 2,5 cm (max) langt blad

Kniptang

5.2. Installation av IMMI-modulen

Sa har installerar du IMMI-modulen

1.

2. Tabort plattans skydd pa sidan av mandverskapet.

Stang av mandverskapet och koppla ur kabeln fran strémkallan.

Behall skruvarna och tandlasplattorna for att fortsatta med installationen av maskinvaran.

‘ Y
\

1 | skruv

tandlasskiva

3 | borttagen platta

IMMI-modul

Installationsguide
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UNIVERSAL ROBOTS 5. Hardvaruinstallation

3. Orientera IMMI-modulen sa att alla portar &@r pa toppen och anvand skruvarna och
tandlasskivorna fran mandverskapets platta for att montera modulen fran insidan av
manoverskapet.

OBSERVERA
Vrid mandverskapets skruvar till 1,5 Nm for att undga materiella skador.

4. Anvand M6-muttern och M6-skivan for att ansluta jordningsledningen till IMMI-modulen och
mandverskapet.

5.3. Anslutning av bandkabeln till IMMI

VARNING
Borttagning av den perforerade remsan kan exponera skarpa kanter, vilket kan
orsaka personskador.

* Hantera den borttagna remsan forsiktigt.

OBSERVERA
Om vassa och/eller verktyg med blad sticks fér langt in i FORLANGNINGSBUSSEN
kan det resultera i materiella skador.

* Var forsiktig med att sticka in vassa och/eller verktyg med blad i
FORLANGNINGSBUSSEN.

Sa har ansluter du bandkabeln till IMMI

1. Anvand ladskéraren for att skéra genom FORLANGNINGSBUSS-delen pa mandverskapets
etikett och genom den perforerade remsan.

2. Anvand ladskararen eller kniptangen for att lyfta upp och ta bort den perforerade remsan och
exponera FORLANGNINGSBUSSENS anslutningsport.

3. Anslut en ande av bandkabeln till den nyligen exponerade anslutningsporten pa
FORLANGNINGSBUSSEN.

4. Anslut den andra anden av bandkabeln till anslutningsporten pa mandéverskapet.

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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e \
~H _ -

4 T

1 | FORLANGNINGSBUSSENS 2 | bandkabel
anslutningsport

3 | jordanslutning

OBSERVERA
Felaktig anslutning av bandkabel kan resultera i materiella skador.

* Fdrsakra dig om att bandkabeln &r i linje med toppen av
anslutningsporten pa FORLANGNINGSBUSSEN.

5.4. Anslutning av IMM

Ansluta IMM

1. Anslut IMM-kontakten till IMMI-modulen och satt fast sdkerhetsklammorna pa sin plats.

2. Eller anslut EUROMAP 67 bypass-kontakten till IMMI-modulen och klicka kldmmorna pa
plats. Se 9. Anvanda roboten utan IMMI pa sidan 25.

3. Anslut strdmkabeln till strémkallan och sla pa mandverskapet.

4. Vanta pa att ett meddelande visas pa PolyScope om att IMMI maste vara aktiverat i
Sékerhetsinstallningarna.

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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6.

Installation av programvara

Detta avsnitt beskriver hur du konfigurerar IMMI-modulens programvara. For information om
installation av IMMI-modulens maskinvara, se 5. Hardvaruinstallation pa sidan 11.

6.1. Konfiguration av IMMI-modulens programvara

Sa har konfigurerar du IMMI-modulens programvara

1.
2.

Pa PolyScope, i rubriken, trycker du pa Installation och valjer Sékerhet.
Tryck pa Maskinvara och las upp alternativen pa skarmen Valj tiliganglig maskinvara.
Ett I6senord kravs for att lasa upp den har skarmen.

| rullgardinsmenyn for Granssnitt for injektionsgjutmaskin véljer du den énskade
rekommendationen.

Tryck pa Anvand for att starta om systemet. PolyScope fortsatter att koras.

Tryck pa Bekrafta sdkerhetskonfiguration for att slutféra installationen av IMMI-
programvaran.

<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 S| 00% Simulation .

e-Series Injektionsgjutmaskin-
granssnitt (IMMI)
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6. Installation av programvara UNIVERSAL ROBOTS

6.2. Avinstallation av IMMI-modulen

Sa har avinstalleras IMMI-modulen

1.

N o a bk 0w DN

Pa PolyScope anvander du ditt I6senord for att fa atkomst till skarmen Vélj tiligénglig
maskinvara .

| rullgardinsmenyn for Gransshnitt for injektionsgjutmaskin valjer du Ingen.
Tryck pa Anvand for att starta om systemet. PolyScope fortsatter att koras.
Tryck pa Bekréafta sdkerhetskonfiguration.
Stang av mandverskapet och koppla ur kabeln fran strémkallan.
Koppla bort IMM-kontakten fran IMMI-modulen.
Demontera granssnittet.

* Ta bort bandkabeln.

* Ta bort M6-muttern for att koppla fran jordanslutningen.

* Ta bort M6-skruvarna och tandlasskivorna for att ta bort IMMI-modulen.

* Anvand M6-skruvarna och tandlasskivorna for att ateransluta plattan till
mandverskapet.

Installationsguide 15
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7. IMMI-modulprogrammering

Det har avsnittet beskriver programstrukturens funktioner och hur man skapar programstrukturer
med de noder som finns tillgéngliga i IMMI.

7.1. Programstruktur

Programstrukturer ar noder som infogas i programmet for att uppna korrekt och saker interaktion
med IMM. De innehaller alla tester for signalverifiering. Du kan ocksa anvanda programnoderna for
att sakerstalla att I/O-signalerna till och fran IMM &r korrekt konfigurerade.

En programnod kan stélla in flera utgangar i en enda atgard.
Om du vill skapa en programstruktur fér IMM kan du valja en av programnoderna som finns
tillgangliga i listan under IMMI vilket visas nedanfor.

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 =

Alla programnoder bestar av ett antal steg. De flesta stegen ar aktiverade som standard. Vissa steg
kan inte inaktiveras eftersom de ar nédvandiga for att programmets struktur ska fungera.

Vanliga steginstallningar

Steginstéllningar

Testa Programmet stoppas om testvillkoret inte uppfylls.
Stall in utgang Den angivna utgangen ar antingen for hog eller lag.
N . Tillater programmet att vanta tills en rorelse ar avslutad innan programmet
Vanta tills .
fortsatter.

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

7.2. Skapa en programstruktur

Skapa en programstruktur

1. Pa PolyScope, i rubriken, trycker du pa Program och valjer IMMI.

2. Valj den forsta 6nskade programstrukturnoden fran listan med alternativ nedanfor.

Du kan vélja sa manga noder som kravs av ditt program.

Startkontroll: Férsékra dig om att roboten och IMM ar korrekt instéllda innan gjutningen
startar.

Vanta pa artikel: Roboten vantar pa att en IMM-artikel ska bli redo.
Ejektor tillbaka: Ejektorn atergar till bakre position.

Ejektor fram: Ejektorn tar bort ett objekt fran gjutningen.
Karndragare in: Valj vilkken kdrndragare som flyttas till position ett.
Kéarndragare ut: Valj vilken kdrndragare som flyttas till position tva.
Fri att gjuta: Signalerar att IMM ska starta gjutning

Mall: Anvander en fordefinierad programstruktur

3. Under Kommando kan du markera eller avmarkera relevanta kryssrutor for dina
programnoder.

Kryssrutorna du valjer utgdr en uppsattning med atgarder som programnoden utfor. Detta
visas nedanfor.

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

Foéljande prenumeration visar och beskriver varje programstrukturnod.
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7. IMMI-modulprogrammering

7.2.1. Programstrukturnoder

Du kan konfigurera steginstallningarna i varje nod genom att anvanda kryssrutorna for att

aktivera/inaktivera enskilda steg.

* Startkontroll: Avsedd att anvandas en gang i borjan av ett robotprogram. Den har noden gor

sa att roboten och maskinen har konfigurerats korrekt innan gjutning inleds.

) 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 Injektionsgjutmaskin-
granssnitt (IMMI)
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* Ejektor bak: Gor det mojligt for ejektorn att réra sig till bakre position.

2

> Advanced
1 ¥ Robot Program
> Templates 2 = Ejector Back

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:

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 fram: Gor det mojligt for ejektorn att ta bort ett objekt fran gjutningen. Ska anvandas
nar roboten ar i position for att gripa féremalet.

2

> Advanced
1 ¥ Robot Program
> Templates 2 = Ejector Forward

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

IMMI Ejector Forward

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

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

[ 8 Set output: Enable Ejector Back = Low

M 9seto

utput: Enable Ejector Forward = High

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

49O KXKBEEZ

Installationsguide
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7. IMMI-modulprogrammering

* Karndragare in: Gor det mgjligt att flytta kérndragare till position 1. De kdrndragare som
anvands valjs i kombinationsrutan.

R i 2

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

O Normal

¢ QM

Q _ Graphics Variables

1 v Robot Program IMMI Core Pullers In

2 = Core Pull 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

3o xpOw=
Simulation .

* Karndragare ut: Gor det mdjligt att flytta kdrndragare till position 2. De kdrndragare som
anvands valjs i kombinationsrutan.

2

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

+ QKM

Q _ Graphics Variables

1 ¥/ Robot Program IMMI Core Pullers Out

2 = Core Pull 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

29SS XKBREES
Simulatior .
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* Fri att gjuta: Signalerar till IMM att det ar tillatet att borja gjuta. Nar den har signalen aktiveras

maste roboten vara placerad utanfor IGM.

P4

) 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

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

* Mall: Anvander en férdefinierad programstruktur fér att utféra en enkel interaktion med IMM.

2

1 v Robot Program
> Templates 2 9 v IMMI Template

> URCaps 3 9l Move
4 ® Waypoint_Start
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 4 11 = Set
Forward 12 B Wait: 0.3

13 = Ejector Back

Core Pull In
® Waypoint_Wait

Core Pull Out 5 = Free To Mold

Free To Mold 16 9 b IFE67_infreject]
17 © WP_Drop_Bad
Template - -
18 ? s Else
19 ® WP_Drop_Good
20 - Ser
21 ® Waypoint_Wait

9SO XKBERT

Normal

Variables

IMMI Template

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

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

Installationsguide
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7.2.2. Anvandning av IMMI-mall

Anvanda IMMI-mallen

1. Pa PolyScope, i rubriken, trycker du pa Program och valjer IMMI.
2. Valj Mall fér att programskarmen ska visas med mallen som laddas. Mallstrukturen ar synlig
pa vanster sida av skarmen, vilket visas nedanfor.

R 2 & 2 H

= n ave
Basic O\ _ Graphics Variables

Advanced
1 ¥ Robot Program IMMI Template

> Templates 2 @ w IMMI Template _ N
A program template for performing simple interaction with an Injection Molding Machine.
> URCaps 3 ¢ ¢ Move/ s
4 @© Waypoint_Start # The waypoints must be specified for the various points in the process
v IMMI - « The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the IMM
5 = Startup Check
Startup 6 © Waypoint_Wait
Check 7 ? & Loop
Wait For 8 = Wait For Item
Item 9 ® Waypoint_Take
Ejector Back 10 = Ejector Forward
Ejector a 11 = Set 3
Forward 12 B Wait: 0.3
Core Pull In 13 = Ejector Back
14 © Waypoint_Wait
Core Pull Out ;¢ = 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
= f—
3OS XxBBRTZ

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

3. For att forbereda roboten att hantera foremal kan du vélja 6nskade vagpunkter fran féljande:

* Véagpunkt_Start: Robotarmens startpunkt innan injektionsgjutningsprocessen borjar.
* Wagpunkt_Vanta: Robotarmens vantpunkt.
* Vagpunkt_Ta: Robotarmen tar bort objektet fran IMM-punkten.
* WP_Slapp_Daligt: Robotarmen slapper avvisad objektspunkt.
* WP_SIlépp_Bra: Robotarmen slapper accepterad objektspunkt.
4. Valjoch anpassa en av féljande noder for att kontrollera gripdonet:
* Stall in: Bestdm nar verktyget greppar och slapper ett foremal.
* Loop: Kor roboten endast nar ett objekt maste tas bort fran IMM.
* FlyttalLed: Justera robotens rorelsehastighet for att passa in i IMM-cykeltiden.

5. I noden Flytta justerar du ledhastighet och ledacceleration som passar féremalets émtalighet.
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8. IMMI I/O i normala programnoder

Detta avsnitt beskriver hur du anvander IMMI-ingangar och -utgangar i normala programnoder.

8.1. Anvanda IMMI I/O-oversikten

IMMI 1/O-skarmen erbjuder indikatorer for ingangssignaler och alternativ for att kontrollera
utgangssignalerna. Alternativen for att styra utgangssignaler ar som standard bara tillgangliga i
robotprogrammeringslage. Detta kan dock omkonfigureras efter behov pa fliken I/O-installning pa
skarmen Installation.

Vid uppstart &r 24V-signalerna héga. Alla andra signaler &r laga.

| automatiskt lage ar alla signaler héga som standard.

8.1.1. IMMI I/O-0Oversikt

« Kontroll

Dessa signaler anvands av programstrukturer for att kontrollera interaktionen mellan roboten
och IMM.

* Mold Area Free (MAF) kan inte kontrolleras pa robotens kolumnskarm. MAF-utgangen stéalls
in hogt under villkor att den elektriska évervakningssignalen for formomradet och MAF-
signalen fran programvaran bada ar hoga. GOF-signalen fran programvaran kan styras med
respektive knapp.

* Status: Dessa signaler anvands for att visa och kontrollera robotens driftidge och IMM. De
staplar som visar spanning och strémférbrukning representerar de varden som levereras av
IMMI-modulen till IMM och ljusridd om det anvands.

<unnamed>
default

Run Pro stallati Move Lox —
> Internal 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
Euromap67_DO_C5
Euromap67_DO_C8

Safeguard Open

o0oao

O Power off : o 0 O Simulation.
Speed 100%

e-Series Injektionsgjutmaskin-
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* Tillverkarberoende: Dessa signaler ar valfria men kan anvéndas, efter behov, i specifika
syften enligt IMM-tillverkaren.

« Séakerhet

| robotkolumnen kan nddstoppsindikatorn inte styras fran den har skarmen. Det indikerar helt
enkelt att roboten ar nédstoppad.

Nodstoppssignalen fran maskinen indikerar om IMM ar nédstoppad. Ingangen
Skyddsanordning 6ppen visar tillstandet for de "Skyddsstopp-enheter" som specificeras i
EUROMAP 67-standarden.

Om en programstruktur inte inkluderar I/O-signaler, men fortfarande ar avsedd fér anvandning i ett
robotprogram, kan du anvénda noderna Atgérd och Vénta som beskrivs i féljande avsnitt.

8.1.2. Sa har anvander du IMMI I/O i normala programnoder

Vanta

1. Tryck pa Program i rubriken pa PolyScope.
2. Under Grundlaggande valjer du Véanta.

3. I Kommandopanelen, under Vanta, valjer du Vanta pa digital ingang for att fa atkomst till
IMM-ingangsalternativen.

Stall in

1. Tryck pa Program i rubriken pa PolyScope.

2. Under Grundlaggande valjer du Stéall in.

3. I kommandopanelen, under Valj en av foljande alternativ
* Stéll in digital utgang: Val;j fran en lista med utgangar fran robot till IMM.
* Stall in: Valj utgangar och anvand uttryck tillsammans.

* Stall in enkel puls: Valj utgangar och definiera pulsens varaktighet.

Uttryck

Du kan fa atkomst till Uttrycksredigeraren fran flera noder.

1. Tryck pa den 6nskade noden och valj textfaltet f(x) for att dppna Uttrycksredigeraren.

OBS!
@ For mer information, se robotens anvandarhandbok pa supportwebbplatsen:

* https://www.universal-robots.com/support/
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9. Anvanda roboten utan IMMI

Denna sektion beskriver hur du anvander en IMMI-konfigurerad robot utan IMM.

Att koppla bort IMM fran IMMI-modulen utléser eventuella nddstopp, vilket gor att roboten blir
oanvandbar. En bypass-kontakt stdnger ndéd- och skyddssignalerna. Anvand bypass-kontakten for
att Iata roboten fungera normalt utan att vara ansluten till IMM.

Mandverskapets IP-klassificering behalls nar bypass-kontakten ar ansluten.

9.1. Anslutning av bypass-kontakten

Sa har ansluter du bypass-kontakten

1. Frigor sakerhetsklammorna och koppla bort IMM fran IMMI-modulen.
Forsok inte att avvisa meddelandet om systemnddstopp som visas pa PolyScope.

Koppla in bypass-kontakten i IMMI-modulen och satt fast sdkerhetsklammorna.

A 0D

Pa PolyScope trycker du pa Ga till initieringsskarmbilden for att starta roboten.
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10. Specifikationer

10.1. Elektriska specifikationer

MAF, ej sakerhetsrelaterad

Parameter Min Typ Max Enhet
Tolerans for 24 V-spanning -10 % - 10 % \Y
Tillganglig strom fran 24 V spanningskalla - - 750 mA
Overbelastningsskydd - 2 - A
MAF-ingang hég spanningsniva* 11 - - Vv
MAF-ingang lag spanningsniva* - - 5 Vv
MAF-ingang spanningsintervall* -0,4 - 36 \Y
MAF-ingangstrom pa 24V-ingangsspanning - 11 - mA

*Med referens till jord (GND) fran IMMI.

Stopp /0, sékerhetsrelaterade signaler

Nodstopp-utgangssignal styrs av kraftledda sakerhetsrelaer som uppfyller EN 50205.
Relékontakterna ar galvaniskt isolerade fran alla 6vriga signaler och uppfyller IEC 60664-1,
féroreningsgrad 2, kategori Il fér 6verspanning.

Parameter

ZA1-ZA4-spéanning* 22 24 26 \Y
.ZCI-ZC4-iE\gé.ngsstr6m (varje ingang) pa 24V ) 11 ) mA
ingangsspanning

ZC1-ZC4-ingang spanningsintervall* -0,4 - 36 \Y
ZC1-ZC4-ingang hog spanning* 11 - - Vv
ZC1-ZC4-ingang lag spanning* - - 5 Vv
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Strom AC/DC 0,01 - 6 A
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Spéanning DC 5 - 50 \Y
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Spéanning AC 5 - 250 Y,

*Med referens till jord (GND) fran IMMI.

Digitala ingangar, ej sékerhetsrelaterade

De digitala ingangarna ar pnp-typ och ar galvaniskt anslutna till mandverskapet. Ingangarna
Overensstdmmer med alla de tre typer av digitala ingangar som definieras i IEC 61131-2.

Parameter
Ingangstrém pa 24V-ingangsspanning - 11 - mA
Ingang spanningsintervall* -0.4 - 36 Vv
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Parameter
Ingang hoég spanningsniva* 11 - - \Y,
Ingang lag spanningsniva* - - 5 Vv

*Med referens till jord (GND) fran IMMI.

Digitala utgangar, ej sakerhetsrelaterade

De digitala utgangarna ar pnp-typ och ar galvaniskt anslutna till IMM. Den galvaniska isoleringen
mellan IGM- och robotpotentialerna uppfyller IEC 60664-1, fororeningsgrad 2, kategori Il fér
overspanning. Utgangarna har konstruerats enligt IEC 61131-2.

Parameter
Kallstrém per utgang 0 - 200 mA
Spanningsfall vid PA 0 70 300 Vv
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11. Upphovsratt och friskrivning

Den information som ingar hari tillhér Universal Robots A/S och far inte aterges, i sin helhet eller
delvis, utan i forvag inhamtat skriftligt tillstand fran Universal Robots A/S. Den information som
ingar hari kan komma att &ndras utan foregaende meddelande och skall inte anses vara en
utfastelse fran Universal Robots A/S. Det har dokumentet omarbetas och revideras med jamna
mellanrum.

Universal Robots A/S patar sig inget ansvar for eventuella fel eller utelamnad information i det
hér dokumentet.

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

Universal Robots-logotypen &r ett registrerat varumarke tilhérande Universal Robots A/S.

OBSERVERA

Universal Robots fortsatter att forbattra sina produkters tillforlitlighet och prestanda
och férbehaller sig darfor ratten att uppgradera produkten utan féregaende
meddelande. Universal Robots vidtar rimliga atgarder for att sakerstalla att
innehallet i det har dokumentet ar exakt och korrekt, men tar inget ansvar for
eventuella fel eller for information som saknas.

Universal Robots friskriver sig fran allt ansvar, dven om alla riktlinjer i detta
dokument foljs.

OBSERVERA

Universal Robots e-Series Injektionsgjutmaskin-granssnitt (IMMI) har utvecklats i
enlighet med Euromap 67, version 1.11 (maj 2015-utgavan) och SPI AN146, The
Society of the Plastics Industry, publikation nr. AN146 (mars 2006).

Universal Robots fransager sig hdarmed allt ansvar med avseende pa IGM och dess
signal till IMMI, inklusive stoppsignaler och dess hantering av Universal Robots
stoppsignaler, eftersom Universal Robots inte vet om IGM ar utvecklad i enlighet
med ovannamnda branschriktlinjer.
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12. Uppfyllelse

Detta avsnitt innehaller information om rekommendationer, certifikat och deklarationer som ar giltiga
for Universal Robots e-Series robotar med IMMI-moduler.

Detta dokument innehaller féljande certifikat:
* 12.5. TUV NORD.

12.1. EUROMAPG7

Information i IMMI-installationsguiden uppfyller EUROMAP 67 Version 1.11, en kostnadsfri
rekommendation for Injektionsgjutmaskiner, vilken kan laddas ned fran www.euromap.org.

Universal Robots granssnitt for injektionsgjutningsmaskin (IMMI) uppfyller alla krav i
rekommendationen EUROMAP 67 nar den ar igang. Nar IMMI-modulen stédngs av anger
EUROMAP 67-rekommendationen att alla sékerhetsrelaterade signaler ska vara igang. Darfor
utléser IMMI-modulen nédstoppet, MAF-signalerna samt alla I/O-signaler ndar mandverskapet
stangs av.

Alla valfria, tillverkarberoende och reserverade I/O-signaler stéds, se 8. IMMI I/O i normala
programnoder pa sidan 23.Den valfria I/0 ligger utanfér MMI:s standardinstallningar och kan endast
definieras av tillverkaren.

Granssnittet ar konstruerat med samma komponenter och efter samma principer, samt med samma
testkrav, som mandverskapet. EUROMAP 67-granssnittet faller under Férsakran om inbyggnad,
vilken hittas i Bruksanvisning for installation av maskinvara.

12.2. Forpackningsmaterial

Sa som vara leverantorer pastar uppfyller Universal Robotse-Series robotar kraven i ISMPM-15
avseende férpackningsmaterial i trd och ar markta i enlighet med detta.

12.3. Kvalitetscertifiering

Universal Robots ar certificerat for att uppfylla standarden ISO 9001:2015 av Bureau Veritas.

Universal Robots e-Series robotar genomgar kontinuerlig intern testning och slutlig
leveranstestning. UR:s testprocedurer granskas och férbattras kontinuerligt.

12.4. Sakerhetscertifiering

Universal Robots modul granssnitt for injektionsgjutningsmaskin (IMMI) (stoppfunktion och 1/0), ar
sakerhetsgodkand av TUV NORD, ett anmalt organ enligt maskindirektivet 2006/42/EC 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) bl e
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
. {1

ol
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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