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1. Onso6z

UNIVERSAL ROBOTS

1. Onsoz
1.1. Bu belge hakkinda

Bu kilavuz, Universal Robots Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (Injection Molding Machine
Interface, IMMI) modulini Universal Robots e-Series kontrol kutusuna nasil ylkleyebileceginizi ve
Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) yazilimini Enjeksiyon Kalip Makinesiyle (IMM) arabirim

olusturmak i¢in nasil yapilandirabileceginizi aciklamaktadir.

1.2. Kutuda ne var

Kutuda su parcalar vardir:
* IMMI modla
* Kablolar:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146
* Serit kablosu
* Topraklama (GND) kablosu:
* M6 somunu
* M6 rondelasi
* Universal Robots EUROMAP 67 bypass fisi
* Bubelge

1.3. Sirket Bilgileri

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. Guvenlik

2.1. Glvenlik mesaji tarleri

Bu belgedeki glivenlik mesaijlari, yaralanmayi veya ekipman hasarini énlemenize yardimci olan
bilgiler icerir. Bu belge agagidaki glivenlik mesaiji turlerini igerir.

UYARI
Bu glivenlik mesaiji, 6nlenmemesi durumunda 6lime veya ciddi yaralanmaya yol
acabilecek tehlikeli bir durumu gdsterir.

DIKKAT
Bu guivenlik mesajl, 6nlenmemesi durumunda hafif veya orta dereceli bir
yaralanmaya yol acabilecek tehlikeli bir durumu goésterir.

BILDIRIM
Bu glvenlik mesaji, 6nlenmemesi durumunda malda veya ekipmanda hasara yol
acabilecek bir durumu gosterir.

2.2. Genel guvenlik onlemleri

Bu bdlim, genel guvenlik dnlemlerini igerir, IMMI'yi kurmadan dnce okuyun.

Gluvenlige dair daha fazla bilgi igin robot Kullanim Kilavuzunda Givenlik bolimiine géz atin.

UYARI
Bir glic kaynagina bagh ekipmanin kurulumunu veya bakimini yapmak elektrik
carpmasina neden olabilir.

* Kurulum veya bakim yapmadan énce ekipmanin gii¢ kaynagindan
cikarildigindan emin olun.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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2. Guvenlik UNIVERSAL ROBOTS

UYARI
Gug kaynaginin veya topraklama kablolarinin yanlis baglanmasi, personel
yaralanmasina veya ekipman hasarina neden olabilir.

Gecersiz glc kaynagi baglantisinin yol actigi hasar garanti kapsaminda degildir.
Calistirmaya baslamadan 6nce:

* Gug kaynagi kablosunun diizgiin oldugundan emin olun.

* Topraklamanin diizgiin oldugundan emin olun.

(missing or bad snippet)

fnf UYARI
Bu urlin, Universal Robots e-Series robotu igerir. Universal Robots e-Series robotu
icin gecerli genel glivenlik hususlar bu trdn igin de gegerlidir.
Robotun Kullanici Kilavuzunda aciklandigi gibi kullanilmamasi personel
yaralanmasina neden olabilir.

* Guvenlige dair daha fazla bilgi icin Universal Robots e-Series robotu Kullanim
Kilavuzunda Givenlik bélimune g6z atin.

2.3. IMMI glvenlik onlemleri

Bu bdlim IMMI kurulumuna 6zgu glvenlik énlemlerini iceriyor.

UYARI
IMMI moddliinin yetkisiz olarak degistiriimesi personel yaralanmasina veya
ekipmanin zarar gérmesine neden olabilir.

* Sadece kalifiye personel degisiklik yapmalidir.

* Degisiklikten 6nce ve sonra yeni bir risk degerlendirmesi gerceklestirin.

UYARI
Kalip alaninda erigimi engellemek veya kalip alaninda bulunuldugunu algilamak icin
koruma olmamasi, personelin yaralanmasina veya ekipman hasarina neden olabilir.

* Risk de@erlendirmesine bagl olarak, kalip alaniyla ve ayrica UR robotunun
uygulanmasiyla iliskili riskler icin koruma gerekebilir.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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UNIVERSAL ROBOTS 2. Guvenlik

UYARI
Kalip Alani Serbest (Mould Area Free, MAF) sinyalleri glivenlik amach degildir.

* UR robotunu, IMMI'yi ve her tlirlli glivenlik dnleminin Ureticinin
spesifikasyonlarina ve gecerli standartlara uygun olarak entegre edin.

* Operatdrlerin kaliba erisme riski varsa, kalip alani korumasi uygulayin.

UYARI
Robot kol ve IMM arasinda hareketi koordine edememek, personel yaralanmasina
veya ekipman hasarina yol acabilir.

* EUROMAP 67 tavsiyelerini okuyun ve anlayin.
* IMMI modulu kullanic kilavuzunu okuyun ve anlayin.

* UR robotunu, IMMI'yi ve her turli gtivenlik 6nleminin Ureticinin
spesifikasyonlarina ve gecerli standartlara uygun olarak entegre edin.

BILDIRIM
Kontrol kutusu agikken serit kablonun sékilmesi ekipmanin hasar gérmesine neden
olabilir.

* Serit kabloyu ¢ikarmadan énce kontrol kutusunu kapatin.

BILDIRIM
Kurulum sirasinda topraklama (GND) kablosunu baglamamak, ekipman hasarina
yol agabilir.

* Serit kabloyu baglamadan 6énce topraklama kablosunu kontrol kutusuna
baglayin.

2.3.1. Acil Durum Durdurma

Robot ve IMM, IMMI araciligiyla birbirlerine Acil Durdurma glivenlik sinyalleri génderir. Bir UR acil
durdurma tetiklendiginde, hem robot durur hem de IMMI, IMM'ye bir durdurma sinyali verir.

UYARI
TUm Acil Durdurmalarin, uygulama calistirmaya baslamadan dnce tim uygulamayi
durdurdugundan emin olun.

2.3.2. Emniyetli Durdurma

UR robotu Emniyetli Durdurmasi, IMM tarafindan tetiklendiginde, robot durur.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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UYARI
IMM calisma alanina girmek, ciddi personel yaralanmasina neden olabilir.

* IMMI'nin guvenlikle ilgili olmayan sinyallerine dayanmadan personeli korumak
icin koruma énlemlerini entegre edin.

2.4. IMMI glvenlik islevleri

Bu bdlim, IMMI tarafindan desteklenen glvenlik iglevleri hakkinda bilgiler icerir. Asagida UR IMMI
guvenlik cikislan agiklanmistir. IMM islevsel gluvenlik ayrintilari icin IMM Ureticisine danisin.

Bu glvenlik fonksiyonlari, ISO 13849-1 ve EUROMAP 67 / SPI AN-146'nin konnektér pin
atamalarina uygundur.

UR Giivenlik iglevi | Cat./PL
3/d 2.33E-7
3/d 2.01E-7

Giuvenlik iglevi 1

Acil durdurma: iki yénli

Acil durdurma.

UR robotu: IEC 60204-1 uyarinca Durdurma kategorisi 1.
IMM: IMM belgelerine bakin.

UR robotu: Acil durdurma diigmesine basilir; IMM tarafindan tetiklenen
durdurma.
IMM: IMM belgelerine bakin.

UR robotu: IEC 60204-1 uyarinca Durdurma kategorisi 1.
IMM: IMM belgelerine bakin.

UR robotu: Robota giden tahrik guci kaldirilir; IMMI Gzerinden IMM'ye durdurma
islemi baslatilir.
IMM: IMM belgelerine bakin.

Tudm tehlikeli makine iglevlerini durdurur ve gucu keser.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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Giivenlik iglevi 2

IMM'den UR emniyetli durdurma girigi

Emniyetli durdurma.
IMM risklerinden personeli korumak (emniyete almak) igin.

IMM koruma cikislari durum degistirir, boylece UR robotunda bir koruma
durdurmasi tetiklenir.

Robot, UR robotuna giden glg¢ kaybi ylziinden durur. IMM'ye veya IMM
korumasina giden gictn kaybi durumunda IMM'nin tepkisini ve korumayi
belirlemek icin IMM belgelerine bakin.

Robot hareket etmiyor ve izlemeli hareketsiz durma durumunda (IEC 60204-1'e
gore durdurma kategorisi 2.

IMM Korumasi.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi

Arabirimi (IMMI)
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3. Uriin agiklamasi UNIVERSAL ROBOTS

3. Urlin aciklamasi

e-Series e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI), Universal Robots e-Series kontrol
kutusunu Enjeksiyon Kalip Makinesine baglamak icin endistriyel bir cozimdiir.

UYARI
e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) diizgiin sekilde baglanmazsa
6lime veya ciddi yaralanmaya neden olabilir.

* Yasal gereklilikleri karsilamak icin IMMI modulind uygun sekilde ylkleyin.

BILDIRIM
e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) kurulumunu dogru yapamamak
malda veya ekipmanda hasara neden olabilir.

3.1. Urtintin kullanimi

Bu urlnin sertifikasi, sadece 01 Subat 2020 sonrasinda (izerilen Universal Robots e-Series kontrol
kutularinin e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) durdurma arayizu icin gecerlidir; bu
durumda kontrol kutulari, IMMI arayliziinde gincellenmistir ve EMC yonergeleriyle uyumludur.

islevsel giivenlik teknik 6zellikleri, IMMI Gizerindeki UR durdurma cikislar icindir. Entegre
fonksiyonel glivenlik teknik 6zellikleri, enjeksiyon kalip makinesinin teknik 6zelliklerini icerdiginden
entegrasyonu yapan kisinin sorumlulugundadir.

3.2. Bilesenler

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI), asagidaki bilesenlerden olusur:
* e-Series IMMI modulu
* e-Series IMMI kablosu

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) uygulamasi, asagidaki bilesenlerden olusur:
* EUROMAP 67/ SPI AN-146 ile uyumlu enjeksiyon kalip makinesi.

* isbirlikci robot kol ve UR e-Series kontrol kutusundan olusan Universal Robots e-Series
robotu (Rev.F2 glvenlik kontrol kartiyla).

* IMMI modiili ve bir IMMI kablosu iceren e-Series IMMI modul.

* Robot bitis efektdrleri, 6rn. makaslar.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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3.3. Gereklilikler

Kontrol kutusu seri numarasi 2020020161'den daha yeni olmalidir. Donanim revizyonu guvenlik
kontrol karti elektronigi Rev.F2'dir.

BILDIRIM

2020020161'den daha diistik seri numarali bir e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
Arabirimi (IMMI), kontrol kutusuna yiiklenirse, ekipmanda veya diger mallarda
zarara neden olabilir.

* IMMI modulini takmadan énce kontrol kutusu seri numaranizi dogrulayin.

* Gerekirse guvenlik kontrol kartinizi dogrulayabilirsiniz.

Kontrol kutusu

Kontrol kutusu seri numarasi, kontrol kutusu braketinin altinda bulunur. Asagidaki sekil, etiketi ve
kontrol kutusu seri numarasini géstermektedir.

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

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
Arabirimi (IMMI)
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3. Uriin agiklamasi UNIVERSAL ROBOTS

Guvenlik kontrol karti

Gauvenlik kontrol karti seri numarasi, guvenlik kontrol kartinin arkasinda bulunur. Rev'e erigmek igin
kontrol kutusu braketini sokmeniz gerekir. F2 glivenlik kontrol karti (F2 = RM).

T THUTHTET
R =Raw PCB revision
M=BOM revision

NOT
a Guvenlik kontrol kartini deg@istirme hakkinda daha fazla bilgi igin, destek web
sitesinde bulunan Hizmet Kilavuzundaki Kontrol Kutusu bolimiine bakin:

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

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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4. Kalip Alani Serbest (Mold Area Free,
MAF) 1sik perdesi

Bu bélim Kalip Alani Serbest (Mold Area Free, MAF) 1sik perdesinin EUROMAP kullanimini aciklar.

UYARI
IMMI Kalip Alani Serbest (Mould Area Free, MAF) sinyalleri glivenlik amagli degildir.
* Operatorlerin kaliba erisme riski varsa, koruma 6nlemi uygulayin.

* Korumayi gegerli standartlara gére entegre edin, érnegin: IEC 62046, ISO
13855.

BILDIRIM
Kalip Alani Serbest (MAF) isik perdesini kullanamamak, planlanmamis bir kalip
kapamaya neden olabilir, bu da ekipman hasarina yol acabilir.

* MAF sk perdesi, kullanimdaysa, durumuna dair sinyal vermek igin IMMI'yi
kullanin.

BILDIRIM
IMMI modiliinde MAF konnektériinden gelen 24 V kaynak, akim agisindan
sinirlandinimigtir. Belirtilen ¢ikis akimini agsmak, durdurmaya neden olabilir.

MAF isik perdesi sinyali giivenlik amacl degildir; sadece IMM igin bir durum sinyali sunar.

IMMI modulinde tahsis edilmis dijital MAF giris konnektorinu kullanarak MAF'I baglayin. MAF girisi,
pnp tipindedir. Baglandiginda, 1sik perdesi engellenmediginde, MAF girisi yliksektir.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi

. 10 Kurulum Kilavuzu
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5. Donanim kurulumu

R
UNIVERSAL ROBOTS

5. Donanim kurulumu

Bu bdlim, IMMI modul donaniminin nasil kurulacagini agiklar. IMMI modul yaziliminin
yapilandirmasina dair daha fazla bilgi icin 6. Yazilim kurulumu on page14 bélimiine bakin.

5.1. Gerekli 6geler

IMMI moduliini kurmak icin su 6geler gereklidir:

* Bir M6 somunu
* Bir M6 rondela
* Bir TX20 Torx tornavidasi

* 2,5 cm (maks) kalinliginda bir kutu kesici

* Kesiciler

5.2. IMMI modultna yukleme

IMMI modiilinid yiklemek igin

1. Kontrol kutusu guclini kesin ve ana kablonun baglantisini gli¢ kaynagindan kesin.

2. Kontrol kutusunun yan tarafindaki levha kapagini kaldirin.

Donanimi kurmaya devam etmek icin vidalari ve disli rondelalarn hazirlayin.

Y
\

Y

\/

vida

digli rondelasi

kaldiriimis plaka

IMMI modiili

Kurulum Kilavuzu
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3. IMMI'yi tim portlar yukarida olacak sekilde yénlendirin ve kontrol kutusunun icinden moduliin
montajini yapmak i¢in kontrol kutusu levhasinda vidalari ve digli rondelalari kullanin.

BILDIRIM
Mal hasarini 6nlemek icin kontrol kutusu levha vidalarini 1.5Nm torkuna
getirin.

4. Topraklama kablosunu IMMI modiiliine ve kontrol kutusuna baglamak icin M6 somununu ve
M6 rondelasini kullanin.

5.3. Serit kabloyu IMMI'ye baglama

DIKKAT
Delikli seritleri kaldirmak, keskin kenarlarin agiga ¢gikmasina ve personelin
yaralanmasina neden olabilir.

* Cikanlan seridi dikkatli sekilde tasiyin.

BiLDIRIM
VERI YOLU GENISLETME BIRIMININ icine keskin ve/veya sivri araclar cok fazla
sokmak malda hasara neden olabilir.

* VERI YOLU GENISLETME BIRIMINE sivri ve/veya keskin araclar sokarken
dikkatli olun.

Serit kabloyu IMMI'ye baglamak igin
1. Delikli serit ve kontrol kutusu etiketinin VERI YOLU GENiISLETME BIRiMi boyunca kesmek
icin kutu kesici kullanin.

2. Delikli seridi kaldirmak ve VERI YOLU GENISLETME BiRiMi baglanti portunu aciga cikarmak
icin kutu kesiciyi veya diger turde bir kesiciyi kullanin.

3. Serit kablonun bir ucunu yeni aciga cikardiginiz VERI YOLU GENISLETME BIRiMi baglanti
portuna baglayin.

4. Serit kablonun diger ucunu, kontrol kutusu baglanti portuna baglayin.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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5. Donanim kurulumu

UNIVERSAL ROBOTS

VERI YOLU GENISLETME BIRIMI

baglanti portu

robot kablosu

topraklama baglantisi

@ BILDIRIM

Yanlis serit kablo baglantisi malda hasara yol acabilir.

* Serit kablosunun, VERI YOLU GENISLETME BiRIMi baglanti portunun

ustlindeki gizgiyle uyumlu oldugundan emin olun.

5.4. IMM'i Baglama

IMM'yi baglamak igin

1. IMM figini IMMI modulGine baglayin ve guvenlik kelepgelerini yerlerine koyun.

2. Veya EUROMAP 67 bypass fisini IMMI modiiliine saglayin ve kelepceleri yerlerine yerlestirin.
9. Robotu IMM olmadan kullanma on page27 bélimine gbéz atin.

3. Ana kabloyu gi¢ kaynagina baglayin ve kontrol kutusunu ¢alistirin.

4. IMMI'nin Glvenlik Ayarlarindan etkinlestiriimesi gerektigini sdéyleyen PolyScope ekran
mesajini bekleyin.

Kurulum Kilavuzu
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6. Yazilim kurulumu

6. Yazilim kurulumu

Bu bdlim, IMMI moddl yaziliminin nasil yapilandirilacagini agiklar. IMMI moduil donaniminin
kurulumuna dair daha fazla bilgi icin 5. Donanim kurulumu on page11 bélimiine bakin.

6.1. IMMI modul yazilimini yapilandirma

IMMI modiil yazilimini yapilandirmak igin

1.
2.

PolyScope'ta, Ust Baslikta, Kurulum béliimiine dokunun ve Giivenlik boliimiini secin.

Donanim bélumuine dokunun ve Kullanilabilir donanimi segin ekranindaki segeneklerin

kilidini agin.

Bu ekranin kilidini agmak icin parola gereklidir.

Enjeksiyon kalip makinesi arayizi acilir listesinde, istenen tavsiyeyi segin.

Sistemi yeniden baslatmak i¢in Uygula boélimine dokunun. PolyScope ¢alismaya devam

ediyor.

IMMI yazilim kurulumunu tamamlamak icin Gilivenlik Yapilandirmasini Onayla secenegine

dokunun.

<unnamed> @ i E

default 1

N Safety

Robot Limits
Joint Limits
Planes

Tool Position

Tool
Direction

Vje]
Hardware
Safe Home

Three
Position

O Power off

QM

Select available hardware

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

TeachPendant

Injection molding machine interface

Yes hd

Euromap 67 v

Unlock Apply
Simulation .

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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6. Yazilim kurulumu UNIVERSAL ROBOTS

6.2. IMMI modulinu kaldirma

IMMI modiiliini kaldirmak igin

1.
2.

w

N o g &

PolyScope'ta, Kullanilabilir donanimi segin ekranina erismek igin parolanizi kullanin.
Enjeksiyon kalip makinesi arayiizii acilir listesinde, Higbiri secenegini secin.

Sistemi yeniden baslatmak i¢in Uygula bolimine dokunun. PolyScope ¢alismaya devam
ediyor.

Givenlik Yapilandirmasini Onayla segcenegine dokunun.
Kontrol kutusu giiciini kesin ve ana kablonun baglantisini gli¢c kaynagindan kesin.
IMM figini IMMI modulinden gekin.
Arabirim montajini ¢ikarin.
* Serit kabloyu sokun.
* Topraklama konnektdriiniin baglantisini kesmek icin M6 somununu ¢ikarin.
* IMMI modiilind kaldirmak icin M6 vidalarini ve disli rondelalarini kaldirin.

* Levhayi kontrol kutusuna yeniden takmak icin M6 vidalarini ve digli rondelalarini
kullanin.

Kurulum Kilavuzu 15
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7. IMMI modul programlamasi

Bu boélim, program yapisi islevselligini ve IMMI'de bulunan digumleri kullanarak nasil program
yapilan olusturulabilecegini aciklar.

7.1. Program yapisi

Program yapilari, IMM ile uygun ve glvenli bir etkilesim saglamak icin programlara eklenen
diagumlerdir. Timu sinyal dogrulama testleri icerir. Ayrica program digimlerini, IMM'e giden ve
ondan gelen G/C sinyallerinin dogru sekilde yapilandirildigindan emin olmak icin kullanabilirsiniz.

Bir program dugiimu, tek bir islemle birden fazla ¢ikisi ayarlayabilir.
IMM icin bir program yapisi olusturmaya baslamak icin, asagida gosterildigi gibi, IMMI altindaki
listede bulunan program dagumlerinden herhangi birini segin.

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 =

Tdm program yapisi digimleri bir dizi adimdan olusur. Adimlarin gogu varsayilan olarak etkindir.
Bazi adimlar devre digi birakilamaz ¢uinki bunlar, program yapisi islevselligi icin gereklidir.

Genel adim dizileri

Adim dizisi

Test Test kosulu karsilanmazsa, program durur.

Cikigi ayarla Belirtilen ¢ikis yuksek veya duguk olarak ayarlanir.

Suana Programi devam ettirmeden 6nce programin bir hareketin bitmesini beklemesine
kadar bekle izin verir.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
Arabirimi (IMMI)
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7.2. Program yapisi olusturma

Program yapisi olusturmak igin

1. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Program béliimiine dokunun ve IMMI bélimiini segin.

2. Asagida listelenen segeneklerden istenen ilk program yapisi digimand segin.

Programinizin gerektirdigi sayida diigiim secebilirsiniz.

Basglangi¢ Kontrolii: Robot ve IMM'in kaliplama baslamadan 6nce dogru sekilde
ayarlandigindan emin olun.

Oge Bekle: Robot, IMM égesinin hazir olmasini bekler.

Cikarici Geri: Cikarici, geri pozisyonuna doner.

Cikarici lleri: Cikarici, bir 6geyi kaliptan kaldirr.

Maga Gekiciler igeri: Hangi maga gekicilerin birinci pozisyona hareket edecegini secer.

Maca Cekiciler Disari: Hangi maca cekicilerin ikinci pozisyona hareket edecegini
seger.

Kaliplama Serbest: IMM'e kaliplamaya baslama sinyali verir

Sablon: On tanimli bir program yapisi kullanir

3. Komut bolimunde, her bir program dugumuandzan ilgili onay kutularini isaretleyin veya
isaretlerini kaldirin.

Sectiginiz onay kutulari, program digimanin ylritecegi eylemler dizisini olusturur. Bu durum
asagida gosterilmigtir.

Command Graphics Variables

IMMI Core Pullers In

Core Pullers 1 W

[M 1 Test: Robot Operation Mode Qutput = Low

[ 2 Test: Operation With Robot Input = High

[M 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = Low
™

M 5 Wait 40 ms. while outputs change

Asagidaki alt bélimler her bir program yapisi digumana goésterir ve aciklar.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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7. IMMI modul programlamasi

7.2.1. Program yapisi dugumleri

Tek tek adimlari etkinlestirmek/devre disi birakmak igin onay kutularini kullanarak her bir dugimdeki

adim dizilerini yapilandirabilirsiniz.

* Baslatma Kontrolii: Bir robot programinin baglangicinda bir kez kullanilmasi amaclanan bu

dugum, kaliplama baglamadan dnce robotun ve makinenin dogru sekilde ayarlanmasini

saglar.

= SN

) Advanced
1 ¥ Robot Program
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

'Y EEY Nl =

O\ _ 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
[4 8 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = High
[ 9 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 1 = High

CEEEEEAERR

10 Set output: Enable Move Core Pullers 2 to pos. 2 = High
11 Popup: Pau » 2 until continue is pressed

12 Set output: Robot Operation Made = Low

13 Wait until: Mold Closed Position Input = High

14 Test: Ejector Forward Position Input = Low

15 Test: Eector Back Position Input = High

16 Set output: Enable Ejector Back = Low

17 Set output: Enable Ejector Forward = Low

18 Wait 40 ms. while outputs change

O Normal

Simulation .

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
Arabirimi (IMMI)
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* Madde Bekleme: Robotu bir 6ge IMM'de hazir olana kadar bekletme amaclidir.

29 H

1 v 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

35S XKBBRpEE

q _ Graphics Variables

IMMI Wait for Item

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

[d 1 Test: Mold Area Free Output = High

[ 2 Test: Enable Moldl 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 Cpening = High
[ 7 Set output: Enable Ejector Back = Low

[d 8 Set output: Fn:\able Ejector Forward = Low
M 9 wait until: Mold Open Position Input = High
[ 10 Test: Operation With Robot Input = High

D Lov
Set output: Enable Full Mold Opening = Lo
[ 14 Wait 40 ms. while outputs change

* Cikarici Geri: Cikariclyl konumunu geri hareket ettirmeyi etkinlestirir.

> Advanced

1 ¥ Robot Program
> Templates 2 = Elector Back
> URCaps

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector A

Forward
Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

RIS KBREZ

Normal

Q _ Graphics Variables

IMMI Ejector Back

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

[4 5 Test: Enable Ejector Back Output = Low
[ 6 Test: Ejector Back Position Input = Low

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

& 10 Wait 40 m: I vhile outputs change

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

Kurulum Kilavuzu
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* Cikarici Ileri: Cikaricinin bir 6geyi kaliptan kaldirmasi igin hareketini ekinlestirir. Robotun
parcay! kavramaya hazir oldugu pozisyonda kullaniimalidir.

Q _ Graphics Variables
! i
¥ Robot Program IMMI Ejector Forward
> Templates 2 = Ejector Forward
) e [4 1 Test: Enable Mold Closure Output = Low
2 [ 2 Test: Robot Operation Mode Output = Low
WV IMMI [0 3 Test: Operation With Robot Input = High

Startup [& 4 Test: Mald Open Position Input = High
Check [ 5 Test: Enable Ejector Forward Output = Low
[& 6 Test: Ejector Forward Position Input = Low

‘I":":r':‘ For [ 7 Test: Eiector Back Position Input = High
[ 8 Set output: Enable Ejector Back = Low
Ejector Back M 9 Set output: Enable Ejector Forward = High
Ejector A 4 10 Wait 40 m: I vhile outputs change
orwar ait until: Ejector Forwart osition Input = Hi
F d M 11 Wal il: Ej Fi d Position Inp High

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

235X BREADZ

Simulation .

* Maca Gekiciler igeri: Maca cekicilerin 1. pozisyona hareketini etkinlestirir. Kullanilacak maca
cekiciler, acllan mentden segilir.

2% QH

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

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

Startup [ 3 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 2 = Low
el ™ 4 Set output: Enable Move Core Pullers 1 to pos. 1 = 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

i R A-NSk ' Nl =

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
Arabirimi (IMMI)
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* Maca Cekiciler Digari: Maga cekicilerin 2. pozisyona hareketini etkinlestirir. Kullanilacak

maca gekiciler, acilan menuden segilir.

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

S XBREZ

) Advanced
1 ¥ Robot Program

= Core Pull Out

Q _ Graphics Variables

IMMI Core Pullers Out

Core Pullers 1 w

[ 1 Test: Robot Operation Mode Output = Low

O 2 Test: Operation With Robot Input = High

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

Simulation .

O Normal

* Kaliplama Serbest: IMM'e kaliplamaya baslayabilecegine dair sinyal verir. Bu sinyal
etkinlestirildiginde robot, IMM'nin disinda konumlandiriimis olmalidir.

2 P

:

Startup
Check

Wait For
Item

Ejector Back

Ejector
Forward

Core Pull In
Core Pull Out
Free To Mold

Template

*3SXPER@

o M

> Advanced
1 ¥ Robot Program

= Wait For Item

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: F:\able 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 = Lav

M 12 Set output: Enable Mold Closure = Lov

M 13 Set output: Enable Full Mold Opening = Lov
[ 14 Wait 40 ms, while outputs change

Kurulum Kilavuzu
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* Sablon: IMM ile basit etkilesim gerceklestirmek icin 6n tanimli bir program yapisi kullanilir.

> Advanced
1 ¥ Robot Program IMMI Tem p|ate

> Templates 2 ¢ v IMMI Template ! _—
A program template for performing simple interaction with an Injection Molding Machine.

® Waypoint Start » The waypoints must be specified for the various points in the process

3
4 « The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the IMM
5 = Startup Check
6
7
8

Startup ® Waypoint_Wait
Check o & Loop
Wait For = Wait For Item
Lem g @ Waypoint_Take
Ejector Back 10 = Ejector Forward
Ejector 411 = 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 @ B IFE67 inlreject]

17 © WP_Drop Bad
Template - -

18 9 ' Else

19 ® WP_Drop_Good

20 - Set

21 ® Waypoint_Wait

TR BN N §=
O Normal L Simulation .

7.2.2. IMMI sablonunu kullanma

IMMI sablonu kullanmak igin

1. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Program boliimiine dokunun ve IMMI bélimiini segin.

2. Program ekraninin sablon ylklenmis olarak gérinmesi icin Sablon segenegini segin. Sablon
yapisi, asagida gosterildigi gibi ekranin sol tarafinda gérilebilir.

) Advanced
1 ¥ Robot Program IMMI Tem p|ate
) Templates 2 @ v |MMI Template " i i
A program template for performing simple interaction with an Injection Malding Machine.

> URCaps @« Move/

® Waypoint_Start « The waypoints must be specified for the various points in the process

3
4 # The 1/O actions are intended for a tool grab and release of items from the IMM
5 = Startup Check
6
7
8

Startup ® Waypoint_Wait
ezl ® & Loop
Wait For = Wait For Item
Item g ® Waypoint_Take
Ejector Back 10 = Ejector Forward
Ejector 411 = Set 3
Forward 12 B Wait: 0.3
Core Pull In 13 = Ejector Back

14 ® Waypoint_Wait
R 15 = Free To Mald
Free To Mold 16 ® b IFE67 infreject]

17 ® WP_Drop_Bad
Template - -

18 @ % Else

19 ® WP_Drop_Good

20 - Set

21 ® Waypoint_Wait

' R A NS Nl =
O Normal 5 K Simulation .

3. Robotu nesneleri islemeye hazirlamak igin, istenen gecis noktalarini asagidan segin:

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
Arabirimi (IMMI)
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Gegis_Noktasi_Basla: Enjeksiyon kaliplama stireci baglamadan énceki robot kol
baslama noktasi.

Gegcis_Noktasi_Bekle: Robot kolu bekleme noktasi.
Gegcis_Noktasi_Al: Robot kol, 6geyi IMM noktasindan kaldirir.
GN_Diislis_Koti: Robot kol, reddedilen 6ge noktasini serbest birakir.
GN_Diisiis_lyi: Robot kol, kabul edilen 6ge noktasini serbest birakr.

4. Makasi kontrol etmek icin asagidaki digumlerden birini secin ve 6zellestirin:

* Ayarla: Aletin 6geyi ne zaman kavrayacagini veya serbest birakacagini belirleyin.

Déngii: Yalnizca bir 6genin IMM'den kaldinimasi gerektiginde robotu calistirin.

Hareket Ettird: IMM d6ngl zamanina uydurmak igin robot hareket hizini ayarlayin.

5. Hareket Ettir digimiinde, 6ge kirllganhi§ina gére Eklem Hizini ve Eklem ivmesini ayarlayin.

Kurulum Kilavuzu 23
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UNIVERSAL ROBOTS 8. Normal program dugtimlerinde IMMI G/C

8. Normal program dugumlerinde IMMI
G/C

Bu bélim, normal program digtmlerinde IMMI giris ve cikislarinin nasil kullanilacagini aciklar.

8.1. IMMI G/C kullanimina genel bakis

IMMI G/C ekrani, giris sinyalleri icin gostergeler ve ¢ikis sinyallerini denetlemek icin segenekler
sunar. Cikis sinyallerini denetleme sec¢enekleri varsayilan olarak sadece robot programlama
modunda kullanilabilir. Bu, Kurulum ekraninda bulunan G/C ayarlari sekmesinde istediginiz sekilde
yeniden yapilandirilabilir.

Calistirmada, 24V sinyalleri yliksektir. Diger tiim sinyaller diistktar.

Otomatik modda, tiim sinyaller varsayilan olarak yuksektir.

8.1.1. IMMI G/C genel goranim

» Kontrol

Bu sinyaller, robot ile IMM arasindaki etkilesimi denetlemek icin program yapilari tarafindan
kullanilir.

* Kalip Alani Serbest (MAF) robot stitun ekranindan kontrol edilemez. MAF cikisi, kalip alaninin
elektrikli g6zetim sinyalinin ve yaziimdan gelen MAF sinyalinin her ikisinin birden yiksek
oldugu durumda ytiksek olarak ayarlanir. Yaziimdan gelen MAF sinyali ilgili digme ile kontrol
edilebilir.

* Durum: Bu sinyaller, robotun ¢alisma modunu ve IMM'yi izlemek ve denetlemek icin kullanilir.
Voltaj ve akim tiketimini gosteren gubuklar, IMMI modiill tarafindan IMM'ye ve kullaniliyorsa
IStk korumasina iletilen degerleri temsil eder.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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lm 7 &, n E <unnamed>
= A N default
Run _ Program _Installation __Move I Vog New
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 Safeguard Open
Euromap67_DO_C5

Euromap67_DO_C8

ooo

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

* Ureticiye Bagli: Bu sinyaller istege baglhdir ancak IMM (ireticisinin belirli amaglarina gére
ihtiyaca gore de kullanilabilir.

« Givenlik

Robot siitununda, Acil Durdurma goéstergesi bu ekrandan kontrol edilemez. Bu sadece
robotun acil durdurma durumunda oldugunu gdésterir.

Makineden gelen acil durum durus sinyali, IMM'nin acil durdurulup durdurulmadigini gésterir.
Koruma Aclik girisi, EUROMAP 67 standardinda belirtilen "Glvenlik cihazlan" sinyallerinin
durumunu gosterir.

Program yapisi G/C sinyalleri icermiyorsa ama yine de bir robot programinda kullaniimasi
amaclaniyorsa, asagidaki bélimde aciklanan Eylem ve Bekle digtmlerini kullanabilirsiniz.

8.1.2. Normal program dagumlerinde IMMI G/C nasil kullanilir

Bekle

1. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Program béliimiine dokunun.
2. Temel altinda, Bekle secenegini secin.

3. Komut panosunda, Bekle altinda, IMM giris seceneklerine erismek icin Dijital Giris Bekle
secenegini secin.

Ayarla

1. PolyScope'ta, Ust Baslikta, Program béliimiine dokunun.
2. Temel altinda, Ayarla secenegini segin.

3. Komut panosunda, Se¢ bolimi altinda asagidaki segeneklerden hangi biri

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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* Dijital Cikig Ayarla: Robottan IMM'e bir ¢ikis listesinden sec¢im yapin.
* Ayarla: Cikislar secin ve ifadeleri birlikte kullanin.

* Tek Pals Ayarla: Cikislari segin ve pals slresi tanimlayin.

ifade

Birgok diigiim igin ifade Diizenleyicisi'ne erisebilirsiniz.

1. Istenen diigiime dokunn ve ifade Diizenleyicisi'ni agmak igin f(X) metin alanini segin.

NOT
a Daha fazla bilgi icin destek web sitesinde bulunan robot Kullanim Kilavuzuna g6z
atin:

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

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi

_ 26 Kurulum Kilavuzu
Arabirimi (IMMI)


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

It
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9. Robotu IMM olmadan kullanma

Bu bdlim, bir IMMI yapilandirmali robotun IMM olmadan nasil kullanilacagi aciklar.

IMM'in baglantisini IMMI'den ¢gekmek, her tiirlii Acil Durdurmayi tetikler ve robotu kullanilamaz hale
getirir. Bypass fisi, acil durum ve gavenlik sinyallerini kapatir. Robotun IMM'e bagli olmadan normal
sekilde ¢alismasini saglamak icin bypass fisini kullanin.

Bypass fisi baglandiginda, Kontrol Kutusu IP degerlendirmesi strdarlir.

9.1. Bypass figini takma

Bypass fisi nasil baglamak igin

1. Gilvenlik kelepgelerini acin ve IMM'i IMMI modilinden ¢ikarin.
PolyScope'ta gorinen Sistem Acil Durdurmasi mesajini kaldirmaya ¢alismayin.

Bypass fisini IMMI moddline takin ve guvenlik kelepgelerini sikin.

A 0D

PolyScope'ta, robotu baslatmak i¢cin Baglatma ekranina git bélimiine dokunun.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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10. Teknik Ozellikler
10.1. Elektriksel Teknik Ozellikler

MAF, giivenlikle ilgili degil

Parametre

24 V Voltaj toleransi -10% - 10% \%
24 V kaynaktan alinabilen akim - - 750 mA
Asin yuk korumasi - 2 - A
MAF Girig ylksek seviyeli voltaji* 11 - - V
MAF Girig dusuk seviyeli voltaji* - - 5 \Y
MAF Giris voltaj araligi* -0.4 - 36 \Y
24V giris voltajinda MAF Giris akimi - 11 - mA

IMMI'den topraklamaya (GND) referansla.

Durdurma G/C, giivenlikle ilgili sinyaller

Acil durum durdurma c¢ikis sinyalleri EN 50205 ile uyumlu, zorunlu gadumlu gavenlik réleleri
tarafindan denetlenir. Anahtar kontaklar tim diger sinyallerden galvanik olarak yahtiimistir ve IEC
60664-1 kirlilik derecesi 2, asiri voltaj kategorisi Il ile uyumludurlar.

Parametre

ZA1-ZA4 Voltaji* 22 24 26 \Y,
24V giris voltajinda ZC1-ZC4 Giris Akimi (her bir ¢ikis) - 11 - mA
ZC1-ZC4 Giris voltaj araligr* -0,4 - 36 \%
ZC1-ZC4 Girig yuksek voltaji* 11 - - \Y,
ZC1-ZC4 Giris dusuk voltaji* - - 5 \Y,
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Akim AC/DC 0,01 - 6 A
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Voltaj DC 5 - 50 \Y,
A1-C1 A2-C2 A3-C3 Voltaj AC 5 - 250 \Y

IMMI'den topraklamaya (GND) referansla.

Dijital Girigler, gtivenlikle ilgili olmayan

Dijital girisler pnp tipindedir ve kontrol kutusuna galvanik olarak baghdirlar. Girigler, IEC 61131-2'de
tanimlanan g tur dijital girisin timd ile uyumludur.

Parametre

24V girig voltajinda giris akimi - 11 - mA
Giris voltaj araligr* -04 - 36 \
Giris yliksek seviyeli voltaji 11 - - V
Giris dluglk seviyeli voltaji* - - 5 \%

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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IMMI'den topraklamaya (GND) referansla.

Dijital Cikislar, giivenlikle ilgili olmayan

Dijital cikislar pnp tipindedir ve IMM'ye galvanik olarak baghdirlar. IMM ile robot potansiyeli
arasindaki galvanik yalitim IEC 60664-1 kirlilik derecesi 2, asin voltaj kategorisi Il ile uyumludur.
Cikislar, IEC 61131-2'ye uygun olarak yapilmistir.

Parametre
Cikis basina kaynak akimi 0 - 200 mA
ACIK durumunda voltaj disisi 0 70 300 Vv

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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11. Telif Hakki ve sorumluluk reddi

Burada yer alan bilgiler Universal Robots A/S miilkiyetindedir ve dnceden Universal Robots A/S
yazil onay1 alinmaksizin timuyle ya da kismen ¢ogaltilamaz. Buradaki bilgiler bildirimde
bulunulmaksizin degisiklige ugrayabilir ve Universal Robots A/S'nin bir taahhidi olarak
yorumlanmamalidir. Bu belge duzenli araliklarla gézden gecirilmekte ve revize edilmektedir.

Universal Robots A/S bu belgedeki hatalar veya eksikliklerden dolayi higbir sorumluluk kabul
etmez.

Telif Hakki © 2019-2021 - Universal Robots A/S.

Universal Robots logosu, Universal Robots A/S tescilli ticari markasidir.

BILDIRIM

Universal Robots Urinlerinin glvenilirligini ve performansini iyilestirmeye devam
etmektedir ve dolayisiyla, 6nceden uyarida bulunmaksizin Griind yikseltme hakkini
sakli tutar. Universal Robots bu belgenin iceriginin kusursuz ve dogru olmasi igin
gereken 6zeni gostermektedir; ancak olabilecek hatalar veya eksik bilgiler
dolayisiyla hi¢bir sorumluluk kabul etmez.

Universal Robots, bu belgedeki tiim kilavuzlar takip edilse bile her tiirlt sorumlulugu
reddeder.

BILDIRIM

Universal Robots e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (IMMI) sunlara
uygun olarak geligtirilmistir: Euromap 67, strim 1.11 (Mayis 2015 surimu) ve SPI
AN146, The Society of the Plastics Industry, yayin No. AN146 (Mart 2006).
Universal Robots, IMM'nin yukarida belirtilen sektér yonergelerine uygun olarak
gelistirilip gelistiriimedigini bilmediginden, Universal Robots, IMM'ye ve durdurma
sinyalleri ve Universal Robots durdurma sinyallerini islemesi de dahil olmak tzere
IMMI'ye yolladigi sinyale iliskin her tlirlii sorumlulugu reddeder.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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12. Uyumluluk

Bu bélim, IMMI modilli Universal Robots e-Series robotlari igin gecerli tavsiyelere, sertifikalara ve
beyanlara dair bilgiler icerir.

Bu belge asagidaki sertifikay! icerir:
* 12.5. TUV NORD.

12.1. EUROMAP 67

IMMI Kurulum Kilavuzunda bulunan bilgiler, www.euromap.org adresinden indirilebilecek
Enjeksiyon Kalip Makineleri igin tcretsiz tavsiyeler iceren EUROMAP 67 Versiyon 1.11 ile
uyumludur.

Universal Robots Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (Injection Molding Machine Interface,
IMMI) moduli, acikken EUROMAP 67 tavsiyelerindeki tim gerekliliklere uyar. IMMI modulinun
gucu kapatildiginda, EUROMAP 67 tavsiyeleri, givenlikle ilgili her tiirli sinyalin ¢alisir durumda
olmasini gerektirir. Bu nedenle, kontrol kutusu guicl kesik oldugunda, IMMI moduili acil durum
durdurmasini, MAF sinyalini ve tiim G/C sinyallerini tetikler.

Tam istege bagli, ureticiye bagl ve ayirtilmig G/C sinyalleri desteklenir, bkz. 8. Normal program
diigumlerinde IMMI G/C on page24. istege bagh G/C, varsayilan IMMI ayarlarinin disinda kalir ve
ancak uretici tarafindan tanimlanabilir.

Arabirim, kontrol kutusu ile ayni bilesenler ve ilkeler kullanilarak ve ayni test gereklilikleri
kapsaminda imal edilir. EUROMAP 67 arayuzi, Donanim Kurulum Kilavuzunda bulunan Birlestirme
Beyani altindadir.

12.2. Sevkiyat malzemeleri

Tedarikcilerimiz tarafindan saglandidi gibi, Universal Robots robotlarinin sevkiyat malzemeleri,
ahsap paketleme malzemesi turetmeyle ilgili ISMPM-15 gerekliliklerine uygundur ve buna uygun bir
sekilde isaretlenmistir.

12.3. Kalite sertifikasi

Universal Robots, Bureau Veritas'in sertifikalandirmasiyla ISO 9001:2015 standardiyla uyumludur.

Universal Robots e-Series robotlari stirekli dahili testlerden ve seri sonu test proseddrlerinden
gecer. UR test islemleri strekli inceleme ve gelistirmeye tabidir.

12.4. Kalite sertifikasi

Universal Robots Enjeksiyon Kalip Makinesi Arabirimi (Injection Molding Machine Interface,
IMMI) moduili (durdurma fonksiyonu ve G/C) AB'de 2006/42/AT sayil makine direktifine gére
bildirilen yetkili bir makam olan TUV NORD tarafindan onaylanmistir.

e-Series Enjeksiyon Kalip Makinesi
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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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