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Wprowadzenie do instrukcji

1. Wprowadzenie do instrukcji

1.1. Informacje o instrukcji

Osoba odpowiedzialna za zaktad produkcyjny musi zapewnié, ze niniejsza instrukcja zostanie przeczytana
i zrozumiana.

Nalezy doktadnie zapoznac sie z czescig dotyczgca bezpieczenstwa.

* Instrukcje nalezy przechowywac¢ w znanym i tatwo dostepnym miejscu, ktére moze by¢ cyfrowe.

* Przed przystgpieniem do serwisowania i konserwacji urzgdzenia nalezy doktadnie zapoznac sie z odpo-
wiednimi czesciami instrukgji.

Niniejsza instrukcja (art nr 0247313, wer.03, P-PL, 2024-05) dotyczy piCOBOT® Electric UR.

1.2. Znaki bezpieczenstwa uzywane w instrukcji

Nalezy zwroci¢ uwage na wszystkie ostrzezenia, znaki obowigzkowe i inne oznaczenia stosowane w niniejsze;
instrukcji. Majg one nastepujgce znaczenie:

1.2.1. Znaki ostrzegawcze

Ostrzezenie
Nieprzestrzeganie instrukcji moze by¢ przyczyng smierci lub powaznych obrazen!

. Ostrzezenie
Sita podcisnienia

ﬁ Ostrzezenie
Gorgca powierzchnia
1.2.2. Znaki obowigzkowe

o Uwaga
Informacje, ktére wymagajg dodatkowej uwagi!
Wazne
Stosowacé ochrone oczu

@ Wazne
Stosowacé ochrone stuchu

piCOBOT® Electric UR e-series RS-485 Strona 5 z 44



Wprowadzenie do instrukcji

1.3. Grupa docelowa

Niniejsza instrukcja, w szczegdlnosci sekcja dotyczgca bezpieczenstwa, powinna zostac przeczytana przez
caty personel, ktéry bedzie wykonywa¢ wszelkiego rodzaju prace z produktem lub ze sprzetem, w tym:

* Personel odpowiedzialny za instalacje

* Personel operacyjny

* Personel odpowiedzialny za serwis i konserwacje

* Personel sprzatajgcy (czyszczenie sprzetu i obszaru wokot niego)

1.4. Regulamin

O ile nie podano inaczej, wartosci przedstawione w niniejszej specyfikacji sg testowane w nastepujgcych
warunkach:

¢ Temperatura pokojowa: (20°C [68°F] + 3°C [5,5°F])
* Standardowe cisnienie: (101,3 kPa [29,9 inHg] + 1,0 kPa [0,3 inHg]
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Instrukcja bezpieczenstwa

2. Instrukcja bezpieczenstwa

2.1. Zastrzezenie

Firma Piab AB nie jest odpowiedzialna za instalacje i dziatanie urzgdzenia piCOBOT® Electric na systemie
robota. Nalezy wykona¢ wymagane kroki pod nadzorem i przy zatwierdzeniu autoryzowanego integratora.

Firma Piab AB nie jest odpowiedzialna za bezpieczenstwo kompletnego systemu robota z zainstalowanym
urzadzeniem piCOBOT® Electric. Nalezy wykona¢ wymagane kroki pod nadzorem i przy zatwierdzeniu auto-
ryzowanego integratora.

2.2. Bezpieczenstwo ogédlne

Za prawidtowe uzycie produktu w systemie odpowiada projektant systemu lub osoba, ktdra okresla jego
specyfikacje techniczne.

Préznia moze doprowadzi¢ do implozji zamknietych pojemnikdw.

Upewnij sie, ze elementy sg prawidtowo zamocowane; regularnie sprawdzaj, czy potgczenia sg w dobrym
stanie, poniewaz wysokie cykle pracy lub wibracje mogg spowodowac ich poluzowanie.

2.3. Bezpieczne uzytkowanie

Produkt opisany w niniejszej instrukcji jest przeznaczony do wdrozenia w systemach przemystowych; dlate-
go nie wolno uzywac go w warunkach innych niz okreslone w ponizszych wytycznych.

ﬁ Ostrzezenie

* Korzystanie z uszkodzonego produktu moze spowodowac obrazenia ciata lub naruszenie
mienia.

* Ograniczenie droznosci wylotu moze doprowadzi¢ do zmniejszenia wydajnosci produktu
i/lub niepowodzenia jego zastosowania.

* Nie dopuszczac, aby do otworu prézniowego dostawaty sie ciata obce i inne obiekty ze
wzgledu na ryzyko uszkodzenia produktu.

¢ NIE uzywac¢ w srodowisku tatwopalnym lub zagrozonym wybuchem.

¢ NIE uzywac¢ produktu do usuwania cieczy.

¢ NIE uzywac¢ produktu w $rodowisku zagrozonym wybuchem.

. Ostrzezenie
Préznia moze powodowac obrazenia. Nalezy trzymac dtonie, nogi, wtosy i oczy z dala od

wlotdw prézni.

2.3.1. Instalacja

Przed montazem lub demontazem produktu nalezy wytgczy¢ zasilanie elektryczne. Montaz i konserwacje
produktdéw nalezy przeprowadzac¢ dopiero po doktadanym zapoznaniu sie z niniejszg instrukcjg i zrozumieniu
jej tresci.
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Instrukcja bezpieczenstwa

2.3.2. Obstuga

Wazne
Podczas korzystania z urzgdzenia nalezy stosowac¢ ochrone oczu piCOBOT® Electric.

Wazne
Podczas korzystania z urzgdzenia nalezy stosowac¢ ochrone stuchupiCOBOT® Electric.

2.3.3. Konserwacja

Ostrzezenie
Przed podjeciem prac zwigzanych z konserwacjg nalezy odtgczy¢ zasilanie elektryczne
i upewni¢ sie, ze silnik pompy ostygt.

Ostrzezenie
Nagrzana powierzchnia silnika moze spowodowac¢ powazne obrazenia ciata. Przed demon-
tazem nalezy sprawdzi¢, czy pompa nie jest juz gorgca.

Do konserwacji mozna przystgpi¢ dopiero po doktadnym przeczytaniu niniejszej instrukcji oraz zrozumieniu
jej tresci.

2.4. Analiza ryzyka

Integrator musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka w odniesieniu do kompletnego zastosowania z uzyciem robota.
Urzadzenie piCOBOT® Electric jest jedynie komponentem zastosowania z wykorzystaniem robota, w zwigz-
ku z czym bezpieczne uzytkowanie piCOBOT® Electric zalezy od zdolnosci integratora do zaprojektowania

bezpiecznej instalacji tego rodzaju. Produkt piCOBOT® Electric zostat opracowany z uwzglednieniem cech

szczegolnie przydatnych w zastosowaniach kolaboracyjnych, takich jak:

* Kompaktowo zaprojektowany, minimalizujgcy slad produktu w ograniczonych przestrzeniach roboczych.

* Niska masa ogranicza bezwtadnosc¢ w przypadku kolizji.

* Wysoki wspdtczynnik powierzchni do objetosci ogranicza bezwtadnos$¢ w przypadku kolizji (nacisk).

* Niewielka wysokos¢ instalacji (punkt centralny narzedzia blisko kotnierza robota) zmniejsza site wywierang
na przeguby robota w trakcie jego ruchu.

* Profilowane krawedzie.

* Intuicyjna instalacja jednostki pompy na interfejsie robota.

* Wystarczajgca liczba elementdw przytgczajgcych dla wszystkich interfejséw mocowania, zapewniajgca
integralno$¢ mechaniczna.

* Diody LED w jednostce do wskazywania poszczegdlnych standw roboczych dostepne sg w réznych kolo-
rach, umozliwiajg one podejmowanie dziatan zaradczych z dala od zagrozonego obszaru.

* Zabezpieczenie ramion regulowanego chwytaka (opcjonalne narzedzie do chwytania) zwieksza maksymal-
ne obcigzenie, ktére moga wytrzymac, zanim dojdzie do ich przesuniecia w przypadku niekontrolowanej
kolizji.
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Instrukcja bezpieczenstwa

2.5. Przeznaczenie

Tylko do profesjonalnego uzytku.

Produkt powinien by¢ uzywany w $rodowiskach zgodnych z jego specyfikacjami i certyfikatami.
Produkt powinien by¢ uzywany do ewakuacji powietrza (nie ptyndw) z danej objetosci w celu wytworzenia
prozni do procesow chwytania, trzymania i podnoszenia.

Produkt przeznaczony jest do uzytkowania w trybie wtgczania/wytgczania, tak aby wtaczac i wytgczac
préznie dla kazdego cyklu operacyjnego.

Niniejsze urzadzenie piCOBOT® Electric UR jest narzedziem koricowym robota wspdtpracujgcego o ta-
downosci do 16 kg [35.2 Ib], ktory jest uzywany do chwytania i trzymania przedmiotéw. Do typowych
zastosowan niniejszego urzgdzenia zaliczajg sie nastepujace:

* Podnoszenie i umieszczanie (pick-and-place)

* tadowanie wysokich regatéw

* Wspieranie maszyn

* Wybieranie pojemnikdéw

* Realizacja zamowien

* Montaz

2.6. Niewtasciwe uzytkowanie

Niniejszy produkt jest dopuszczony do eksploatacji zgodnie z warunkami opisanymi w niniejszej instrukcji
oraz na kartach danych. Wszelkie zastosowanie odbiegajgce od zgodnego z przeznaczeniem stanowi niedo-
puszczalne i niewtasciwe wykorzystanie. W szczegdlnosci dotyczy to nastepujgcych zastosowan:

Uzywanie uszkodzonego produktu.

Uzywanie produktu do usuwania cieczy.

Stosowanie napiecia elektrycznego wykraczajgcego poza zakres specyfikacji. Moze to spowodowac uszko-
dzenie urzgdzenia i/lub awarie uktadu.

Uzywanie produktu w atmosferach zagrozonych wybuchem.

Uzywanie produktu do odprowadzania tatwopalnych cieczy.

Uzywanie produktu ze stale wtgczong préznig przez ponad 60% czasu pracy na cykl (produkt wytgczony
przez mniej niz 40% czasu). Produkt jest przeznaczony do uzytkowania w trybie wtgczania i wytgczania.
Korzystanie z produktu jako autonomicznego modutu bezpieczerstwa w celu spetnienia miedzynarodo-
wych standardoéw dotyczgcych podnoszenia.

Uzywanie produktu do usuwania materiatow statych bez uzycia filtra.

Korzystanie z produktu jesli wylot jest ograniczony lub zablokowany.

Korzystanie w bezposrednim kontakcie ze strumieniem wody lub jej nadmierng iloscia.

Uzywanie produktu w atmosferach zagrozonych wybuchem.

Uzywanie produktu w zastosowaniach o krytycznym znaczeniu dla zycia.
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Wprowadzenie do urzgdzenia piCOBOT® Electric

3. Wprowadzenie do urzagdzenia piCOBOT® Electric

3.1. Producent

Piab AB

P.O. Box 146

SE-182 12 Danderyd
SWEDEN

3.2. Etykieta identyfikacyjna

Kazda jednostka jest oznakowana etykietg z informacjami umozliwiajgcymi jej identyfikacje. Kontaktujac sie
z firma Piab AB lub centrami serwisowymi nalezy zawsze podawac informacje zawarte na etykiecie.

2
80X
:f XXX X XXX XHXXK XX XX

A\ Serial number- XXXXXXXXX

XXXXXX @
C€
| FCC ID: R7TAMB2623

3.3. Zgodnos¢ z przepisami

C€

Dyrektywy europejskie, CE
Dyrektywa Norma i/lub odniesienie do pomiaru

Dyrektywa w sprawie kompatybilnosci elektro- EN/(IEC) 61000-6-2:2005
magnetycznej (EMC) 2014/30/UE
EN/(IEC) 61000-6-4:2007+A1

Dyrektywa RoHS2 (2011/65/UE) Zgodnos¢

1

Federalna Komisja £acznosci, FCC
ID. FCC R7TAMB2623
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Wprowadzenie do urzadzenia piCOBOT® Electric

3.4. Do uzytku z serig UR e.

Urzadzenie piCOBOT® Electric UR jest przeznaczone do stosowania z kobotami Universal Robots (UR)
z serii e (UR5e, UR10e, UR16e).

Korzysta ono z komunikacji szeregowej RS-485 oraz oprogramowania Piab URCap do obstugi i sterowania.
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Wprowadzenie do urzgdzenia piCOBOT® Electriic

3.5. Przeglad

Rysunek 1. Przeglad zewnetrzny piCOBOT® Electric.

Potozenie Opis Uwaga

A Ptyta adaptera Ptyta adaptera dla robota

B Pierscien zacisku -

C Wyswietlacz OLED i przyciski wyboru Patrz sekcja ,Interfejs”

D Port prézniowy z filtrem z siateczki G1/4" Female

E Przytacze elektryczne Connector M12 8-pin Male

F Paski lampek LED Lampki wskazujg rézne stany dziatania.
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Wprowadzenie do urzgdzenia piCOBOT® Electriic

Rysunek 2. Przeglad wewnetrzny piCOBOT® Electric.

Potozenie Opis Uwaga

A Pokrywa -

B Sruby pokrywy 4 x M5 Hex 4 mm

C Ptyta podstawy -

D Pompa membranowa Piab Generator podcisnieniowy

E1liE2 Zawory zwrotne Pompa ma tagcznie 4 zawory zwrotne.

F Membrana Pompa ma 2 membrany, z ktérych tylko 1 jest zaprezentowana na

ilustracji wewnetrznego przegladu, powyzej.

G Pokrywa membrany -

piCOBOT® Electric UR e-series RS-485 Strona 13 z 44



Instalacja

4. Instalacja

ﬁ Ostrzezenie

* Nie instalowac ani nie eksploatowa¢ piCOBOT® Electric, jesli zostanie uszkodzony w trak-
cie transportu, przenoszenia lub uzytkowania. Uszkodzenie produktu moze wywotac¢ wy-
buch oraz spowodowac obrazenia lub naruszenie mienia.

* Przed zastosowaniem produktu nalezy przeczytaé instrukcje dot. bezpieczenstwa, aby
zapewni¢ jego niezawodne dziatanie.

4.1. Zawartos¢ opakowania

* piCOBOT® Electric UR

¢ Klucze Torx (T15)

* Klucze szesciokatne (2.5, 3, 4 mm)

* Cable M12 8-pin Female Straight to M8 8-pin Female Angled (elbow)
e USB flash drive with URCap software
* piCOBOT® Electric UR Instrukcja

* Instrukcja do URCap

* Regulowany chwytak (opcja)

* Przyssawki x 4 lub x 8 (opcja)

¢ Chwytak piankowy (opcja)

* Zmieniacz narzedzi (opcja)

4.2. Instalacja mechaniczna

1. Rozpakuj z opakowania.

Za pomoca klucza szesciokgtnego (3 mm) otwdrz piersécien zacisku i odtgczy ptyte adaptera od pompy.

3. Przymocuj ptyte adaptera do robota za pomoca czterech srub MC6S, M5 lub M6 (w zaleznosci od
wybranego interfejsu).

A

_\O'_ Podpowiedz
44 Obrdcic¢ ramie robota tak, aby byto zwrécone do gory, by utatwi¢ zamocowanie ptyty
adaptera i ograniczy¢ ryzyko upuszczenia jej lub dedykowanych mu srub.
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Rysunek 3. Ptyta adaptera jest mocowana do robota za pomoca 4 $rub i trzpienia prowadzgcego.

4. Przymocuj piCOBOT® Electric do ptyty adaptera za pomocg pierscienia zacisku, ktéry nastepnie nalezy
zablokowac¢ za pomoca sruby M4 przy uzyciu klucza szesciokatnego (3 mm). Nie przekraczaj maksymal-
nego momentu dokrecania wynoszacego 0,7 Nm.

Rysunek 4. Przymocuj piCOBOT® Electric do robota za pomocag pierscienia zacisku.
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Rysunek 5. Zablokuj pierscien zacisku.

5. Zamontuj narzedzie do chwytania, takie jak przyssawka, chwytak piankowy lub regulowany, przezna-
czony do piCOBOT® Electric, bezposrednio od strony narzedziowej albo poprzez zmieniacz narzedzi
przytwierdzony pomiedzy piCOBOT® Electric a elementem chwytajgcym.

Rysunek 6. Przyssawka zamontowana na piCOBOT® Electric.
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Rysunek 7. Chwytak regulowany, mocowany do piCOBOT® Electric.
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Rysunek 8. Zmieniacz narzedzi przymocowany do piCOBOT® Electric.

piCOBOT® Electric UR e-series RS-485
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Rysunek 9. Chwytak regulowany, mocowany do piCOBOT® Electric poprzez zmieniacz narzedzi.

Strona narzedziowa piCOBOT® Electric ma dwa rézne interfejsy montazowe (A i B), co umozliwia mocowanie
roznych chwytakow lub przyssawek:

A — G1/4" Female
B - Interfejs 30 x 40 mm, 4 x M5. Zalecany moment dokrecania 1,6 Nm.

Wiecej informacji mozna znalez¢ w rozdziale ,Wymiary”.

4.3. Instalacja elektryczna

Ostrzezenie
Przed podtgczeniem przewodu elektrycznego do piCOBOT® Electric nalezy wytgczy¢ zasi-
lanie robota.

Ostrzezenie
Do zasilania zastosowa¢ powolny, zewnetrzny bezpiecznik z ograniczeniem do 3 A.

Zamontuj kabel elektryczny na piCOBOT® Electric i na robocie. Zwrd¢ uwage na naciecia prowadzace, by
dokonac ustawienia we wtasciwym kierunku.
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Rysunek 10. Naciecie prowadzgce na ztgczu elektrycznym. Prawidtowe i nieprawidtowe utozenie kabla.

4.4. Instalacja pneumatyczna

Ostrzezenie
Uzytkowanie filtrow w srodowisku zapylonym

Podczas pracy w srodowisku, w ktérym wystepuje pyt, brud i wieksze czastki, ktére mog-
tyby zablokowa¢ pompe oraz spowodowacé pogorszenie wydajnosci lub skrécenie okresu
eksploatacji, zaleca sie uzywanie piCOBOT® Electric z chwytakami lub przyssawkami wypo-
sazonymi w filtry.

4.4.1. Schemat pneumatyczny

Rysunek 11. Przewdd podci$nienia (NC) oraz zwolnienia (NC) z zaworem zwrotnym
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4.5. Instalacja oprogramowania

Informacje na temat instalacji i sposobu korzystania z wtyczki oprogramowania Piab (URCap v1.7) do robo-
tow UR znajduja sie w odrebnej instrukcji URCap.

Strona 20 z 44 piCOBOT® Electric UR e-series RS-485



Dziatanie

5. Dziatanie

Dioda LED zapali sie roznymi kolorach, $wiattem trwatym lub migajgcym w zaleznosci od wykonywanego
zadania. Dwie diody LED umieszczone sg po przeciwnych stronach piCOBOT® Electric.

Zadanie/dziatanie Kolor

Proznia Wt Miganie kolorem niebieskim

Tryb ES aktywny Jednostajne $wiecenie kolorem niebieskim
Bezczynnosc Jednostajne Swiecenie kolorem zielonym
Zwolnienie (zwolnienie aktywne) Miganie kolorem zéttym

5.1. Dziatanie z Piab URCap

Sposdb obstugi pompy opisano w odrebnej instrukcji URCap.

5.2. Interfejs

Na piCOBOT® Electric znajdujg sie dwa przyciski, jeden ekran OLED oraz dwie diody LED w kolorze zielo-
nym i niebieskim. Zaraz po wtgczeniu piCOBOT® Electric wyswietla sie logo Piab, a krétko potem ekran
domysiny (zob. zdjecie ponizej przedstawiajgce status IDLE przy prézni na poziomie 0,0 -kPa). Odczyt pozio-
mu podcisnienia w czasie rzeczywistym jest wyswietlany tutaj po wygenerowaniu prozni. Wybrana i aktywna
jednostka podcisnienia prezentowana jest w dolnym, prawym rogu. Po 3 minutach aktywuje sie wygaszacz
ekranu w przypadku braku sygnatu wejsciowego lub podczas dziatania w ustawieniach menu.

Niebieska dioda LED L1 zaswieci sie, a IDLE przetaczy sie na VAC na wyswietlaczu po uzyskaniu sygnatu
przychodzgcego dla stanu Vacuum on (Podci$nienie wt.). Podobnie w przypadku sygnatu Release on (Zwol-
nienie wt.), z tym ze zadwieca sie wtedy zielona dioda LED L2, a stan IDLE zostaje przetgczony na Release
(Zwolnienie) na wyswietlaczu. Mozliwa jest rowniez reczna obstuga stanu Vacuum on lub Release on przycis-
kami V" (Vacuum on) oraz ,B” (Release on), gdy urzadzenie piCOBOT® Electric zasilane jest przy napieciu
24 V. Status Release on jest zawsze nadrzedny wobec Vacuum on.
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Informacja na dole wyswietlacza pokazuje, od lewej do prawej, status nastawy dla czesci obecnej (Part Pre-
sent, PP); osiggniety poziom oszczednosci energii (ES); oraz jednostke prozniows. Sekcja na gérze, po lewej
stronie wyswietlacza prezentuje warunki dla statusu, np. kiedy oraz ktéra funkcja oszczednosci energii lub
ktory typ zwolnienia sg aktywowane i dziatajg. Sygnaty wyjsciowe oraz warunki statusu mogg reprezentowac
rézne, mozliwe do wybrania cechy — wiecej informacji znajduje sie w sekcji ,Przeglad menu” oraz ,Ustawienia
menu” na kolejnych stronach.

0@

Aby wej$¢ do menu, nacisnij i przytrzymaj ,V” oraz ,B” jednoczesnie przez 2 sekundy. Niewielki pasek czasu
u gory wyswietlacza stopniowo przesunie sie od lewej do prawej, az do momentu pojawienia sie menu.

Vv @ Parametrization
IConfiguration

\ ; Supervision

Factory reset

IES type
Release type

Disabled
ISetpoint
Back

Aby nawigowac po menu, nacisnij ,B” w celu przejscia w dot oraz ,V” by kierowac sie w gore. Przytrzymaj,
aby przewingc liste. Ustaw swdj wybdr na kwadratowym markerze i nacisnij jednoczesnie V" i ,B”. Aby
dokonac selekcji i ustawic¢ wartos¢ lub wybrany parametr w menu, przejdz do kwadratowego markera i znowu
nacisnij V" i ,B” jednoczesnie. Wybrana przez Ciebie wartos¢ oznaczona bedzie za pomoca *, a OLED
zamiga szybko, potwierdzajgc ustawienie. W sekcji ,Parametryzacja” odczekaj 2 sekundy, aby opusci¢ menu,
w ktdrym sie znajdujesz. Wszystkie pozostate menu posiadajg funkcje ,Wstecz” na dole poszczegdlnych
ekrandow. Po 10 sekundach, bez wprowadzania danych, wyswietlacz powraca automatycznie do pozycji do-
myslinej.
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5.4. Ustawienia menu

BACK — Back umozliwia wyjscie z menu parametryzacji oraz powrot do géornego.
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Parametryzacja
Parametryzacja Nazwa Wstepnie Zakres Jed- Komentarz
menu ustawiona nostka
wartosé

Nastawa dla ,Czesci Wartos$c¢ za- 40 [12] 0...100 -kPa [- Normalnie uzywa-

obecngj” dana PP [0...30] inHg] ne jako ,Poziom
obecnosci czesci”.

Histereza ,Obecnoéci Histereza 2 [0,6] 2..10 -kPa [- -

czesci” PP [0,6...3] inHg]

Nastawa dla ,Czesci za- Wartos$c¢ za- 45 [13,5] 0...100 -kPa [- -

bezpieczonej” dana PS [0...30] inHg]

Histereza dla czesci za- Histereza 2 [0,6] 2..10 -kPa [- -

bezpieczonej PS [0,6...3] inHg]

Wartos$¢ zadana oszczed- Nastawa ES 50 [15] 0...100 -kPa [- Normalnie uzywa-

nosci energii [0...30] inHg] ne jako poziom
wyzwalania op-
cji ,Oszczedzania
energii”.

Histereza ,Oszczedzania Histereza 51[1,5] 2..40 -kPa [- -

energii” ES [0,6..12] inHg]

Czas trwania automatycz- Czas trwa- 1000 0..10 000 ms -

nego uwolnienia opartego nia ATR

na zegarze

Czas filtra inteligentnego Czas filtra 10 10...255 ms -

uwolnienia IR

Czas trwania samokon- Czas trwa- 250 10...1000 ms Czas dla jedne-

troli przyczepnosci nia SAC go uruchomienia
funkcji uwolnienia
(w milisekundach).

Nastawa samokontroli Warto$¢ za- 1,5[0,5] 0...3[0...0,9] -kPa [- -

przyczepnosci dana SAC inHg]



Dziatanie

Konfiguracja

Funkcja

Przywrdcenie ustawien
fabrycznych

Rodzaj funkcji oszcze-
dzania energii

Typ zwolnienia

Aktywacja samokon-
troli przyczepnosci

Jednostka ci$nienia

Kalibracja czujnikow

Nazwa menu

Przywrdcenie
ustawien fa-

Py¥eEaYEiLg-
nosci energii
(ES)

Typ zwolnienia

Aktywacja SAC
Jednostka cis-
nienia

Kalibracja czuj-
nikow

Wstepnie
ustawiona
wartosé

Wartos$¢ zada-
na

ATR

Witgczony

-kPa

Konfiguracja

Potwierdz

Wytgczony
Wartos$¢ zadana

BACK — Back umozliwia wyjscie z menu konfiguracji oraz powrét do gérnego.

Nadzér
Funkcja
Licznik cykli prozni
Temperatura systemu

Czas do osiggniecia stanu ,Czesci
obecnej”

Sredni czas do osiggniecia stanu
,Czesci obecnej”

Czas do osiggniecia stanu ,Czesci
zabezpieczonej”

Sredni czas do osiggniecia stanu
,Czesci zabezpieczonej”

Czas do osiggniecia stanu ,Oszczed-

nosci energii”

Czas do osiggniecia stanu ,Oszczed-

nosci energii”

Czas pracy (w minutach)

Srednia predkosé silnika

Nazwa menu
Licznik cykli pr.
Temp. sys.

Czas do osiggniecia
PP

Sr. czas do osiggnie-
cia PP

Czas do osiggniecia
stanu PS

Sr. czas do osiggnie-
cia stanu PS

Czas do osiggniecia
stanu ES

Sr. czas do osiagnie-
cia stanu ES

Czas pracy

Sr. obr./min

Komentarz

Patrz powigzany rozdziat
,Dziatanie”.

Patrz powigzany rozdziat
,Dziatanie”.

Zewnetrzny Patrz powigzany rozdziat
ATR ,Dziatanie”.
IR
Wytgczony Patrz powigzany rozdziat
Wtaczony ,Dziatanie”.
-kPa Patrz powigzany rozdziat
-inHg ,Dziatanie”.
Potwierdz Resetuje i kalibruje czujnik
analogowy.
Jed- Komentarz
nostka
= Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
°C Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
S Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
s Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
S Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
s Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
s Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
S Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
min. Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.
obr./min Patrz powigzany rozdziat ,Dzia-
tanie”.

BACK — Back umozliwia wyjscie z menu nadzoru oraz powrdt do gérnego.
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Oznakowanie

Funkcja Nazwa menu Przyktadowa wartos¢
ID urzadzenia ID urzadzenia 321

Kod produktu Kod produktu PCOE.000000000000
Data produkcji Data produkgji 2024-05-01

Numer seryjny Nr ser. 24Q001234

Dostawca Dostawca Piab

Wersja sprzetowa Wer. HW R1.0

Wersja oprogramowania uktadowego Wer. FW R0O100 e

BACK — umozliwia wyjscie z menu oznakowania oraz powrét do gornego.

Menu serwisowe

Funkcja Nazwa menu Konfiguracja
Godziny do serwisu membrany godz. do serwisu 2135 (przyktadowe dane)
Zresetuj licznik serwisu membrany Reset serwisu Potwierdz
Wyswietl licznik serwisu membrany Pokaz licznik Wytgczony
Wtagczony
Blokada Piab (tylko dla konstruktoréw Piab) Blokada Piab Tylko wewnetrznie

BACK — umozliwia wyjscie z menu serwisowego oraz powrdt do menu gornego.
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6. Funkcje

6.1. Przetaczanie sygnatéw poziomu podcisnienia: PP, PS oraz ES

Sygnaty przetgczane sg standardowymi tzw. ,sygnatami zwrotnymi czujnika cyfrowego” wykorzystujgcymi do
zdefiniowania wartos¢ docelows i histereze. Sg one przesytane do systemu sterowania za posrednictwem
przetwarzania danych RS-485. Przetgczanie sygnatow dziata zgodnie z ponizszg ilustracja.

Hysteresis

Switched signal state

Vacuum level

0
Setpoint

6.1.1. Czes$¢ obecna (PP)

Parametr ,Czes$¢ obecna” (Part Present, PP) jest wykorzystywany jako wskaznik, ze dany element zostat
pomysinie podniesiony. PP ustawiany jest na niskim zakresie, gdy poziom podci$nienia spadnie ponizej
wartosci zadanej dla histerezy ,Czesci obecnej”.

Nastawa PP jest wykorzystywana przez oprogramowanie URCap jako wyrazny sygnat dla ruchu robota
w trakcie stosowania funkcji ,Chwy¢ i zabezpiecz”.

6.1.1.1. Czas do osiagniecia ,,Czesci obecnej”
Czas do osiggniecia ,Czesci obecnej” to czas od wtgczenia prozni do momentu, gdy system osiggnie skonfi-
gurowany poziom podcisnienia.

6.1.1.2. Sredni czas do osiggniecia ,Czesci obecnej”

Sredni czas do osiggniecia ,Czeéci obecne]” to biezgca érednia wartosé dla ostatnich 20 prébek czasu do
uzyskania PP. Jesli wartosci w obrebie ostatnich 20 podniesien sg nieprawidtowe (warto$¢=0), dane probki
zostang wykluczone z usrednienia wartosci.

6.1.2. Czes¢ zabezpieczona (PS)

Parametr ,Czes$¢ zabezpieczona” (PS) moze zostaé wykorzystany jako potwierdzenie, ze dany element zostat
zabezpieczony i robot lub maszyna sg gotowe do ruchu z petng predkoscia. PS jest ustawiany na niskim
zakresie, gdy poziom podcisnienia spadnie ponizej wartosci zadanej dla histerezy ,Czesci zabezpieczonej”.

Parametr PS nie jest wykorzystywany w URCap.

6.1.2.1. Czas do osiggniecia ,,Czesci zabezpieczonej”
Parametr ,Cze$¢ zabezpieczona” to zazwyczaj Sredni poziom sygnatu nastaw, wykorzystywany przez uzyt-
kownika koncowego w celu okreslenia, kiedy robot lub maszyna moga zainicjowac ruch.

6.1.2.2. Sredni czas do osiggniecia ,,Czesci zabezpieczonej”
Parametr sredniej biezgcego czasu dostepny jest dla nastawy ,Czesci zabezpieczonej”.

6.1.3. Oszczednos¢ energii (ES)

Funkcje oszczedzania energii (ES) ograniczajg jej zuzycie i poziom hatasu, gdy jest to mozliwe w przypadku
danego zastosowania oraz warunkow. Uzytkownik moze ustawi¢ docelowy poziom podcisnienia, a produkt
reguluje objetos¢ przeptywu i minimalizuje zuzycie energii elektrycznej potrzebnej do osiggniecia oraz utrzy-
mania docelowego poziomu prézni.
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6.1.3.1. Wartos¢ zadana ,,Oszczednosci energii”

Nastawa ,Oszczednosci energii” (ES) to zdefiniowany wstepnie poziom progowy dla tej funkcji. Parametr
nastawy ES ustawiany jest na niskim zakresie, gdy poziom podcisnienia spadnie ponizej histerezy wartosci
zadanych ES.

Zalecenie konstrukcyjne — praca przy niepotrzebnie niskim poziomie nastawy ES wymusi znacznie dtuzsze
dziatanie ezektora w trakcie cyklu oprézniania, niz jest to konieczne. Dlatego parametr ES nalezy ustawiac
z uwzglednieniem wymaganych margineséw poziomu podciénienia dla PP i PS.

6.1.3.2. Czas do osiggniecia ,,O0szczedzania energii”
Z sygnatem oszczednosci energii wspotpracuje podtgczony regulator czasowy.

6.1.3.3. Sredni czas do osiggniecia ,,0szczedzania energii”
Usredniony parametr biezgcego czasu dostepny jest dla nastawy oszczednosci energii.

6.2. Zwolnienie

Funkcje zwolnienia sg wykorzystywane w celu szybkiego uwolnienia obstugiwanego przedmiotu poprzez
otworzenie zaworu na cisnienie atmosferyczne.

Zwolnienie (zawsze pneumatycznie, normalnie zamkniete) wtgczane jest przez ,aktywny” sygnat wejsciowy.
Aktywne sterowanie zwolnieniem bedzie zawsze nadrzedne wobec sterowania préznig, zatrzymujgc genero-
wanie podcisnienia oraz rozpoczynajgc operacje uwolnienia. Powigzane informacje znajdujg sie w sekcji
Loterowanie proznig” na poprzedniej stronie.

6.2.1. Sterowanie zewnetrzne

Sterowanie zewnetrzne jest wybierane i stosowane gtownie wtedy, gdy uzytkownik chce w petni kontrolowac
zwolnienie z gtéwnego sterownika procesu (PLC) lub tego dedykowanego do robota, a jego czas zostanie
uznany za odpowiedni.

6.2.2. Automatyczne uwolnienie oparte na zegarze (ATR)

Automatyczne uwolnienie oparte na zegarze (ATR) oznacza, ze funkcja zwolnienia atmosferycznego urucho-
mi sie samoistnie po ustawieniu sygnatu sterowania préznig na wartos¢ ,vacuum OFF” (,préznia WYL.") za
pomocg sterownika zewnetrznego (tj. stan podcisnienia zmieni sie na ,vacuum OFF”). Czas trwania ustalany
jest przez regulator czasowy, w zakresie 0-10 000 milisekund.

Przyktad zastosowania — ATR utatwia programowanie, eliminujgc potrzebe uwzglednienia dodatkowego
kroku polegajgcego na wystaniu komendy zwolnienia dla okreslonego czasu trwania.

6.2.3. Inteligentne zwolnienie (IR)

Funkcja Inteligentnego zwolnienia (IR) stanowi alternatywe ograniczajgcg potrzebe dostrajania uwolnienia
czesci. IR uruchomi sie automatycznie, gdy sygnat sterowania podci$nieniem zostanie ustawiony na wartosé
swacuum OFF” (,podcisnienie WYt.") przez zewnetrzny sterownik. Czas trwania zwolnienia jest optymalizo-
wany, i bedzie ono automatycznie przerwane, gdy cate podci$nienie zostanie usuniete z systemu. IR to
funkcja samouczaca, ktora potrzebuje zaledwie kilku cykli do zoptymalizowania czasu trwania zwolnienia dla
réznych objetosci systemu. W poczatkowych cyklach moze zadziata¢ dodatkowa aktywacja zwolnienia w celu
catkowitego usuniecia podcisnienia. Czas filtra IR wykorzystywany jest do dostrojenia funkcji zwolnienia

w zaleznosci od rozmiaru uktadu préozniowego. piCOBOT® Electric wysle sygnat (APA), gdy zostanie osigg-
niete cisnienie atmosferyczne.

Czas filtra IR: w zakresie 10—255 ms. Niska liczba = najbardziej energooszczedne zwolnienie (odpowiednie
dla matego systemu podcisnieniowego). Im wyzsza liczba, tym wiekszy system lub tym wieksze ograniczenie
przeptywu.

Przyktad zastosowania — IR utatwia programowanie poprzez wyeliminowanie potrzeby uwzglednienia do-
datkowego kroku polegajgcego na przestaniu komendy zwolnienia o sprecyzowanym przez uzytkownika
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czasie trwania. Poniewaz IR dostosowuje sie do wahan lub réznic w zastosowaniu, za kazdym razem zapewni
udane uwolnienie. Wystarczy tylko przenies$¢ obstugiwany przedmiot w docelowy punkt zrzutu i poczekac
na sygnat ,Release complete” (,Zwolnienie ukonczone”) przed powrotem w celu wykonania kolejnej operacji
przemieszczenia. Za pomocg standardowego, zewnetrznego sterownika zwolnienia, uzytkownik zazwyczaj
ustawia dtuzszy czas uwalniania niz jest to potrzebne, aby zapewni¢ stabilne wykonanie manewru i ruch
powrotny robota lub maszyny. IR pozwala uzytkownikowi uruchomi¢ funkcje zwolnienia doktadnie na wystar-
czajgcy czas wymagany dla precyzyjnego dostrojenia i regulacji.

6.3. Samokontrola przyczepnosci (SAC)

Samokontrola przyczepnosci (SAC) automatycznie usuwa niepozgdane podcisnienie za pomocg krétkich
uruchomien zaworu zwolnienia, jesli sygnat Wt. prozni nie zostat aktywowany.

Czas trwania SAC to czas wymagany dla jednego uruchomienia funkcji uwolnienia (w milisekundach). Nasta-
wa SAC: Niska wartos¢ = system wyczulony na bardzo lekkie obiekty, z ryzykiem ,jatowych uruchomien”
z powodu biernosci/zaktécenia sygnatu. Wysoka warto$é = wydajny, ale nie tak czuty system.

Przyktad zastosowania — niepozadane podcisnienie jest zazwyczaj generowane, gdy scisnieta przyssawka
rozszerza sie wskutek odsuniecia urzgdzenia chwytajgcego od obstugiwanego przedmiotu przy wytgczonej
prozni (podczas umieszczania elementu). Funkcja SAC aktywuje sie w przypadku wytworzenia sie takiego
niechcianego podcisnienia, aby przetamac je i nie dopusci¢ do ciggniecia przedmiotu za poruszajgcym sie
narzedziem chwytajgcym.

6.4. Funkcje nadzoru i diagnostyki

6.4.1. Poziom podcisnienia

Poziom podcisnienia jest mierzony przez pompe. Czujnik obstuguje zakres od -100 do 100 kPa. Wartosci
podcisnienia sg zawsze raportowane jako ,dodatnie”, poniewaz jednostka pomiaru to [-kPa, -inHg]. Dodatnie
wartosci cisnienia (nadcisnienia) sg nastepnie zgtaszane jako ujemne.

6.4.2. Kalibracja czujnikéw
Procedura zerowania czujnika (zakres cisnienia 1 atm + 10 kPa):

1.  Upewnij sie, ze pompa jest w stanie BEZCZYNNOSCI.
2. PrzejdZz w menu wyswietlacza do kalibracji czujnika, zlokalizowanej w sekcji ,Konfiguracja”.
3. Nacisnij Potwierdz. Czujnik jest teraz wyzerowany.

Niedoktadnosci danych z czujnika mozna zazwyczaj zapobiec dzieki jego prawidtowej kalibracji oraz korzys-
taniu z dodatkowej filtracji w srodowiskach zapylonych.

6.4.3. Jednostka cisnienia
Jednostke cisnieniowg mozna przetgczac miedzy -kPa a -inHg.

6.4.4. Licznik cykli prézni

Licznik cykli podcisnienia odnotowuje liczbe przypadkow, kiedy proznia zostata WYLACZONA w trakcie
catego okresu eksploatacji pompy.

6.4.5. Temperatura systemu

Jest to najnowszy odczyt temperatury systemu. Temperatura uktadu to ta odnoszaca sie do ptytki obwodu
drukowanego. Jesli przekracza 100°C, wskazuje to na problem z instalacjag lub pompa.

6.4.6. Menu serwisowe

6.4.6.1. Czas pracy
Czas (w minutach) pracy silnika elektrycznego.
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6.4.6.2. Srednie obr./min
Srednie obroty na minute (obr./min) silnika elektrycznego w trakcie jego cykli z WEACZONYM podcis$nieniem,
obliczane w catym okresie eksploatacji pompy.

6.4.6.3. Godziny do serwisu membrany

Urzadzenie odnotowuje i wyswietla liczbe godzin pozostatych do wymaganego przez membrany pompy
elektrycznej serwisu (wymiany na nowe). Urzgdzenie pokaze ostrzezenie na wyswietlaczu, gdy do ich serwisu
pozostanie 100 godzin pracy. Ostrzezenie to nie zaktdca biezgcych zadan wykonywanych przez urzadzenie
ani nie wptywa na nie. W jego menu serwisowym mozna je wytgczyc.

6.4.6.4. Zresetuj licznik serwisu membrany
Po wymianie membran ich licznik serwisowy powinien zosta¢ wyzerowany.

6.4.6.5. Pokaz licznik serwisu membrany
Wyswietlacz urzadzenia prezentuje ostrzezenie oraz odliczanie poczawszy od momentu, gdy do serwisu
membran pozostaje 100 godzin.

6.4.6.6. Przywrdécenie ustawien fabrycznych
Fabryczny reset przywraca w urzadzeniu wartosci ustawione dla elementow parametryzacji i konfiguracji na
podstawie kodu produktu.
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7. Konserwacja

Ostrzezenie

Przed podjeciem prac zwigzanych z konserwacjg nalezy odtgczy¢ zasilanie elektryczne

i upewnic¢ sig, ze silnik pompy ostygt.

piCOBOT® Electric zostat zaprojektowany tak, aby zminimalizowac potrzebe konserwacji. Dla zapewnienia
bezpiecznej pracy zdecydowanie zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci:

* Konserwacje nalezy przeprowadzac na tyle cyklicznie, aby zadba¢ o mocny chwyt urzadzenia.

* Ogdlng inspekcje urzadzenia piCOBOT® Electric nalezy przeprowadzac regularnie, a czas jej trwania
bedzie zaleze¢ od warunkdéw zastosowania.

* Wszystkie czynnosci konserwacji nalezy przeprowadzac zgodnie z niniejszg instrukcjg, w tym wytycznymi

dotyczgcymi bezpieczenistwa.

* Tylko autoryzowani integratorzy lub Piab AB mogag wykonywac naprawe.
* Nalezy korzystac wytagcznie z oryginalnych czesci zamiennych.

7.1. Konserwacja prewencyjna

Zaleca sie wykonanie nastepujgcych czynnosci konserwacji profilaktyczne;j:

Czescido Nr arty-
konserwacji kutu
Regulowany 0244112
chwytak

Chwytak pianko- Patrz

wy piab.com
Przyssawki -
Przewod elek- 0246697
tryczny

Membrany elek- 0247361

trycznych pomp
prozniowych

Dziatanie

Sprawdz.

Wyczysc.

Sprawdz.

Sprawdz.

Wymien.

Dziatanie serwisowe i/lub od-
stepy miedzy inspekcjami.

Po kazdych 200 godzinach pracy.

Wyczys¢ mikrootwory co miesigc.

Kiedy/jesli chwytanie jest nieskutecz-
ne.

Po 500 instalacjach/usunieciach.

Nalezy wymieni¢ membrany, gdy po-
mpa zasygnalizuje czas na ich ser-
wis (zob. rozdziat 6.5). Po wymianie
licznik powinien zostac¢ zresetowany.
Czestotliwos$¢ wymian zalezy od za-
stosowania i pracy pompy.

Dalsze dziata-
nia w razie nie-
rozwigzanych
probleméw.
Wymient chwytak,
jesli blokowanie ra-
mion nie jest mozli-
we.

Zastgp nowa pian-
ka.

Wymien przyssaw-
ke.

Wymien przewdd.

** Podcisnienie w trybie jatowym to wartosc¢ wyswietlana, gdy przyssawki nie majg stycznosci z przedmiotem
roboczym, a urzgdzenie piCOBOT® Electric wytwarza proznie.
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7.2. Czesci zamienne

Potozenie Numer czesci llosé Opis
1 0247361 1 Zestaw serwisowy piCOBOT® Electric: membrany (x2), zawory
zwrotne (x4), sruby 3,5 x 12 mm (2 sztuki)
0123110 1 Filtr siateczkowy
0246697 1 Cable M12 8-pin Female Straight to M8 8-pin Female Angled (el-
bow)

7.3. Wymiana membran i zaworéw zwrotnych

Ostrzezenie

Nagrzana powierzchnia silnika moze spowodowac powazne obrazenia ciata. Przed demon-
tazem nalezy sprawdzi¢, czy pompa nie jest juz gorgca.

1. Zdejmij pokrywe bezpieczenstwa z obudowy piCOBOT® Electric. Nastepnie odkre¢ sruby szesciokgtne
M5 4 mm tgczgce pokrywe i ptyte podstawy.

2.  Zdejmij pokrywe membrany, odkre¢ cztery sruby szesciokgtne M3 2,5 mm. Nastepnie odtgcz pokrywe od
silikonowej tulei, ktéra powinna pozostaé na ptycie podstawowe].

3. Usunr membrane poprzez odkrecenie sruby T15 3,5 mm.

4. Zewnetrzny zawor zwrotny zamocowany jest na centralnym otworze w pokrywie membrany. Nalezy go
recznie usungc i wymieni¢ na nowy.

5. Membrana ma zawodr zwrotny zamontowany w centralnym otworze. Wymierh membrane i zawdr zwrotny
na nowe czesci.
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6. Uzywajac koncowki uchwytu srubokreta, nalezy wepchng¢ zawdr zwrotny z powrotem do centralnego
otworu w pokrywie membrany.

7. Zamocuj membrane za pomocg $ruby T15, z uwzglednieniem zalecanego momentu dokrecenia: 0,6 Nm.
Dopilnuj, aby $ruba zostata wsunieta w otwor ttoka pompy.

8. Potgcz pokrywe membrany z silikonowsg tuleja i przykrecic jg (pokrywe) na pompie czterema $rubami.
Kazda sruba powinna pasowac¢ do kwadratowej nakretki; jesli nie — skoryguj potozenie nakretki. Zaleca-
ny moment dokrecania: 1,0 Nm.
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9. Zamocuj pokrywe bezpieczeristwa na ptycie podstawowej za pomocg czterech $rub M5; zalecany mo-
ment dokrecania wynosi 1,6 Nm.

7.4. Wymiana filtra prézni
W ptycie podstawowej znajduje sie filtr siateczkowy, ktéry mozna wymienic.

Nalezy skorzystaé ze srubokreta lub podobnego przedmiotu, aby wyciggnaé filtr z portu podciénienia.

Uzy¢ koncowki 10-milimetrowego weza, aby wcisng¢ nowy filtr prézniowy wewnatrz ptyty podstawowej piCO-
BOT® Electric.
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7.5. Rozwigzywanie probleméw

Spostrzezenie lub
btad

Brak podcisnienia w ukta-
dzie

Niski poziom podcisnienia
w uktadzie

Nieskuteczne chwytanie

Sygnat pozorny. Status
,Czes¢ obecna” sygnalizo-
wany jest bez kontaktu

z przedmiotem

Robot przechodzi w tryb
bezpieczenstwa

Pompa generuje hatas

Nagta utrata sprawnosci

Pianka zuzywa sie zbyt
szybko

Podsys-
tem

Pompa

Pompa

Przyssawka

Przyssawka
Przyssawka

Informacje
ogodlne

Pompa

Przyssawka
Przyssawka

Chwytak
piankowy

Chwytak
piankowy
Informacje

ogodlne

Przyssawka

Chwytak
piankowy

Pompa

Pompa

Pompa

Chwytak
piankowy

piCOBOT® Electric UR e-series RS-485

Dziatania

Sprawdz zasilanie elektryczne

Sprawdz pod katem przecieku

Sprawdz stan przyssawek

Oczysc filtr w przyssawkach
Oczy$é zawdr piSAVE® sense

Sprawdzi¢ szczelnos¢ pierscie-
nia o-ring miedzy pompag i chwy-
takiem

Wyregulowanie poziomdw nasta-
wy funkcji oszczedzania energii
(ES)

Sprawdzenie kata i przystoso-
wanie przyssawek

Potwierdzenie doboru przyssaw-
ki

Wyczys$¢ mikrootwory

Wyczys¢ filtr piankowy (w przy-
padku chwytakow w wersji z fil-
trem)

Podnoszenie jest zbyt powolne.
Spowolnij podnoszenie, unikaj
wartosci maksymalnych przy-
Spieszenia.

Oczysc filtr w przyssawkach

Wyczys¢ mikrootwory

Zresetowanie robota

Sprawdzenie pod katem prze-
cieku

Sprawdz ztgcza

Ograniczy¢ zuzycie poprzez
chwytanie réwnolegle do po-

Komentarz

Zasilanie elektryczne jest monitorowane
na ekranie; napiecie powinno wynosic¢ 24
V + 10%

Nieoczekiwany przeciek w uktadzie moze
sprawic, ze pompa bedzie generowata nie-
typowy hatas lub nadmiernie sie nagrzewa-
ta.

Sprawdzi¢ pod katem pekniec i zuzycia.
Czy przyssawka jest odpowiednia dla da-
nego przedmiotu?

Zatkany filtr moze zaktdcacé sygnat goto-
wosci w pompie

Umozliwia dziatanie funkcji podwdjnego
pobierania

Nalezy poszuka¢ pekniec¢ lub sladow zuzy-
cia. W przypadku ponownego montazu na-
lezy skupi¢ sie na wykorzystaniu prawidto-
wego momentu podczas dokrecania srub
mocujgcych (4 $ruby)

Zbyt niski poziom podcisnienia nie zapew-
ni wystarczajgcej sity podnoszenia.

Zastosowanie danej metody chwytania
moze wymagac uzycia innych przyssawek

Zwarcie w robocie wskutek nieostroznego
uzytkowania wymusi jego przejscie w tryb
bezpieczenstwa.

Nieoczekiwany przeciek w uktadzie moze
sprawi¢, ze pompa lub silnik bedg genero-
waty nietypowy hatas.

Ztgcza niezamocowane odpowiednio pod-

czas instalacji mogg poluzowac sie w trak-
cie pracy urzadzenia.
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Spostrzezenie lub Podsys- Dziatania Komentarz
btad tem

wierzchni obrabianego przed-

miotu.
Elementy nie sa uwalniane Pompa Zweryfikowac ustawienia zwal- -

Utkniecie silnika

niania i ewentualnie dostosowac
je. Zob. ustawienia ATR oraz IR
w rozdziale 6.1.

Silnik Skontaktuj sie z dziatem obstugi | Silnik nie powinien stawac, a jesli btad ten
klienta firmy Piab sie pojawi, nalezy skontaktowac sie z dzia-
tem obstugi klienta firmy Piab, ktory zaleci

dalsze dziatania.

7.6. Akcesoria

Nr artykutu
0244112
0101431
0205130
0114449
9914199
Patrz piab.com
9979763
9979764
0242590
0242609
0242610
0243240
0243619
0243620
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Regulowany chwytak 30 x 40

Przyssawka B30-2, silikon, G1/4” meski, z filtrem siatkowym

Przyssawka B52XP, poliuretan 30/60, G1/4” meski z filtrem siatkowym
Przyssawka BX35P, poliuretan 30/60 z filtrem, G1/4” meski, z filtrem siatkowym
Przyssawka piGRIP® z wargg do workdw, silikon, G1/4” meski, z filtrem siatkowym
Inne przyssawki z mocowaniem G1/4" Female sg takze dostepne

Chwytak piankowy 140 x 140 x 10 mm, PCOF.140.140.N114.CV0O7.DM

Chwytak piankowy 140 x 140 x 10 mm, PCOF.140.140.N114.FR6.DM

Kompletny zmieniacz narzedzi

Zmieniacz narzedzi — strona narzedziowa

Zmieniacz narzedzi — strona pompy

Zestaw czesci zamiennych — pierscien do zmieniacza narzedzi

Stacja dokujgca 105-125

Stacja dokujgca 105-165

piCOBOT® Electric UR e-series RS-485



Dane techniczne

8. Dane techniczne

Opis
Instalacja

Masa catkowita (z narzedziami do chwytania)

Masa piCOBOT® Electric (tgcznie z ptytg
adaptera)

Maksymalna tadownos¢
Materiat

Przytacze elektryczne

Limit pragdu maksymalnego

Prad szczytowy

Czas pradu szczytowego
Przytacze, podcisnienie

Cechy przyjazne dla srodowiska
Klasa bezpieczeristwa

Zakres temperatur

Zakres wilgotnosci

Odpornos¢ na wibracje przy 2g xyz
Poziom hatasu, pompa z przyssawka

Poziom hatasu, pompa z chwytakiem pianko-
wym

Obstuga
Maksymalne podcisnienie
Maksymalny przeptyw podcisnienia

Przeptyw zwalniajgcy (zwolnienie atmosfe-
ryczne)

Dziatanie funkcji zwolnienia
Wyswietlacz

Okres serwisowy

Wejscie/wyjscie elektryczne
Napiecie zasilania

Interfejs komunikacyjny
Sprzezenie zwrotne czujnika

Doktadnosc¢ czujnika petnego zakresu wyjscia
analogowego

Reczne nadpisanie
Czas reakcji zaworu

Wyjscie przetgcznika S1/S2, maks.

piCOBOT® Electric UR e-series RS-485

Jednostka

g [oz]

g [oz]

kg [Ib]

mA
mA

ms

°C [°F]
%RH
Hz
dBa
dBa

-kPa [-inHg]
NI/s [scfm]
NI/s [scfm]

vDC

-kPa [-inHg]

ms
mA

Wartosc¢

Informacje na temat wagi dla okreslonej konfi-
guracji mozna znalez¢ w dedykowanym im ar-
kuszu danych na stronie piab.com

1100 [38.8]

16 kg [35.2 Ib]

PA, NBR, SS, Al, FPM, CuZn, Cu, PU, Q (Silico-
ne), PMMA

Connector M12 8-pin Male
1100 mA

1500 mA

<5

G1/4" Female

IP54

0-40 [32-104]
35-85

8-200

65

61

70 [21]
0.79 [1.67]
0,35 [0,74] przy 50 -kPa/14,81 -inHg

Solenoidowy zawdr zwalniajgcy NC
Wyswietlacz OLED i zyroskopu

Membrany nalezy regularnie wymienia¢. Czes-
totliwo$¢ wymian zalezy od danego zastosowa-
nia oraz pracy pompy. Dla orientacji, w normal-
nym zastosowaniu typu pick and place (pod-
nie$ i umiesc) przy nastawie 50 -kPa spodzie-
wana liczba cykli wynosi ok. 1 500 000.

24 +10%
RS-485

0-100 [0-29,61]
+3%

Tak, bez blokady wcisku
20

2x40 jednoczesnie lub 1x80 osobno
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8.1. Wydajnos¢ podcisnienia

Vacuum Flow Vacuum Flow

09 18
08 16
o7 14
06 12

z £

= g

= 0,5 ; 1,0

2 o

< =

£ £
04 08

3 —&— Maximum current 1100 mA 3 —e—Maximum current 1100 mA

s s
03 0,6
02 04
01 0,2
0,0 0,0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 0

5 10 15 20 25
Vacuum level (-inHg)

Vacuum level (-kPa)

Rysunek 12. Przeptyw podcis$nienia Rysunek 13. Przeptyw podcisnienia (brytyjski
system miar)

Evacuation Time Evacuation Time

200

160

—e—Maximum current 1100 mA

Evacuation time (s/1)
Evacuation time (s/cf)

0 5 10 15 20 2
Vacuum level (-inHg)

Vacuum level (-kPa)

Rysunek 14. Czas oprdzniania Rysunek 15. Czas oprdzniania (brytyjski system

2 bé d
8.2. Pobdr pradu
Current Consumption Current Consumption
1600 1600
1400 1400
1200 1200
> >
& 1000 & 1000
® %
?g <
- 800 ‘g' 800
£ €
s g
3 5
C e00 S 00
400 400
200 —e—Maximum current 1100 mA 200 —®—Maximum current 1100 mA
o o
0 10 20 30 40 50 60 70 80 0 5 10 15 20 25

Vacuum level (-kPa) Vacuum level (-inHg)

Rysunek 16. Pobér pradu Rysunek 17. Pobdr pradu (brytyjski system miar)

Pobor pradu (czerwone linie na powyzszych ilustracjach) przedstawia zuzycie energii elektrycznej przez
piCOBOT® Electric w czasie rzeczywistym, podczas gdy prad szczytowy (pionowe linie przerywane w kolorze
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czerwonym na zaprezentowanych powyzej ilustracjach) to maksymalna moc pobierana przez piCOBOT®
Electric w danym punkcie. Prad szczytowy ma kluczowe znaczenie dla projektowania uktadow elektrycznych
w odniesieniu do obstugiwania przez nie najwyzszych mozliwych tadunkow w sposdb bezpieczny i wydajny.

8.3. Wydajnos¢

Efficiency (Suction power/power consumption) Efficiency (Suction power/power consumption)

—e— Maximum current 1100 mA —e—Maximum current 1100 mA

Efficiency %
Efficiency %

0 10 20 30 40 50 60 70 80 0 5 10 15 20 25

Vacuum level (-inHg)

Vacuum level (-kPa)

Rysunek 18. Wydajnosé piCOBOT® Electric: sita Rysunek 19. Wydajnosc (brytyjski system miar)
ssgca wzgledem poboru mocy przez robota.
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9. Wymiary
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9.1. Ptyty adaptera
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®31,5
[1,24]

®6h8
[o 24 hSJ

@50
[1,97]

®6,4 (x4)
[0,25]
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10. Gwarancja

Sprzedajgcy udziela swoim klientom piecioletniej gwarancji na produkty do pomp prézniowych od momentu
ich otrzymania (z wytgczeniem pomp prézniowych z uktadem elektronicznym / sterowaniem, elektromecha-
nicznych pomp prézniowych, akcesoriow i sterownikow).

Sprzedawca udziela swoim klientom rocznej gwarancji na wszystkie inne produkty, liczonej od daty dostawy
(z wytgczeniem pomp prézniowych, ale z uwzglednieniem pomp prozniowych z elektronikg/sterownikami,
elektromechanicznych pomp préozniowych, akcesoridéw i sterownikow), jezeli awaria wystgpita w okreslonym
okresie eksploatacji pod wzgledem cykli pracy, podanym w specyfikacji produktu (jesli dotyczy).

Gwarancja obejmuje wady produkcyjne i materiatowe towardw, a takze obejmuje przypadki, gdy produkty
nie sg zgodne ze swojg specyfikacjg, z wytgczeniem drobnych wad, jesli sg one akceptowalne w granicach
rozsadku i nie zmniejszajg wydajnosci uzytkowania.

Gwarancja nie obejmuje zadnego produktu (w tym zadnego komponentu lub innych czesci, takich jak
przyssawki, elementy filtrujgce, uszczelnienia, weze, pianka itp.) ani oprogramowania do niego, ktére byty
uzywane w sposob inny niz zgodny z przeznaczeniem oraz: (a) byty przedmiotem naduzycia, niewtasciwego
uzytkowania, zaniedbania, niewtasciwego przechowywania, niewtasciwej obstugi, nieprawidtowej instalacji,
nadmiernego obcigzenia fizycznego, nietypowych warunkow srodowiskowych bgdz pracy lub zastosowania,
instalacji, pielegnacji, kontroli lub konserwacji w sposob sprzeczny z jakimikolwiek stosownymi wytycznymi
lub instrukcjami dotyczgcymi produktéw wydanymi przez sprzedawce badz tez dobrymi praktykami handlo-
wymi w tym zakresie; lub (b) zostaty zrekonstruowane, naprawione lub zmienione przez jakiekolwiek osoby
lub podmioty inne niz sprzedajgcy lub jego upowaznieni przedstawiciele albo ma wade w wyniku normalnego
zuzycia badz uszkodzenia umyslnego lub spowodowanego pdzniejszymi szkodami wyniktymi z oddziatywania
innych wadliwych narzedzi.

Gwarancja na produkt udzielona w niniejszym punkcie jest jedynag udzielang przez sprzedawce w odniesieniu
do produktow. Klient nie moze polegac¢ na innych informacjach, stwierdzeniach lub gwarancjach (wyraznych
lub dorozumianych), opartych na prawie wtasciwym lub innych przestankach. W kazdym przypadku zwrot
kosztow jest ograniczony do ceny produktdéw ustalonej przez strony i nie obejmuje szkdd posrednich.

W okresie gwarancyjnym sprzedajgcy wymieni lub naprawi na wtasny koszt wadliwe produkty wskazane
przez niego, wedtug wtasnego uznania, jako objete gwarancjg okreslong w niniejszym dokumencie.

Od sprzedawcy zalezy, czy wadliwy produkt powinien zosta¢ zwrécony w celu wymiany, czy tez powinien
zostac naprawiony przez niego w lokalizacji klienta. Wszelkie wymienione produkty stajg sie wtasnoscia
sprzedawcy.

Sprzedajacy nie ponosi odpowiedzialnosci za koszt mocowania czesci zamiennych lub komponentow jakich-
kolwiek produktéw w jakichkolwiek urzadzeniach lub podobnych instalacjach nalezgcych do klienta.

Niniejsze zasady i warunki majg zastosowanie do wszelkich produktéw naprawionych lub wymienionych
przez sprzedawce.
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11. Recykling i utylizacja

X &y

Podczas tworzenia produktow firma Piab bierze pod uwage czynniki srodowiskowe, aby zapewni¢ jak naj-
mniejszy wptyw na ekosystem.

Firma Piab AB posiada certyfikat zgodnosci z normg ISO-14001:2015.
Piab AB réwniez spetnia wymagania rozporzadzen:

* RoHS2 (2011/65/UE)
* REACH (WE 1907/2006)

Zasady dotyczgce recyklingu i usuwania odpaddw rdznig sie zaleznie od panstwa, dlatego proces ten

musi sie odbywac w petnej zgodnosci ze wszystkimi krajowymi regulacjami. Jesli jest to mozliwe, produkt
nalezy rozmontowac na poszczegodlne komponenty. Urzadzenia elektryczne i elektroniczne nalezy oddac
do upowaznionego podmiotu zajmujgcego sie ich utylizacjg. To samo dotyczy czesci wykonanych z metalu.
Wszystkie inne czesci mozna oddac¢ do recyklingu lub wyrzuci¢ do odpadow.

Dodatkowe informacje na temat rozporzgdzenia REACH mozna znalez¢ na stronie piab.com/resources/do-
cument-centre.
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