Namn CoWelder™

. — -
Produkt urs-urio sigma seiect g LI e O IMTIA w100

Version G -8.7.2021 BY MIGATRONIC
Utfardat av: CTM

Bruksanvisning
Oversatt fran original

Namn CoWelder™

Modell/typ 79115002 UR5/Sigma Select 400 Synergic
79115003 URS5/Sigma Select 400 W Synergic
79115004 URS5/Sigma Select 400 Pulse
79115005 URS5/Sigma Select 400 W Pulse
79115006 UR5/Sigma Select IAC 400 Synergic
79115007 UR5/Sigma Select IAC 400 W Synergic
79115012 UR10/Sigma Select 400 Synergic
79115013 UR10/Sigma Select 400 W Synergic
79115014 UR10/Sigma Select 400 Pulse
79115015 UR10/Sigma Select 400 W Pulse
79115016 UR10/Sigma Select IAC 400 Synergic
79115017 UR10/Sigma Select IAC 400 W Synergic

Funktion Kollaborativ svetsrobot

mi¢RTONIC
Cowelder

v

Spara denna bruksanvisning vid
operatorens arbetsplats!
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1 Maskindata

1.1 Introduktion
Denna handbok galler ett robotsystem med UR5/UR10 robotsvets. Den utrustning som beskrivs i
denna handbok refereras hadan efter under namnet "Maskinen".
Bruksanvisningarna ar for att garantera séker installation, anvandning, hantering och underhall av
maskinen.
Instruktionerna maste forvaras vid operatorens arbetsstation och vara lattillganglig fér operatérer och
underhallspersonal.
Det ar arbetsgivarens (maskinadgarens) ansvar att se till att operatérer och alla som utfér service,
underhall eller reparation av maskinen, laser manualen eller dtminstone de delar av det som ar
relevanta for deras arbete. P4 samma satt maste arbetsgivaren se till att personalen far tillracklig
utbildning for att anvdnda maskinen.
Operatorer och alla som ska utféra service, underhall eller reparation av maskinen ar skyldig pa eget
initiativ att soka information i instruktionerna.
Operatérerna maste ocksa lasa alla manualer och datablad fér den utrustning som levereras med
maskinen samt integrerad utrustning som medféljer maskinen, t.ex. robot och svetsmaskin.

1.2 Allman Information

1.2.1 Tillverkare
Foretags upplysningar: Migatronic Automation A/S

Kngsgardvej 112
DK-9440 Aabybro

1.2.2 Maskin

Maskinens namn: CoWelder™

1.2.3 Foretagsskyit

' ™

automation
Knosgardvej 112 SERIAL NO. |4y
DK-9440 Aabybro

TIf. +45 96 96 27 00
Fax +45 96 96 27 01

K<

PART NO. [y
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1.2.4 Teknisk Data
Maskindata
Robot med stativ Matt 750 x 600 x 2500 mm
Robot med stativ Matt 750 x 600 x 2500 mm
Svetsmaskin Matt 700 x 260 x 735 mm
Kylemodul Matt 207 x 260 x 680 mm
Robot med stativ Vikt 112 kg
Robot med stativ Vikt 125 kg
Svetsmaskin Vikt 53 kg
Kylmodul Vikt 20 kg
Elektriske data
Robot Driftspanning 230V+N+PE, 50 Hz
Styrspénning 24 VDC
Extern natstromssakring 16 A

1.2.5

Svetsmaskin Driftspanning

Natsakring hos kunden

EG-forsakran
EG-Férsakran om maskinens éverensstimmelse m iG a t q O n i C

Oversatt fran original AUTOMATION

3x400+N, 50-60 Hz
20A

Tillverkare: Migatronic Automation A/S
Knesgaardvej 112
DK — 9440 Aabybro

+45 96 96 27 00

Auktoriserad for den tekniska

dokumentationen: Kristian Morberg Madsen
Migatronic Automation A/S
Knesgaardve] 112
DK — 9440 Aabybro

farklarar harmed att

Produkt: CoWelder™

Modellftyp:

Funktion: Kollaborativ svetsrobot

Tillverkningsnummer:

Overensstammer med alla relevanta bestammelser i ridets direktiv:

2006/42/EC Eurcpaparlamentets och radets direktiv 2006/42/EG av den 17 maj

2006 om maskiner och om andring av direktiv 95/16/EG

(omarbetning) (1)

Europaparlamentets och radets direktiv 2014/30/EU av den

26 februari 2014 om harmonisering av medlemsstaternas lagstiftning

om elektromagnetisk kompatibilitet {omarbetning)

Eurcpaparlamentets och radets direktiv 2011/65/EU av den 8 juni
011 om begransning av anvandning av vissa farliga amnen i

elektrisk och elektronisk utrustning

2014/30/EU

2011/65/EU

Aabybro 2021-09-15

Kristian Morberg Madsen
Verkstallande direktr

! ) - . — .
EC Declaration of Conformity of the Machinery m |G H qu n H c
Original AUTOMATION

Manufacturer: Migatronic Automation A/S

Knasgaardvej 112
DK — 9440 Aabybro
+45 96 96 27 00
Authorised to compile the technical file: Kristian Morberg Madsen
Migatronic Automation A/S
Knesgaardve] 112
DK — 9440 Aabybro

Herewith declares, that

Commercial name: CoWelder™
Modelftype:
Function: Collaborative welding robot

Senial Number:

Is in conformity with all relevant provisions of the Councils Directives:

2006/42/EC Directive 2006/42/EC of the European Parliament and of the Council
of 17 May 2006 on machinery, and amending Directive 95/16/EC
(recast) (1)

Directive 2014/30/EU of the European Parliament and of the Council
of 26 February 2014 on the harmenization of the laws of the Member
States relating to electromagnetic compatibility (recast)

Directive 2011/65/EU of the European Parliament and of the Council
of 8 June 2011 on the restriction of the use of certain hazardous
substances in electrical and electrenic equipment

2014/30/EU

2011/65/EU

Aabybro 15.09.2021

Kristian Morberg Madsen
CEO
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2 Sakerhets instruktioner

2.1 lllustration av sakerhetsanvisningar

Ett piktogram med beskrivande signalord som illustrerar sakerhetsanvisningarna.

Piktogram Signalord Beskrivning

FARA Omedelbar fara som kan orsaka allvarliga
personskador och dodsfall.

VARNING Mojlig farlig situation som kan orsaka allvarlig

kroppsskada eller dédsfall.
A OBS Mojlig farlig situation som kan orsaka mindre fysisk
i

skada eller skada pa utrustning.

INFORMATION Anvandbara tips och information.

VIKTIGT Sérs.kilt beteend_e eller étgé(der kravs for att sakra
en saker hantering av maskinen.

2.2 Varning for sarskilda risker

Ett piktogram och en beskrivning som varnar for speciella risker. Se exemplen nedan:

Risk for elekirisk Risk fér varma ytor Anvand skyddsskor
spanning

Ingen atkomst for \ = 4

personer med Anvand svetshjalm Anvand sk\ya/dshandskar
pacemaker
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2.3 Avsedd anvandning

Maskinen, som bestar av ett Universal Robots robotarm, en Migatronic strémkalla och en
svetsbrannare ar avsedd for svetsning av enkla &mnen, oberoende av kvantitet och frekvens.

CoWelder, en samarbetande robot som interagerar med en operatér och ar endast avsedd for
manuell matning.

Cykelkapacitet: beror pa tillampningen.
Svetshastighet: upp till 400 mm / sekund.
Objekt transporteras till och fran roboten av operatéren.

Anvandning av denna maskin for andra andamal an avsedd ar INTE tillatet.

Ovriga férutsattningar:
»  Operatdrerna har last dessa instruktioner innan anvandning av maskinen
. Overensstammelse med alla instruktioner i anvandarhandboken
*  Alla krav pa kontroll och underhall iakttas
*  Anvand endast originalreservdelar

Transport, driftsattning, omhandertagande, felsékning och reparationer skall utféras av
specialutbildad personal.

Alla former av anvandning och drift maste utféras av utbildad personal.

Underhall och service pa elsystemet far endast utforas av specialutbildad personal eller personal
utbildas for att serva den elektriska utrustningen, eller under dvervakning av personer med sarskilda
tillstand.

Enligt gallande lagstiftning ar det agarens ansvar att férse maskinens svetsomrade med effektivt
utsug. Det ar ocksa agarens ansvar att skydda operatéren och férbipasserande mot UV-stralning.

VIKTIGT

Anvand maskinen endast i sédkert och perfekt skick!
VIKTIG
Det rekommenderas att séakerhetskopiera alla program pa roboten och
svetsmaskinen. Migatronic Automation kan inte hallas ansvarig for nagon.

forlust av data oavsett anledning!
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2.4 Felaktig anvandning som kan forutses

Annan anvandning &n vad som beskrivs under "Avsedd anvandning" anses som felaktig anvandning.
Operatdren ar helt ansvarig for skador som orsakas av felaktig anvandning.

Vid start av maskinen, maste operatoren se till att det finns manniskor i arbetsomradet.

Operatoren ska inte vid nagot tillfélle under arbetet manuellt avbryta nagra automatiskta funktioner
eller manuellt skjuta pa, ta bort eller pa annat satt hantera féremal under driften.

Folj tillatna standardvarden for buller, damm och vibrationer under anvandning.
Maskinen maste ha tillrdckligt med utrymme runt roboten for att undvika kollisioner.

Driftstemperatur:  0-40°
Fuktighet 10-80% RH (icke kondenserande)

Hall arbetsomradet rent och snyggt
Olja och flytande avfall maste tas bort omedelbart.
Det ar inte tillatet att kliva eller klattra pa maskinen.

VARNING

Av sakerhetsskal ska foljande gransvarden varden vara installd pa lagsta
A mojliga.

Kraft: Max110N and 140N/cm?

Effekt: Max 80 W

Hastighet: Maximum 400 mm/s

Momentum: 8 kg m/s

VARNING
Det ar alltid &garens/anvandarens ansvar att programmera och sakerstalla en
korrekt instalining av maskinens TCP (Tool Center Point).

Om TCP felaktigt installd, kommer svetsprestanda att paverkas negativt, och
den virtuella sékerhetsinstaliningen kan inte garanteras.

VARNING
4 virtuella avskarmningar begransar maskinens 3-dimensionella sakra

arbetsomrade, saledes att TCP’et inte kan 6verskrida dimensionerna pa det
svetsbord, maskinen ar monterat pa.

URS5 roboten far ej monteras pa ett svetsbord som ar mindre an
2000x1200mm.

UR10 roboten far ej monteras pa ett svetsbord som ar mindre an
3000x1700mm.

Om roboten skall monteras pa ett mindre svetsbord, skall de virtuella
avskarmningarna anpassas till det aktuella bordet.
Kontakta din lokala Migatronic representant fér mer information om detta.

Hall varningsskyltar och signaler synliga. Ersatt direkt skadade eller borttagna skyltar eller signaler.

VARNING
Anvand inte maskinen under féljande driftsférhallanden:

e Drift i en explosiv miljo
e Overskridande av tekniska vérden som anges fér normal drift.

Sida 8



Namn CoWelder™

. — -
Produkt urs-urio sigmaseect | LI QO IMIA 10N

Version G -8.7.2021 BY MIGATRONIC
Utfardat av: CTM

2.5 Omvandling eller modifiering av maskinen

Vid egenmaktiga andringar eller ombyggnader bortfaller producentens garanti och ansvar for darav
resulterande skador. Fabrikanten av andringen 6vertar allt ansvar och alla férpliktelser med hansyn
till att uppfylla Radets direktiv nr. 2006/42/EF - Maskindirektivet.

2.6 Reservdelar och slitdelar samt forbrukningsdelar

Anvandning av reservdelar och slitdelar fran andra tillverkare kan innebara en risk. Anvand endast
originaldelar eller delar som godkants av tillverkaren.

Tillverkaren ansvarar inte for skador till f6ljd av anvandningen av reserv- och slitdelar eller
férbrukningsvaror som inte ar original eller godkants av tillverkaren.

2.7 Risker forenade med drift av maskinen

Anvandning av maskinen kan utgéra en risk och paverka:
» Operatorer eller andra manniskors liv och halsa
» Maskinen eller andra materiella tillgangar.

Kunskapen i denna handbok ar en férutsattning fér korrekt anvandning av maskinen.

VIKTIGT
Instruktionerna maste forvaras vid operatorens arbetsstation och vara
lattillganglig for operatorer och underhallspersonal.

Dessutom bor speciellt observera foljande::

e Overrenstammer med allmanna och lokala foreskrifter om
forebyggande av olycksfall och miljoskydd.

o Befintliga lagar och bestammelser som galler sakerhet, halsa och miljo
maste foljas.

e Om det upptacks fel eller fel pa maskinen, stoppa anvandandet
omedelbart Ateruppta ej arbete férrdn maskinen har reparerats.

e Obligatoriska sakerhetsanvisningar maste vara kompletta och finnas vid
arbetsplatsen.

2.8 Buller och vibrationer

Innan pabdrjan, kontrollera att bullret fran maskinen uppfyller gallande normer pa arbetsplatsen.
Ljudtrycksnivan bor inte dverstiga 70 dB(A) i narheten av arbetsomraden.

Elektromagnetiskt brus kan reduceras genom att halla kablarna fér den positiva och negativa
elektroden nara varandra och garna pa markniva.
Kabellangder bér minskas till ett absolut minimum.
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2.9 Arbetsgivarens ansvar

2.10

2.1

212

Arbetsgivaren ar ansvarig for operatérer som arbetar med maskinen som:
. kanner till grundlaggande regler for arbetarskydd och férebyggande om olyckor
. ar utbildade i att arbeta med maskinen
. har last och forstatt denna manual.

Arbetsgivaren ar dessutom ansvarig for att maskinoperatérerna anvander personliga skydd enligt
gallande krav och regler.

Operatorens ansvar

Innan anvandning av maskinen, ar alla personer som ar avsedda att arbeta med maskinen
(operatérer) ansvariga for:

+ grundlaggande reglerna for arbetarskydd och férebyggande av olyckor respekteras

+ de angivna sakerhetsanvisningarna i instruktionerna lasta och inférstadda.

Eventuella obesvarade fragor ska riktas till manufaktéren.

Operators kvalifikationer

Operator Specialutbildade | Instruerade Instru_g rad_e open:atm_'er
Uppgift Operatorer operatorer rete) €0 1! UiE e e
(mekanisk / elektrisk)
Transport X -- --
Idrifttagning X -- --
Felsdkning/Reparation X -- X
Byte av verktyg -- X --
Anvandning -- X --
Underhall -- -- X
Bortskaffande/Atervinning X -- -

Resterande risker

Maskinens struktur ar baserad pa avancerad teknik och godkanda sakerhetsbestammelser.
Operatorer maste fa utbildning i risker och nédvandiga forsiktighetsatgarder. Foljande restrisker
galler:

Varning: Risk for brannskador

Beroéring och anvandning av svetsbrannaren kan medféra brannskador.
Anvandning av skyddshandskar och skyddsklader ar obligatroriskt.

Varning: Stickskador

Beroring, anvandning och instéallning av svetstrad kan medféra
stickskador. Anvendning av skyddshandskar, skyddsklader och
svetshjalm/skyddsglasdgon ar obligatroriskt. Skyddsutrustningen skall ha
passande mekanisk styrka.

> B

Varning: Svetsrok
@ Ro&k och gaser, som bildas vid svetsning &r halsofarliga. Korrekt anvandning av
passande utsug (levereras av anvandaren) 8 obligatroriskt under svetsning.
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Varning: UV-stralning

UV-stralning kan ge 6égonskador eller 6gonirritation. Anvandning av
svetshjalm/skyddsglasdgon ar obligatorisk. Omgivningen (andra operatérer, gaster
mm) skall skyddas med passande avskarmning t.ex svetsférhangen enl. EN 1598
(Agare/operatérs ansvar).

Varning: Svetsstank

Svetsstank medfér brannskador eller skador pa 6gonen. Anvandning av
skyddshandskar, skyddsklader och svetshjalm/skyddsglasogon ar obligatoriskt.
Andre operatorer, gaster mm. skall héllas pa passande avstand fran roboten eller
pa annat satt skyddas mot svetsstank (agare/operatdrs ansvar).

FARA:
Var uppmarksam att skingra aterstdende energi i maskinens elsystem under ett
stromavbrott.

FARA:
Det ar forbjudet och forenat med livsfara for personer med pacemaker, metalliska
implantat etc. att befinna sig vid och omkring maskinen

FARA:
Ingen tillgang till sékerhetsomradet medan maskinen &r i drift.

2.13 Operatorernas verksamhetsomrade

LNVERSAL ROROTS

Startlada
Robottens lar-/

programmeringssk&rm Svetsmaskinens Fjarrkontroll

2.14 Skyltar vid maskinen

A®OQ
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2.15 Personlig sakerhet

2.15.1 Skyddsutrustning

Operatérer maste ha foljande skyddsutrustning:

SKYDDSKOR
Anvand skyddsskor

SKYDDSHANDSKAR
Undvik brannskador. Anvand alltid skyddshandskar vid hantering av svetsbrannare
och svetsade objekt!

SKYDDSGLASOGON

Ogonskydd maste anvéndas

Svetshjalm

Bagen avger stralning som ar skadlig for det manskliga dgat. Aven en kortvarig
exponering fér denna stralning kan orsaka bestaende skador. Ogonen bor skyddas
fran Overdriven stralning av infrarétt, synligt och ultraviolett ljus med lampligt
skyddsglas i svetshjalmen.

2.15.2 Allméanna forsiktighetsatgarder

OoBS
Satt upp langt har eller tack haret ordentligt. Det ar inte tillatet att bara slipsar,
smycken eller 16st sittande klader.

fji VARNING

Skydda foérbipasserande fran svets, svetssprut och het metall.

2.16 Sakerhet och skyddsutrustning

Defekt sakerhets- och skyddsutrustning kan skapa farliga situationer. | sadana fall kan du
. stdnga omedelbart av strommen till maskinen
. sakra maskinen mot aterstart
. separera maskinen fran stromférsdrjningen

Viktigt
0 Maskinen far endast anvéndas nar alla sakerhets- och skyddsutrustning finns pa
plats och fungerar!
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2.17 Placering av nodstopp

Nddstopp 1

Nodstopp 2

2.17.1 Nodstopp

Nodstopp [1 & 2] kopplas fran:

e Robot
e Ark

2.18 Kontroll av sakerhet och skyddsutrustning

All sékerhets- och skyddsutrustning maste kontrolleras med jamna mellanrum.

Sakerhet och skyddsutrustning Kontrollintervall
Permanent avgransning Visuell kontroll nar du slar p4d maskinen

2.18.1 Kontroll av nodstopp

Sakerhetsutrustning Kontrollintervall
Nddstopp Veckovis

2.19 Transport, Hantering och forvaring

Att géra maskinen klar for transport och dra at alla delar, sa att transporten sker utan risk. Vidta
ldmpliga sakerhetsatgarder. Vid lyft skall fastpunkterna vara placerad sa att maskinen/maskindelar
ar balanserade. Bifogad utrustning eller delar som inte ar avsedda att lyftas far inte ha lyftpunkter.

VARNING
Var noga med att inte 6verbelasta ryggen eller andra kroppsdelar nar utrustningen
lyfts. Anvand ratt lyftutrustning. Folj alla relevanta lyftanvisningar.
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Fore transport:

Sla pa roboten vid inlarningsknappen. Skydda
roboten fran transportskador genom att satta
skum, bubbelplast eller liknande mellan fogarna
Vik helt ihop fogarna till ett minimum och stang
av roboten.

Q File 09:20:47 9k >4 @

(‘Program | Installation | Move | 1/0 | Log |

TCP Position Robot Feature
Q] Q e
TCP1

2 X[ 94.39 mm
i v [ -302.10| mm
PPk milt™ 2 [480.12] mm
: ; RX rad
v rad

. EBEAL Transportlage for

M oi
TCP Orientation avedoints ____ Home U R5

P | i . :
/\ Shoulder<:| i |:> 70.30]
: Elbow<:|l T |E>\ -146.25) °

Freedrive

[\ Wrist 1 <:]l 2 II.___> [ 6532]°

I/l Wrist2<1:||—AH:|‘> 66.41] °

Wrist 3 <-_-H A |E> [[106.90]°

h 4

 File 09:17:43 2338 @

Program | Installation | Move | I/0 | Log

TCP Position Robot Feature
s R
TCP_1

x [_255.39]mm
P v [_25851]mm
e W " z[ -642.27)mm
» Rx rad
rv [ 0.1338] rad

Rz [ -3.0847]rad Transportlage for

UR10

Move Joints Home
Base <::||_‘—}[:"> 12423)°
Shoulder <:| i I:> 6854 °

Elbow <:H A ‘:> [-16433]° ’
Wrist 1 <:H A H:>| -66.95] ©

wrist 2 <:H—‘H:>[—é'87ﬂ o

Wrist 3 <:|l T x:>[ 141.18)°

TCP Orientation

4

< N

Freedrive

-
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2.19.1 Fordonsatt

Lyftkran, lyftkrokar och gaffeltruck ar lampliga for transportering av maskinen.

2.19.2 Fore transport

Forberedelser:

Hitta fastpunkterna for lyftning

Se till att lasten &r balanserad

Definiera transportvagen och ta bort eventuella hinder

Hall obehdriga borta fran transportvagen och installationsplatsen. Isolera vid behov omradet.

2.19.3 Transportera maskinen

Vid lyftning av svetsmaskinen maste lyftpunkterna som visas i figuren anvandas.
Lyft inte maskinen i handtaget!

Maskinen far inte lyftas med monterad gasflaska!

Transportera roboten pa pall. Lyft roboten fran pallen med lyftkrokar som ar monterade pa det
sjalvbalanserande monteringsbordet.

VARNING
Var noga med att inte skada roboten under lyft.

» Maskindelar lyfts forsiktigt.
» Maskinen placeras langsamt och forsiktigt in i svetsbordet.
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3.1 Installning av TCP

For att garantera sakerheten och val fungerande robotens programmering ar det nédvandigt att stalla
in TCP (Tool Center Point).

TCP maste stallas in innan arbetet pabdrjas, och om facklan laget &ndras sam vara korrekt installd.

VARNING

Det ar alltid agarens/anvandarens ansvar att programmera och sakerstalla en
korrekt installning av maskinens TCP (Tool Center Point).

Om TCP felaktigt installd, kommer svetsprestanda att paverkas negativt, och den
virtuella sdkerhetsinstaliningen kan inte garanteras.

VARNING

4 virtuella avskdrmningar begransar maskinens 3-dimensionella sakra
arbetsomrade, saledes att TCP’et inte kan éverskrida dimensionerna pa det
svetsbord, maskinen ar monterat pa.

URS roboten far ej monteras pa ett svetsbord som ar mindre an
2000x1200mm.
UR10 roboten far ej monteras pa ett svetsbord som &r mindre an
3000x1700mm.
Om roboten skall monteras pa ett mindre svetsbord, skall de virtuella
avskarmningarna anpassas till det aktuella bordet.
Kontakta din lokala Migatronic representant fér mer information om detta.
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3.1.1 TCP Position

Trka pé INSTALLATION = Installation | Move | 10 [ Log

/TCP Configuration [~ Setup for the Tool Center Point
Tryck pa TCP Configuration . s 1P —
N . 1/0 setup @ TeP 1 M Set as default | p
[TCP Konfiguration]

X -0.12| mm

. Variables ¥ -4 ES%  Position }‘
Veelg TCP_1 og tryk pa mopBUS o [ Aodematon ] |

Set as default Feature o

“

‘l'_l

R

\ I

[Stélls in som standard] ool o[ a7as] ow \ T
¢ & SAFETY_L
SerumE g rz| 07227 | Remove |
¥ Punkt_a Y
Tryck pa POSITION S T ]
§ ;S:Eié Center of gravity:
LR si?g;‘vmis cx mm
? & SAFETY 4 — cz| 1200/mm T
] il v |

d File 11:34:53 @
Program | Installation | Move | /0 | Log
TcP configuration | Setup for the Tool Center Point

Tryck pa Set point 1 - 7
[SATT PUNKT 1] \II:‘:;::: ;‘-Mla:i :'FS ‘ ‘ [ Set as default | oo oston

D More points are needed
O, Sate

Move the TCP to the same position

Variabl.
ariables from different angles.

MODBUS z mm

Set point 1
Features R P
Base
Tool

¢ & SAFETY_1 o Set point 2

‘, Set point 3

i

Set point 4

¥ Punkt_0 [ Set || Xcancel |
@ & SAFETY_4 — <z mm

I —T— —

Anvand Freedrive-knappen, pilarna eller Teach-knappen (pa baksidan av skdrmen) till att fa spetsen
av traden till att precis réra vid vald fast punkt. Se bild.

Program | Installation | Move | 110 | Log
Move Tool Robot Feature

aae =
G @ o
.

52.33] mm
- v [_-419.52] mm
ik z[ -327.54)mm
\I / Rx [ 0.2230)
. /Y [ 0.0092]
Rz [ 25625
Move Joints e

Base QNI T e L | -44.55| ©

A Shoulder g:g 64.84] °
: E\hw<:||:© J04.15)®

wrist 1 |:|:> 105.96) ©
wrist 2 [:@ 533
- wist s QT (10574

__L,.wm_‘

AN
D 4

© Real Robot Speed O100% X can; d v oK

Nar spetsen av traden ror den fasta punkten, tryck da pa OK
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Program [ Installation | Move [ I/0 | Log
TCP Configuration |~ Setup for the Tool Center Point

Tl'ka pé Set point 2 Mounting Available TCPs:

A Teach TCP Position
[SATT PUNKT 2] 1 setup [rrex | [ e
eé Safet: @ More points are needed
atety mm

E v mm Move the TCP to the same position
from different angles.
Features D Modify point 1
e ‘ I ——
Tool .
¢ & SAFETY_1 Set point 2

-

-

X Punkt_1

K Punkt_2 Center of gravity:
¢ & SAFETY_3 [ mm

X Punkt_7

X Punkt 8 cy mm

X Punkt 9 ‘ set ‘ ‘ 3 cancel ‘
¢ & SAFETY 4 =1 ¢Z mm
< Il D

Anvand Freedrive-knappen, pilarna eller Teach-knappen (pa baksidan av skarmen) till att fa spetsen
av traden till att precis rora vid vald fast punkt. Se bild.

Move Tool Robot Feature
Q Q Q Mew M|
TCP 1
x -52.33| mm
\\‘\ Y -419.52| mm
7 » z[ 32754 mm
\li 7\> / R [ 02230
, RY 0.0092)
- Rz [ -2.5625]
Move Joints Home
[ wome ]
sase (R )Em) [ 455
VAN Shouder €Ty [ a6
8
2 Elbow [A—\::> -104.15) ®
v
¢ wist 1 (T Jmmp (10559 °
4 wist2 QI T T ) [ 65330
4 wrist 3 @[:—@ 105.74)°
© Real Robot Speed O100% Hcancel || ¥ 0K

P

Nar spetsen av traden ror den fasta punkten, tryck da pa OK

Program | Installation | Move | /0 | Log

° . TP configuration || Setup for the Tool Center Point
Tryck pa Set point 3
[SATT PUNKT 3] frountind felibeTers Teach TCP Position
I/O Setup ‘ TeP_L ‘ ‘ [ set as default |
D More points are needed
s, safety mm
varT Y i Move the TCP to the same position
4 from different angles.
MODBUS ~L ’ mm Orientation
Base .
Tool !
e |0
¥ Punkt_3 RZ
H Punkt_4
¥ Punkt_5 | = .
¥ Punkt_1
¥ Punkt_2
? & SAFETY_3 mm
X Punkt_7
X Punkt_8 Y mm
X Punkt_9 ‘ Set ‘ | ¥ cancel ‘
¢ & SAFETY 4 —1 <2 mm
[ i D
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Anvand Freedrive-knappen, pilarna eller Teach-knappen (pa baksidan av skarmen) till att fa spetsen
av traden till att precis réra vid vald fast punkt. Se bild.

ram | installation | Move [ /0 | Log
Move 'uol Robot Feature

aae = 5
TeP1
x[__52.33|mm
z 327.54] mm
\/ ~x [ 0.2230)
/Y [ 0.0092]
Rz [ 25625

Move Joints e

/\ Shoiiar <j:||::> 484

: Etbow (::n:[;'} T04.15)®
wrist 1 |:|:> 105.96) ©
wrist 2 [:,::) 5533)°

\/
Freedrive

© Feal Robot

Nar spetsen av traden ror den fasta punkten, tryck da pa OK

@ File 11:41:04 [3FN@]
Program | Installation | Move | /O | Log
TcP configuration [~ Setup for the Tool Center Point

Tryck pa Set point 4
[SATT PUNKT 4]

Mounting Available TCPs: Teach TCP Position

I/0 Setup ‘ TCP_1 | ‘ ‘ Set as default ‘
@ Celculated postion:
er% safety i [-0.96. -0.83, 454.74]

Move the TCP to the same position
from different angles.

iqbles
MODBUS

Features

Base
Tool
¢ & SAFETV_1
X Punkt_3

o & SAFETY_4 - cz mm
< 1 (D

Anvand Freedrive-knappen, pilarna eller Teach-knappen (pa baksidan av skarmen) till att fa spetsen
av traden till att precis réra vid vald fast punkt. Se bild

rogram | Installation | Move | 10 | Log

Move Tool Robot Feature
aqeq Mew >
Tep1
x[__52.33)mm
¥ [_-419.52| mm
z[_-327.54)mm
\/ RX 0.2230
Ry [ 0.0092]
Rz [ 25625
Move Joints e

sase @) = AmerEol

A Shoulder @IIE:} 5484

/1 y\ é Etbow @[7—E> 104.15]®

H wrist 1 |:|::> 10596 ©

\l 4 - wrist 2 [::() 5533 °

o wrist 3 <:||:|;'> 10574
Speed O100% X cancel v oKk |

© Real Robot

Nar spetsen av traden ror den fasta punkten, tryck da pa OK
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Tryck pa Set
[INSTALLNING]

Information: Om du inte kan hitta
texten, anvand scrollbaren och dra
den helt ner i botten

Tryck Load/Save [HAMTA/SPARA]

Program | Installation | Move | /0 | Log
onfiguration |~
TCP Configurati Setup for the Tool Center Point
[ounting Al W Teach TCP Position
110 Setup | TeP 1 ‘ ‘ [ Set as default | )
@ Caleulated position:
T, safety . 11.2, 0,67, 452,36
([
& Modify point 1
tures R
exy .
o & SAFETY 1 N & Modify point 2
N
X Punkt_3 ~_
® Punkt_4
¥ Punkt_s | o = .
= avloa kg Modi oint 3
o & SAFETY 3 Payload g o iy p
X Punkt_1
¥ Punkt_2 enter of gravity:
¥ Punkt_6 @ Modify point 4
¢ & SAFETY 3 mm
X Punkt_7
® Punkt_8 Y mm
X Punkt_9 o Set |[ %cancel |
¢ & SAFETY_4 F=— ¢z mm
< i T¥|

Program | Installation

Move [ 110 [ Log

TCP Configuration
Mounting

1/0 Setup

Qé Safety
Variables
MODBUS

Features

Load/Save Robot Installation to File

The Robot Installation covers all aspects of how the robet is placed in its working
environment. It includes the mechanical mounting of the robot. electrical connections to
other equipment, as well as all options on which the robet program depends. It does not
include the program itself.

Save the current installation

‘defau\t

och darefter Save [SPARA]

Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET

efault Program

Load/Save

i Save Save As...

Load a different installation file
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3.1.2 TCP Retning

Tryck pa Orientation [Riktning] ~_

Valj Base i menyn

Tryck Set point [SATT PUNKT] \%"‘*\

Robot stik

Flytta roboten till cirka samma position

som visas pa bilden.

Foljande ar viktigt:

Brannar upphanget skall vara parallellt
med X-axeln, detta ar ocksa illustrerat pa

bilden med de 2 réda linjerna.

Program | Installation | Move | /O | Log
TCP Configuration Setup for the Tool Center Point
Mounting Available TCPs:
M“g\ ‘ & TCP_1 |" | Set as default ‘
O satety L] m
Variables N mm A Position
MODBUS | z[43868 mm % Orientatlon
Features RX| 1.7382
Base re| 17439 | New |
Tool
9 & SAFETY 1
X Pun 3 Rz| o7227] | Remove |
H Punkt_4 Y
X Punkt s |
9 & SAFETY_ 2 eV iEEE] kg z
K Punkt 1
M Punkt_2 Center of gravity:
¥ Punkt_&
9 & SAFETY 3 o -m mm
H Punkt_7
X Punkt_8 cv | -120.0| mm
¥ Punkt_9
¢ & SAFETY 4 —{ cz| 120.0/mm L
Fimt = |
il Il [ 1]

Program | Installation

Mounting

1/0 Setup

MODBUS

Features

Base
Tool
¢ & SAFETY_L
K Punkt_3
3 Punkt_4
¥ Punkt 5
¢ & SAFETY_2

Move | I/O

Log

TCP Configuration |~

L]

Available TCPs:

Setup for the Tool Center Point

Teach TCP Orientation

| ‘ [ Set as default |

@ No reference point has been set

Choose a feature and set a peint with
the tool pointing in the direction of the
Z axis of the selected feature.

Remove

Center of gravity:

. Set | [ % cancel
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Kontrollera brannarens vertikala stallning Se bilder nedanfor (anvand ett vattenpass)
Ror roboten 4 och 5 axlar tills du har samma resultat som pa bilderna.

L
|
"
’

P

P

5 f
1
il

i
lli

[ ]

W

—

Nar roboten star i den riktiga positionen G @ dae

-52.33] mm
T v[  -41952|mm
L 3 z[ 32754 mm
\/ \> / wx [ 02230
5 /v [ 0.0092
. Rz [ 25625
ove Joints R

tryck da pa OK
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Program | Installation | Move | /0 | Log
TCP Configuration —— Setup for the Tool Center Point
o n .
Mountin ailable .
Tryck pa Set [INSTAILLNING] & fallable TERs Teach TCP Orientation
/0 Setup [¢7era [o] [ setasdefaur |
> Calculated orientation:
%Safely e [1.77, -1.82, 0.74]
. S Choose a feature and set & point with
Varat e8 1 mn the tool pointing in the diraction of the
= . — Z axis of the selected feature.
Features P I
e o

X Punke. 3 z emove

3 Punkt_4

® Punkt_5
9 @ SAFETY 2 Payload: kg

K Punkt_1

W Punkt_2 enter of gravity:

X Punkt_6 & Set | [ % cancel
9 & SAFETY 3 mm

K Punkt_7

X Punkt 8 Y mm

X Punkt 9
9 & SAFETV 4 — cz mm
1 i D

Program | Installation | Move | I/0 | Log

TCP Configuration

Load/Save Robot Installation to File

. . . Mounting
|nf0|"mat|0n: Om du |nte kan h|tta The Rabot Installation covers all aspects of how the robot is placed in its working
170 setup emvironment. It includes the mechanical mounting of the robot. electrical connections to
A other equipment, as well as all options on which the robot program depends. It does not
texten, anvand scrollbaren och dra Q sorery T i coellc
den helt ner i botten -
ani=aBles Save the current installation
MODBUS

‘defau\t

Conveyor Tracking

Tryck Load/Save [HAMTA/SPARA)
och tryck darefter Save [Spara)

Load a different installation file
EtherNet/IP

PROFINET

efault Program
Load/Save

3.1.3 Test av TCP installningen

(Frogram | installatiogg Wove [ 70 ['Tog

Move Tool Robot Feature

Aterstarta roboten

Q Q8§ Lj;il Tool
Tryck Move [FLYTTA] / G ; N -

P TN
Vlj Tool [VERKTYG] /\,l @ » =]

Flytta roboten manuellt, spetsen pa
traden skall rére en fast punkt

4

3

2

~I
KN

3 3
3 3

3
3

0.000
0.000
RZ 0.000¢

28 nN<x
!!!!!!

Move Joints

Ease<::| N |::> 1.42]°

. . . /x Shou\der<:|\ i \|::>| -89.37] °
Anvand nu dessa pilar for att flytta———p| g sbow (I3 iy 5 e
rObOten /I l\ g Wrist 1 <::|\ ~ \|::>| -44.30| °
\ / “ Wrist 2 <::H H H::>| 85.88] °

Om installningarna i kapitel 3.1.1 ar ~7 wrises I mmy [ 1s9

riktigt gjorda, sa skall spetsen pa
traden sta stilla men roboten skall flytta sig.

Om spetsen pa traden ror sig mer an 2 mm sa skall du starta om fran kapitel 3.1.1 igen!
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)
_ UNIVERSAL ROBOTS

Placera roboten och kontrollpanelen som visas pa bilden ovanfér
Om riktningen i kapitel 3.1.2 ar korrekt gjord, och Tool [Verktyg]
ar vald, sa skall bréannaren réra sig i samma riktning som pilarna pa skarmen

Genom att byta CoWelder’'s TCP, kommer de integrerade sékerhetssystemen att hindra roboten fran
att rora sig utanfor det sdkrade arbetsomradet.

VARNING
Om en annan brannare ar monterad, ar operatoren alltid ansvarig for att stélla in

ett nytt TCP for att uppratthalla sakerheten.
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3.2 Programmera roboten

VIKTIG

Det rekommenderas att sikerhetskopiera alla program pa roboten och svetsmaskinen.
Migatronic Automation kan inte héllas ansvarig for ndgon. forlust av data oavsett
anledning!

Tryck pa [Program robot] pa startskarmen.

Tryck pa [Load Program] (Ladda program).

Valj [CoWelder Template ...]

Viktig: Om du inte sparar mallen under ett nytt
namn kommer du att forlora det!

| 'l-L‘.

T Tryck pa [Open] (Gppna).

bidii i8N
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Mallen innehaller alla nédvandiga element for att
slutféra ett svetsprogram.

Fyll i de gula markerade waypoints (rikt visarna).

De grona markerade waypoint (rikt visarna) férblir
gréna.

Markera den forsta oavslutade waypoint (rikt
visaren).
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Kommandofliken hjalper dig att stalla in och slutféra
waypoints (rikt visarna).

Tryck pa Teach-knappen eller tryck pa [Freedrive]
(Frikérning)pa skarmen for att sldppa och flytta
roboten.

Stall in roboten manuellt.
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- Set Prog_running-ﬂq
e Wait Start_button=Hl

| = Qet Green_light=0n S8
¢ V Agrward q
? ove/ |

o Start_point.

o Waypointl

o Weld pointl
¢ W start welding

¢ V Forward

9 V¥V Move)
e Start_point |
o Waypointl ||
o Weld_pointlff |
datart Wil

Anvand pilarna pa skarmen for att finjustera
positionen och vinkeln.

Tryck OK.

Waypoint (Rikt visaren) kommer att vaxla fran gult
till grént. Upprepa proceduren tills alla gula visare
har blivit gréna. Nu kan du testa programmet.

Svetsning ar inte magjlig forran den undertryckta
Start welding folder startsvetsmappen har frigivits.

Markera det och ..
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.. tryck pa [Suppress] (Undertryck) for att slutfora.

Du kan nu bdérja svetsa.

Tryck pa Play knappen.

Hall [Auto] intryckt for att flytta roboten till
startpositionen.

Notera! Hall 6gonen pa roboten; Det finns risk for
kollision.

Tryck pa avspelningsknappen igen.
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Testa programmet genom att stalla omkopplaren i
lage "Svetsning fran" tryck pa den gréna
startknappen och roboten simulerar nu
svetsprocessen.

Om rérelsemdnstret ar tillfredsstallande...

...vaxlas omkopplaren till "Svetsning till" och den
grona startknappen trycks ned. Nar det tands ...

... roboten svetsar.

Glom inte din skyddsutrustning!

Svetshjalm

Bagen avger stralning som ar skadlig fér det manskliga dgat. Aven en kortvarig
exponering for denna stréalning kan orsaka bestaende skador. Ogonen bér skyddas
fran dverdriven stralning av infrarétt, synligt och ultraviolett ljus med Iampligt
skyddsglas i svetshjalmen.

SKYDDSHANDSKAR
Undvik brannskador. Anvand skyddshandskar for hantering av svetsade
arbetsstycken!
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3.3 MigaWeld (Basis Software)

Observera
° Software paket installerad pa CoWelders fran serienummer 19014060
l Software paketet inkluderar:

- Svetsparametrar
- Intuitiv programmering interface for programmering av bana

Nar du trycker pa MigaWeld under Structure och URCaps fanan, genereras hela programtradet pa
vanster sia av skarmen.

D File / 09:58:40 2E3§ O
Program | Installati\n | Move [1/0 | Log
<unnamed= [ Command | Graphics | Structure (| variables |
¥ Robot Program .
¥ Migaeld rogram Structure Editor
=Wait Start_button=|
¢ F Move/

@ Homeposition Se\placement of node |After selected n

= Speedslider
= WeldParameters
¢ ¥ Weld seam

sic | Advanced | Wizards | URCaps ‘I

= HomeFosition \

= Startpoint

= Arc on ‘ \ Arc Off ‘ Arc on ‘

v Za.t:hﬁ.‘ e \
:ajrc nfft . ‘ \ Airpoint ‘ ‘ Weld seam ‘
= Airpoin
Migaweld WeldParameters
Edit
‘ 4 Move ‘ | Copy || Paste ‘ | Suppress ‘

[ I D
Qe e | b J[ x| pem
T T CI et errevons | noa® |

3.3.1 MigaWeld Programtrad

Nar URCap’en satts in i programtradet, medféljer dar fler programnoter. Dessa genomgas i féljande
avsnitt.

¥V Robot Program
¢ V Migaweld
oV Move/
© Home_position
= Wait Start_button=HI
= SpeedSlider
= WeldParameters
¢V welditem

= <empty>
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3.3.2 MigaWeld programfunktioner

Valj Program

& File 125247 DEBR @
Valj "Command” Program rlnstallatinn ’/Mu\re W
| <, D Command rGraphics rstructure r/Variables |

WV Robot Program
¢ V MigaWeld "
o 7 Movey MigaWeld
@ Home_position
= Wait Start_button= — z
= SpeedsSlider micAT3onic
= WeldParameters e
¢V Weldltem

= empty=

esten -
4 i [T»
Q][ == ]
Qe [ DA W] spees oo Lot revous, || enish
Funktion ' Beskrivning
Enable counter [Aktivera Raknaren registrerar varje programkdérning

raknaren]
Wait for start-button [Vanta pa Vantar pa start tryck fran fysisk knapp

start-knapp]

Start from [Starta fran] Ger mojlighet att starta programmet fran ett 6nskat svetsdmne
Ad new Weld item [Lagg till nytt | Vid tryck laggs ett nytt svetsamne till i botten av programtradet
svetsamne]
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Markera "Home position” [Hemposition]

 File 125313 [EDE @

d | Graphics [ Structure | Vvariables |

R i Waypoint [Foedlpasiian gy

> Home_position

=Wait Start_button= - M, e l:l
= Speedslider -
= WeldParameters
T - | setwaypoin |
o H
‘ Edit pose ‘
Move here
Advanced Options
@ stop at this point @ Time
@ Blend with radius @ Joint Speed

Joint Acceleration

o Use shared parameters
[T» = Delete Waypoint Add Until

4] I
Qe+ 2--»

B TSI E—

Funktion Beskrivning

Set Waypoint Genom att stélla in via punkten satter du din hemposition. Det ar
[Instéllning via punkt] samtidig utgangspunkten for ditt svetsprogram

Edit pose [Redigera Genom att redigera din hemposition andrar du den tidigare position
position]

Markera Wait Start_button=HI

 File 12:53:43 A5 DE@)]

Program | Installation | Move | /O | Log

<unnameds C d | Graphics [ structure | variables |

Robot Program
s Migaweld \n' H
¥ Move) alt
@ Home _position || plazse select what should trigger the robot's next action:
ait Start button=

= speedslider No Wait
= WeldParameters @ nowa
Y ,v__‘,/ej'd" @ wait seconds

P e
@ wait for |<AnInput= H D]

@ wait fur‘ ‘

4] i D
Rla~] <>

0 Simulation
Oreniroror |19 [ [ ] speed 100

Funktion Beskrivning
Wait for Digital input Nar funktion ar paslaget i MigaWeld fanan, sa vantar roboten pa en
[Vanta pa digital ingang] aktivt signal pa denna ingang
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Markera speedslider

@ File 12:54:11 NEBE @
Program | Installation | Move | 1/0 | Log
=<unnamed= Command | Graphics | Structure | Vvariables |

¥ Robot Program

RV MigaWeld .
o T Movel SpeedShder
@ Home_position
\Wait Start_button=| =TT N
=I5peedSlider] ITI|Gi|f|OI'I|C

= WeldParameters
¢ V¥ Welditem

= <empty>

il I
Qe[+ _=—»
giz;l‘i‘:;i;; EIE‘ED Speed ==———={J100% | 48 Previous H Next B ‘

Funktion Beskrivning
Set speed slider to 100% | Nar funktion ar paslagen, ar speedslidern alltid satt pa 100%. Om
[Satt fart till 100 %] speedslider inte star pa 100% kan de 6nskade hastigheterna for

robotrérelserna inte foljas.

Migatronics svetsverk ar helintegrerat i MigaWeld och kan betjanas fran robotens teach pendant.
Oavsett vilken MIG din CoWelder ar utrustad med, kommer du att kunna styra alla parametrar pa ditt
svetsverk direkt fran teach pendanten.
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Markera WeldParameters

& File
Program | Installation | Move [ /0 [ Log

A L DE@)

12:54:36

<unnamed>

command | Graphics | Structure | Variables |

¥ Robot Program
¢ ¥ Migaweld
¢ 7 Move)

° Home_position
= Wait Start_buttcn=|
= Speedslider
= Wedraramsters

¢ 7 Welditem

= <empty=

[T

] il
Q@] s>

WeldParameters

a Simulation
o Real Robot

4] 1 ] s

48 Previous H Next B

Funktion Beskrivning

Job/sequence: Job/ Sekvens call, parametrarna sparas i
svetsmaskinen
Job number Stall in jobb index nummer i svetsmaskinen

Sequence number

Stall in sekvens nummer i svetsmaskinen

Process/Sequence:

Process/ Sekvens call, parametrarna sparas i
roboten

Weld process

Svetsprogram nummer

Sequence number

Stall in sekvens nummer i svetsmaskinen

Current Stall in svetsstrom i svetsmaskinen
Voltage Stall in trim volt i svetsmaskinen
IAC Processval Intelligent Arc Control
Puls Processval Puls

Power Arc Processval Power Arc

Duo plus Processval Duo Plus

Tack Welding Processval haftsvetsning

Power Arc Puls

Processval Power Arc Puls

Vid parameter skifte insatts ett nytt weldparameter i programtradet, var skiftet dnskas
Du kan skifta s& ofta du vill och man kan aven skifta parameter medan ljusbagen ar tand, dock inte

jobbskifte och nagra processval.
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Markera Welditem [Svetsamne]

D File

12:55:26

A L DE@)

Program | Installation | Move [ /0 [ Log

<unnamed>

command | Graphics | Structure | Variables |

¢ ¥ Migaweld
¢ 7 Move)

¥ Robot Program

° Home_position
= Wait Start_buttcn=|
SpeedSlider
WeldParameters
¢ ¥ Weldltem

= <empty=

Weldltem

mi¢Aatlonic

a Simulation
o Real Robot

Funktion
Weld seam [Svetssom]

| 48 Previous H Next B ‘

EE@D Speed =—{_ho0%
Beskrivning

Insétter en svetssOm i programmet, svetssom bestar av luftpunkter
fére och efter svetsning, tand ljusbagen, slack ljusbagen och
svetsrérelsen

Tack [Option)
[Haftsvetsning]

Insatter en haftsvetsnings funktion i programmet

Markera Weld seam [Svetssom]

D File

Program

AL D@

09:52:44

Installation | Move | /0 | Log

<unnamed=> C

d | Graphics [ Structure | Vvariables |

¥ Robot Program
¢ ¥ Migaweld
¢ ¥ Move|
* Home_position
= Wait Start_button=|
= SpeedsSlider
WeldParameters
elditem
TNV Weld seam|
= Airpoint
= Startpoint
= Arc on
¢ W Paths:

= Arc off
= Airpoint

Weld seam

= Linear_1
= Circle_1

@ simulation
° Real Robot

[ 1] ] 50008 ——Cue

Funktion Beskrivning

Travel speed Indikerar hastigheten i mm/s

[Svetshastighet]

Frequency [Frekvens] Option, anvandes enbart om man pendlar, se under Miga Weave
Amplitude for beskrivning av funktioner

Dwell left [Dwell vanster]

Dwell right [Dwell hdger]
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Markera forsta Airpoint [Luftpunkt] i ett Weldltem [Svetsamne]

D File

Program | Installation [ Move | I/O | Log

A 1L DR @)

09:47:46

J
unnamed=>

command | Graphics | Structure | Variables |

¥ Robqt Program
¢ 7 Miaweld

AirPoint

=Qip
= Startpoint
= Arc on
9~V Paths:
= Linear_1
= Aarc off
= Airpoint

[Tr

< I
Q]| <>

micATIonic

Set Jump point

Set Airpoint

Move to Airpoint

Add new Airpoint

O Simulation
° Real Robot

[ e ——

| 48 Previous H Next = |

Funktion Beskrivning

Move Type Rorelsetyp, valj mellan leder eller linjara rérelser
Joint speed Led hastighet

Joint acc. Led acceleration

Blend Overgéangsradie

Enable jump point

Om faltet ar ikryssat, och Start from [Starta fran] i
MigaWeld menyn ar satt till detta svetsdmne,
aktiveras denna funktion.

Denna funktion insatter en luftpunkt i programmet
for forsta luftpunkten. Denna luftpunkt anvands
bara om man hoppar i programmet

Set jump point

Set hopp luftpunkt

Move to Airpoint

Flytta roboten till denna punkt

Add new Airpoint

Lagg till ny luftpunkt
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Markera en annan Airpoint [Luftpunkt]

14:58:34 m 9

command | Graphics | Structure | Variables |

AirPoint

= Airpoint_3

e

[ 1L [T»

Qlelr] <—»

Lo~

micAT3onic

Set Airpoint
Move to Airpoint

Add new Airpoint

Qim0 ] spees ——nom EI=SNp

Funktion Beskrivning

Move Type Rorelsetyp, valj mellan leder eller linjar rérelse
Joint speed Led hastighet

Joint acc. Led acceleration

Blend Overgéangsradie

Move to Airpoint

Flytta roboten till denna punkt

Add new Airpoint

Lagg till ny luftpunkt
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Markera Arc On [Tand ljusbagen]

@ File 09:48:41 [NED[®) 0
Program | Installation | Move | 1/0 [ Log
<unnamed> command | Graphics | Structure | Vvariables |
N Robot Program
NV MigaWeld

¢ ¥ Move| Arc on
® Home_position
e Wait Start_button=|
2 Speedslider

=\VeldParameters
¢ ¥ Yelditem

9~V Paths:
= linear_1
= Arc off

= Airpoint

I D

al
R >
@ reuronn (1] ] cpeet o L rions || nen b |

Funktion Beskrivning
Arc wait time Vantetid mellan att ljusbagen &ar detekteras till att
roboten bdrjar sin rorelse

Markera Paths [Banor]

Q File 09149:01 RNEBE @

Prygram | Installation | Move | /0 | Log

unnameds Command | Graphics | Structure | Variables
T RoRot Program
¢V Ngaweld

o+ N Move) Paths:

@ Home_position

= \Wait Start_button= e N
\ miGAT3oNic
WELDWG V2LUE

=linear_1
= Arc off

= Airpoint Add new linear path Add new circular path

O oirons a1 spees oo KT
Funktion Beskrivni
Add new linear path Lagg till ny linjar svetsroérelse
Add new circular path Lagg till ny cirkular svetsrorelse
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Markera Linear [Linjar]

DEoE @

09:49:16

<unnamed>

| Graphics | Structure | Vvariables |

bot Program
ligaweld

Welding path

Parameters:

Positions:

=Linear 1]
= Arc off
= Airpoint
Set Move to
End Point End Point
4] i D Add new linear path Add new circular path
Qe =—»
@ simulation
—
@rcurone [ B]] spees . TS

Funktion
Set End Point

Move to End Point

Flytta roboten till slutpunkten

Add new linear path

Lagg till ny linjar svetsrorelse

Add new circular path

Lagg till ny cirkular svetsrorelse

Markera Circular [Cirkular]

D File

A L DE@)

09:50:47

Program | Installatio

n [ Move [ 1/0 [ Log

<unnamed=>

command | Graphics | Structure | Vvariables |

Beskrivning

Insatt slut punkt pa den linjéra rérelsen

V Robot Program
V MigaWeld
¢ 7 Move)

= Circle_1
= Arc off
= Airpoint

® Home_position
= Wait Start_button=|

=linear_1

Welding path

Positions: Parameters:

Move to
End Point

Add new circular path

Add new linear path

« i |

D

el <—»

O Simulation
° Real Robot

Set Via Point

CIOCIOE

Funktion Beskrivning

Stall in Via punkt pa den cirkulara rorelsen

| 48 Previous H Next = |

Move to Via Point

Flytta roboten till Via punkten

Set End Point

Move to End Point

Flytta roboten till slutpunkten

Add new linear path

Lagg till ny linjar svetsrérelse

Add new circular path

Lagg till ny cirkular svetsrorelse
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Markera Linear [Linjar] eller Circular [Cirkular], valj Parameters [Parameter]

09:51:08 A=» DE@)

Command rGraphics‘Y Structure | Variables |

Welding path

Positions: Parameters:

= Linear_1
= (Circle_1

= aipoint —

| ]
Qe ]_<=>

i a1 specs er00s [ orevons [ wex

Funktion ' Beskrivning

Use shared parameters [Brug delte | Om faltet ar ikryssat, anvander du standardparametrarna

parametre] for svetsdmnet. Om faltet ej ar ikryssat, kan du manuellt
stélla in de dnskade parametrarna for den enskilda banan.

Travel speed [Svejsehastighed] Anger hastigheten i mm/s

Advanced Avancerade installningar anvands bara till rérelser med
pendling

Markera Arc Off [Slack ljusbagen]

09:51:41 m 9

command | Graphics | Structure | Variables |

Arc Off

® Home_position
Wait Start_button=|

=Arc off]

= Alrpoint

I D

[l
Q]+ -
g iie";l“"::;; EIE‘ED Speed sl J100% | 48 Previous H Next 5 |

Funktion ' Beskrivning
Arc off wait time Vantetid mellan att ljusbagen ar slakt tills roboten borjar sin rorelse
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3.3.3 MigaWeld installations sida

Pa installationssidan ses de dvergripande installningarna.

h 12:51:22 m 0

Program | Installation | Move | 1/0 | Log
TCP Configuration
MigaWeld Configuration
Mounting
/O Setup MiGATIONIC
Reload License Eome
% Safety
Variables
MODBUS
Features
Smooth Transition
Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET
Migaweld
Configuration
Default Program
Load/Save

Funktion Beskrivning

Reload license Vid tryck pa reload licens knappen inldses licensen pa nytt
Ikonen betyder, att dar har uppstatt ett fel med USB-nyckeln.
Forsok att ta ut nyckeln och satt in den igen och tryck reload
licens. Om ikonen inte andres, kontakta da din ndrmaste
Migatronic saljare.

o Ikonen betyder, att USB-nyckeln ar satt i roboten, modulen ar

installerad och ar aktiv pa din robot

& Ikonen betyder, att USB-nyckeln saknas eller inte har
anslutning till roboten.

=
Iﬂ"l Ikonen betyder, att den USB-nyckeln som sitter i roboten,
passar till en robot med ett annat serienummer.

Robot serialumber [Robotens .
Anger robotens serienummer

serienummer
Key ID: Anger licensnyckelns ID
URCap version Anger de olika URCaps software versionerna

Roboten stannar efter x antal sekunder om den inte har

Responsetime from power supply signal fran stromkallan. (vid start)

[Responstid fran stromkallan]

Missing Arc detection time [Brist Hur lang tid i sekunder som skall ga fran det att roboten

pa ljusbage detektionstid] tappar signal tills den stannar. (under drift)

Startup Arc detection time [Start Tiden till att uppna ljusbage och bérja svetsa. (vid varje
ljusbage detektionstid] svetsstart)

Numbers of retractions Antal ganger det foérséks med tradmatning.

[Antal tillbakadragningar]
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Markera linear [linjar]

%] e

3.4 Miga Weave [Pendling] (Option)

12561z [EDE @

Program|| Installation | Move | 1/0 | Log

<unn*\sd>

¥ Robot Prqgram
¢ ¥ Migawadd

Command | Graphics | Structure | Variables

Welding path

¢ T PaiNs:
= Linear_1
= Arc off
= Airpoint

I [T

[
Qlal] <-—»

Positions:

micATIonic

Parameters:

[ rao -]

a Simulation
° Real Robot

Funktion

Use shared parameters
[Anvand delade

] D[R] s o

| 48 Previous H Next B |

Beskrivning

Om faltet ar ikryssat, anvander du standardparametrarna for
svetsdmnet. Om faltet ej ar ikryssad, kan du manuellt stalla in de

parametrar] Onskade parametrarna fér den enskilda banan.
Travel speed Anger hastigheten i mm/s
[Svetshastighet]

Frequency [Frekvens]

Frekvens ar antalet perioder per sekund (Hz)

Amplitude

Amplitude definerar héjden av ytterpositionen i den gallande
pendlingsperiode [mm]

Dwell left Definerar den tid som anvands pa toppen av perioden pa vanster
sida [s]
Dwell right Definerar den tid som anvands pa toppen av perioden pa héger

sida [s]

Advanced [Avancerat]

Menysida till de avancerade installnngar

Tool acc.

Verktygs acceleration

Max speed

Max rérelsehastighet

Blend

Overgangsradie, ar pendlingsrorelsen instabil s& kan vardet med

fordel stallas in pa 0
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3.5 Miga Offset (Option)

Nar alla punkter under ett svetsamne ar satta, ar det magjligt att flytta hela amnet. Samtidig ar det
mojligt att kopiera hela amnet och darefter flytta kopian av amnet.

For att kopiera amnet skall du ga in under struktur och trycka kopiera. Darefter kan du trycka insatt
och da upprattas en kopia av det amne du har markerat.

Pa det nya svetsamnet finns ocksa en knapp som heterc offset. Tryck pa den for att komma in i
offset installningarna. Har har du nu tva méjligheter for att flytta &mnet.

D File

A L DE@)

12:57:15

Program | Installation | Move [ /0 [ Log

<unnamed>

command | Graphics | Structure | Variables |

¥ Robot Program
¢ ¥ Migaweld
¢ 7 Move|

= SpeedsSlider
¢ ¥ welditem
¢ W Weld seam
= Airpoint

= Arc on
¢ W Paths:

= Arc off
= airpoint

@ Home_position
= Wait Start_buttcn=|

= WeldParameters

= Startpoint

= Linear_1 /\

Weldltem

mi¢Aatlonic

Weld seamj\irpoint

Cancel

Apply offset

None

] il
Q@] s>

a Simulation
o Real Robot

Funktion

| 48 Previous H Next B

4] 1 ] s

Beskrivning
Mojlighet att dopa om svetsamnet

Move here [Flytta hit]

Flytta roboten till en énskad referenspunkt du kan valja i
dropdown menyn.

Set offset point
[Satt offset punki]

Satt den punkt, dit ditt &mne skall flyttas.

Plane [Plan] Foér att anvanda offset ar du tvungen att anvanda basen som plan.
Om du skiftar till ett annat plan, ar det endast mgjligt att flytta i X,
Y, Z koordinaterna.

XY, Z Flyttar 8mnet i X, Y, Z koordinator

Anvand offset

Genom att trycka pa anvand offset, flyttar du @mnet utifran de
onskade parametrarna

Cancel [Annullera]

Om du trycker stéang (Cancel) kommer du tillbaka till noden
svetsamne. (Welditem)
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3.6 Miga Tack (Option)

o File 125800 [NEDR @
Program | Installation | Move | 1/0 | Log
<unnameds> command | Graphics | Structure | variables |
Robot Program
T MigaWeld
o7 Movef Weldltem
o Home_position
=Wait Start_button=HI " - —. n
= gpeedsider ME_&HOI‘IIC
=WeldParameters
¢ ¥ Welditem
= <empty>
1 il ID
a Simulation N
@ Real Robot EE@D speed =———===1{_100% | 4" Previous H Next B
Q File 125837 [MEBE @
Program | Installation | Move | /0 [Log
<unnamed=> Command [ Graphics | Structure | Variables
Robot Program
V MigaWeld
¢ 7 Move/ TaCk

@ Home_position
= Wait Start_button=HI
= Speedslider
= WeldParameters

¢ TV Welditem
¢ v [lack 1]
= Airpoint
= Startpoint
¢V Paths:
= Linear_1
= Airpoint

micAt3onic

[»

] i
Qlal] <>

@ o B[] spent ——Cno0s [ erovous || nea® |

Funktion ' Beskrivning

Travel speed [Svetshastighet]

Air speed [Lufthastighet] Lufthastigheten i den énskade rikning [°/s]

Retraction [Tillbakadragning] Tillbakadragning av TCP fran @mnet [mm]

Weld length [Svetslangd] Svetslangd [mm]

Number of welds [Antal svejsninger] Antal svetsningar mellan banestyckets start och
slutpunkt

Arc on wait time [Tand ljusbage vantetid]

Arc off wait time [Slackt ljusbage vantetid]
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3.7 Miga Smart Tool

Fungerar endast med MigaWeld software version 2.5.4 eller hégre

Home position [Hemposition] och WeldParameters [Svetsparametrar]

Funktion Beskrivning

Home position [Hempositon] Programmeras som normalt, se i beskrivning under
MigaWeld for mer information

WeldParameters [Svetsparametrar] Programmeres som normalt, se i beskrivning under
MigaWeld for mer information

Weldltem meny
d File 11:39:55 EDR @

<unnameds C d | Graphics | structure | variables |

¥ Robot Program
¢ 7 Migaweld

5 ¥ Movel Weldltem

o Home_position

= Wait Start_button=
= Speedslider

b v Welditem|
¢ 7 Weld seam

4 I TT»
Qo] -

@ simulation
O renraor OB ][] spees ————Onoun

Funktion skri
Welditem [Svetsamne] | denna skarmbild kan man programmera fler
svetsssdmmar, alla funktioner ar tillgangliga

Weave pattern [Pendlingsmdnster] None [Ingen] eller Weave [Pendling]
Path [Banor] menyn

D File 08:49:01 ED[) 0
‘Program | Installation | Move | 1/0 | Log |
<unnameds c [ Graphics | Structure | Variables
7 Robot Program
FY o Paths:

® Home_position
= Wait Start_button= ITIiEHtHOI'IiC

= Speedslider
= WeldParameters
¢V Welditem
¢V Weld seam
= Airpoint
= Startpoint
= Arc on
v
= Linear_1
= Arc off

— Aipoint Add new linear path Add new circular path

o« I D

]

Qe M ] ] sp0es ——On00x
Paths [Baneo] I denna skidrmbild kan man endast
programmera linejéra och cirkuldra
svetspunkter
Weave pattern [Pendlingsmdnster] None [Ingen] eller Weave [Pendling]
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Freedrive Status LED-light

Air point

Linear [ | i )
welding point W welding point

Run wire back
Run wire forward

Funktion ' Beskrivning

Freedrive Roboten kan dras/ flyttas ved at trycka den med handerna.

Air point (funktion 1) Langt tryck: Genererar en ny svetssom och insatter forsta
luftpunkten i denna svetssém

Air point (Funktion 2) Kort tryck: Insatter ny luftpunkt

Linear welding point Genererar en ny svetspunkt (man kan gora/ programmera sa
manga, som man dnskar)

Circular welding point Forsta tryck: Genererar forsta punkten i en cirkel roérelse, och

en ljusdiod bdrjar att blinka snabbt, detta berattar for
anvandaren att slutpunkten i cirkelrorelsen er klar for att bli
programmerad

Andra trycket: Genererar cirkelrdrelsen i programtradet,
ljusdioden blinkar med normal hastighet igen (man kan géra/
programmera sa manga som man onskar)

Run wire forward
Run wire back

Information

Q
l Skifte fran luftpunkt till svetspunkt genererar automatisk svetsstart
Skifte fran svetspunkt till luftpunkt genererar automatisk svetsstopp
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3.8 Ta bort/Uppdatera Migatronic software pa en CoWelder

0 Viktigt
URCaps kan endast anvandas fran version 3.10 CB-serie

3.9 Uppdatera Robot software

Starta roboten och vanta pa nedanstaende skarmbild.
Tryck pa "About” [Om] for att se den aktuella software versionen

PolyScope Robot User Interface

Please select

‘ Run Program ‘

UNIVERSAL
OBOTS —r—

‘ Setup Robot ‘

‘ Shutdown Robot ‘

For att hdmta uppdatering anvand féljande Iank: https://www.universal-robots.com/download/

Valj robot typ CB serie

Valj software

Valj robot software

Valj kontroll box typ CB3, CB3.1 (endast CB serie)

Val software

Folj uppdateringsvagledningen pa websidan och pa robotskarmen
Kopiera dem till ett tomt usb

Softwareuppdateringar skall utféras i steg till mindre utgava, dvs. 3.2, 3.3, 3.4 osv. Det ar viktigt att
initialisera roboten mellan varje uppdatering pa grund av allmanna firmwareuppdateringar

Viktigt
0 Glém ej att ta en backup av roboten, innan du installerar en ny uppdatering (3 magic
filer)
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3.9.1 Uppdatera robotsoftwaren
Download eller hitta de 3 magic filerna pa den medlevererade USB: urmagic_backup_programs,
urmagic_configuration_files och urmagic_log_files, kopiera dem till samma usb som innehaller
robotsoftware

Satt i USB med robotsoftware och sakerhetskopia filer (magic filer)

Tryck pa "Setup robot”

@

PolyScope Robot User Interface

Please select

BDBO I s Program Robot

Shutdown Robot

Tryck pa”Update” [Uppdater]

Setup Robot @

Inltlallze Robot

Callbrate Screen

URCaps

Network

A

SOk efter uppdateringar.
Folj uppdateringsriktlinjen pa websidan och pa robotskarmen.
Starta om roboten.

Robotsoftware ar nu uppdaterat.
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3.9.2 Avinstallering av MigaWeld software

Starta roboten och vanta tills den visar nedanstaende bild (CB —serie)

@

PolyScope Robot User Interface

Please select

Run Program

UNIVERSAL

H . The Robot Cannot Proceed with Normal Operation: |

f The Robot Cannot Proceed with Normal Operation:

# Booting

[ Gotoinitialization screen || not now | Setup Robot

‘ Shutdown Robot ‘

Oppna kontroll kabinettet.
Ta bort den gréna USB licens anslutningen till roboten.

USB AND KETWORK
use | [0S

= [usa | [Ts8
TJ ;ILT"

Tryck pa “Not now”

The Robot Cannot Proceed with Normal Operation:

f THEsalot Cannot Proceed with Normal Operation:
# Booting
| Go to initialization screen || Not now
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Tryck pa Setup Robot

PolyScope Robot User Interface o

Please select

Run Program

UNIVERSAL
ROBOT

Program Robot

Setup Robot

Shutdown Robot

Tryck pa URCaps
Setup Robot @

Initialize Robot

Calibrate Screen

I

URCaps

Language

Set Password
URSoftware 3,10.0.76181 (May 23 2019)

Time

Update

-]
o
a
=

Markera varje linje i denna box och tryck pa— “MINUS”. Fortséatt tills box ar tom.

“MINUS” \

Active URCaps

Setup Robot @

Calibrate Screen O migapath =
T migastyle

O hasplicen =
URCaps O migaweld

D arcoff ;

URCap Information

—— L+ [ |

---—--—--—--—--—--—--—--—--—--—--"'____-_-"IIIIEEHIIII
Tryck pa Restart

Sida 51



Namn CoWelder™

Produkt UR5-UR10 Sigma Select automation

Version G -8.7.2021 BY MIGATRONIC
Utfardat av: CTM

3.9.3 Ny MigaWeld software

o Kontakta Migatronic service, de kan sanda en e-mail med ny software
e Nar du har mottagit en mail fran Migatronic med en zip file bifogat
e Oppna/packa upp denna zipfile
e Sattin din gréna licens USB drive i pc:n
o Kopier filerna pa USB driven till en folder pa pc:n (bara som sakerhet)
e Radera alla filerna fran USB drive (radera ej dolda filer)
o Kopiera dina unzipped files till USB drive
| | hasplicense-1.3jar 31-10-2019 13:25 JAR-fil 107 KB
_j libhasp_linux_91147.s0 05-11-2019 11:33 SO-fil 2.627 KB
] migapath-2.0.jar 27-12-2019 10:10 JAR-fil 331KB
:J migastyle-2.0.jar 27-12-2019 10:08 JAR-fil 107 KB
_j MigaWeld_2 0 20-12-201910:13 Tekstdokument 0KB
_;] migaweld-2.0,jar 27-12-201910:10 JAR-fil 192 KB ¢
|| migaarcoff-2.0.jar 27-12-2019 10:09 JAR-fil 21KB
| | migaarcon-2.0.jar 27-12-2019 10:09 JAR-fil 21KB
Reed ME URCaps V1_9 07-01-2020 13:28 Adobe Acrobat D... 810KB
m_?] urmagic_install_all 29-11-2019 10:31 SH-fil 1KB
)
Navn Andringsdato Type Storrelse
L_] hasplicense-1.6.urcap 04-02-2021 09:06 URCAP-fil 394 KB
_] migapath-2.4.4.urcap 05-02-2021 08:03 URCAP-fil 613 KB
— | | ] migastyle-2.2.urcap 04-02-2021 09:04 URCAP-fil 190 KB
B migaweld-2.5.6.urcap 05-02-2021 08:02 URCAP-fil 368 KB
o Observera
l Senare versioner av URCaps kan ha farre filer att installera.
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3.9.4 Aterinstallering av MigaWeld software pa en CoWelder

Satt i den grona USB-licensnyckeln i ett ledigt USB-uttag i kontrollskapet.

Tryck pa Not now

The Robot Cannot Proceed with Normal Operation:

The Robot Cannot Proceed with Normal Operation:

Go to initialization screen n' Not now

Tryck pa Setup Robot

PolyScope Robot User Interface 0

Please select
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Tryck pa URCaps

Setup Robot @

Initialize Robot

. Calibrate Screen

URCaps

Language

Set Password

Time

Update

Back

Tryck pa + knappen

URSoftware 3,10.0,76181 (May 23 2019)

Setup Robot @

Active URCaps

URCap Infermation
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Valj usbdisk mappen
Markera den forsta filen

Setup Robot @

I Select URCap to install
Curre m|fprogramsfusbdlsk ‘v‘ ‘ * H M H ﬂ‘

system Volume Information

URCaps kD hasplicense-1.3.urcap

[ migaarcoft-2.0.urcap

[ migaarcon-2.0.urcap
[ migapath-2.0.3.urcap
Language

guag [ migastyle-2.0.urcap

D migaweld-2.0.3.urcap
Set Password

Time

Update

Filename: Jusbdisk/hasplicense-1.3.urcap |

Filter: |URCEp Files ‘v‘

Cancel

Back

Tryck pa open [6pp

Upprepa stegen pa denna sidan, tills alla sex filer ar installerade.
Senare versioner av URCaps kan ha farre filer att installera.

Nir alla filer ar korrekt installerade, set fonster innehéllet ut sdhérd
\ Setup Robot @

Initialize Rabot URCaps
Active URNaps
Calibrate Screen nse B
O arcoff
O arcon =
URCaps O migapath
O migastyle ]

URCap Information

URCap name: migaweld

Language Version: 2.0.3

Developer: Migatronic Automation A/S

Contact Info: Knosgérdvej 112, 9440 Aabybro, Denmark

Set Password Description: MigawWeld URCap

Copyright: Copyright(C) 2018 Migatronic. All Rights Reserved
License Type: Commercial

Time License:

Copyright (c) 2019, Migatronic Automation A/S

All rights reserved.

Update

i

Tryck pa Restart
Vanta tills roboten har aterstartat; initialisera roboten.

Setup Robot

‘ Initialize Robot ‘ URCaps

Active URCaps

‘ Calibrate Screen ‘ g hasplicense
- ff
Softwaren ar nu uppdaterad. ° o
arcon
V]
I-:a

Observera de gréna ikonerna— \ URCaps

migapath

migastyle

Network
ap Information
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4 Beskrivning av funktioner

| det har kapitlet far operatdrerna en fullstandig 6versikt dver maskinens struktur och funktioner.

4.1 Maskinens Struktur

miGATICN;C
Coweldler

d -

URS5 / UR10 robot

Sigma Select 400 svetsmaskin
Mandvermatare

Robotstyrning
Balansupphangning

Abirob kit with hose

Startlada

NookrwN =~
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4.2 Processbeskrivning

Operatoren satter arbetsstycket upp pa svetsbordet, programmerar roboten och svetsar. Nar amnet
ar fardig svetsat tar operatéren bort arbetsstycket. Operatdren kan upprepa svetsprocessen, spara
och aterhamtas svetsprogrammet vid behov.

5 Montering och demonteringsguide
5.1 Installationer

5.1.1 Packa upp maskinen

o
l INFORMATION
Hjalp till att skydda miljon. Alla maskinens férpackningar kan atervinnas.

5.1.2 Montering och sammansattning av maskinen

Vid monteringen maste det sakerstallas att utrustningen hanteras pa ett korrekt satt.

» Maskinen maste placeras sa att installation, underhall och reparation kan utféras pa ett sakert
satt och utan odnskade konsekvenser.

» Forbered svetsbord och bordsfaste sa att uppsattningen av maskinen sker pa en plan, stabil yta.

» Justera och lyft upp bordfastet och branner férlangaren langden for att sékerstélla en stabil bas
for maskinen

IMPORTANT

There must be a minimum of 500 mm free area between the robot’s operating
range (welding table, robot arm, fixing device and workpiece) and fixed
building parts, constructions, supply facilities as well as other machines and
equipment.

©

VARNING
Installation av utrustningen far endast utféras av specialutbildad personal.

Lyft upp roboten pa bordet med en kran eller
gaffeltruck. Placera roboten mitt pa bordets
langsida for att underlatta dess arbetsomrade!

Anvand godkanda lyftkrokar i lyftdglor och se till att
de ar placerade sa att de inte kan skada roboten.

Fast roboten till bordet och ta bort lyftdéglorna.
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sun |

0LyN — WWpozL=

| wwoozt

172 x L

L (UR5=2000 - UR10-3000)

Placera brannaren i 6nskad position och fast
bultarna.

Anslut roboten till en stromkalla
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Sla pa roboten via teach pendant.

Anslut svetsbrannare till svetsmaskinen.

Anslut svetsmaskinen till stromférsorjningen.

Anslut gasslangen till en korrekt tillférsel av gas
enligt svetsmaskinen manual.
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Anslut robotstyrdonet till svetsmaskinen med hjalp
av kabeln med tva 12-stiftskontakter.

Sla pa svetsmaskinen, led traden genom tradlinern
och valj svetsprogram.

Nar roboten ar redo, tryck [Go to initialization
screen].

Tryck pa [ON] - Vanta
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Tryck senare pa [START].

Tryck [OK].

Nu kan roboten flyttas.

Anvand Teach-knappen (baksidan av skarmen) for
att tillata roboten att rora sig fritt i handen.

Ta bort transportskydd.
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Lyft och skjut roboten till utgangslaget.

Fast balansfastet pa svetsslangen.

Balansblocken maste justeras bara tillrackligt for
att lyfta slangen och inte dra i brannaren.
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Placera startboxen pa saker arbetsposition, dvs.
utanfér robotens arbetsyta.

Anslut jordkabeln till svetsmaskinen.

Placera jordkabeln nara arbetsstycket. Fast
svetstraden och valj ratt svetsprogram enligt
svetsmaskinen manual.

Obs! Brist pa eller otillracklig jordanslutning kan
paverka svetsprocessen och 6ka risken for
elektrisk stot.

Risk for skador pa ledningarna.

Varning: Svetsrok

.@ Rk och gaser, som bildas vid svetsning kan medféra skador och irritation.
- Korrekt anvandning av passande utsug (levereras av anvandaren) ar obligatorisk
under svetsning.

Varning: UV stralning

UV stralning kan ge dégon-/skador eller irritation. Anvandaren skall anvanda
svetshjalm/skyddsglaségon under anvadningen. Ovriga miljder (andra operatorer,
gaster mm) avskdrmas med passande avskdrmning (levereras av anvandaren),
till exempel svetsférhangen enl. EN 1598.
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5.2 Isartagningsinstruktioner

Nar utrustningen maste demonteras, se till att alla nataggregat ar avkopplade, avldgsnade och
utrustningen demonteras pa ett sakert satt i enlighet med gallande regler fér omradet.

+ Allt avfall maste hanteras och bortskaffas i enlighet med géllande regler.
» Utrustningen maste delas upp i delar som kan hanteras pa ett miljoriktigt av utbildad personal.

Kontakta tillverkaren i tveksamma fall om hanteringen av delarna.

6 Information om miljéféorhallanden

Utrustningen beraknas i en industriell utrustning som normailt torr miljo.

Utrustningen har en minimal miljépaverkan.

VIKTIGT

WEEE-direktivet 2012/19 / EU om avfall fran elektriska och elektroniska
produkter galler fér denna produkt. Kassera produkten enligt lokala normer
och foreskrifter.

7 Rengoring och underhall

o Viktigt
Tillférseln av gas och strémforsorjning maste kopplas bort innan rengéring och
underhall!

7.1 Rengoring
7.1.1 Kontrollpanel

Kontrollpaneler kan rengdras med antistatiskt rengéringsmedel

fortunningsmedel. Anvandande av slipande rengdringsmedel eller 16sningsmedel

Varning:
i’:f Anvand inte rengdringsmedel som innehaller I16sningsmedel, till exempel.
kan skada skarmen. Gnugga eller borsta inte!

7.1.2 Maskinkomponenter

Maskinkomponenter rengérs med en mjuk trasa som fuktats med vatten, isopropylalkohol, 10%
etanol alkohol eller 10% nafta.
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7.1.3 Malade ytor

71.4

71.5

7.2
7.21

7.2.2

7.2.3

Malade ytor rengérs med en duk fuktad med sprit (alkohol).
Aluminiumytor

Aluminiumytor rengérs med en duk fuktad med sprit (alkohol).
Andra komponenter och ytor

Anvand en fuktig trasa med sapvatten for att rengdéra andra delar och ytor - anvand sen en torr trasa.

Underhall
Reparation och underhall

Operatdren ar ensam ansvarig for konsekvenserna av att anvanda ej-original reservdelar.
Reparation och underhall:

e Stang av stromférsorjningen for att forhindra oavsiktlig omstart
¢ Reservdelar maste vara identiska med ursprungliga delen, som anges i reservdelslistan.

Hall alla maskindelar i gott skick och kontrollera dem enligt vanliga verkstadskrav.

Verktyg som kravs for service

Vanligt anvanda manuella verktyg och specialverktyg

Forebyggande underhall

O INFORMATION
l Regelbundet underhall &r viktigt och garanterar lang livslangd, sakerhet
och driftsékerhet.
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7.3 Kontroll av sakerhetsfunktioner

Kontrollera nédstopp separat. Vid fel, stoppa maskinen omedelbart och se till att den

o Viktigt
inte kan startas om.

7.3.1 Funktionstester

Intervall: Veckovis

1.

3.

Tryck pa nddstoppet

2. Kontrollera att ett felmeddelande visas pa matvisaren

Aterstéll systemet p& matvisaren

Intervall: Arlig

1.
2.

Tryck och hall ner "Freedrive”
Kolla att roboten behaller sin position

Intervall: Arlig
Om roboten ar nara kollision kan Backdrive-funktionen anvandas for att flytta robotarmen
till saker position innan de initieras..

1.
2.
3.

4.

Tryck pa ON for att aktivera strom, tillstdndet kommer att &ndras till tomgang.

Tryck och hall ner Freedrive -> status andras till Backdrive

Flytta roboten som fardig i Freedrive, bromsar kommer att slappas pa lederna dar det
behdvs men bara sa lange som freedrive-knappen ar aktiverad. Robot blir "tung" for att

flytta runt.
Testa alla leder pa detta satt.

Intervall: Arligen och vid eventuellt systemhaveri

1.

Oppet program (se illustration)

2. Kontrollera att sdkerhetsinstallningarna inte éverstiger de tillatna maximala varden:

Kraft: Max110N and 140N/cm?
Effekt: Max 80 W

Hastighet: Maximum 400 mm/s
Momentum: 8 kg m/s
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@ File 11:28:57 (596 E] O
Program | Installation r Move I/I!Tr Log |
[ Erd Safety Configuration
Mounting [ GeneralLimits | Joint Limits | Boundaries | Safety /0 |
I/O Setup Limit Maximum Normal Mode Reduced Mode
O@ Safety Force max: 250 N 25 N
WVariables Power max: 1000 W ow
MODBUS client Speed max: 5000 mm/s -150 mmy/'s
Features Momentum max: 100 kg m/s -3 kg m/s

Base
Tool

Conveyor Tracking
EtherNet/IP
PROFINET

Default Program

Load/Save

‘ Basic Settings... |

Safety password || Unlock || Lock | ‘ Apply ‘

7.4 \Visuell inspektion

Obligatorisk halvarsvis visuell inspektion inkluderar:

Kontrollera terminalerna ar ordentligt inférda pa Safety Control Board.
Kontrollera alla anslutningar pa moderkortet och anslutningen mellan sakerhetspanelen och
moderkortet.

¢ Kontrollera robotleder och blaa lock f6r skador/damm.

¢ Kontrollera rorelseférmagan, kablar och platta ringar for skador, slitage. Byt ut bla lock om de ar
spruckna eller skadade.

¢ Kontrollera skruvarna till den bla locket ar pa plats och ar ordentligt atdragna. Om det behdvs, byt
ut skruvarna och dra at dem ordentligt.

¢ Kontrollera robotstyrningen ej ar dammig/smutsig. Anvand damsugare vid behov.

¢ Rengo6r damm filter pa Robot Controller. Byt damm filter vid behov.
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8  Reservdelar 79115002 UR5/Sigma Select 400 Synergic

79115004 UR5/Sigma Select 400 Pulse
8.1 Reservdelar CoWelder 79115006 UR5/Sigma Select IAC 400 Synergic
79115012 UR10/Sigma Select 400 Synergic

79115014 UR10/Sigma Select 400 Pulse
18 12 79115016 UR10/Sigma Select IAC 400 Synergic
19
3 p: 11
\
H
9 - \ 2
7 I 1
8 ';-: /
6 \
/ \ 14
<3
5
L) |13 - .
— /7
16 5
17
15 }‘ﬂb\
\_\\_yfg/

Pos Description Article No Pos. Description Article No
1 Plate w/logo 36072131 11 Plug DPE 35-10-20 36071889
2 Gallows 36072127 12 Arm 36072711
3 Tecna Balancer 1-2 kg 78856132 13 Extension 36072712
4 Cibes yellow 17-25 45050503 14a 2'9’“3 Select 400 79541998

ynergic
5 Abirob A ECO 360 kit with 36072499 14b Sigma Select 400 79542000
hose Pulse
6 Fixed bracket RTM 36072501 14c SigmaSelectiAC 79541999
400 Synergic

7 Flange for UR robot 36072465 15 Start box 36071909

8 Flange 36072504 16 Teach Pendant 36073333
9a UR 5 robot 36940050 17 Cable for Teach Pen. 36073293
9b UR 10 robot 36940100 18 Steel part 36072128 (x2)
10 Plug DPE 45-10-20 36071887 19 Carabiner 43810010
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79115003 UR5/Sigma Select 400 W Synergic
79115005 UR5/Sigma Select 400 W Pulse
11 79115007 UR5/Sigma Select IAC 400 W Synergic
15 79115013 UR10/Sigma Select 400 W Synergic
79115015 UR10/Sigma Select 400 W Pulse
16 79115017 UR10/Sigma Select IAC 400 W
3
4

12

17

18

14

Pos Description

1
2

3

8a
8b

10

Plate w/logo
Gallows

Tecna Balancer 1-2 kg

Cibes yellow 17-25

Abirob W500 22gr kit with
hose

Fixed bracket RTM
Flange for UR robot

UR 5 robot

UR 10 robot

Plug DPE 45-10-20

Plug DPE 35-10-20

Article No
36072131
36072127

78856132

45050503

36072505

36072501
36072465
36940050
36940100
36071887
36071889

Pos
1
12

13a

13b

13c

14
15
16
17
18
19

Description
Arm

Extension

Sigma Select 400 W
Synergic

Sigma Select 400 W
Pulse

Sigma Select IAC 400 W
Synergic

Start box

Steel part

Carabiner

Teach Pendant
Cable for Teach Pen.

Cable support

13

Article No
36072711
36072712

79542018
79542020

79542019

36071909
36072128 (x2)
43810010
36073333
36073293
36074075
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Produkt UR5-UR10 Sigma Select automation
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8.2 Reservdelar UR5/UR10 Robot

Pos Description
1 Sealing set UR5, external. Visible flat rings between joints
2 Lid set complete URS incl. seal in the lids

Pos Description
1 Sealing set UR10, external. Visible flat rings between joints
2 Lid set complete UR10 incl. seal in the lids

8.3 Contact for Freedrive

Pos Description Article No
1 Freedrive Button 36072483

Article No
36072157
36072158

Article No
36072245
36072246
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8.4 Fan housing and filter for Control Box

Pos Description Article No
1 Housing for control box 36073840
2 5 pcs. Filter sheets 36073838

Filter set (MA art.nr. 36072156) ar till CB3 kabinetter med serienummer upp till;

UR5 Serienr. Till 2019351625
UR10 Serienr. Till 2019301731

Filter set (MA art.nr. 36073838) &r till CB3 kabinetter med serienummer fran:

UR5 Serienr. Fran 2019351626
UR10 Serienr. Fran 2019301732
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AUTOMAwIOon

BY MIGATRONIC

8.5 Miga Smart Tool

Connector
mounting

sy 4

AR ol
. Y
Lo ol e Mol

Ljusdioderna monteras i resp. Keyboard och Flange

Pos

© 0 NO O~ WN -

Description

Flange for UR robot

PCB Holder

Tool PRG PCB

Tool LED Kit

Tool Cable for Cowelder
Keyboard Tool PRG Buttons
UR robot

Socket Head Cap Screw
M6x60 9Nm

Fixed bracket RTM

Article No
36073975
36073976
36073969
36073970
36074031

36073968

36072501
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8.6 Abirob A ECO 360 kit with hose
Se aven Migatronics reservdelslistalist 50119427 - AB ROB A ECO 360

Pos Description Article No
1 Torch neck A360 22° 36072500
2 Contact tip holder M6 brass 36072502
3 Gas nozzle 14 36072503
4 Contact tip 1.0mm 80231020
5 Liner 36072497

8.7 Abirob W500 22gr kit with hose
Se aven Migatronics reservdelslista 50119428 - AB ROB W500

®

Pos Description Article No
1 Torch neck ABIROW W500 22° 80701322
2 Contact tip holder M8 36071349
3 Nozzle insulator 80720210
4 Contact tip M8x30 1.2mm 80231025
5 Gas nozzle 36071525
6 Liner 4m 36072513
7 Hose ABIROB W5F L=4,0m 36072508
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8.8 Start box

Pos.  Description Article No
1 Emergency stop 36072178
2 Green flush illuminated pushbutton 36072179
3 Black selector switch head 36072909
4 Single contact block for head @22 1NC 36072175
5 Single contact block for head @22 1NO 36072174
6 Green light block for head @22 integral LED 24 V 36072176
7 Dark grey empty enclosure lid with light grey base - 3 cut-outs 36072173
8 Legend holder 30 x 40 mm 36072910
9 Arrow sign, automatic run 36072912
10 Sign for welding on/off 36072911
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9 Version Kontroll

Datum Andring Version
79115002-79115007 och 79115012-79115017 CoWelder manualer

18.2018 samlade i en och avsnitt 3.1 dndras. Publicerad A
Reservdelslista for startlada, balanseringsjustering och
20.2.2019 reservdelsnummer for slang tillagd. CE-deklarationen ersatts med ny B
version.
10.7.2019 Ny logotyp. Transportldge for robot till. C
1.9.2020 Reservdelslistor uppdaterat, sakerhetsinstruktioner samt D
o internationell kontaktinformation tillagd
11.2.2021 Ny software och tillval tillagd E
15.6.2021 Reservdelslistan och "Ny MigaWeld-programvara” har uppdaterats F
8.7.2021 Bild tillagd robotanslutning till strémférsérjningen G

10 Migatronic ServiceTeam

Var ServiceTeam, en central del av vart servicekoncept, ger basta mojliga service under hela
livslangden for utrustningen.

Var ServiceTeam bestéller reservdelar och tjanster, sdsom underhallsavtal, inklusive periodiska
kontroller, operatdrer och tekniker utbildning samt konsulttjanster inom automatiserad svetsning.
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DENMARK:

Main office

MIGATRONIC A/S

Aggersundvej 33, DK-9690 Fjerritslev, Denmark
Tel. +45 96 500 600, www.migatronic.com

MIGATRONIC EUROPE:

Great Britain

MIGATRONIC WELDING EQUIPMENT LTD
21 Jubilee Drive, Belton Park, Loughborough
GB-Leicestershire LE11 5XS, Great Britain
Tel. +44 01509/267499, www.migatronic.com

France

MIGATRONIC EQUIPEMENT DE SOUDURE S.A.R.L.

Parc Avenir Il, 313 Rue Marcel Merieux
FR-69530 Brignais, France
Tel. +33 04 78 50 65 11, www.migatronic.com

Italy

MIGATRONIC s.r.l. IMPIANTI PER SALDATURA
Via Dei Quadri 40, IT-20871 Vimercate (MB), Italy
Tel. +39 039 9278093, www.migatronic.com

Norway

MIGATRONIC NORGE AS

Industriveien 6, N-3300 Hokksund, Norway
Tel. +47 32 25 69 00, www.migatronic.com

Czech Republic

MIGATRONIC CZ a.s.

Tolstého 451, CZ-415 03 Teplice 3, Czech Republic
Tel. +420 411 135 600, www.migatronic.com

Hungary

MIGATRONIC KERESKEDELMI KFT.

Futo utca 37. 6. emelet, H-1082 Budapest, Hungary
Tel. +36 70 630 0604 www.migatronic.com

MIGATRONIC ASIA:

India

MIGATRONIC INDIA PRIVATE LTD

No.22 & 39/20H Sowri Street,

IN-Alandur, Chennai — 600 016, India

Tel. +91 44 2233 0074 www.migatronic.com

MIGATRONIC AUTOMATION A/S
Kngsgardvej 112, DK-9440 Aabybro, Denmark
Tel. +45 96 96 27 00, www.migatronic-automation.dk

Finland

MIGATRONIC OY

PL 105, FI-04301 Tuusula, Finland

Tel. +358 0102 176 500, www.migatronic.com

Holland

MIGATRONIC NEDERLAND B.V.
Ericssonstraat 2, NL-5121 ML Rijen, Holland
Tel. +31 (0)161-747840, www.migatronic.com

Sweden

MIGATRONIC SVETSMASKINER AB

Naas Fabriker, Box 5015,S-448 50 Tollered, Sweden
Tel. +46 031 44 00 45, www.migatronic.com

Germany

MIGATRONIC SCHWEISSMASCHINEN GMBH
Sandusweg 12, D-35435 Wettenberg-Launsbach,Germany
Tel. +49 0641/98284-0, www.migatronic.com



