Pracovisko s rohotom ABB
— hezpecny priestor pre cloveka i stroj

Jednym z hlavnych trendov v priemysle je minimalizacia pracovnych priestorov a ich maximalne vyuzitie. Aj si¢asny vyvoj trhu nati
investorov k rozhodovaniu — ¢i budovat novy vyrobny priestor alebo optimalizovat rozmiestnenie zariadeni v existujlicom priestore,
¢i postavit stroj s velkou rozlohou alebo stroj so zretelom na rozmery. A to vSetko vyzaduje minimalizovat bezpecny pracovny

priestor pre obsluhu.

Na to, aby sme pracovnika priblizili k vyrobnému zariadeniu, musi-
me reSpektovat sumaér legislativnych poziadaviek opisujucich bez-
pec¢nost medzi obsluhou a strojom. Uz v roku 1950 Isaac Asimov,
autor vedecko-fantastickej literatlry, definoval tri zakony robotiky:
* robot nesmie ublizit ¢loveku alebo svojou necinnostou dopustit,
aby bolo ¢loveku ublizené,
e robot musi poslichnut Cloveka, okrem pripadov, ked je to
Vv rozpore s prvym zakonom,
* robot sa musi chranit pred poskodenim, okrem pripadov, ked je
to v rozpore s prvym alebo druhym zakonom.

Aj ked pri tychto zdkonoch mozno nemyslel prave na priemyselné
roboty, prvy Asimovov zékon je aktualny pre oblast priemyslu uz
viac ako 60 rokov. Bezpecnost robotov, strojov a strojnych zariadeni
patri medzi prvoradé Glohy pri ich dodéavani na trh.

Cielom je bezpeénost

Dobrou vizitkou firmy je, okrem kvalitnych aplikécii, produktov
a rieSeni, i sibor bezpe€nostnych funkcii a prvkov, ktoré umoziujd
pouzivatelovi vytvorenie aplikacie bezpecnej pre ¢loveka (obsluhu)
a zariadenie (robot a pod.). Toto je jednym z cielov vyvojového
oddelenia ABB. Okrem $tandardnych prvkov, ako je bezpecnostna
karta bezpecnostnych okruhov robota (tlacidla nddzového zastave-
nia, bezpe€nostné zadmky na vstupnych dverach, svetelné bariéry),
ktord zabezpecduje bezpecné zastavenie robota v pripade prerusenia
niektorého z obvodov, ide aj o bezpec¢nostné tlacidlo na ovlada-
com paneli robota (teachpendant). Ak si modifikacia pracovnych
bodov robota vyzaduje vstup pracovnika, ktory tato innost vyko-
nava do pracovného priestoru, treba ho ochranit pred pripadnym
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Urazom. Uz samotny teachpendant obsahuje bezpecnostné tlacidlo,
ktoré — ak chce pracovnik hybat s robotom — musi stlacit. Sucasne
ma prepina¢ rezimov prepnuty v polohe ru¢ny rezim. Tento rezim
automaticky obmedzuje rychlost robota na max. 250 mm/s.
Pustenie, pripadne silnejSie stlacenie, bezpe€nostného tlacidla
teachpendantu okamzite zastavi robot. Okrem tychto a inych $tan-
dardnych funkcii pouzivaju roboty ABB funkciu SafeMove.
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Obr. 1 Priklad nastavenia EPS pre os 1. Zelena — povolena oblast,
cervena — zakazana oblast.
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Ochrana zdravia obsluhy

SafeMove je bezpecnostny kontrolér v systéme robota, zaistu-
juci vysok( Uroven bezpe€nosti obsluhy aj okolitého zariadenia.
SafeMove kontrolér odovzdava cez digitalne vstupno-vystupné
rozhranie informéacie o stave bezpec¢nosti a polohe operatora v pra-
covnom priestore bezpec¢nostnému PLC. Cez bezpecnostné vstupy
moze nadradeny bezpecnostny systém ovladat napr. rychlost &i
zastavenie robota.
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Obr. 2 Konfiguracia jednotlivych osi EPS

Tento prvok je velmi dobre pouzitelny prave pri aplikaciach,
v ktorych robot Uzko ,spolupracuje“ s obsluhou. V praxi sa uplat-
nuje v aplikaciach tam, kde robot pracuje s pouzitim bezpecnost-
ného laserového skenera. Tymto sposobom mozZeme pracovisko
rozdelit na niekolko ochrannych poli (pocet poli udavaji moznosti
skenera). To znamena, Ze nepotrebujeme pracovny priestor robota
ohradit a tym oddelit obsluhu od robota, ale mézeme tento priestor
rozdelit na zény (polia). Jednotlivym zénam pridelime urcité vlast-
nosti (Uroven bezpecnosti) robota, ¢im vytvorime priestor optimal-
ne velky pre potreby vyroby a tiez bezpecny pre obsluhu. Robot si
bude vykonavat svoju pracu v nastavenej rychlosti dovtedy, pokial
obsluha pracoviska nenarusi oblast, v ktorej ma bezat v spomalenej
(bezpecnej) rychlosti. To bude znamenat, Ze obsluha sa pribliZila
k robotu. Ak obsluha vojde do dalSej zony, robot okamzite zastavi
a tym zabrani vzniku Urazu. Ak operator opusti tieto zény, robot sa
opat spusti v pévodnej rychlosti.

Aplikéaciu SafeMove mozno pouzit pri:
 kontrole pracovného priestoru za behu robota,
 optimalizacii pracovného priestoru — jeho rozmeroy,
* manualnej vymene nastroja,
* optimalizacii pracovného cyklu.

Procesnych inzinierov a manazérov v slcasnosti trapi zniZzovanie
vyrobnych nakladov a optimalizacia pracovného cyklu. Kazdy
predsa chce znizovat vyrobné néaklady pri udrzani rovnakej Grov-
ne kvality, ¢ize udrzat si konkurencieschopnost. Prave aplikécia
SafeMove je jeden z mnohych néastrojov na optimalizaciu vyrob-
ného procesu, ktoré poskytuje spoloc¢nost ABB svojim zakaznikov
k robotom a robotizovanym pracoviskdm.

Ochranny systém

Okrem néstrojov zvysujlcich bezpecnost obsluhy treba mysliet aj
na systémové opatrenia zabrarujlce koliziam robota s okolitymi
perifériami a predchadzat tak vzniku materialnych $kod.

Jeden z nastrojov uréenych na takdto ulohu je systém EPS
(Electronic Position Switches). V praxi sa velakrat riesi bezpecnost
v bode nastroja TCP (Tool Center Point), ale pritom sa zabuda na to,
7e ak chceme dostat nastroj do definovanej pozicie, mozno jednot-
livé osi robota natoCit a nastavit do réznych pol6h. Tie vS§ak mozu
narazit do okolitych periférii (forma, strihaci nastroj, bezpe€nostna
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bariéra a pod.). Na to, aby sme robot a jeho osi vedeli udrzat
v definovanom rozsahu, pouzijeme nastroj EPS.
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Obr.3 Nastavovanie osi SafeMove

Nastavenie bezpeénych oblasti jednotlivych osi sa realizuje
cez softvérovy néstroj RobotStudio. KedZe ide o bezpe€nostnl funk-
ciu, konfiguraciu moze vykonat iba Skolena osoba. Vytvorena konfi-
gurécia je pred pripadnou zmenou neopravnenou osobou chranena
heslom. Aby robot vedel presne o svojej pozicii a o poziciach jed-
notlivych osi, treba vykonat synchronizéciu v hardvérovom spinadi.
Ta sa vykonava Standardne po uplynuti definovaného ¢asu.

Po synchronizacii nastavuje EPS bezpe¢nostnému PLC vystup
do stavu 1, a to vzdy, ked sa nachadza v povolenej oblasti. Len ¢o sa
niektoré z osi dostane do nedovolenej oblasti, bezpe€nostny vystup
z EPS sa nastavi do stavu 0. Na tito zmenu zareaguje bezpecnostny
PLC, ktory vypne pohyb externého zariadenia, v ktorého oblasti sa
niektoréd z osi robota nachadza, a predide tak vzniku materidlnych
$kod.

Aplikédcia EPS si nachadza uplatnenie v réznych odvetviach
priemyslu — zlievarenskom, automobilovom, elektrotechnickom
a pod. Praca s EPS, ako i samotné konfigurécia st vzhladom na to,
Ze ide o bezpecnostnu funkciu, velmi prehfadné a fahko vytvoritel-
né, pripadne modifikovatelné. Z kazdej konfiguracie je vygenero-
vany subor, tzv. bezpecnostny protokol, ktory mézeme pouzit pri
certifikécii zariadenia prislusnym kontrolnym organom.

Na zaver

Zatial kazdu jednu aplikaciu v priemysle vytvara Clovek a vyzera
to tak, ze eSte dlho to aj tak zostane. Ako vieme, Elovek je tvor
omylny a jeho omyly mézu niekedy viest k fatdlnym chybam. Preto
je potrebné, aby sme sa neustéle vzdelavali a napredovali v ob-
lastiach, ktorym sa venujeme, ale rovnako aj vyuzivali mechaniz-
my, ktoré nam nasu pracu ulah¢ia a pomézu vytvorit bezpecnejsiu
aplikéaciu.

Néjdite si ¢as a zastavte sa v naSom Centre robotiky v Trnave, kde
si jednotlivé aplikdcie mozete vyskusat a porozprévat sa o nich
s odbornikmi z oblasti robotiky.
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