Pustite rohoty z klietok!

Jednym z dlhodobych vyskumnych projektov rieSenych v spolocnosti B&R je vyvoj priemyselného robota natolko bezpe¢ného,

ze bude moct pracovat spolo¢ne so svojimi ludskymi kolegami bez akejkolvek ochrannej bariéry. Po Gspesnej integracii riadiacej

a pohonnej bezpecnostnej techniky s vyuzitim komunika¢ného protokolu OpenSafety dalsi krok spociva v bezpe¢nom ovladnuti celého
kinematického retazca, na ktorom uZ odbornici v sti¢asnosti pracujd, a tiez v certifikovani prisluného systému spoloénostou TUV,

ktoré sa uz pripravuje.

»Jedného dila sa mdZzu objavit priemyselné roboty, ktoré uz nebudu
potrebovat ochrann( bariéru — Cize klietku. AvSak tento def je este
daleko najma preto, Ze i ked naucime roboty reagovat rovnako rych-
lo ako ludia, nestali to, aby sa zabranilo moznym koliziam. Ludia
sa pohybuju prili§ nepredvidatelne, ¢o znamena, Ze roboty budd
musiet mat urcité schopnosti anticipacie.“ Hoci mal Isaac Asimov
pri formulovani svojich troch zakladnych zakonov robotiky (pozri
vlozeny text) na mysli predovSetkym humanoidné autonémne stroje
s vlastnou inteligenciou, tazko najst priliehavejSiu definiciu cielovej
vizie i pre vyvoj v odbore priemyselnych robotov.

Uvedené myslienky nie su Cista tedria ¢i snad sci-fi, ale vychodis-
ké Uplne konkrétneho, na vyuZitie v praxi orientovaného vyskumu
v odbore bezpecnostnej riadiacej techniky, vyvoja ,zltych“ senzo-
rov a tiez minimalizacie rizika zraneni pouzitim vhodne navrhnu-
tych a vyrobenych vlastnych robotov. Rovnako ako v ostatnych
oblastiach techniky, hlavné technické vlastnosti robotov vyplyvajd
z poziadaviek na ich pouZitie. ,V prvom rade sa ako najddlezitejSim
problémom musime zaoberat ovladanim vlastnych pohybov robota.
Len ¢o zvladneme toto, moZzeme sa zacat podrobnejSie zaoberat
tym, ako odstranit urcité prekazky braniace zvySeniu Urovne bez-
pecnosti pracovnikov v réznych oblastiach vyuZitia robotov.” Medzi
ne méze napriklad patrit rezanie laserovym alebo vodnym [G¢om
alebo nanasanie farby jej vypustanim pod tlakom velkou rychlostou.

A Safely Limited Speed @ TCP

Y

Zakladom je systém SafeLogic

Najmodernejsi pristup riesi bezpe€nost robotickych systémov uz
vo sfére ich riadenia. Vdaka otvorenému bezpe¢nostnému komuni-
ka¢nému protokolu OpenSafety mozno spolahlivo prenasat bezpec-
nostné signaly po fubovolnej priemyselnej komunikacnej zbernici.
Osvedcené bezpe€nostné riadiace jednotky Safelogic a kompaktné
bezpec¢nostné moduly SafelO umoziuji k riadiacej jednotke sa-
motného robota priamo pripojit kompletny rad periférnych bezpec-
nostnych zariadeni — od bezpec¢nostnych rohoZi citlivych na tlak
az po bezdrbtové zariadenia na spracovanie obrazovej informéacie.
Testovaci softvér nainstalovany priamo v moduloch nepretrzite kon-
troluje i vlastné fyzické pripojenia bezpe€nostnych senzorov.

Vyrobcovia robotickych systémov mézu teraz lahSie vytvarat bez-
pecnostné aplikacné programy. Zapojenie sa robi virtualne v nastroji
SafeDesigner pri pouziti funkénych blokov, ktoré nielenze vyhovuju
$tandardu PL-Copen, ale su tiez certifikované spolo&nostou TUV
Rheinland. Néstroj SafeDesigner je stcastou vyvojového prostredia
B&R Automation Studio, ktorého programovacie moznosti daleko
presahuju pthe konfigurovanie.

Systém SafeMC pre treti zakon Isaaca Asimova

Z hladiska bezpec€nosti robotickych systémov je vedla vlastného
sekvenéného riadenia nemenej dblezité tiez sledovanie pohybu osi
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a ramien a dodrziavanie zastavovacich vzdialenosti. V tejto oblasti
bezpec¢ného ovladania pohybov spolo¢nost B&R nedévno nastavila
nové meradla zavedenim systému SafeMC (Safe Motion Control).
Zabudovanie bezpetnostnej techniky priamo do servomenicov
a motorov umoznilo skratit ¢as potrebny na detegovanie chyb
a reagovanie na ne z beznych 80 ms (pri pouziti bezpe¢nostnych
obvodov s odpojovacimi relé)
na 7 ms, ¢im sa brzdné drahy
skrétili na stotinu predchadza-
jucich hodnét (t. j. o dva de-
kadické rady). ,Pri zachovani
rovnakej rychlosti  pohybov
robota mozno teda zmensit
bezpecnl vzdialenost i celkové
rozmery jeho klietky. Zjavnou
prednostou tejto certifikovanej
bezpe¢nostnej techniky poho-
nov v odbore robotiky je me-
chanizmus inteligentnej bez-
pec¢nostnej reakcie SSR (Smart
Safe Reaction), ktory spolocne
so systémami SBC (Safe Brake
Control) a SLS (Safely Limited
Speed) ponlka nespocetné mnozstvo alternativ k jednoduchému
vypnutiu stroja (obr.). Ide o omnoho jemnej§i mechanizmus, ktory
nielen ze chrani personal, ale tiez zabraruje poskodeniu robotov pri
ich nidzovom zastaveni z dovodu bezpecnosti.”

Dalsi ciel: kinematicky retazec

Dalsi krok k zvy$ovaniu bezpeénosti robotov, na ktorom odbornici
v sli¢asnosti pracuju, spociva v zavedeni mechanizmu SSR nielen
na Urovni jednotlivych pohybovych osi, ale tiez pri riadeni vysledné-
ho pohybu konca nastroja (Tool Center Point — TCP). ,Aby sme to
mohli dosiahnut, musi logika bezpetnej reakcie v systéme SafeMC
zohladfovat a zvladat cely kinematicky retazec robotov so vsetkymi
moznymi pohybmi a eventualitami, ktoré mozu nastat. V stc¢asnosti
sme vsak natolko pokrocili vo vyvoji funkénych blokov, ktoré st na
to potrebné, e sme uz s TUV prerokovavali moznost ich certifikacie
a uvedenie na trh v roku 2011.“

Tri zakladné zakony robotiky podla Isaaca Asimova:
* Robot nesmie ublizit ¢loveku alebo svojou necinnostou
dopustit, aby bolo ¢loveku ublizené.
* Robot musi posltichnut ¢loveka, 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 zédkonom.
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