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Andaliza dokumentacyjna
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Dane techniczne
Zasady laczenla z obszarem pracy robota
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1.

2.

Przeznaczenie

System zapewnia bezpleczefstwa zrobotyzowanych gniazd i

linii produkcyjnych w zestawleniu "jednostka sterujgca -
uklad czuwania", przeznaczony jest do zbierania danych

o aktualnym stanie stanowiska tj. o wzajemnym poloZeniu
robota i ludzi oraz wypracowywania na tej podstawie

odpowiednich sygnaidéw ostrzegawezych. W przypadkach:

wejsScia czlowieka do strefy bezpoéredniego dzialania
robota, oraz przemieszczenia si¢ robota do strefy w
ktdérej pracuja ludzie zostaje wygenerowany syghail
STOP AWARYJNY.

Budowa

"System zapewnienia bezpleczefistwa zrobotyzowanych gniazd
i linii produkcyjnych" sklada sie z dwdéch zasadniczych
uktadow:

Jednostki sterujgce]j oraz uktadu czuwania.

Jednostka sterujgca jest ukiadem mikroprocesorowym
zbudowanym w oparciu o procesor Z-80. Wykonana w sposéb
zapewniajacy jej uniwersalno$é, to znaczy umozliwiajgcy
przy niewielkiej zmianie /doto%enie lub ujeecie pakietoédw
wymilennych/ dostosowani@ jednostki sterujgcej do dwdech
systeméw: ze zliczaniem i1 bez zliczania oséb znajdujacych
sie w obszarze chronionym.

Uktady elektroniczne montowane sg na dwustronnych pitytkach
obwodéw drukowanych o wymiarach zgodnych ze standardem
EUROCARD /100 x 160 mm/. Poszczegdlne pakiety wkiadane

sg do kasety 19". Polgczenie migdzy pakietami realizowane
5§ poprzez ztgcze posrgdnie 64 stykowe i magistrale kasety.
Rozmieszczenie poszczegdlnych pakietdw w kaseclie przedsta-
wiono na rys.1, a uktad gniezd na pakietach na rys.2,3,4.
Zasilacz zapewnia napiecie dla poprawnej pracy Jjednostki

sterujacej oraz dla syghatdw wyjseiowych. Modut mikropro-

cesora MP zawiera procesor Z-80 oraz pamieé EPROM i RAM.
Klawiatura procesora umozliwia:

- uruchomienie pracy zrobotyzowanego stanowiska z wyzerowa-
niem liczby oséb znajdujacych sie¢ w obszarze dziatania
robota KLAWISZ START,



- konstrole lamp sygnalizacyjnych
KLAWISZ KONTROLA LAMP,

- kontrole sygnaiu akustycznego
KLAWISZ KONTROLA SYRENY, orasz

- natychmiastowe awaryjne zatrzymania robota
KLAWISZ STOP.

Modut wyJjsciowy WG stanowl podstawowy blok wyprowadzajacy
sygnaty generowane przez Jjednostke sterujgcs.

Poszczegblne wyjécia przeznaczone sg do sterowania lw@p
syghalizacyjnych, syreny oraz dotgczanie linii stopu
awaryjnego robota. )

Modul wyjsciowy WD jest opcjonalny. Posiada osiem wyjsé
aktywnych. Zasady obsiugi wyjs¢ moga byé dostosowane do
zyczeN uzytkownika. W rozwigzaniu modelowym poczgtkowe
wyjécia wyprowadzajq informacje o obecnosSci cziowieka w
poszczegdlnych steefach chronionych., Stan wyjéé pakietoéw
WG i WD jest sygnalizowany przez diody Swiecgce znajdujace
sie obok zilgcza przedniego.

Moduly wejsciowe WE siuzg do przyjmowanlia informacji z
obszaru zabezpieczonego. Modut WEJ siuzy do podiaczenia
czujnikéw sygnalizujacych potozenie robota, przekraczanie
granic stref przez robota oraz zdalnego sygnaiu rozblokowu-
Jacego. Moduty WE1 oraz w miare potrzeby WE2...WE4 sluzg
do podigczenia czujnikéw od barier podczerwonych. Moduty
WE@...WE4 sg identyczne a co si¢ za tym wiaZe zamienne.
Numer modutu gwigzany jest z miejscem w kasecie.

"Uktad czuwania" skiada sie z 14-tu siupkdw na ktérych
umieszezone s3 nadajniki i odbiorniki toréw podczerwieni

i iloscil zalezngg od potrzeb tj. 28, Nadajniki i odbiorniki
83 mocowane na przemian, to znaczy, w Jjednejpplaszczyinie
tworzgce]j %Zrbédio emisji tordéw podczerwieni umieszczono
nadajnik i odbiornik co eliminuje niebezpleczefistwo wzajemnego
zaklbécania. Na siupkach poza czujnikami podczerwieni beds
sie znajdowaly przyciski zerujgce oraz lampy sygnalizacyjne
o napieciu zasilania < 24V pradu statego lub przemiennego.
Poxgczenia wewnetrzne-przewodowe, bedg doprowadzone do
zlgcza typu "SzR" umieszczonego w dolnej czeéci siupka.
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Zewnetrzne potgczenia doprowadzone bedg do poszczegblnych
stupkdéw przewodami w rurkach ochronnych z tworzywa, lub
stalowych. Siupki w dolnej cz¢sci beda posiadaly koinierz
umozliwiajacy przymocowanie stupka do podiogil.14 siupkédw
umozliwia konfiguracje do 6-u stref chronionych przez tory
podczerwieni. Syrena /sygnal akustyczny ktéry nalezy réwniez
do systemu/, sygnalizujgca bezposrednie zagrozenie, bedzie
umieszczopa dowolnie w obszarze lub poza obszarem chroninym,

Dane techniczhe
Napiecie zasilania - 220V, 50Hz

Pobbér pradu - 350 mA przy znamiBnowym
obcligzeniu wyjsé

Bygnaly wejscidwe - rezystancyjne prébkowane
praden staiym U = 12V w
stanie zwarcia J £ 10mA
Sygnaly wyjéciowe
Modut WG -~ 12V J < 150mA - sterowanie lamp
12V J <= 250ma - sterowanie syreny
rezystancyjny - stop awaryjny/@%wdih%ﬂ@%d

Modut WD -~ 42V J < 400mA.

I

Wytrzymazoéé na napiecie przyiozone poﬁiedzy wspblny punkt
zasilania ukladdéw cyfrowych a wspélny punkt zasilania ukZaddw

. wejécia/wyjbcia 2 kV DC, 500V, SOHz.

Dopuszczalne napiecie podczas pracy: 250V, 50Hgz

Liczba stref chronionych - 5

Temperatura otoczenia -  278K,..328K
Wilgotnosé wzgledna -  90%

Cisnienie - 86 kPa...106 kPa.
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4.1. §ygnaly_ngéciowe
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4.1.1. Sygnaty poozenia robota i zdalnego rozblokowywania
/modu WE@/

Ztacze ppzednie

871025
i. Robot w strefie I
2. - - II
3. - - IIX
4. -~ - v
5. -l .- v

6,7,8. Rezerwowe sygnaly wejsciowe
13,25. Wspdlny punkt czujnikéw

14. Sygnat przekroczenia przez robota granicy I,II
strefy

15. - " - " - " -~ II,III

16. - " - " - " - 11,1V

17. - " —~ " - 11 - IV 'V
18,19,20. Rezerwowe sygnaly wejsciowe '
21. Zdalne rozblokowywanie ukZadu.

4.,1.2. Sygnaty z barier podczerwonych.

~

4.1.2.1. W uktadzie bez zliczania oséb przebywajecych w
strefach chronionych

A STREFA STREFA STREFA STREFA
1o STIREF 1|2 23 34 45 5b
> —$ & o 9 o——

Wszystkie punkty wspélne czujnikéw potaczyé razem

i dotaczyé do punktu 13,25 dowolnego modulu wejscio-
wego /WE@...WE4/.

W przypadku wystepowania w jednej barierze logicznej
kilku barier fizycznych /np. 1a, 1b, 5a, 5b/ wyjécia
tych barier poaczy¢ réwnolegle i traktowac jak
jednag bariere.



Ziacze przednie Numer bariery
871025
1 1
2 1-2
3 2
4 2-3
5 3
S 3~4
7 4
8 4-5
14 5
13,256 Punkt wspélny

UWAGA: Czujniki powinny by¢ podlaczone do
modutu WE 1.

4.,1.2.2, Podaczenie w uktadzie ze zliczaniem oséb przebywaja-
cych w poszczegbdlnych strefach
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Zlgcze przednie Numer bariery
878025
pakiet WE 1
1 I1-z
2 IIl-1
3 1I-2
4 1111
5 1iIaz
6 IV-III
7 IVez
8 V=1V
13,25 punkt wspélny
14 I~w
i5 I&ZI
16 ITl-w
17 IT-I1IX
18 ITI-w
19 . ITI-IV
20 IVewn
21 IV-VY
pakiet WE2
1 "Vaz
13,25 punkt wspélny ﬁg
14 Vi
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Pozostale wejscia przewidziane sa@ na rozszerzenie
mozliwosci konfiguracyjnych stref zabezpieczenych,
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Podtaczenie do modutu WG

1 Wyjécie sterujace lamp strefy I

2 -t - - " - II
3 .- -7~ - " - I1I
4 - " - - " - v
5 -"a - - " . v

6 Wyjscie rezerwowe

7 Wyjécie sterujace syreny

9,10 Wspédlny punkt zasilania wyjs$c 17

24 Zacisk Hi wyjécia STOP AWAR.
25 ZaciskklLo wyjscie STOP AWAR.

Podiaczenia do moduu WD

1 Obecno$c oséb / haruszenie strefy I
2 -"- - " - - II
3 ~" - - " - IIX
4 - - " . 1V
5 e - " - \
6 Wyjécie rezerwowe

7 - . -

8 - . o .

9,10 Wspélny punkt zasilania wyjséc.
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5.1. Uruchomiénie

Po wlaczeniu zasilania nalezy wcisnacC klawisz
STOP/RESET. Ukad przechodzi do stanu zatrzymania pracy
robota i zapalenia $wiatlem ciggiym wszystkich lamp
sygnalizacyjnych. Ustawiane sg réwnoczesnie tryby

pracy wewngtrznych ukiadéw jednostki sterujacej.
Nastepnie nalezy rozblokowac uklad klawiszem START,



5.2.

4

Funkch_g}aniszy

START - powoduje wyzerowanie liczby oséb przebywajacych

w poszczegblnych strefach chronf%ych: rozblokowanie pracy
robota. Zostajg wylgczone lampy sygnalizacyjne oraz
sygnat akustyczny. Wci%kanie tego klawisza dozwolone jest
wytgcznie przy nieobecnoéci oséb w strefach chronionych.
STOP/RESET - powoduje zatrzymanie robota za posrednictwen
linii STOP AWARYJNY, zapalenie wszystkich lamp sygnaliza-~
cyjnych Swiatlem cigglym oraz wylaczenie sygnalu akusty-~
cznego.

KONTROLA LAMP ~ podczas trzymania klawisza zostaja
zapalone wszystkie lampy sygnalizacyjne. Po puszczeniu
klawisza lampy powracajg do poprzedniego stanu.

KONTROLA SYRENY ~ na czas wcidnigcia klawisza uruchamiany
jest sygnat akustyczny. Uzycie podczas alarmu akustycznego
nie powoduje zadnej reakcji.

enerowania_sygnaiéw ostrzegawczych

Zasad

£ggagy. gensrowanza sygnazow _oslrze
Stpefy zagrozenia bezpieczenstwa zostaly podzielone
na trzy kategorie:
I strefa bezposredniego zagrozenia ~ jedt to strefa
w ktdrej aktualnie pracuje robotf,
II strefa posrednio zagrozona ~ jest to strefa sgsiadu=
jaca ze strefa bezposredniego zagrozenia
I1I strefa czasowo bezpieczna ~ jest to strefa nie
sgsiadujaca ze strefg@ bezposredniego zagrozenia.

Pojawienie sig¢ cziowieka w trefie bezposredniego
zagpozenia powoduje uruchomienie alarmu akustycznego
$wietlnego sygnaZu ostrzegawczego f = 2 Hz oraz
zatrzymanie robota. Ponowne uruchomienie jest mozliwe
tylko z”klawiatury moduiu MP,

Pojawienie sig¢ cziowieka w strefie pos$rednio zagrozonej
powoduje wigczenie lamp ostrzegawczych z okresem
2 sek /f = 0,5 Hz/.

Pojawienie sie cziowieka w stréfie czasowo bezpiecznej
powoduje zapalenie lamp ostrzegawczych Swiatiem
ciagiym.

A0
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Sygnalty ostrzegawcze sg wylgczane po opuszczeniu stref

zagrozenia przez ludzi. Przewiduje sie¢ dwie wersje

ukXadu:

1.

Bez zliczenia oséb w strefach zagrozenia.

Sygnat opuszczenia stref zagrozenia przez ludzi
pojawia si@ po nacis$nigciu przycisku przez obsiuge.
Przycisk powinien nacisngC ostatni pracownik
wychodzgey z obszaru pracy robota, po upewnieniu
sie, ze nilkt juz nie pozostail.

Ze zliczaniem oséb w strefach zagrozenia.
Jednostka sterujgca na podstawie kolejnosci
przerywania wigzek podczerwieni zlicza osoby
przebywajgce w poszczegélnych stcefach, odpowie-
dnio dodajgc lub odejmujgc kazdego w zaleznosci
od kierunku ruchu. W momencie osiggniecia liczby
os6b = @ wylaczany jest sygnal ostrzegawczy dla
danej strefy.
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