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1. PRZEZNACZENIE
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Systemy zabezpieczen maja za zadanie zwigkszenie bezpiecze-
fistwa ludzi pracujacych w poblizu robota lub innego gniazda
produkcyjnego. Ich rola polega na sygnalizacji swietlnej

i dzwigkowej niebezpieczenstwa, jakie wiaze sig z wejsciem
cztowieka w strefe robota przemysiowego lub innych ruchomych
urzadzen stanowiacych wyposazenie zautomatyzowanych gniazd

i linii produkcyjnych, Obszar chroniony podzielony jest na
kilka stref /maksymalnie 4/, System umozliwia sygnalizacje
stanu zagrozenia zaréwno w przypadku zbliZzania sig cziowieka
do robota jak i w przypadku przemieszczania sig robota /na
torze lub portalu/ w kierunku cziowieka.

2, BUDOWA 1 DZIALANIE SYSTEMU
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System zabezpieczeri wykonano na bazie czujnikéw tordw
podczerwieni wbudowanych w kolumny sygnalizacyjne, 'z ktérych
tworzy sig strefy pracy ograniczone torami promieni podczer=-
wonych, Mikroprocesorowy sterownik przyporzadkowuje tym

strefom odpowiedni priorytet pod kgtem wzrastajacego niebezpie-
czenstwa, jakie robot lub inne urzadzenie automatyczne moze
stanewié¢ dla zblizajgcego sie cziowieka. Sygnalizacja niebez-
pieczeAstwa zmienia sig w sposdb nasilajgcy az do unierucho-
mienia robota lub innego urzgdzenia automatycznego zagrazaja-
cego cziowiekowi. '

Opracowano dwie wersje systemu zabezpieczen obsiugi zrobotyzo-
wanych gniazd i linii produkcyjnych: ‘

- System w wersji SZO umozliwia ostrzezenie cziowieka wkracza-
jacego w strefe chroniona, a nastepnie zatrzymanie robota
lub innego urzadzenia w chwili wykrycia przez system obecno-
éci czlowieka w strefie pracy robota. Wersja ta nie przewidu=-
je zliczania o0séb wchodzacych do stref chronionych,
Ponownego uruchomienia robota dokonuje obstuga stanowiska.

-~ System w wersji ASZO dodatkowo zlicza ludzi wchodzacych i
wychodzacych ze stref chronionych i automatycznie odblokowuje
robota po wyjsciu ostatniego cziowieka ze strefy jego pracy.

Obydwa systemy wykonano w oparé€iu o uktad sterowania oraz tory

podczerwieni., Strefy chronione przez tory podczerwieni moga

przybieraé¢ bardzo rézne ksztaity geometryczne zaleznie od
potrzeb uzytkownika. Przykiady uksztattowania stref zostaziy

pokazane na rysunkach 4, 10, 10a, 1A /9
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Ukiad elektroniczny sterownika umozliwia zabezpieczenie do
czterech stref przy pomocy klasycznych toréw podczerwieni,

z tym, 2e w kazdej chwili jedynie jedna strefa okreslona jest
jako stwarzajaca bezpoérednie zagrozenie dla ludzi, natomiast

w pozostatych strefach moga przejsciowo znajdowacC sig ludzie,
Informacja o fakcie bezposredniego zagrozenia danej strefy
wytwarzana jest samoczynnie np. przez zwarcie zestykow
kontaktronu przy pomocy magnesu przymocowanego do robota.
Sygnat ten jest przekazywany na wejscie sterownika mikroproceso-
rowego. Z chwila rozpoczeg¢cia przemieszczania si¢ robota z jednej
strefy do nastepnej nastepuje rozwarcie stykéw dajacych
informacje o obecnos$ci robota, natomiast po pewnym czasie
ulegaja zwarciu inne styki umieszczone na granicy strefy, dajac
informacje o przemieszczeniu robota do innej strefy.

Ludzie znajdujacy sig¢ w strefie do ktérej zmierza robot musza

ja opusci¢ do momentu dojechania robota do granicy stref;

W przyciwnym przypadku robot zatrzyma sig.

W "“ASZO" osoby wchodzace i opuszczajace poszczegdlne strefy sa
zliczane przez ukiad mikroprocesorowy.

W momencie opuszczenia danej strefy przez ostatniego cziowieka
zerowany jest sygnai obecnoéci ludzi w strefie.

Jezeli robot zewrze styki sygnalizacji poiozenia na granicy
strefy w ktérej sa ludzie, te zostanie zatrzymany /sygnaz STOP
AWARYINY/. Rozblokowanie ukiadu nastapi po wyjéciu ludzi =ze
strefy zagroZonej. chronionggg.

W “SZO" informacja o opuszczeniu obszaru przez ludzi
wytwarzana jest przez naciéniecie przycisku umieszczonego na
ktérejkolwiek z kolumn z lampkami, a takze czujnikami i nadajnika=
mi podczerwieni, Ruszenie robota powoduje uruchomienie sygnaiu
akustycznego jezeli w obszarze do ktérego robot ma wjechacd
znajduja sie ludzie. Ostatni cziowiek wychodzacy z tej strefy
wytacza takze sygnal akustyczny. Jezeli tego nie zrobi po
dojechaniu robota do granicy miedzy strefami, robet zatrzyma sig.

Sterujacy ukiad elektroniczny skiada sig¢ z jednostki sterujacej
oraz ukladu czuwania. Jednostka sterujaca jest ukiadem .mikroproce-
sorowym zbudowanym w oparciu o procesor Z=-80. Wykonana}%iéposéb
zapewniajacy jej uniwersalnoéc¢, to znaczy umozliwiajacy przy
niewielkiej zmianie /doXozenie lub ujecie pakietéw wymiennych/
dostosowanie jednostki sterujacej do dwéch systeméw; ze zliczaniem
i bez zliczania oséb znajdujacych sie w obszarze chronionym,

5
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Uktady elektryczne montowane sa na dwustronnych pZytkach
obwod 6w drukowanych o wymiarach zgodnych ze standardem
EUROCARD /100 x 160 mm/. Poszczegdlne pakiety wkitadane sa do
kasety 19", Potaczenia miedzy pakietami realizowane sa poprzez
ztacze posrednie 64 stykowe i magistrale kasety.
Rozmieszczenie poszczegdlnych pakietdéw w kasecie przedstawiono
na rys .6, a uktad gniazd na pakietach na rys. 7,8 i 9,
Zasilacze zapewniaja napigcia potrzebne dla poprawnej pracy
jednostki sterujacej oraz dla sygnaiéw wyjsciowych, Modui
mikroprocesora MP zawiera procesor Z-80, pamigeé EPROM i RAM
oraz klawiaturg operatorska. Klawiatura moduiu MP umozliwia:

uruchomienie pracy sysfemu Z wyzerowaniem
liczby oséb znajdujacych sie w obszarze dziatania robota
KLAWISZ START,

- kontrole lamp sygnalizacyjnych KLAWISZ KONTROLA LAMP,

- kontrole sygnatu akustycznego KLAWISZ KONTROLA SYRENY, oraz
- natychmiastowe awaryjne zatrzymanie robota KLAWISZ STOP,

Modui wyj$ciowy WG stanowi podstawowy blok wyprowadzajacy sygnaiy
generowane przez jednostke sterujaca.

Wyjsécia modutu WG przeznaczone sa do sygnalizowania obecnosci
oséb w poszczegbdlnych strefach chronionych sterowania syreny
oraz dotaczania linii stopu awaryjnego robota.

Modut wyjéciowy WD jest wykorzystywany do sterowania lamp
ostrzegawczych na stupkach ukiadu czuwania.

Stan wyj$é pakietéw WG i WP jest sygnalizowany przez diody
dwiecace znajdujace sig¢ obok zacza przedniego.

Moduty wejéciowe WE stuzg do przyjmowania informacji z obszaru
zabezpieczonego. Modut WE@ siuzy do podiaczenia czujnikdw
sygnalizujacych potozenie robota w poszczegdélnych strefach
chronionych oraz przekraczanie granic stref przez robota.
Moduiy WE1, WE2, WE3, WE4 stuzg do podigczenia czujnikéw od
barier podczerwonych. Moduiy WE@...WE4 sa identyczne a co sig

za tym wigze zamienne. Numer moduiu zwigzany jest z miejscem

w kasecie., Liczba meduldéw WE jest réwna ilosci stref chronionych
+1. "Uklad czuwania" moze sklada¢ sig z 10~-ciu kolumn na ktérych
umieszczone sa nadajniki i odbiorniki toréw podczerwieni w
ilodci zaleznej od potrzeb. Nadajniki i odbiorniki sa mocowane
na przemien, to znaczy, w jednej piaszczyZnie tworzacej zrédio
emisji toréw podczerwieni umieszczono nadajnik i odbiornik co
eliminuje niebezpieczefistwo wzajemnego zakiécenia. Na kolumnach
poza czujnikami podczerwieni znajdujg sig@ lampy sygnalizacyjne

© napieciu zasilania 24V pradu przemiennegeo.



Potgczenia wewnegtrzne-przewodewe, sa doprowadzene do ztacza
typu "SzP" umieszczonego w dolnej czesci kolumny.

Zewnetrzne poizaczenia doprowadzone sa do poszczegbélnych kolumn
przewodami w stalowych rurkach ochronnych. Kolumny w dolnej
czgséci posiadaja koinierz umozliwiajgcy przymocowanie kolumny
do podiogi. Syrena /sygnal akustyczny ktéry nalezy réwniez

do systemu/, sygnalizujgca bezposrednie zagrozenie moze byc
umieszczona dowolnie w obszarze lub poza obszarem chronionynm,
W systemie ASZO kazda bariera podczerwieni obslugiwana jest
indywidualnie przez sterownik mikroprocesorowy.

Informacje o konfiguracji konkretnej aplikacji nalezy wpisac
do pamigci EPROM typu 2716 /uklad scalony S§ na pakiecie MP/,
PoniZzej podano hexadecymalne adresy odpowiadajace poszczegdl-
nym barierom,

:—--- ------------------ -:----------r ------ Q. ----- --—-r--------:
' Nr strefy : | : : :
t Nr_bariery ] 1 P 2 t 3 ] 4 '
e T N - S S
s 1 E 7E@ i 7E8 E 7FP i 7F8 E
2 YE1 7EQ 7F1 7F9
e oI5 b-280 2Rl p---ZE2-
: 3 5 7E2 1 T7EA | 7F2 s 7FA
5 ...... = S —————————— ::.--ZEE----S.-Z§§-_%..--E§----§.---ZE§--§
' 5 ! 7E4 i 7ec |} 7F4 i 7FCc |}
l 6 \__7ES___ 1 7ED i 7F5 _ {  7FD |
:—--- -------------- ‘---—r-—-------r ----- --:-------—-r--—--—--:
: 7 : 7E6 : 7EE : 7F6 : 7FE :
H 8 i 7E7 } 7EF | 7F7 1} 7FF |
' ----- D G D P RS G GNP NP I S WY N TR D @Y B L --------- L—-----‘---------L--------'

W zaleznosci od wykorzystania bariery nalezy wpisaé:

#9 - bariera wykorzystywana tylko w danej strefie
ZF - bariera na granicy ze strefa o numerze nizszym
FP - bariera na granicy ze strefa o numerze wyzszym
FF - bariera nie wystepuje w danej konfiguracji.

Powyzsze informacje uzytkownik moze wpisac, jesli dysponuje
odpowiednim programatorem, lub zaméwi¢ u producenta systemu
okredlajac przewidywana konfiguracje.



3. PROJEKTOWANIE STREFY _OCHRONNEJ
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Strefa ochronna jest obszar stanowiacy z reguiy graniastosiup,
ktérego podstawg jest podioga; podstawa ta jest wielokatem,
naog6t trdéjkatem albo czworokatem, mozliwa jest jednak wigksza
liczba /maksymalnie 8/ bokéw. Wysokoscia strefy
ochronnej jest 0,8 m /wysokos$¢ kolumny/. Na wierzchotkach
podstawy strefy ochronnej znajduja sig¢ kolumny z nadajnikami

i czujnikami podczerwieni. Para nadajnike-czujnik tworzy tor
podczerwieni. Wewnagtrz strefy ochronnej znajduje sie urzadzenie
stanowigce zagrozenie dla cziowieka /robot, obrabiarka
urzadzenie elektryczne z wysokim napigciem/. Granice strefy
ochronnej powinny by¢ tak wyznaczone, aby nie istniato zadne
niebezpieczenstwo dla cziowieka stojacego na zewnatrz przy
samej granicy nawet gdyby miai reke wyciggniete poziomo do
wnetrzna strefy ochronnej.

Przy wyznacianiu granicy strefy ochronnej nalezy przyjac
pewien kompromis miedzy $cisia obwiednia strefy uznanej

za niebezpieczna /uwzgledniajac dodatkowo ok, 60 cm na

dtugoéé wyciagnietej reki/ a mimimalng liczba bokoéw

wielokata. Widoczne jest to na rys. 1A, gdzie pokazano

—  —— sommacmgis

Ka _ Linie torow podczerwient ‘

iyl
N\

Obszar wyaq;nwfg |
reki

K- Kolumny

Rys. 1A. Przyklad ustalania tordéw podczerwieni i poiozenia
kolumn

przyktadowo obszar niebezpieczny, rozszerzony o pas szerokosci

60 cm., wynikajacy z mozliwos$ci siegniecia reka i poiozenie

kolumn tworzacych wierzchoiki czworokata.

Tak wyglada sprawa w przypadku istnienia jednego obszaru

zagrozonego przez urzadzenie nieruchowem,np. transformator

wysokiego napigcia, stacjonarny robot przemysZowy.
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W przypadku urzadzenia przemieszczajacego sig mniej badz
bardziej regularnie w trakcie swojej pracy, konieczne staje
sie wyodrebnienie trzech stref zagrozenia scharakteryzowanych
W nastepujacy sposéb:

- Strefa najwigkszego zagrozenia jest strefg,w ktérej w danym
momencie urzadzenie pracuje w sposdéb zagrazajacy cziowiekowi,
W strefie tej wéwczas nie ma prawa przebywac 2zaden cziowiek,
a z chwila wejscia don cztowieka urzadzenie musi przestad
stwarzaC zagrozenie /zatrzymanie, wylaczenie napiecia/

w odpowiednio krétkim czasie.

- Strefa sredniego zagrozenia jest strefa graniczaca ze strefa
najwiekszego zagrozenia. Do strefy tej przejdzie urzadzenie
zagrazajace bezposrednio po zakonaczeniu pracy w aktualnej
strefie najwiekszego zagrozenia i wéwczas strefa Sredniego
zagrozenia stanie sie¢ strefg najwiekszego zagrozenia.

W strefie $redniego zagrozenia moga pracowac¢ ludzie, musza

ja jednak opuscié¢, zanim urzadzenie zagrazajace znajdzie sig
tam. W przeciwnym przypadku urzadzenie zagrazajace nie
rozpocznie pracy.

- Strefa najmniejszego zagrozenia sdsiaduje ze strefa Sredniego
zagroZenia i urzadzenie zagrazajace moze znalezé sie w niej
dopiero po opuszczeniu strefy sredniego zagrozenia. W strefie
tej moga pracowa¢ ludzie do momentu, gdy znajdzie sie tam
urzadzenie zagrazajace.

W swietle powyzszych uwag projektowanie strefy ochronnej

/z uwzglednieniem stopni zagrozenia/ urzadzenia poruszajacego
sig nalezy przeprowadzié¢ w nastepujacy sposdb:

Nalezy wyznaczyé trase przesuwania sieg urzadzenia zagrazajacego
z uwzglednieniem miejsc postoju w ktérych urzadzenie zatrzymuje
sig¢ i pracuje. W miejscach zatrzymania si¢ i pracy nalezy
oznaczy¢ obszary niebezpieczne /rys. 1B/ uwzgledniajgc opisany w
wyzej problem “"wyciagnietej reki”,

Nastgpnie nalezy ustaliC miejsca ustawiania kolumn /K, rys. 1B/
oraz trasy tordéw podczerwieni kierujac sig¢ z jednej strony
minimalizacja liczby kolumn, a z drugiej minimalng zajeta
powierzchnia.



A.8,C.1-migisca postoju

Kk~ Kolumny

zpiecznych

granice obsza-
row niebe -

R

————/\lory podczerwien:

Rys .1B. Przykiadoewy uktad kolumn przy urzadzeniu zagrazajgcym
poruszajacym sig z czterema miejscami postoju.

Przykiadowo do zabezpieczenia dwéch prawych miejsc postoju
C iD narys. 1B moznaby uzyé o jedna kolumna mniej, koktem

zwigkszonej powierzchni /rys. 1C/.
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Rys .1C. Mozliwoé¢ realizacji toru podczerwieni zabezpieczajacego
urzgdzenia poruszajace sie identycznie jak na rys.1B
przy liczbie kolumn mniejsza o jeden,

Wybér miedzy alternatywami przedstawionymi przykiadowo na
rysunkach 1B i 1C zalezy od lokalnych warunkéw okreslonych

przez powierzchnig‘zagadnieniﬁ.ekonomiczne. ‘/{<)
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Przy ustalaniu w ktérych miejscach kolumny powinny by¢
zainstalowane nadajniki podczerwieni, a w ktérych edbiorniki
/czujniki/ nalezy kierowac sig¢ nastepujacymi wytycznymi:
Jezeli do kolumny dochedza wylacznie dwa tory podczerwieni,
to jeden z nich powinien koficzyC sig nadajnikiem, a drugi
odbiornikiem, a jezeli trzy lub wigcej, to powinny one by¢é
naprzemian nadajnikami i odbiornikami /przynajmniej dla torodw
tworzgcych kat znacznie mniejszy od 180°.

Przyktadowo jest to pokazane na rys. 1D przedstawiajacym te
sama konfiguracje kolumn jak rys. 1A.
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Rys .1D, Uktad nadajnikéw i odbiornikéw podczerwieni dla
konfiguracji kolumn z rys. 1A,

Po ustaleniu konfiguracji systemu nalezy dla systemu ASZO
zaprogramowa¢ pamigé EPROM /ukiad scalony S3 na pakiecie
MP - rys.15/.

o e St T ek e Shw ovh S S S R S
R SRmNLI N REsESS=-

-4.,1 ., Podstawowe dane

Maksymalna liczba stref chronionych = 4
Maksymalna liczba wej$¢ do uktadu
sterujacego z kazdej strefy - 8
Maksymalna liczba kolumn z nadaj~

nikami wzglednie odbiornikami - 10
tordéw podczerwieni

Maksymalna odlégto$¢ miedzy

kolumnami - 86m

A4




4.2.

Rodzaje sygralizacji:

najmniejszy stopient zagrezenia
/conajmniej jedna strefa przedziela
robot od ludzi/ - dwiatio ciagie

dredni stopienn zagrozenia

ludzie obecni-w strefie - Swiatio przerywane
sasiadujacej z robotem 0,5 Hz
- najwiekszy stopien zagrozenia: - dwiatio przerywane
cztowiek wchodzi do strefy w 2Hz,sygnat akustycz-
ktérej pracuje robet ny,zatrzymanie robot
sygnatem "stop awa-
ryjny”
Wejécie sygnalizacji poiozenia robota:
- rezystancyjne ~ stan zwarcia .< 1 kom

~ stan rozwarcia 7 100 kom

Wyjscie sygnalizacyjne ukiadu mikroprocesXorowego

~ obecnos¢ ludzi w strefie 12v, 150 mA

-~ STOP AWAR,.rezystancji rozwierny

Napiecie zasilania 220V+1O%; 50Hz
-15%

Maksymalny pobdér pradu

/uktad sterowania, lampy

sygnalizacyjne i syrena/ - 0,85 A
Stopient ochrony obudowy -~ IP 43
Potgczenia

4,2,1, Potaczenia wewnatrz szafy sterujacej ukiadu elektroni-

cznege.

Potaczenia wewnatrz szafy obejmuja poiaczenie miedzy
ztaczami typu SzP znajdujacymi sie w dole tylnej czesci
szafy a zlaczami na kasetach, oraz potaczenia miedzy
obiema kasetami. Rys. 13 i 13a.

Rozkad zlaczy SzP, patrzac od strony wnetrza szafy,
pokazany jest na rys. 11 i 1la. Na tablicy na tym rysunku
podane sa tez rodzaje obwodéw przyiaczonych do odpowie=-
dnich stykéw ztaczy SzP,

Oznaczenia numeréw kolumn sg zgodne z rys.10 i 10a. /422
Potozenie zacza Canon na kasecie sterowania podane sa

na rys. 6,7 i 9.Potozenie ztgczy WK1,WK2, a takze 2xgczodwek

umieszczonych na kasecie przekaznikdéw podane s@ na rys.
6, 12 i 12a.



4.,2.2

4,23

4.2 .4.

4.2 .5.

- 11 =

Potaczenia migedzy szafa a kolumnami,

Potaczenia te sg zrealizowane przy pomocy kabli wielozyio-
wych zgk gg%ggxgp ztaczami typu SzP. Do kazdego ze ztaczy
oznaczonego numeren /rys.11 i 11a/ przyiaczona jest
kolumna oznaczona tym samym numerem /rys.10 i 10a/.

Z odpowiednimi zestykami kazdego ze ziaczy SzP w-szafie
potaczony jest zestyk oznaczony ta samg litera w ziaczu
SzP przyiaczonym do odpowiedniej kolumny. Liczba przewodow
w kablach laczacych jest roézna.-

Schemat poZaczen elektrycznych na rys.13 i 13a.

Zasilanie sieciowe.
Nalezy przylaczy¢ kablem ekranewanym dwu-~ lub tréjprzewo-
dowym do zacza SzR O /sieé/ rys.11 i 1lla. Mozliwe jest
dotgaczenie przewodu ochronnego

, razem z p}zewodami sieciowymi do ziacza
SzR O.
Nie) jest istotne, ktéry z przewodéw sieci zasilajacej
/"faza" czy "zero"/ dotaczony jest do ktéregos ze stykéw

/1.albo 2/ ztacza SzRO,

Zestyki przekaznikéw informujacych o poiozeniu robota,
Zestyki te powinny by¢ przytaczone dwuzylowymi przewodami
ekranowanymi do odpowiednich stykéw ziacza SzP-P4
/rys.i1/ oraz SzP-P3 rys. 1lla.

Ekrany nalezy przylaczyé do styku D, zigacza SzP=-P4 oraz
SzP-P3 rys. 11a.

Wyjscie “stop awaryjny" robota.
Wyjsécie "“"stop awaryjny robota" nalezy potaczyé ekranowanym
kablem dwuzyXowym ze stykami N oraz O ziacza SzP-P4 oraz
SzP-P3., Wyjécie ma charakterystyke kolektor-emiter
tranzystora - przewodzi w kierunku od styku N do styku O,
Ekran nalezy przytaczy¢ do styku D, zlacza SzP=-P4 rys.ll,
oraz SzP-~P3 rys.lla.

A5



Temperatura otoczenia - 5°C...+55°C

Maksymalne natezenie oswietlenia

sztucznego - 5000 Lx

Wilgothos¢ wzgledna ¥ 90%

Ciénienie ~ 86 kPa...106 kPa

Drgania sinusoidalne - amplituda 0,075mm w zakre-

sie 10 do 50 Hz

Udary - nie wystepuja
Sktad atmosfery ~ bez agresywnych par
i gazdbw.

4,4, Warunki gakowania‘ Erzechgwxwania i transportu

4.4.1. Pakowanie

Szafa sterujgca oraz kazda kolumna powinny by¢ opakowane
indywidualnie w pokrowiec z folii polietylenowej,szczelnie
zamknietej. Szafe i kolumny w indywidualnym opakowaniu
umieszcza sige w odpowiednim pudle, tak aby byiy zabezpie-
czone przed przesuwaniem sig 1 uszkodzeniem,
Do pudia nalezy wiozyC atesty, karteg gwarancyjna, dokumenta-
cje techniczno-ruchowa.
Na pudle oprécz znakéw zasadniczych i pomocniczych wymaga-
nych przez spedytora lub odbiorce nalezy umies$ci¢ znaki:

OSTROZNIE KRUCHE

GORA, NIE PRZEWRACAC /NIE RzuUcCAC/

CHRONIE PRZED WILGOCIA

CHRONIC PRZED ZIMNEM
Wykonampie i rozmieszczenie znakéw wg. PN-76/D-79252.

4.,4.,2, Przechowywanie

Szafe i kolumny nalezy przechowywaC w opakowaniu transporto=-
wym w pomieszczeniu zamknietym, wolnym od czynnikdw agresyw-
nych wywotujacych korozje, w temperaturze od +5°C do 30°%C

i wilgotnos$ci nie przekraczajacej 80% z jednoczesnym
zabezpieczeniem przed drganiami i wstrzgsami.

A



4.,4.,3. Transport

5.

Przewdz urzadzeri opakowanych powinien odbywa¢ sie czystymi,
suchymi, krytymi érodkami transportu, zabezpieczonymi

przed przenikaniem opadéw atmosferycznych do wnetrza i
przekroczeniu temperatury +500 < -25°C.

Pudta powinny by¢ zabezpieczone przed przesuwaniem sig.

INSTALOWANIE

o em oy it e e et G M o T
=342k

Systemy zapewnienia bezpieczenstwa obsiugi zrobotyzowanych
gniazd i linii produkcyjnych "SZO" i "ASZO" skiadaja si¢ z:

- 1-ej szafy sterownika
~ od 4 -~ 10 kolumn sygnalizacyjnych

- przewodéw Zaczacych szafe sterownika z kolumnami
sygnalizacyjnymi

-~ przewodu zasilania sieci 220V, 50Hz
- przewodu taczacego szafg sterownika z robotem
- syreny aksutycznej.

Szafa sterownika,kolumny sygnalizacyjne oraz przewody

Yaczace sa wyposazone w ziacza typu SzP. Potaczy¢ szafe
sterownika z siecia 220V, 50Hz,

Kolumny sygnalizacyjne nalezy rozstawi¢ w staki sposéb aby
ograniczaty soba strefe ochronna o wybranym przez uzytkownika
ksztalcie geometrycznym /przykiady na rys.rys. iA; 4; 10; 10a/.
Po ustawieniu kolumn sygnalizacyjnych na wierzchoikach

wybranej figury geometrycznej ograniczajace] strefe ochronna
nalezy dokonaé potaczenia szafy sterownika z kolumnami
sygnalizacyjnymi w/g punktu 4.2.2. Po wykonaniu tej czynnosci,
wlaczy¢ zasilanie kolumn sygnalizacyjnych przy pomocy dwéch
przetacznikéw umieszczonych na piytach czoiowych kaset
sterownika /rys.6/.

Wykona¢ zestrojenie osi optycznych toréw podczerwieni ustawiaja:
kolumny sygnalizacyjne naprzeciw siebie tak, aby psie optyczne
obiektywéw czujnikéw tordéw podczerwieni - pokryzy sie.

Objawy zestrojenia osi optycznych sa nastepujace:

a/ 0é nie zestrojona - s$wieci sig czerwona dioda LED w odbior-
niku czujnika podczerwieni /ustawionego

naprzetiw nadajnika/, '/1655
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b/ oé zestrojona - zgaszona czerwona dioda LED w odbiorniku
czujnika podczerwieni.

W przypadku trudnos$ci w dokonaniu zestrojenia tylko przy
pomocy zmiany polozenia kolumn sygnalizacyjnych, czego powodem
moga byé nieréwno$ci terenu, nalezy odkreci¢ gérna pokrywe
kolumny sygnalizacyjnej i wykorzysta¢ dodatkowe mozliwosci
zestrojenia osi optycznych przez zmiang kata poiozenia
czujnikéw podczerwieni po uprzednim zluzowaniu sruby
ustalajacej /rys. 3 i 5/.

Po zestrojeniu osi optycznych, przymocowac kolumny do

podtoza przez 3 otwory znajdujace si¢ w podstawie kazde]
kolumny.

Po umocowaniu kolumn nalezy zabezpieczyC przewody taczace
kolumny sygnalizacyjne z szafa sterownicza przed uszkodzeniem
przez: wprowadzenie ich do kanaiéw, osiony zewnegtrzne, lub
podwieszajac.

Przytaczy¢ sygnat akustyczny /syrene/ do przewoddéw wychodzacych
ze zlacz szafy sterownika: w SZO - Nr 6; w ASZO - Nr 14 /rys.
11a i 11/,

Przymocowa¢ syreng w dowolnie wybranym przez uzytk ownika
miejscu.

A R g B i e R P A
T S S S N NN NSRRI R=Smm -

WiaczyC zasilanie sieciowe dwéch zasilaczy szafy sterownicze]
/rys.6/.

Na piytach czoiowych zaswieca si¢ diody LED - zielone
sygnalizujace obecno$é¢ napiecia sieci, oraz pozostaie diody
czerwone. Nacisnaé¢ klawisz Nr 8 = stop awaryjny, Swiecié

sige bedzie tylko jedna dolna dioda czerwona W pakiecie Wo
/zielone pala sie zawsze/. Sprawdzi¢ lampy sygnalizacyjne
znajdujace sie na kolumnach, przez nacisnigcie klawisza Nr 6 -
kontrola lamp. Wszystkie lampy na kolumnach powinny sieg zapalic
Sprawdzi¢ sygnal akustyczny /syrene/ naciskajac klawisz Nr 7
kontrola syreny. Po naciénigciu pojawi sig sygnai akustyczny.
Nacisnaé¢ klawisz Nr 5 - start. Powinna zgasng¢ jedyna /dolna/
dwiecaca sie dioda na pakiecie we .

System znajduje sig¢ w stanie czuwania.

A6



Wchodzac i wychodzac do poszczegdlnych stref chronionych,
sprawdzi¢ czy sygnaiy sa zgodne z opisem rodzajow
sygnalizacji zawartym w punkcie 4,1.

Po kazdym opuszczeniu stref chronionych nalezy w systemie
"SZ0" zerawa¢ stan ludzi w strefie, przez nacigniecie
przycisku znajdujacego sie¢ na krancowych kolumnach /rys.2a/.
W systemie "ASZO" zerowanie odbywa sig automatycznie.

Po stwierdzeniu prawidlowo$ci pracy systemu i opuszczeniu
stref przez ludzi, wtaczy¢ urzadzenie pracujace /np. robota/
w strefach chronionych, nastepnie nacisna¢ w szafie
sterownika klawisz "start"”. System jest w stanie czuwania.

KONSERWACJA I NAPRAWA

Y I - 1|
EaSSSESaRsSssESRERss=sT

Systemy Zapewnienia bezpieczenstwa obsiugi zrobotyzowanych
gniazd i linii produkcyjnych, nie wymagajg specjalnych
zabiegéw konserwaeyjnych. Sprewadzaja sig¢ one jedynie do
okresowej kontroli poprawnoséci dziatania, oraz do przetarcia
w celu usuniecia kurzu miekka tkanina szyb chroniacych

tory podczerwieni,

Napraw dokonuje serwis producenta.

%
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Rys 3. Gérna czegs¢ kolumny, umieszczenie w niej nadajnikéw

wzglednie odbiornikéw podczerwieni oraz mozliwosc
obrotu kazdego z nich,

§
N

Rys .4, Jeden z mozliwych ksztaitdéw zabezpieczanego
obszearu

a,b,c = zabezpieczane strefy

A,B,C,D,E,F - kolumny :23
- BF, CE - granice zabezpieczanych stref,
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e rys. 5 Ustawienie nadajniko i odbhiornika podezerwient.
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