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e Originalne pokyny

Dakujeme vam, Ze ste si zakUpili robot FANUC.

Pred pouzivanim robota si starostlivo prestudujte tato prirucku.

e Akakolvek Cast tejto priru¢ky sa nesmie ziadnou formou reprodukovat.
e \Vzhlad a Specifikacie tohto vyrobku sa mézu menit bez predchadzajuceho upozornenia.

Vyrobky uvedené v tejto priruCke podliehaju kontrole na zaklade japonského zakona
"exporte do zahraniCia a zahranichom obchode". Vyvoz z Japonska méze podliehat
vyvoznej licencii vydavanej japonskou viadou. Okrem toho si opatovny vyvoz do dalSe;j
krajiny mbéze vyzadovat licenciu vlady krajiny, z ktorej sa ma vyrobok opatovne vyviest.
Dalej sa na vyrobok mézu tiez vztahovat predpisy vlady Spojenych $tatov americkych o
reexporte.

Ak chcete tieto vyrobky exportovat’ alebo reexportovat, kontaktujte spolo€nost FANUC.

Do tejto prirucky sme sa snazili zahrnut’ vSetky délezité informacie. Napriek tomu existuje
vela operacii, ktoré sa nesmu alebo nemdzu vykonavat, ak by ich vSak prirucka
obsahovala v3etky, bola by prilis rozsiahla. Preto sa predpoklada, ze akékolvek operacie,
ktoré nie su v priru¢ke vyslovne opisané ako povolené, sa pokladaju "za nepovolené".
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Tato prirucka obsahuje upozornenia tykajlice sa bezpecnosti pouzivania robota FANUC.

Robot bez akéného ¢lena alebo periférneho zariadenia nemozZe pracovat’ samostatne. Iba ak sa spoji s
akénym ¢lenom a periférnym zariadenim a zmontuje sa ako systém, dokéze robot vykonavat’ pracu. Inak
povedané, robot je jednou ¢ast'ou systému.

Spolo¢nost’ FANUC nie je a ani sa nestavia do Ulohy experta na bezpecnostné systémy, bezpecnostné
zariadenia alebo Specifické bezpecnostné aspekty tykajuce sa vasej spolo¢nosti, pripadne jej pracovisk. Je
na zodpovednosti vlastnika robota, zamestnavatel’a obsluhy alebo pouzivatel’a robota, aby podnikli vsetky
potrebné kroky na zaistenie bezpeénosti vSetkych pracovnikov na pracovisku.

Prislusnt uroven bezpecnosti systému pre vasu aplikaciu a inStalaciu méze najlepsie posudit’ odbornik na
bezpec¢nostné systémy.

Spolocnost’ FANUC preto odporuca, aby sa zékaznik s takymto odbornikom poradil, s cielom zaistit’
bezpecnost’ aplikacie robota.

Okrem to je povinnostou vlastnika robotického systému zaistit odbornu pripravu pracovnikov
zodpovednych za roboticky systém, aby dokazali rozpoznat’ zname riziké spojené s robotom a pouzivali ho
bezpeénym sposobom.. Ked'Zze spolo¢nost FANUC pripravuje kurzy odbornej pripravy pre robotiku,
vyuZite ich prosim.

Je znamym faktom, ze prevadzkové charakteristiky robotov sa mézu vyrazne liSit’ od charakteristik inych
strojov a zariadeni.

Roboty su schopné pohybu s vysokou energiou, siahajuceho d’aleko za zakladiiu robotov.

Aj ked roboty nahrddzaju pracu v nebezpecnej zone alebo v zone so Skodlivymi latkami, mézu spdsobit’
pracovné Urazy. Preto pri zavadzani robotov sa musia tiez zaviest’ dosledné bezpecnostné opatrenia.

S cielom predchadzat pracovnym turazom spdsobenym robotmi a ako ukazka krokov, ktoré musi
zamestnavatel prijat’, si k dispozicii "Technické smernice tykajuce sa bezpecnostnej normy pre pouzivanie
priemyselnych robotov", "Nariadenie ohl'adom bezpecnosti a ochrany zdravia pri praci”" a bezpecnostné
normy (JIS, ISO, IEC atd’.), ktoré opisuji okolnosti, ktoré je potrebné pri instalacii a pouzivani robotov
zobrat’ do tivahy.

Tato prirucka obsahuje niekol’ko tipov a usmerneni pre navrh bezpecnosti robotického systému, ktoré su
zaloZené na vySSie uvedenych norméch.

Pred pouzivanim robota FANUC si starostlivo prestudujte tuto prirucku a zoznamte sa s jej obsahom.
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DEFINICIA BEZPECNOSTNYCH UPOZORNEN:I

Bezpecnostné upozornenia pre zaistenie bezpecnosti pracovnikov a zabranenie poskodeniu stroja uvedené
v tejto prirucke sa uvadzaju slovami "Vystraha" alebo "Upozornenie" podla stupna ich zavaznosti. Pred
pouZivanim robota si precitajte obsah kazdej takejto "Vystrahy" a "Upozornenia™.

Symbol Definicia
. Pouziva sa tam, kde sa o€akava nebezpec&enstvo, ktoré by, ak nebude dodrzany
A VYSTRAHA schvaleny postup, mohlo viest k vaznemu alebo smrtelnému pracovnému urazu
obsluhy robota.
A Pouziva sa, ak sa o€akava nebezpecenstvo, ktoré by, ak nebude dodrzany schvaleny
postup, mohlo viest' k lahkému alebo stredne tazkému zraneniu obsluhy robota alebo
UPOZORNENIE k poSkodeniu zariadenia.
i Pouziva sa tam, kde sa ma uviest dodato¢né vysvetlenie, ktoré sa netyka VYSTRAHY
POZNAMKA a UPOZORNENIA

p-2



B-80687EN/15 OBSAH

OBSAH
(6 Y@ 1 5 L P s-1
1 BEZPECNOSTNE OPATRENIA ..........ccoooiiiiiiiiiisieee e 1
1.1 DEFINICIA POUZIVATELA ..., 1
2  ROBOTICKY SYSTEM FANUC .....ueeeeeeoe e, 3
2.1 UCEL ROBOTA .ttt ettt ettt ettt e e e eee e, 3
2.2 KONFIGURACIA ROBOTICKEHO SYSTEMU .....ooeiiieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 3
2.2.1 POIOZKY Pripravy robota .........ccccveiiiiie e 4
2.3 PRISLUSNE NORMY ..ottt ettt ee e e e eeeeeeeseeeenes 5
3  DIZAIN ROBOTICKEHO SYSTEMU......uueieeieeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 6
3.1 VSEOBECNE INFORMACIE ......oeeeeeeeeeee oot 6
3.2 UMIESTNENIE ZARIADENIA .....ce oottt eee e 6
3.3 NAPAJANIE A PRIPOJENIE OCHRANNEHO UZEMNENIA ......ocooveiieeean.. 9
3.4 DALSIE BEZPECNOSTNE OPATRENIA ..o, 9
35 AKCNY CLEN, OBROBOK A PRIDAVNE ZARIADENIA.......cccooeeeeeeeenn.. 11
4 BEZPECNOSTNE ZARIADENIA .......ccooooeeeeeeeeee oo, 12
4.1 SPOSOB ZASTAVENIA ROBOTA (R-30iA, R-30iA Mate).........cccoveeueenn..n. 12
4.2 SPOSOB ZASTAVENIA ROBOTA (R-30iB, R-30iB Mate).............cccue...... 14
4.3 SPOSOB ZASTAVENIA ROBOTA
(R-30iB Plus, R-30iB Mate Plus, R-30iB Compact PIUS) ..........cccceevvvvvnnnnnnn. 18
4.4 NUDZOVE ZASTAVENIE ... ..oe oottt eeee e 22
4.5 PREPINAC VOULBY REZIMOV ....oooueieeeeeeeeeeeee et see e 23
451 PrevVAUZKOVE FEZIMY ......oveieieiece ettt nee s 23
4.6 BEZPECNOSTNY VYPINAC .. .ot 24
4.7 BEZPECNOSTNE PRVKY .ottt ettt 25
47.1 OChranng OPIOLENIE........eivieieieeieiee ettt 25
4.7.2 Bezpecnostné Drany a ZAStICKY ..uovviiiiiiiiie e 26
4.7.3 DalSie 0Chranneé ZariQdENia. ..........uuueueeeererereeitieeesiieatesaeeeeeeseeeaeseeeneasneesnenesrnennsenrnnns 26
4.8 PREVADZKA VO VNUTRI OCHRANNEHO OPLOTENIA ...ccooveeeieeeeee 27
4.9 BEZPECNOSTNE POSTUPY PRE VSTUP DO OCHRANNEHO
OPLOTENIA ..ot eee e et e et e et e e et e e et e et e e e e e, 28
5 VSEOBECNE UPOZORNENIA. ..ottt 30
5.1 INSTALACIA .ot e e et e e et e e e e e e e e e 30
5.2 UVEDENIE DO PREVADZKY A FUNKCNE SKUSKY ...covveeeeieeeeeeeeeen, 31
521 Oznacenie chranenyCh PriCStOTOV. ... .civeiiiiiiiiiisieeie et e e e see e sre et sreesrae s 31
5.2.2 Obmedzenia Pre PEIrSONAL .........ccociieieiiiieie ettt 31
5.2.3 Bezpecnost’ a overenie preVAAZKY .........coceveieieinieieiesese e 31
524 Postupy pri opatovnom spusteni robotick€ho systému...........ccccevvvvveieiiiveiiennenn, 31
5.3 BEZPECNOSTNE OPATRENIA PRE MECHANIKU32
5.4 PROGRAMOVANIE . ...ttt e e e e e e eee s 33
54.1 Pred programOVanimM .........ccciveieieie e se s re et e e sre e e ste e e sre e 33



OBSAH B-80687EN/15

5.4.2 V priebehu programovania...........ccoveieieeiere e 33

5.4.3 Navrat do automatickej prevadzky ..........cccviviieiiiicic i 33

5.5 OVERENIE PROGRAMU .....oooioeeeeeeeeee oot 34
5.6 RIESENIE PROBLEMOV .....ceeieeee oottt eee e 34
5.7 ULOZENIE PROGRAMOVYCH UDAJIOV ..o, 34
5.8 AUTOMATICKA PREVADZKA ...ttt 35
5.9 UDRZBA ..ottt e ettt e e et et e e ettt e, 35
5.10 BEZPECNOST TECHNIKA UDRZBY .....cooteieeeeeeeeeeee e 36
511  DEMONTAZ / LIKVIDACIA ...ttt 38
5,12  DALSIE UPOZORNENIA ... .ot 38
B DENNA UDRZBA. ...ttt 39
6.1 IMECHANIKA ...ttt e e et e e et e e e et e e e e e e eee s 39
6.2 RIADIACA JEDNOTKA . ...ttt e e e e e eee e 39
EU VYHLASENIE O ZHODE ......ooeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 40
KON T A K T Y e e e e e e 41

c-2



B-80687EN/15 1. BEZPECNOSTNE OPATRENIA

1 BEZPECNOSTNE OPATRENIA

Tato kapitola opisuje bezpeCnostné opatrenia, ktoré je potrebné dodrziavat, aby sa zaistila bezpec¢na
prevadzka robota.
Pred pouzitim robota si tito kapitolu prirucky dokladne prestudujte.

Pre spravne porozumenie Specifikaciam robota si prestudujte prislusna prirucku pre operatora, kde su
podrobne opisané funkcie robota.

Pri obsluhe robota a jeho periférnych zariadeni nainstalovanych vo vyrobnej bunke dodrziavajte vsetky
prijaté bezpecnostné opatrenia na zaistenie bezpecnosti operatora a robotického systému.

1.1 DEFINICIA POUZIVATELA

Personal je mozné klasifikovat’ nasledovne.

Operétor:
e Zapinaa vypina riadiacu jednotku robota
e Spusta program robota z ovladacieho panela

Programator alebo operator, ktory zaskol'uje robota:
e Obsluhuje robota
e Zaskol'uje robota vo vnutri bezpe¢nostnej ohrady

Technik udrzby:

e Obsluhuje robota

»  Zaskol'uje robota vo vnutri bezpecnostnej ohrady
e Vykonava Udrzbu (opravy, vymeny, nastavenia)

- Operator nesmie pracovat’ vo vnutri bezpe¢nostnej ohrady.

- Programator alebo operator, ktory zaskoluje robota a technik udrzby maju dovolené pracovat’ vo
vnatri bezpe¢nostnej ohrady.  Prace vykondvané v bezpe€nostnej ohrade zahffiaji presun
zariadenia, inStalaciu, zaSkolenie, nastavenie a Gdrzbu.

- Pre pracu vo vnutri bezpe¢nostnej ohrady musi byt’ persondl vyskoleny, aby vedel robot spravne
obsluhovat’.
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Tabul’ka 1.1 uvadza zoznam prac vykonavanych mimo bezpecnostnej ohrady. V tejto tabul’ke symbol "O”
znamena pracu, ktorti ma pracovnik dovolené vykonavat’.

Tabulka 1.1 Zoznam prac vykonavanych mimo bezpeénostnej ohrady.

Programator
Operéator: I?igE;zoa%igEsz Technik Gdrzby:
robota
Zapina a vypina riadiacu jednotku robota. O ®) ®)
Vybera prevadzkovy rezim (AUTO, T1, T2) ®) ®)
Vybera rezim dialkového / miestneho @) @)
ovladania.
Pomocou ruéného ovladacieho panela vybera O O
program robota.
Pomocou externého zariadenia vybera program O O
robota.
Spusta program robota z ovladacieho panela O @) O
operatora
Spusta program robota pomocou ruéného O O
ovladacieho panela
Nuluje vystrahu z panela operatora ®) ®)
Nuluje vystrahu pomocou ruéného ovladacieho O O
panela
Nastavuje Udaje na ru€énom ovladacom paneli ®)
Vykonava zaskolenie robota pomocou ru¢ného O
ovladacieho panela
Vykonava nudzové zastavenie z panela O O O
operatora
Vykonava nudzové zastavenie pomocou O O O
ruéného ovladacieho panela
Vykonava udrzbu panela operatora ®)
Vykonava udrzbu ruéného ovladacieho panela O

Pri obsluhe, programovani a udrzbe robota sa musia operator, programator, operator, ktory zaskol'uje
robota a technik udrzby postarat’ o svoju bezpecnost’ minimalne tym, Ze pouzivaju nasledujice osobné
ochranné prostriedky.

e  Pouzivajte obleCenie, rovnoSaty, kombinézy, ktoré zodpovedaju charakteru vykonavanych prac
e  Bezpec¢nostna obuv
e  Prilba
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2

ROBOTICKY SYSTEM FANUC

2.1

UCEL ROBOTA

Rad robotov FANUC sa mdze vyuzit' pri nasledujacich aplikaciach.

Bodové zvaranie
Oblukové zvaranie
Manipulécia
Zadistenie

Montaz
Utesnovanie
NanéaSanie farieb

Pre kazdl aplikéciu je k dispozicii softvér TOOL. V pripade, ze chcete robot pouzit’ v inej aplikacii, ako
je uvedena vyssie, obratte sa na obchodného zastupcu spolo¢nosti FANUC.

Aj ked budete vyuzivat’ robot na ktortikol'vek z vyssie uvedenych aplikécii, nesmie sa pouZit' za ziadnej z
nizsie uvedenych okolnosti. Nendlezité pouzitie robota mdze spdsobit’ nielen poskodenie robotického
systému, ale moze sposobit’ aj vazny alebo dokonca smrtel'ny iraz operatora a personalu nachadzajiceho
sa v okolitych priestoroch.

Pouzitie robota v horl’avej atmosfére

PouZitie robota vo vybusnej atmosfére

PouZitie robota v radioaktivnom prostredi

PouZitie robota vo vode alebo prostredi s vysokou vlihkostou

Pouzitie robota na ucely prepravy l'udi alebo zvierat

Pouzitie robota ako rebrika (lezenie na robota)

Pouzitie robota vo vonkajSom prostredi

Pouzitie robota za podmienok, ktoré nie s v sUlade s podmienkami inStalacie a prevadzky
odportcanymi spolo¢nostou FANUC

Spolo¢nost FANUC nezodpoveda za ziadne Skody alebo nehody sposobené pouzitim robotov za vysSie
uvedenych okolnosti.

Pred pouzitim robota skontrolujte Specifikacie robota a potom vykonajte primerané bezpecnostné
opatrenia, aby ste predisli nebezpecnym situaciam.

2.2

KONFIGURACIA ROBOTICKEHO SYSTEMU

Roboticky systém sa sklada z nasledujticich sucasti.

Robot

Riadiaca jednotka

Ruc¢ny ovladaci panel
Bezpecnostna ohrada
Blokovacia brana
Blokovacie zariadenie
Akeny clen

Dalsie periférne zariadenia

Obrobky
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Iné sucasti, okrem robota, riadiacej jednotky robota a ru¢ného ovladania si musi pripravit zakaznik v
sulade s konfiguraciou systému.

Robot FANUC ma rozhranie na pripojenie k blokovacim zariadeniam. Skontrolujte Specifikaciu a dizajn
blokovacieho systému.

Spolo¢nost’ FANUC overila bezpe¢nost’ nasledujucich sucasti systému.
e  Robot
e Riadiaca jednotka robota a ru¢ny panel ovladania

Nasledujtce sucasti musi pripravit’ zakaznik podl'a konfiguracie robotického systému.
e  Bezpecnostna ohrada
e  Brénas blokovanim a blokovacie zariadenie

Bezpecnost’ nasledujucich stcasti vSak spolo¢nost FANUC neoveruje kvoli velkej rozmanitosti
konstrukénych a bezpecnostnych opatreni.

e  Akeny Clen

e  Obrobok

e  DalSie periférne zariadenia

Dizajnér robotického systému musi navrhniit’ systém v stlade s bezpecnostnymi normami, ako sua EN ISO
10218 (ANSI RIA ISO 10218) alebo "Priloha I k smernici o strojovych zariadeniach", aby zabezpecil
dostato¢nu bezpec¢nost.

2.2.1 Polozky za$kolenia robota

Programator, operator zaskol'ujtici robota a technik udrzby musia byt vyskoleni pre prevadzku a udrzbu
robota.
VyZadovaneé poloZzky su:

Zakladné poznatky

Bezpecnost’ (zékony a predpisy, nariadenie o bezpe€nosti a ochrane zdravia pri praci a bezpe¢nostné
opatrenia),

Zaskol'ovanie v krokovom chode

Praktické Skolenie ruéného ovladania a zaSkolenie robota,

Vycevik v programovani, zaskol'ovani a prehravani,

Vycvik v automatickej prevadzke,

Vysvetlenie konfiguracie a funkcie robota,

Vysvetlenie a vycvik v nastavovani stradnicového systému,

Vysvetlenie a vycvik v programovani a priklad programu,

Vysvetlenie rozhrania medzi robotom a periférnym zariadenim,

Vysvetlenie a vycvik v zavadzani a inStalacii

Vysvetlenie a vycvik v kontrole prislusného zariadenia pri vyskyte a rieSeni problémov,
Vysvetlenie a vycvik v pravidelnej revizii zariadeni a ich vymene,

Vysvetlenie a vycvik v nahravani a stahovani suborov,

Vysvetlenie a vycvik v "ladeni" zariadeni a

Vysvetlenie a vycvik v demontazi a montazi zariadeni

Na niektoré zariadenia su zabezpecené Skoliace kurzy. Prosim, kontaktujte nas.

/A VYSTRAHA
Obsluzny persondl robota, ako je programétor, operator zaskolujuci robota a
technik udrZzby musia byt nalezZite vySkoleni v sulade so zakonmi a predpismi

-4-
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platnymi v danej v krajine alebo oblasti, kde je robot nainStalovany a pouzivany.
Bez nalezitéeho Skolenia akékolvek prace vykonavané vo vnutri bezpecnostnej
ohrady mézu byt pri€inou vazneho alebo smrtelného pracovného urazu z dévodu
nebezpecenstvu, akym je napriklad pritlacenie obsluhy ramenom robota.

2.3 PRISLUSNE NORMY

Rad robotov FANUC (ozna&enie CE alebo NRTL) spliia nasledovné normy.

[Pre oznacenie CE : Smernice o strojovych zariadeniach a nizkom napéti]
- EN/ISO 10218-1

- EN60204-1

- EN/ISO 13849-1 (EN 954-1)

[Pre NRTL]

- UL 1740

- CANJ/CSA 7434

- CSAC22.2No.73

POZNAMKA
Pre EN ISO 13849-1 (EN954-1) boli uplatnené nasledujuce bezpecnostné
kategorie.
Dvojita kontrola bezpec€nosti (volitel'né funkcie)
Model riadiacej NGdzové Kontrola | Bezpecné | Bezpecnostna | o\ a04
jednotky zastavenie polohy/rychlosti pr|p01enJe siet norma
vstupov/vystu
pov
R-30iB Plus, [7DA5 alebo [7DA5 alebo [7DAS5 alebo novsi]
R-30iB Mate Plus, novsi] novsi] Cat.4 EN/ISO
R-30iB Compact Plus, | Cat.4 Cat.3 PLe 13849-1-2008
R-30iB, PLe PLd SIL 3 '
R-30iB Mate, SIL 3 SIL 2
R-30iA, [TDA1-7DA4] | [TDA1-7DA4] [7DA1-7DA4]
R-30iA Mate Cat.4 Cat.3 Nie je
R-J3iB, Cat. 4 alebo Nie je EN 954-1:1996
Cat. 3 (%
R-J3iB Mate, Cat. 3 (%) Nie je
(*) Tretia strana zahrnula hodnotenie do celkového hodnotenia bezpecénosti.
(Nie je k dispozicii nezavisly certifikat zaloZzeny na tejto norme)

[Oznacenie CE : Pre smernicu EMC]
- EN55011 (Skupina 1, Trieda A)
- EN61000-6-2

Pre vy3Sie uvedené normy boli robotické systemy FANUC certifikované nasledujdcimi tretimi stranami.
- Oznacenie CE : TUV Rheinland Japan
- NRTL : TUV SUD America
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3 DIZAJN ROBOTICKEHO SYSTEMU

V tejto kapitole su popisané poZiadavky na navrh robotického systému.
- Umiestnenie zariadenia

- Napéjanie a pripojenie ochranného uzemnenia

- Ostatné bezpeCnostné opatrenia

Okrem toho st zékladné poziadavky na akéné ¢leny, obrobky a pridavné zariadenia uvedené v Casti 3.5.
Informacie o bezpe¢nostnej ohrade, bezpe¢nostnej brane a inych ochrannych zariadeniach najdete v
oddieloch 4.5 az 4.7.

3.1 VSEOBECNE INFORMACIE

Roboticky systém musi byt navrhnuty, skonstruovany a realizovany tak, aby v pripade predvidate'ného
zlyhania akéhokol'vek komponentu, ¢i uz elektrického, elektronického, mechanického, pneumatického
alebo hydraulického, neboli bezpecnostné funkcie ovplyvnené, alebo ak by boli, roboticky systém zotrva
v bezpecnom stave ("Nedodrzanie bezpecnosti").

Za predpokladanych podmienok pouZivania robotického systému sa musia nepohodlie, Unava a psychicky
stres operatora znizit' na minimum, s prihliadnutim na zasady ergonoémie, ako su napriklad:

- zvazenie telesnych rozmerov, fyzickej sily a vytrvalosti operatora,

- poskytnutie dostatoéného priestoru pre pohyb ¢asti operatora,

- vyvarovat sa tempu prace, ktoré by bolo ur¢ované strojom,

- nepozadovat' sledovanie vyrobn¢ho procesu, ktoré by si vyzadovalo dlhodobu koncentraciu
operéatora,

- prispdsobenie rozhranie ¢lovek/stroj predvidatelnym vlastnostiam operatorov.

Pouzitie elektrického zariadenia robotického systému musi byt v stilade s normou IEC/ EN60204-1 or
NFPA70/NFPAT9.

3.2 UMIESTNENIE ZARIADENIA

Zaistite, aby boli splnené vSetky poziadavky na jednotlivé sucasti robotického systému.

e  Prislusna bezpecnostna ohrada / bezpecnostné zabrany musia byt umiestnené podla bezpecnostnych
noriem Informacie o poziadavkach na bezpecnostni ohradu / bezpeCnostné zabrany a ochranné
zariadenia najdete v oddieloch 4.7 a 4.8.

e  Postdenim rizik sa musi ur¢it' dodatoény priestor potrebny nad ramec obmedzeného priestoru
(maximalna prevadzkova plocha robota a akéného ¢lena) na definovanie chraneného priestoru.

e  Panel operatora musi byt umiestneny na bezpe¢nom mieste:
mimo bezpec¢nostnej ohrady a nemdze byt pristupny z vnitra bezpe¢nostnej ohrady,
kde ho operator ma pod dohl'adom a méze ho I'ahko obsluhovat,
kde ho operator méze ovladat’ bez zavahania alebo straty casu a bez neistoty, a
kde toto nevytvara Ziadne nebezpeéné situacie.

e  Pracovné miesto musi byt navrhnuté a skon$truované tak, aby sa zabranilo akémukol'vek riziku
spbsobenému vyfukovymi plynmi, prip. nedostatkom kyslika.
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e Ak sa ma roboticky systém pouzivat’ v nebezpe¢nom prostredi, ktoré ohrozuje zdravie a bezpe¢nost’
operatora, alebo ak samotny roboticky systém vytvara nebezpeéné prostredie, musia sa operatorovi
poskytnit’ primerané osobné ochranné prostriedky na zabezpecenie riadnych pracovnych podmienok
a ochranu pred akymkol'vek predvidatelnym nebezpecenstvom.

e Ak je to potrebné, musi sa pracovné miesto vybavit' prisluSnou kabinou, ktora je navrhnuta,
skonstruovana a vybavena tak, aby spliovala vSetky vySsie uvedené poziadavky. Vystup z kabiny
musi umoziovat’ rychle opustenie pracoviska. Navyse, ak je to mozné, musi byt niadzovy vychod v
smere, ktory je odliSny od smeru obvyklého vychodu.

e Je potrebné zabezpecit' dostatone velky priestor okolo kazdej sicasti systému pre zaistenie udrzby
a kontroly robotického systému.

e Roboticky systém musi byt navrhnuty a konStruovany tak, aby umozioval bezpecny pristup do
vSetkych miest, ak je potrebny zasah poc¢as prevadzKy, nastavovania a udrzby systému.

e  Priestory vo vnutri ohrady, najmi pokial’ ide o udrzbu a kontrolu, musia byt navrhnuté tak, aby
chranili obsluhu pred padmi a poklznu tim, a tam, kde je to mozné, aby boli vybavené drZadlami,
ktoré st vzhl'adom na obsluhu nepohyblivé a ktoré jej umoznia zachovat si stabilitu.

e  Roboticky systém musi byt pevne ukotveny na stabilnej podlahe. PredovSetkym mechanicka
jednotka robota sa musi pripevnit’ na stabilné miesto podl'a pokynov uvedenych v navode na udrzbu
alebo navode na obsluhu.

e  Roboticky systém musi byt navrhnuty tak, aby sa zabranilo zachyteniu a zrazke pohyblivych casti
robota s inymi pevnymi alebo pohyblivymi objektmi.

e  Rozmiestnenie sucasti systému musi byt navrhnuté tak, aby medzi pohyblivymi ¢astami robota a
okolitymi objektmi (napr. piliere budovy, stropné nosniky, ohrady) bol dostatocny priestor. Toto
pravidlo sa nevztahuje na pridavni zariadenia (ako je napr. dopravnik, ktory podava obrobky), aby
mohli plnit’ svoju funkciu.

e Ak sa bude pouzivat’ rezim T2, na inStalaciu robotického systému je potrebné dodrzat’ nasledovny

odstup.
0,45 m alebo viac od l'ahko pristupnych priestorov budov, stavebnych prvkov, inzinierskych
sieti a inych strojov a zariadeni, ktoré neslUZia na zaistenie fungovania robota a pri ktorych by
mohlo ddjst’ k zachyteniu alebo pritlaceniu.

Ak tato minimalna vzdialenost’ nie je zarucend, musia sa nainstalovat’ d’alSie ochranné zariadenia.
Zastavte pohyb robota, ak sa v okruhu 0,5 m od miesta nebezpecenstva zachytenia alebo
pritlacenia nachadzajt osoby.

AKk sa tieto opatrenia nevykonaju, méze dojst’ k Girazu osdb pracujtcich s robotom.

e Ak sapoZaduje zmenSenie priestorov so zdkazom vstupu 0sdb kvéli skrateniu pohybu primarnych s
(osi J1. J2, J3), je potrebné nainstalovat’ zdbrany. Musia spifiat’ jednu z nasledujucich podmienok. (s
vynlmkou niektorych modelov, ako je napriklad robot Genkotsu)

Mechanické zarazky schopné zastavit' robot v akejkol'vek nastavenej polohe, aj pri menovitej
zat'azi a maximalnej rychlosti.

Pre osi J2 a J3 m6zu byt alternativne metddy obmedzenia rozsahu pohybu pouzité iba vtedy, ak
st navrhnuté, skonStruované a nainstalované tak, aby dosiahli rovnaka uroven bezpecnosti ako
mechanické zarazky.

MoZe zahifiat’ pouzitie koncovych spinaov alebo systému DCS v stlade s normou EN/IEC
60204-1 alebo NFPA70/NFPAT9.

Upozoriiujeme, Ze zariadenia obmedzujuce pohyb musia byt spravne nastavené a zaistené.
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e Ak sa predpoklada, ze operator bude vykonavat’ manualne operdcie so vyuzitim robota, ako je napr.
nakladanie a vykladanie dielcov, tuto skuto¢nost’ je nutné zobrat’ do uvahy pri navrhu usporiadania
robotického systému, bud’ pouzitim zariadeni pre nakladanie dielcov, ktoré neumoznia obsluhe vstup
do nebezpecnych priestorov, alebo zaistenim bezpecnostnych opatreni pre danu Cinnost’.

e  V pripade potreby a ak to pracovné podmienky umoznuju, pracovné stanice, ktoré su neoddelitelnou
sucast’ou robotického systému, musia umoziovat’ inStalaciu sedadiel.

e  Sedadlo operatora mu musi zaistovat’ udrZanie stabilnej polohy. Okrem toho musia byt sedadlo a
jeho vzdialenost’ od ovladacieho pultu prispdsobené obsluhe.

e Ak jeroboticky systém vystaveny vibraciam, sedadlo musi byt navrhnuté a konstruované rak, aby sa
vibracie prenasané na operatora znizili na najniz§iu moznu Groven, ktori mozno za primeraného
usilia dosiahnut’. Montaz sedadla musi odolavat’ namahaniu, ktorému sedadlo mdze byt vystavené.
Ak operator nema pod nohami podlahu, musi byt pracovisko vybavené opierkami na nohy, ktoré s
pokryté protiSmykovym materidlom.

e  Pri priprave opierok na nohy zoberte do tvahy bezpecnost’ poCas montaznych a udrzbarskych prac

vykonavanych vo vysSkach podla obr. 3.1. Zoberte prosim do uvahy polohu opierok na nohy a
bezpec¢nostného pasu.

Hacik pre bezpec€nostny pas
Ohrada \

T I
L Podstavec
Podstavec pre /

adrzbu

Obr. 3.2 Podstavec pre tdrzbu

e  Pri preprave mechanickej jednotky robota alebo jeho riadiacej jednotky je potrebné pre kazdy model
dodrziavat’ spravny postup prepravy opisany v navode na obsluha a Gdrzbu .

/A VYSTRAHA
Pri preprave mechanickej jednotky robota alebo jeho riadiacej jednotky
postupujte podla pokynov vydanych spolo¢nostou FANUC. V opaénom pripade
moZze déjst k padu v dosledku straty mechanickej stability (rovnovahy), o moze
mat za nasledok vazny alebo aj smrtelny uraz.
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3.3

NAPAJANIE A PRIPOJENIE OCHRANNEHO UZEMNENIA

Napajaci zdroj a ochranné uzemnenie sa musia zapojit' podl'a pokynov uvedeny v byt pripojené
podl’a uvedenych v navode na udrzbu.

V pripade vypadku napdjania, opatovného nabehu napdjania po jeho vypadku alebo vykyvom
napajacieho napitia sa treba vyhybat’ nebezpecnym situdciam. Nebezpecné situacie, ktorych sa treba
vyvatovat’, su nasledovné:

Uvolnenie obrobku alebo iného materialu,

Ochranné zariadenia atd’., nefunguju,

V robotickom systéme musia byt k dispozicii prostriedky na izolaciu od zdrojov napajania. Tieto
prostriedky musia byt rozmiestnené tak, aby ziadna osoba nebola vystavend akémukol'vek
nebezpecenstvu a zaroveil musi byt’ zaistena funkciu uzamykania/blokovania vypinania

/N VYSTRAHA

Mechanicka a riadiaca jednotka robota musia byt spravne prepojené pomocou
vodi€a PE (ochranné uzemnenie). Bez vodi¢a PE moze dbjst k urazu elektrickym
prudom.

3.4

OSTATNE BEZPECNOSTNE OPATRENIA

Vypnutie (odstranenie napajania) robotického systému alebo iného pridavného zariadenia nesmie
viest’ k nebezpe¢nym situaciam.

Je potrebné zobrat do uvahy vSetky podmienky pracovného prostredia pre zabezpecenie
kompatibility robota a robotického systému s ofakavanymi pracovnymi podmienkami. K tymto
podmienkam patria vybusné zmesi, korozivne plyny a kvapaliny, vlhkost, prach, teplota,
elektromagnetické rusenie (EMI), vysokofrekvencné rusenie (RFI) a vibracie.

Pracovny priestor, v ktorom stoji operator, sa musi vymedzit’ vopred.
Pracovny priestor musi spiiiat’ nasledujuce podmienky.
Operator moze na ovladanie pouzit’ panel operatora alebo ru¢né ovladanie.
Operator sa moZze presvedcit, ¢i sa vo vnutri ohradeného priestoru niekto nenachadza.
Operator moze bez problémov overit’ ¢innost’ systému.
Operator moZe v pripade poruchy systému alebo akejkol'vek nebezpeénej situacie okamZite
zastavit’ cely systém alebo jeho Cast’.
Ak operator nemdze jednoducho overit, ¢i sa nikto nenachadza vo vnutri ohradeného priestoru,
alebo ak si to vyzaduju vysledky hodnotenia rizik, musi sa uplatnit’ nasledujuce bezpecnostné
opatrenle
Predtym, ako sa robot zaéne pohybovat, sa spusti vizualne / zvukoveé vystrazné zariadenie
(spliiajuce normy EN / ISO / IEC alebo OSHA).
Pre osobu nachadzajticu sa vo vnitri ohradeného priestoru musi existovat’ moznost’ zastavenia
robotického systému, alebo moznost’ rychlo opustit’ ohradeny priestor.
Roboticky systém je navrhnuty a skonstruovany tak, aby sa zabranilo jeho spusteniu, pokial’ sa
niekto nachaddza v nebezpecnej zone.

V pripade potreby sa musi zabezpecit', aby roboticky systém mohol byt riadeny iba z pracovného
priestoru nachadzajuceho sa v jednej alebo viacerych vopred uré¢enych zénach alebo miestach.
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e Ak pre roboticky systém existuju dva alebo viaceré miesta ovladania, musi byt roboticky systém
navrhnuty tak, aby pri pouzivani jedného z miest ovladania bolo zabranené pouZitiu inych, s
vynimkou niudzovych vypinacov a ovladacich prvkov pre zastavenie.

e Ak pre roboticky systém existuji dve alebo viaceré miesta ovladania, musi byt kazdé miesto
vybavené vsetkymi poZadovanymi ovladacimi prvkami, aby si obsluha neprekdZala alebo sa
navzajom neohrozovala.

e  Procedira manudlneho zasahu a resetovania robotického systému po nidzovom zastaveni sa musi
uskuto¢nit’ mimo priestoru so zakazom vstupu.

e  Vystrazné zariadenie musi byt také, aby ho obsluha a iné osoby v nebezpe¢nom priestore mohli
lahko rozpoznat'.

e  Pre dodrzanie normy UL musi koncovy pouzivatel' alebo vyrobca systému nainStalovat’ "vizualny

indikator zltej alebo oranzovej farby" podla ustanovenia 36.1 normy UL 1740. Na instalaciu takého

vizualneho indikatora sa moézu pouzit’ vystupné signaly SYSRDY alebo PROGRUN.

e  Priestor musi byt nalezite osvetleny, najma pri udrzbe a kontrole.
Osvetlenie nesmie vytvarat’ d’alSie nebezpecné situacie (napr. oslnenie).

e (Odporaca sa, aby sa nastavovanie, mazanie alebo olejovanie a iné Udrzbarske prace vykonavali
mimo nebezpecného priestoru, pricom musi byt’ systém zastaveny.
Ak to nie je mozné, musi sa urCit’ bezpecnd metdda vykonavania tychto prac.

e Ak sarobot a pridavné zariadenia v ramci robotického systému pohybuju synchronne, je treba prijat’
opatrenie na zamedzenie vzniku nebezpecnych situacii pri zastaveni celého systému v pripade, ak
niektoré z tychto zariadeni prestane kvoli poruche fungovat’.

e  Pri robotickych systémoch, ktoré je mozné dial’kovo ovladat’ (napriklad cez komunikacnt siet’), sa
musi zabezpecCit’, aby zo vzdialeného miesta ziadne prikazy nemohli iniciovat’ nebezpecné situécie,
ked’ je systém ovladany z lokalneho pracoviska (napr. spinac s klI'icom).

e Je zname, ze pre uréité fazy zivotného cyklu robotického systému (napr. uvedenie do prevadzky,
zmena procesu, Cistenie a udrzba) sa nedaju navrhnut’ plne uspokojivé bezpecnostné opatrenia na
ochranu pred akymkol'vek nebezpecenstvom, alebo sa moze pozadovat, aby boli bezpecnostné
zabrany docasne vyradené z funkcie.

V takejto situacii sa musia aplikovat’ vhodné bezpe¢né pracovné postupy.

e  Vyrobca robotického systému je povinny zabezpecit nadvod na obsluhu podla normy EN / ISO
10218 alebo inych noriem.

e  Pri navrhovani aplikéacie robotického systému musia byt’ zohl'adnené poziadavky bezpeénostnych
noriem (ISO, IEC, JIS atd’.) a "Nariadenie o bezpe¢nosti a ochrane zdravia pri praci".

e  Priestor, v ktorom sa robot nachadza, musi byt riadne osvetleny.

/A UPOZORNENIE
Prevadzka vo vnutri ohradeného priestoru (zaskolovanie, udrzba a pod.) bez
riadneho okolitého osvetlenia mbze viest k nebezpecenstvu kolizie (s urcitymi
prekazkami vo vnutri ohradeného priestoru) alebo pokiznutia / padu obsluhy, &o
mbze mat za nasledok uraz.
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3.5 AKCNY CLEN, OBROBOK A PRIDAVNE ZARIADENIA

Vyrobca robotického systému je zodpovedny za vypracovanie posudenia rizik pre akény ¢len, obrobok a
pridavné zariadenia.

V tejto Casti sa uvadzaju zakladné poziadavky na postdenie rizik tychto komponentov.

Akény &len

o Ak¢né Cleny musia byt navrhnuté a skonstruované alebo zabezpecené tak, aby
vypadok elektrického priadu nesposobil uvolnenie bremena ani nevyvolal nebezpe¢nu situaciu
a
statické a dynamické sily vytvorené bremenom a akénym ¢lenom v suéte neprekraCovali
nosnost’ a dynamicku odozvu robota.

e Ak je akény ¢len vybaveny nastrojom, ktory je vyuziteIny pri rdznych nastaveniach (rychlosti atd’.),

musi sa vol'ba nastavenia vykonat’ bezpecnym spdsobom.

Obrobok

e Material a jeho tvar nesmu predstavovat nebezpeCenstvo. Pokial obrobok predstavuje
nebezpecenstvo, musia sa zaviest’ bezpecnostné opatrenia.

e Ak ma obrobok extrémne vysokll alebo nizku teplotu, musia sa prijat prislusné bezpecnostné
opatrenia, aby sa obsluhe zabranilo v dotyku alebo nebezpe¢nému pribliZeniu.

Pridavné zariadenia (vratane akéného €lenu)
e  Material a tvar zariadeni nesmu predstavovat’ nebezpecenstvo.
e Ak by pocas prevadzky mohlo dojst’ k poruche niektorej sucasti, musi byt umiestnena tak, aby pri
poruche nemohlo dojst’ k vymrsteniu ulomkov.
e Rozvody (pre kvapaliny / plyn) musia mat dostatoénu pevnost, aby odolali vnatornému /
vonkajSiemu tlaku.
e  Rozvody musia byt’ zabezpecené a chranené pred vplyvom vonkajSieho tlaku a nesmil byt’ vystavené
naméahaniu.
e  Musia sa vykonat’ také opatrenia, aby sa zabranilo nebezpecnej situdcii v dosledku nahleho pohybu,
alebo Uniku materialu pod vysokym tlakom pri poruseni rozvodov.
e Ak sa pouZiva pneumatické zariadenie, musi byt’ nainStalovany vzduchovy ventil, ktory uzatvara
privod vzduchu k robotu.
Ak sa v systéme pouZiva iny zdroj energie ako je elektrické energia (napriklad pneumatické systémy,
voda, teplo), musi sa vykonat’ postudenie rizika a musia sa zaviest’ prislusné bezpecnostné opatrenia.
e Pri vymene stcasti robotického systému dbajte na zavedenie bezpecnostnych opatreni, ktoré
predchadzaju vzniku nebezpecnych situacii. Prikladom opatreni st
dizajn, ktory vylucuje chyby pri montazi,
uvadzanie potrebnych informacii na dielcoch.
e Dbajte na zavedenie bezpecnostnych opatreni, ktoré predchadzaju vzniku nespolahlivych spojov a
kontaktov, ako napriklad
dizajn, ktory vylucuje nespol'ahlivé spoje a kontakty
uvadzanie potrebnych informécii na konektoroch, rozvodoch a kabloch.
e  Zaistite bezpeCnostné opatrenia, aby pri dotknuti sa Casti s veI'mi vysokou / nizkou teplotou (ak s v
systéme pritomné¢) nevznikali nebezpecné situacie.
e  Prijmite opatrenia na zaistenie dostatocnej obozretnosti, ktorou by sa predchadzalo vzniku poziaru
alebo vybuchu.
Hluk a vibracie sa musia s oh'adom na okolité prostredie minimalizovat’.
Vybavte pridavné zariadenia riadnym uzemnenim (trieda A, trieda B, trieda C a trieda D).]
Pri individualnom nastavovani kazdého pridavného zariadenia nezabudnite vypnut’ napajanie robota.
Ak sa pouziva laserové zariadenie, musi sa zvazit’ nasledujuce.
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Musi sa zabranit’ neo¢akdvanému vyZzarovaniu laserového svetla
Priame / nepriame vyZarovanie svetla nesmie poSkodzovat zdravie
Pri GdrZbe / nastavovani zariadenia nesmie dojst’ k poskodeniu zdravia laserovym la¢om.
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4 BEZPECNOSTNE ZARIADENIA

4.1 SPOSOBY ZASTAVENIA ROBOTA (R-30iA, R-30iA Mate)

K dispozicii su nasledujtce tri sposoby, ako zastavit’ robota:

Zastavenie vypnutim napajania (Kategéria 0 podla normy IEC 60204-1)
Napajanie servomotora sa vypne a robot okamzZite zastavi. Napajanie servomotora sa vypne za pohybu a
draha pohybu pri spomal’ovani je nekontrolovana..

Pri zastaveni vypnutim napajania sa vykonaju nasledovné kroky.

- Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne.

- Robot sa okamZite zastavi. Vykonavanie programu sa pozastavi.

Casté zastavovanie a vypinanie robota po¢as prevadzky moze viest' k vzniku mechanickych pordch.
Vyhybajte sa navrhom systému, ktoré vyzaduju rutinné alebo Casté zastavovanie vypnutim napéjania.

Riadené zastavenie (Kategéria 1 podla normy IEC 60204-1)
Robot sa spomali pokym sa nezastavi Uplne a vypne sa napajanie servomotora.
Pri riadenom zastaveni sa vykonajd nasledovneé kroky.
- Spusti sa vystraha "SRVO0-199 Controlled stop” a robot spomali az zastavi Vykonavanie programu
sa pozastavi.
- Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne.

Pozastavenie (Kategoéria 2 podla normy IEC 60204-1)
Robot sa spomali pokym sa nezastavi Uplne a napajanie servomotora ostane zapnuté.
Pri pozastaveni sa vykonaju nasledovneé kroky.
- Cinnost robota sa spomali pokym sa nezastavi tiplne. Vykonavanie programu sa pozastavi.

/\ VYSTRAHA

1 Draha a doba, kym sa zariadenie zastavi, st u riadeného zastavenia dlhSie ako u
zastavenia pomocou vypnutia napajania. Pri riadenom zastaveni je potrebné
posudit riziko pre cely roboticky systém, pricom sa musi zohladnit' dlhSia draha a
doba dobehu pri riadenom zastaveni. Podrobné informacie o drahe a dobe
dobehu ndjdete v navode na obsluhu konkrétneho robota.

2 V systéme s viacerymi ramenami sa ako systémové hodnoty prevezmu najdlhSia
drdha a doba potrebné na riadené zastavenie spomedzi vietkych robotov v
systéme. Pri systéme s viacerymi ramenami je potrebné posudit' riziko pre cely
roboticky systém, priCom sa musi zohladnit’ dlhSia draha a doba dobehu.

3 V systéme s predizenou osou sa ako systémové hodnoty prevezmu najdlhsia
dréha a doba potrebné na riadené zastavenie v systéme robota s predizenou
osou. Je potrebné posudit riziko pre cely roboticky systém, pri€om sa musi
zohladnit moznost prediZzenia drahy a doby dobehu systému s prediZzenou osou.
Pozrite si postup nastavenia prediZenej osi v navode na obsluhu riadiacej
jednotky, aby ste zhodnotili drahu a doba dobehu predizene;j osi.

4 'V pripade riadeného zastavenia sa vypnutie napajania oneskori maximalne o 2
sekundy. V tomto pripade je potrebné posudenie rizika pre cely roboticky systém
vratane 2 sekundového oneskorenia.

Pri stlaeni tlac¢idla nudzového zastavenia alebo otvoreni OHRADY je spdsob zastavenia robota
Zastavenie vypnutim napdjania alebo Riadené zastavenie. Konfiguracia spdsobu zastavenia pre kazdu
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4. BEZPECNOSTNE ZARIADENIA

situdciu sa nazyva schéma zastavenia. Schéma zastavenia sa 1i§i podla typu riadiacej jednotky a
konfiguracie voliteI'nych pridavnych zariadeni.

S0 dostupné nasledovné 3 schémy zastavenia.

, Tlagidlo Externé _ o
SchemaT Rezim nidzového ,tlamdl,o OHRADA,Je vstup SVOFF Odpojenie
zastavenia . nadzového otvorena servomotora
zastavenia .
zastavenia
AUTO P-Stop P-Stop C-Stop C-Stop P-Stop
A T1 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
T2 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
AUTO P-Stop P-Stop P-Stop P-Stop P-Stop
B T1 P-Stop P-Stop - P-Stop P-Stop
T2 P-Stop P-Stop - P-Stop P-Stop
AUTO C-Stop C-Stop C-Stop C-Stop C-Stop
C T1 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
T2 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
P-Stop:  Power-Off stop (Zastavenie vypnutim napéjania)
C-Stop: Controlled stop (Riadené zastavenie)
-. Deaktivovat’

Nasledujica tabulka indikuje schému zastavenia podla typu riadiacej jednotky alebo konfiguracie
volite'ného prislusenstva.

R-30iA R-30iA Mate
Voliterné (ji:jinodtﬁ:/(i’/) ?E)?/r:)?s;(; typ RIA typ CE | Standard | typ RIA | typ CE
Standard B (*) A A A A (*% A A
Spdsobu zastavenia nastaveny
(Schéma zastavenia C) N/A N/A C C N/A C C
(A05B-2500-J570)

(*) R-30:A standard (jednotlivy) nemé funkciu odpojenia servomotoru.
(**) R-30iA Mate Standard nema funkciu odpojenia servomotoru a spdsob zastavenia vstupu SVOFF je
zastavenie vypnutim napéjania.

Schéma zastavenia riadiacej jednotky sa zobrazi v riadku "Schéma zastavenia" na obrazovke verzie
softvéru. Pozrite si v Casti "Verzia softvéru" navodu na obsluhu riadiacej jednotky detail obrazovky verzie
softvéru.

Moznost’ "Riadené zastavenie pomocou funkcie E-Stop”
Ak je ureny spdsob zastavenia (Schéma zastavenia C) (A05B-2500-J570), spdsob zastavenia pre
nasledujdce vystrazné signaly bude riadené zastavenie, aviak iba v reZime AUTO. V rezime T1 alebo
T2 je spdsob zastavenia pomocou vypnutia napajania, ¢o je bezny sposob ovladania systému.

Vystraha Situacia
SRVO-001 Operator panel E-stop

SRVO0-002 Teach pendant E-stop

Je stlagené tlacidlo nudzového zastavenia na paneli operatora.
Je stlacené tlacidlo nudzového zastavenia na ru¢nom ovlddacom
paneli.

Kontakt externého vstupného signalu nidzového zastavenia
(EES1-EES11, EES2-EES?21) je rozpojeny. (Riadiaca jednotka
modelu R-30iA)

Kontakt vstupného signalu pre odpojenie serva (SD4-SD41,
SD5-SD51) je rozpojeny.

(Riadiaca jednotka modelu R-30:A)

SRVO-007 External emergency stops

SRVO0-194 Servo disconnect
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Vystraha Situacia
Kontakt externého vstupného signalu nadzového zastavenia
SRVO0O-218 Ext.E-stop/Servo Disconnect (EES1-EES11, EES2-EES?21) je rozpojeny. (Riadiaca jednotka

modelu R-30iA Mate)

SRVO-408 DCS SSO Ext Emergency Stop | Vo funkcii bezpe&ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO
[3] VYPNUTE.

SRVO0-409 DCS SSO Servo Disconnect Vo funkcii bezpe&ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO
[4] VYPNUTE.

Riadené zastavenie sa od zastavenia vypnutim napajania lisi nasledovne:

- Pri riadenom zastaveni sa robot zastavi na naprogramovanej drahe. Tato funkcia sa uplatni v
systémoch, pri ktorych by robot pri vychyleni z naprogramovanej drahy mohol prekazat’ inym
zariadeniam.

- Pri riadenom zastaveni je razové zataZenie miernejSie ako pri zastaveni vypnutim napajania. Tato
funkcia plati pre systémy, u ktorych sa musi minimalizovat’ zat'azenie mechanickej jednotky alebo
EOAT (néstroja na konci ramena) pri zastaveni.

- Draha a doba dobehu pri riadenom zastaveni je dlhSia ako draha a doba dobehu pri zastaveni
vypnutim napéajania a zavisi od modelu robota a osi. Podrobné informéacie o drahe a dobe dobehu
najdete v prirucke pre operatora konkrétneho modelu robota.

V pripade modelov R-30iA a R-30iA Mate je tato funkcia dostupna iba pre hardvér typu CE alebo RIA.
Ked’ je tato moznost’ nahrana do stroja, tato funkcia sa neda vypnut.

Sposob zastavenia funkcii kontroly polohy a rychlosti systému DCS nie je ovplyvneny zvolenim tejto
moznosti.

/A VYSTRAHA
Draha a doba dobehu pri riadenom zastaveni je dihSia ako draha a doba dobehu
pri zastaveni vypnutim napajania. Pri zvoleni tejto moznosti je potrebné posudit
riziko pre cely roboticky systém, priCom sa musi zohladnit’ dlhSia draha a doba
dobehu.

4.2 SPOSOBY ZASTAVENIA ROBOTA (R-30iB, R-30iB Mate)

K dispozicii st nasledujice Styri spdsoby, ako zastavit’ robota:

Zastavenie vypnutim napajania (Kategéria 0 podla normy IEC 60204-1)
Napajanie servomotora sa vypne a robot okamzZite zastavi. Napajanie servomotora sa vypne za pohybu a
draha pohybu pri spomal’ovani je nekontrolovana..

Pri “Zastaveni vypnutim napajania” sa vykonaju nasledovné kroky.

e  Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne. Robot sa okamZite zastavi.

e Vykonavanie programu sa pozastavi.

Casté zastavovanie a vypinanie robota pocas prevadzky moze viest’ k vzniku mechanickych portch.
Vyhybajte sa navrhom systému, ktoré vyzaduju rutinné alebo Casté zastavovanie vypnutim napajania.

Riadené zastavenie (Kategoéria 1 podla normy IEC 60204-1)
Robot sa spomali pokym sa nezastavi Uplne a vypne sa napajanie servomotora.

Pri “Riadenom zastaveni” sa vykonaju nasledovné kroky.

e  Spusti sa vystraha "SRVO-199 Controlled stop" a robot sa spomali aZ zastavi. Vykonavanie
programu sa pozastavi.

e  Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne.

Hladké zastavenie (Kategéria 1 podla normy IEC 60204-1)
Robot sa spomali pokym sa nezastavi Uplne a vypne sa napajanie servomotora.
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Pri “Hladkom zastaveni” sa vykonaju nasledovné kroky.

e  Spusti sa vystraha "SRVO-289 Controlled stop" a robot sa spomali aZ zastavi. Vykonavanie
programu sa pozastavi.

e  Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne.

e  Pri Hladkom zastaveni sa robot spomal’uje, kym sa nezastavi, pricom doba spomalovania je kratSia
ako u Riadeného zastavenia.

Pozastavenie (Kategéria 2 podla normy IEC 60204-1)
Robot sa spomali pokym sa nezastavi Uplne a napajanie servomotora ostane zapnuté.
Pri “Pozastaveni” sa vykonaju nasledovné kroky.
e Cinnost robota sa spomali pokym sa nezastavi tiplne. Vykonavanie programu sa pozastavi.

A VYSTRAHA

1 Dréaha a doba, kym sa zariadenie zastavi, su u riadeného a hladkého zastavenia
dihsie ako u zastavenia pomocou vypnutia napajania. Pri riadenom alebo
hladkom zastaveni je potrebné posudit’ riziko pre cely roboticky systém, pricom
sa musi zohladnit' dIhSia draha a doba dobehu pri riadenom a hladkom
zastaveni. Podrobné informécie o drahe a dobe dobehu néjdete v navode na
obsluhu konkrétneho robota.

2 V systéme s viacerymi ramenami sa ako systémové hodnoty prevezmu najdlhSia
drdha a doba potrebné na riadené alebo hladké zastavenie spomedzi vSetkych
robotov v systéme. Pri systéme s viacerymi ramenami je potrebné posudit’ riziko
pre cely roboticky systém, priCom sa musi zohladnit dlhSia draha a doba dobehu.

3 V systéme s predizenou osou sa ako systémové hodnoty prevezmu najdlhsia
drdha a doba potrebné na riadené alebo hladké zastavenie v systéme robota s
prediZenou osou. Je potrebné posudit riziko pre cely roboticky systém, pricom sa
musi zohladnit moznost prediZenia drahy a doby dobehu systému s predizenou
osou. Pozrite si postup nastavenia prediZzenej osi v navode na obsluhu riadiace;
jednotky, aby ste zhodnotili drahu a dobu dobehu prediZenej osi.

4 Ak sa vykona hladké zastavenia poCas spomalovania v rezime riadeného
zastavenia, spésob zastavenia robota sa zmeni na zastavenie vypnutim
napajania.

Ak sa vykona hladké zastavenia poCas spomalovania v reZzime pozastavenia,
spbsob zastavenia robota sa zmeni na zastavenie vypnutim napjania.

5 V pripade riadeného alebo hladkého zastavenia sa vypnutie napajania oneskori
maximalne o 2 sekundy. V tomto pripade je potrebné posudenie rizika pre cely
roboticky systém vratane 2 sekundového oneskorenia.

Pri stlaceni tlacidla nidzového zastavenia alebo otvoreni OHRADY je spdsob zastavenia robota
Zastavenie vypnutim napéjania alebo Hladké zastavenie. Konfiguracia spdsobu zastavenia pre kazdu
situaciu sa nazyva schéma zastavenia. Schéma zastavenia sa liSi v zavislosti od konfiguracie volite'nych
pridavnych zariadeni.

Su dostupné nasledovné 3 schémy zastavenia.

Schéma Tlagidlo Externé . 5 ,
zastaven Rezim nudzového }Iamdlp OHRADAJE vstup SVOFF Bengcngsjny
ia sastavenia nudzoveho otvorena vypinac (*)
zastavenia
AUTO P-Stop P-Stop C-Stop C-Stop -
A T1 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
T2 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
AUTO C-Stop C-Stop C-Stop C-Stop -
C T1 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
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Schéma Tlagidlo Externé . 5 ,
zastaven Rezim nudzového }Iamdlp OHRADAJE vstup SVOFF Bengcngsfny
ia sastavenia nudzoveho otvorena vypinac (*)
zastavenia
T2 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop
AUTO S-Stop S-Stop C-Stop C-Stop -
D T1 S-Stop S-Stop - C-Stop S-Stop
T2 S-Stop S-Stop - C-Stop S-Stop
P-Stop:  Power-Off stop (Zastavenie vypnutim napajania)
C-Stop:  Controlled stop (Riadené zastavenie)
S-Stop:  Smooth stop (Hladké zastavenie)

- Deaktivovat’

(*) Sposob zastavenia z NTED je rovnaky ako zastavenie z bezpe¢nostného vypinaca.

Nasledujica tabulka indikuje schému zastavenia podla typu riadiacej jednotky alebo konfiguracie
voliteI'ného prisluSenstva.

Volitelné R-30iB/ R-30iB Mate
Standard A (*%
Moznost "Riadené zastavenie pomocou funkcie E-Stop" (A05B-2600-J570) C (*
Moznost "Hladké zastavenie pomocou funkcie E-Stop" (A05B-2600-J651) D (**)

(**) Model R-30:B Mate nema vstup SVOFF.

Schéma zastavenia riadiacej jednotky sa zobrazi v riadku "Schéma zastavenia" na obrazovke verzie
softvéru. Pozrite si v Casti "Verzia softvéru" navodu na obsluhu riadiacej jednotky detail obrazovky verzie
softvéru.

Moznost’' "Riadené zastavenie pomocou funkcie E-Stop”

Ak je urCeny spoOsob zastavenia "Riadené zastavenie pomocou funkcie E-Stop" (A05B-2600-J570),
spdsob zastavenia pre nasledujuce vystrazné signaly bude riadené zastavenie, aviak iba v rezime AUTO.
V rezime T1 alebo T2 je sposob zastavenia pomocou vypnutia napajania, ¢o je bezny sposob ovladania
systému.

Vystraha Situacia
SRVO-001 Operator panel E-stop

SRVO0-002 Teach pendant E-stop

Je stlacené tlacidlo nidzového zastavenia na paneli operatora.

Je stlacené tlacidlo nudzového zastavenia na ruénom ovladacom
paneli.

Kontakt externého vstupného signalu nidzového zastavenia
(EES1-EES11, EES2-EES?21) je rozpojeny.

Vo funkcii bezpeéného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [3]
VYPNUTE.

Vo funkcii bezpe¢ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [4]
VYPNUTE.

SRVO-007 External emergency stops

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop

SRV0-409 DCS SSO Servo Disconnect

Riadené zastavenie sa od zastavenia vypnutim napajania lisi nasledovne:

e  Pri riadenom zastaveni sa robot zastavi na naprogramovanej drahe. Tato funkcia sa uplatni v
systémoch, pri ktorych by robot pri vychyleni z naprogramovanej drahy mohol prekazat inym
zariadeniam.

e  Pri riadenom zastaveni je razové zatazenie zariadenia miernejSie ako pri zastaveni vypnutim
napdjania. Tato funkcia plati pre systémy, u ktorych sa musi minimalizovat’ zat'azenie mechanickej
jednotky alebo EOAT (nastroja na konci ramena) pri zastaveni.

e Draha a doba dobehu pri riadenom zastaveni je dlhSia ako draha a doba dobehu pri zastaveni
vypnutim napdjania a zavisi od modelu robota a osi.

Ked’ je tato moznost’ nahrana do stroja, tato funkcia sa neda vypnut’.
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Spbsob zastavenia funkcii kontroly polohy a rychlosti systému DCS nie je ovplyvneny zvolenim tejto
moznosti.

/A VYSTRAHA
Draha a doba, kym sa zariadenie zastavi, su u riadeného zastavenia dlhSie ako u
zastavenia pomocou vypnutia napajania. Pri zvoleni tejto moznosti je potrebné
posudit riziko pre cely roboticky systém, priCom sa musi zohladnit’ dlhSia draha a
doba dobehu.

Moznost’ "Hladka funkcia zastavenia E-Stop”
Ak je urCeny spdsob zastavenia "Hladka funkcia zastavenia E-Stop" (A05B-2600-J651), spdsob
zastavenia pre nasledujlce vystrazné signaly bude hladké zastavenie pri v3etkych reZzimoch prevadzky
(reZimy AUTO, T1aT2).

Vystraha Situacia
SRVO-001 Operator panel E-stop Je stlagené tlacidlo nudzového zastavenia na paneli operatora.
SRVO0-002 Teach pendant E-stop Je stlagené tlacidlo nudzového zastavenia na ruénom oviddacom
paneli.
SRVO0-003 Deadman switch released Oba bezpecénostné vypinace na ruénom ovladacom paneli su
uvolnené.

Kontakt externého vstupného signalu nadzového zastavenia
(EES1-EES11, EES2-EES21) je rozpojeny.

IMSTP vstup (signal *IMSTP pre rozhranie pridavného zariadenia) je
VYPNUTY.

SRVO0-232 NTED input Kontakt vstupného signalu NTED (NTED1-NTED11,
NTED2-NTED21) je rozpojeny.

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop | Vo funkcii bezpeéného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [3]

SRVO-007 External emergency stops

SRVO-037 IMSTP vstup (Skupina: %d)

VYPNUTE.

SRVO0-409 DCS SSO Servo Disconnect Vo funkcii bezpeéného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [4]
VYPNUTE.

SRVO0-410 DCS SSO NTED input Vo funkcii bezpeéného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [5]
VYPNUTE.

SRVO0-419 DCS PROFIsafe comm. error Vyskytla sa chyba v bezpeé€nej komunikacii na PROFINET

Hladkeé zastavenie sa od zastavenia vypnutim napdajania lisi nasledovne:

e Pri hladkom zastaveni sa robot zastavi na naprogramovanej drahe. Tato funkcia sa uplatni v
systémoch, pri ktorych by robot pri vychyleni z naprogramovanej drahy mohol prekazat inym
zariadeniam.

e  Pri hladkom zastaveni je razové zatazenie zariadenia miernejSie ako pri zastaveni vypnutim
napdjania. Tato funkcia plati pre systémy, u ktorych sa musi minimalizovat’ zat'azenie mechanickej
jednotky alebo EOAT (nastroja na konci ramena) pri zastaveni.

e Draha a doba dobehu pri hladkom zastaveni je dlhSia ako draha a doba dobehu pri zastaveni
vypnutim napdjania a zavisi od modelu robota a osi.

Hladké zastavenie sa od riadeného zastavenia lisi nasledovne:

e Draha a doba dobehu pri hladkom zastaveni je dlhSia ako drdha a doba dobehu pri riadenom
zastaveni a zavisi od modelu robota a osi.

Ked je tato moznost’ nahrana do stroja, tato funkcia sa ned4 vypnut’.

Spbsob zastavenia funkcii kontroly polohy a rychlosti systému DCS nie je ovplyvneny zvolenim tejto
mOoZnosti.
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/A VYSTRAHA
Draha a doba, kym sa zariadenie zastavi, su u hladkého zastavenia dlhSie ako u
zastavenia pomocou vypnutia napajania. Pri zvoleni tejto moznosti je potrebné
posudit riziko pre cely roboticky systém, priCom sa musi zohladnit’ dlhSia draha a
doba dobehu.
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4.3 SPOSOB ZASTAVENIA ROBOTA
(R-30iB Plus, R-30iB Mate Plus, R-30iB Compact Plus)

K dispozicii st nasledujuce tri kategorie spdsobov zastavenia.

Kategoria typu zastavenia 0 podla normy IEC 60204-1 (Zastavenie vypnutim
napajania)
Napéjanie servomotora sa vypne a robot okamZite zastavi. Napajanie servomotora sa vypne za pohybu a
draha pohybu pri spomal’ovani je nekontrolovana..
V pripade “kategérie zastavenia 0” sa vykonaju nasledovné kroky.
e  Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne. Robot sa okamZite zastavi.
e Vykonavanie programu sa pozastavi.
Casté zastavovanie robota podl'a kategorie 0 podas prevadzky moze viest’ k vzniku mechanickych porach
u robota.
Vyhybajte sa navrhom systému, ktoré vyzaduji rutinné alebo ¢asté zastavovanie kategorie 0.

Kategéria typu zastavenia 1 podla normy IEC 60204-1 (riadené zastavenie,
hladké zastavenie)
Robot spomali pokym sa Uplne nezastavi a vypne sa napajanie servomotora.
V pripade “kategérie zastavenia 1” sa vykonaju nasledovné kroky.
e  Spusti sa vystraha "SRV0O-199 Controlled stop" alebo "SRV0O-289 Smooth Stop™ a robot spomali
aZ do zastavenia. Vykonavanie programu sa pozastavi.
e  Spusti sa vystraha a napajanie servomotora sa vypne.
Pri hladkom zastaveni robot spomaluje, kym sa nezastavi, pricom doba spomalovania je kratSia ako

riadené zastavenie. Spdsob zastavenia z kategdrie zastavenia 1 je rozny v zavislosti od modelu robota

alebo konfiguracie volitelnej vybavy. Udaje pre uréity model najdete v "Prirucke pre pouZivatela".

Kategéria zastaveni 2 podla normy IEC 60204-1 (Pozastavenie)
Robot sa spomali pokym sa nezastavi Uplne a napajanie servomotora ostane zapnuté.
V pripade “kategorie zastavenia 2” sa vykonaju nasledovné kroky.
e  Cinnost robota sa spomali pokym sa tiplne nezastavi. Vykonavanie programu sa pozastavi.

A VYSTRAHA

1. Draha a doba, kym sa robot zastavi, su pri kategérii 1 dlhSie ako pri kategorii 0.
Pri kategorii zastavenia 1 je potrebné posudit’ riziko pre cely roboticky systém,
pricom sa musi zohfadnit’ dihSia draha zastavenia a doba dobehu, Podrobné
informacie o drahe a dobe dobehu najdete v ndvode na obsluhu konkrétneho
modelu robota.

2 V pripade systému s viacerymi ramenami sa do systému preberaju hodnoty
najdlhSej drahy a najdihSej doby zastavenia z kategorie zastavenia 1 spomedzi
vSetkych robotov v systéme. Pri systéme s viacerymi ramenami je potrebné
posudit riziko pre cely roboticky systém, pricom sa musi zohladnit dlhSia draha a
doba dobehu.

3 V systéme s predizenou osou sa ako systémové hodnoty prevezmu najdihsia
drdha a doba dobehu potrebna na zastavenie typu kategoérie 1 spomedzi
vSetkych robotov a predizenych osi. Je potrebné posudit riziko pre cely roboticky
systém, pricom sa musi zohladnit moznost prediZenia drahy a doby dobehu
systému s predizenou osou. Pozrite si postup nastavenia prediZzenej osi v navode
na obsluhu riadiacej jednotky, aby ste zhodnotili drahu a doba dobehu predizenej
osi.

4 Ak sa poCas spomalovania pri zastaveni kategorie 2 vyskytne zastavenie
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kategorie 1, spésob zastavenia robota sa zmeni na zastavenie kategorie 0.

5 V pripade zastavenia kategérie 1 sa vypnutie napdjania oneskori maximalne o 2
sekundy. V tomto pripade je potrebné posudenie rizika pre cely roboticky systém
vratane 2 sekundového oneskorenia.

Pri stlaeni tlac¢idla nudzového zastavenia alebo otvoreni OHRADY je spdsob zastavenia robota
zastavenie kategorie 0 alebo kategdrie 1. Konfiguracia spdsobu zastavenia pre kazdu situéciu sa nazyva
schéma zastavenia. Schéma zastavenia sa li$i podl'a konfiguracie volitelnych pridavnych zariadeni.

S0 dostupné nasledovné 3 schémy zastavenia.

Schéma Tlagidlo Externe
. < . . tlacidlo OHRADA je Bezpecnostny
zastaveni | RezZim nddzového . . . vstup SVOFF C
a sastavenia nudzoveho otvorena vypinac (*)
zastavenia
AUTO Category O Category O Category 1 Category 1 -
A T1 Category O Category O - Category 1 Category O
T2 Category 0 Category O - Category 1 Category O
AUTO Category 1 Category 1 Category 1 Category 1 -
C T1 Category 0 Category 0 - Category 1 Category 0
T2 Category 0 Category 0 - Category 1 Category 0
AUTO Category 1 Category 1 Category 1 Category 1 -
D T1 Category 1 Category 1 - Category 1 Category 1
T2 Category 1 Category 1 - Category 1 Category 1
Category 0:  Kategoria zastaveni 0
Category 1:  Kategdria zastaveni 1

- Deaktivovat’
(*) Sposob zastavenia z NTED je rovnaky ako zastavenie z bezpe¢nostného vypinaca.

Nasledujica tabulka indikuje schému zastavenia podla typu riadiacej jednotky alebo konfiguracie
voliteného prislusenstva.
Standardné nastavenie R651 je Specifikované.

R-30iB Plus/ R-30iB Mate Plus/

Volitefna vybava R-30iB Compact Plus

Standard C (*
Pb&vodna funkcia zastavenia (A05B-2670-J680) A (*%
Funkcia hladkého zastavenia v§etkych sucasti (A05B-2670-J651) D (**)

Standardné nastavenie R650 je 3pecifikované.

R-30iB Plus/ R-30iB Mate Plus/

Volitelna vybava R-30iB Compact Plus

Standard A (*%
Kategéria zastaveni 1 prostrednictvom funkcie E-Stop (A05B-2670-J521) C (*
Funkcia hladkého zastavenia v§etkych sucasti (A05B-2670-J651) D (**)

(**) Modely R-30iB Mate Plus a R-30:B Compact Plus nie st vybavené vstupom SVOFF.

Schéma zastavenia riadiacej jednotky sa zobrazi v riadku "Schéma zastavenia" na obrazovke verzie
softvéru. Detail obrazovky verzie softvéru je uvedeny v Casti "Verzia softvéru" v prirucke pre obsluhu
riadiacej jednotky.

Konfigurécia "Pbévodné funkcia zastavenia"

Ak je ureny sposob zastavenia "P6vodna funkcia zastavenia" (A05B-2670-J680), spdsob zastavenia pre
nasledujlce vystrazné signaly bude zastavenie kategérie 0 v reZime AUTO.
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Vystraha

Situacia

SRVO-001 Operator panel E-stop

Je stlagené tlacidlo nudzového zastavenia na paneli operatora.

SRVO0-002 Teach pendant E-stop

Je stlacené tlacidlo nudzového zastavenia na ruénom ovladacom
paneli.

SRVO-007 External emergency stops

Kontakt externého vstupného signalu nadzového zastavenia
(EES1-EES11, EES2-EES21) je rozpojeny.

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop

Vo funkcii bezpe€ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [3]
VYPNUTE.

SRV0-409 DCS SSO Servo Disconnect

Vo funkcii bezpe€ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [4]
VYPNUTE.

Kategoria zastaveni 0 sa od kategorie zastaveni 1 1iSi nasledovne:

e V pripade zastavenia kategorie 0 sa napdjanie servomotora vypne a robot okamZite zastavi.
Napajanie servomotora sa vypne za pohybu a draha pohybu pri spomal'ovani je nekontrolovana..

e Draha a doba dobehu pri zastaveni kategérie 0 je dlhSia ako draha a doba dobehu pri zastaveni
kategorie 1 a zavisi od modelu robota a osi.

Ked je tato konfiguracia nahrana do stroja, tato funkcia sa neda vypnut.

Sposob zastavenia funkcii kontroly polohy a rychlosti systému DCS nie je ovplyvneny zvolenim tejto

moznosti.

Konfiguracia "Funkcia hladkého zastavenia vSetkych suéasti"

Ak je uréeny spOsob zastavenia "Funkcia hladkého zastavenia vSetkych sucasti " (A0O5B-2670-J651),
spdsob zastavenia pre nasledujuce vystrazné signaly bude zastavenie kategorie 1 pri vSetkych rezimoch

prevadzky (rezimy AUTO, T1a T2).

Vystraha

Situacia

SRVO-001 Operator panel E-stop

Je stlacené tlacidlo nadzového zastavenia na paneli operatora.

SRVO0-002 Teach pendant E-stop

Je stlacené tlacidlo nidzového zastavenia na ruénom ovladacom
paneli.

SRVO0-003 Deadman switch released

Oba bezpectnostné vypinac¢e na ru¢nom ovladacom paneli su
odblokované.

SRVO-007 External emergency stops

Kontakt externého vstupného signalu nidzového zastavenia
(EES1-EES11, EES2-EES?21) je rozpojeny.

SRVO-037 IMSTP vstup (Skupina: %d)

IMSTP vstup (signal *IMSTP pre rozhranie pridavného zariadenia) je
ZAPNUTY.

SRVO-232 NTED input

Kontakt vstupného signalu NTED (NTED1-NTED11,
NTED2-NTED21) je rozpojeny.

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop

Vo funkcii bezpe€ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [3]
VYPNUTE.

SRV0-409 DCS SSO Servo Disconnect

Vo funkcii bezpe€ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [4]
VYPNUTE.

SRVO0-410 DCS SSO Ext Emergency Stop

Vo funkcii bezpe€ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [5]
VYPNUTE.

SRV0-419 DCS PROFIsafe comm. error

Vyskytla sa chyba bezpe&nej komunikacie siete PROFINET

Kategoria zastaveni 1 sa od kategorie zastaveni 0 liSi nasledovne:
e  Pri zastaveni kategorie 1 sa robot zastavi na naprogramovanej drahe. Tato funkcia plati pre systémy,
v pripade ktorych by robot pri vychyleni z naprogramovanej drahy mohol prekazat inym

zariadeniam.

e  Pri zastaveni kategorie 1 je razové zatazenie zariadenia miernejSie, ako u zastavenia kategorie 0.
Tato funkcia plati pre systémy, u ktorych sa musi minimalizovat’ zataZenie mechanickej jednotky
alebo EOAT (néstroja na konci ramena) pri zastaveni.
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e Draha a doba dobehu pri zastaveni kategérie 1 je dlhSia ako draha a doba dobehu pri zastaveni
kategorie 0 a zavisi od modelu robota a osi.

Ked’ je tato konfiguracia nahrana do stroja, tato funkcia sa neda vypnut.

Spbsob zastavenia funkcii kontroly polohy a rychlosti systému DCS nie je ovplyvneny zvolenim tejto
mOoZnosti.

/\ VYSTRAHA
Draha a doba, kym sa robot zastavi, su pri kategorii 1 dlhSie ako pri kategorii O.
Pri zvoleni tejto moznosti je potrebné posudit riziko pre cely roboticky systém,
pricom sa musi zohladnit' dlhSia draha a doba dobehu.

Konfiguracia "Kategoria zastavenia 1 prostrednictvom funkcie E-Stop"
Ak je urCeny spdsob =zastavenia '"Zastavenie kategérie 1 prostrednictvom funkcie E-Stop"
(A05B-2670-J521), spbsob zastavenia pre nasledujlce vystrazné signély bude zastavenie kategorie 1,
avSak iba v rezime AUTO. V rezime T1 alebo T2 je sposob zastavenia kategoria 0, ¢o je bezny sposob
ovladania systému.

Vystraha Situacia
SRVO-001 Operator panel E-stop Je stlacené tlacidlo nudzového zastavenia na paneli operatora.
SRVO0-002 Teach pendant E-stop Je stlagené tlacidlo nudzového zastavenia na ruénom oviddacom
paneli.
SRVO-007 External emergency stops Kontakt externého vstupného signalu nadzového zastavenia

(EES1-EES11, EES2-EES21) je rozpojeny.

SRVO0-408 DCS SSO Ext Emergency Stop | Vo funkcii bezpe€ného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [3]
VYPNUTE.

SRVO0-409 DCS SSO Servo Disconnect Vo funkcii bezpeéného pripojenia vstupov a vystupov DCS je SSO [4]
VYPNUTE.

Kategoria zastaveni 1 sa od kategorie zastaveni 0 liSi nasledovne:

e  Pri zastaveni kategorie 1 sa robot zastavi na naprogramovanej drahe. Tato funkcia plati pre systémy,
v pripade ktorych by robot pri vychyleni z naprogramovanej drahy mohol prekazat inym
zariadeniam.

e  Pri zastaveni kategorie 1 je razové zatazenie zariadenia miernejSie, ako u zastavenia kategorie 0.
Tato funkcia plati pre systémy, u ktorych sa musi minimalizovat’ zatazenie mechanickej jednotky
alebo EOAT (néastroja na konci ramena) pri zastaveni.

e Draha a doba dobehu pri zastaveni kategodrie 1 je dlhSia ako dréha a doba dobehu pri zastaveni

kategorie 0 a zavisi od modelu robota a osi.

Ked je tato konfiguracia nahrana do stroja, tato funkcia sa neda vypnut.

Spbsob zastavenia funkcii kontroly polohy a rychlosti systému DCS nie je ovplyvneny zvolenim tejto
mOoZnosti.

/N\ VYSTRAHA
Draha a doba, kym sa robot zastavi, su pri kategorii 1 dlhSie ako pri kategorii O.
Pri zvoleni tejto moznosti je potrebné posudit riziko pre cely roboticky systém,
pricom sa musi zohladnit' dlhSia draha a doba dobehu.
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4.4 NUDZOVE ZASTAVENIE

Tento robot ma nasledujuce zariadenia nidzového zastavenia.

e tlacidlo nidzového zastavenia (umiestnené na paneli operatora a na ru¢nom ovladacom paneli)
e  externy vstupny signal nidzového zastavenia (svorka pre signal je k dispozicii)

Po stlaceni tlacidla nidzového zastavenia sa robot ihned’ zastavi (pozri Cast’ 4.1 az 4.3).

Externy vstupny signal nadzového zastavenia je predstavovany vstupom z pridavnych zariadeni.

Vo vnutri riadiacej jednotky je k dispozicii svorka k pripojeniu signdlu nidzového zastavenia

Presnt polohu tla¢idla nidzového zastavenia najdete v priruc¢ke udrzby konkrétnej riadiacej jednotky.

/A VYSTRAHA

1 V pripade niektorych riadiacich jednotiek su panel operatora a ru¢ny ovladaci
panel volitelnou vybavou. Ak robot nie je vybaveny panelom operatora alebo
ruénym ovladacim panelom, tlacidlo nudzového zastavenia nie je pri dodani
nainStalované. Pripojte externy vstup signédlu nadzového zastavenia jedného
alebo viacerych periférnych zariadeni a zabezpecte funkénost nudzového
zastavenia.

2 Ak prevadzkujete roboty bez panelu operatora alebo ru¢ného ovladacieho
panela, umiestnite tlagidlo (tlagidla) NUDZOVEHO ZASTAVENIA v dosahu
operatora na vhodnom mieste podla rozmiestnenia systému.
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4.5 PREPINAC VOL'BY REZIMOV

U modelov R-J3iB a neskorsich sa PREPINAC VOIBY REZIMOV nachadza na paneli operatora na
riadiacej jednotke robota. (Ide o volitelnu vybavu u niektorych riadiacich jednotiek.) Tymto prepinacom
mozete zvolit jeden z reZimov prevadzky. Zvoleny rezim prevadzky mozno uzamknut’ vytiahnutim kI'a¢a
z prepinaca rezimov.

Vzdy, ked’ sa tymto prepinacom zmeni rezim, robot sa zastavi a na LCD displeji ruéného ovladacieho
panela sa zobrazi sprava o tom, Ze sa zmenil rezim prevadzky.

T1
AUTO
T2
< O
\
Obr. 4.5 Priklad prepinaéa VOLBY REZIMOV
45.1 Prevadzkové rezimy

K dispozicii st dva alebo tri prevadzkové rezimy, ktoré st uvedené niZsie.

Rezim AUTO
e  Program robota sa mdze spustit’ pomocou panelu operatora
e  Program robota sa moze spustit’ cez rozhranie periférneho zariadenia
e  Bezpecnostna ohrada je aktivovana (pri otvoreni ohrady sa aktivuje proces nidzového zastavenia).
e  Robot mdze pracovat’ s udanou maximalnou rychlost’ou.
Rezim T1

e  Program robota sa mdze spustit’ pomocou ru¢ného ovladacieho panela.

e  Robot nemozno prevadzkovat pri rychlostiach vysSich ako 250 mm/s vo vystred'ovacom bode
nastroja ani v siradnicovom systéme nastroja (nulovom bode suradnicového systému néstroja), ani v
strede priruby.

e  Bezpectnostna ohrada nie je aktivovana (robot pokracuje v prevadzke aj ked’ je ohrada otvorend).

Rezim T2 (volitel'na vybava)
e  Program robota sa mdze spustit’ pomocou ru¢ného ovladacieho panela.
e  Robot méze pracovat’ s udanou maximalnou rychlost’'ou.
e  Bezpecnostna ohrada nie je aktivovana (robot pokracuje v prevadzke aj ked’ je ohrada otvorena).

Ruény ovladaci panel, panel operatora a pridavné zariadenia posielaju kazdému robotovi spustaci signal. Platnost’
kazdého signalu sa v§ak meni v zavislosti od nastavenia prepinaca rezimu a bezpec¢nostného vypinaca na
ovladacom paneli, spustacieho prepina¢a na ru¢nom ovladacom paneli a dialkovom ovladani softvéru.
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Spustaci
g prepinac SOftver's | pugny ovladaci , Pridavné
Rezim ruéného dialkovym Panel operatora . .
. . . ; panel zariadenie
ovladacieho ovladanim
panelu
Lokal N leny N leny N leny
Spusteny .o ’a ny’ epovo en¥ epovo en¥ epovo en),/
Dialkovy Nepovoleny Nepovoleny Nepovoleny
Automaticky , , Spustenie .
rezim (AUTO) ) Lokélny Nepovoleny povolend Nepovoleny
Vypnuty .
Dialkovy Nepovoleny Nepovoleny Spustenie
povolené
Lokalny Spustenl,e Nepovoleny Nepovoleny
; povolené
Spusteny Spustenie
Rezim T1, T2 Dialkovy P . Nepovoleny Nepovoleny
povolené
——— Lokalny Nepovoleny Nepovoleny Nepovoleny
ypnuy Dialkovy Nepovoleny Nepovoleny Nepovoleny

Rezim T1, T2: Bezpecnostny vypina¢ je funkény.

Podrobné informacie néjdete v prirucke operatora riadiacej jednotky robota.

4.6 BEZPECNOSTNY VYPINAC

Bezpeénostny vypina¢ sa pouziva ako "odblokovacie zariadenie".
Ak je povolené pouzitie ru¢ného ovladacieho panelu, pohyb robota je mozny iba ak operator drzi aspon
jeden bezpecnostny vypina¢. Ak vypina¢ pustite alebo zovriete prilis, robot sa okamzite zastavi.

Bezpeclnostny
vypinac

Obr. 4.6 Bezpecnostny vypinac

Na zaklade vyhodnotenia rizik vykonaného spolocnostou FANUC, pocet operacii bezpecnostnych
vypina¢ov nesmie prekrocit’ 10000 opakovani ro¢ne.
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4.7

BEZPECNOSTNE PRVKY

Medzi bezpe¢nostné prvky patria:

bezpec¢nostna ohrada (pevna zabrana),
bezpecnostna brana (s blokovacim zariadenim)
bezpecnostna zastrcka a zdsuvka, a

d’alsie ochranné zariadenia

Tieto bezpecnostné prvky musia vyhoviet’' bezpe¢nostnym normam ako napr. ISO a IEC. Nainstalovat’ ich
musi systémovy technik.

Tato Cast’ popisuje poziadavky na tieto bezpec¢nostné prvky.
Podrobné informacie najdete v EN / ISO 10218 a d’alsich stivisiacich normach.

/N VYSTRAHA

Okolo robotického systému je nutné nainstalovat vhodné bezpecnostné prvky.
Prevadzka robota bez bezpeénostnych prvkov méze zapri€init velmi vazne
zranenie alebo dokonca smrt’ personalu kvoli nebezpecenstvu, akym je napriklad
zachytenie ramenom robota.

4.7.1 Bezpeénostna ohrada

Poziadavky na bezpe¢nostni ohradu st nasledovné.

Ohrada je skonStruovana tak, aby odolala posobeniu predvidatelnych faktorov pri prevadzke a v
okolitom prostredi.

Ohrada je bez ostrych hrén a vystupkov a nepredstavuje hrozbu sama o sebe.

Plot zabranuje pristupu do chraneného priestoru s vynimkou bran vybavenych blokovacimi
zariadeniami alebo zariadeniami na snimanie pritomnosti.

Ohrada je pevne pripevnena na mieste a moze sa odstranit’ iba za pomoci nastrojov.

Upevnovaci systém bezpe¢nostnej ohrady musi pri odstranovani zostat’ pripevneny k ochrannej
ohrade alebo k robotickému systému.

Ak je to mozné, bezpecnostny plot musi byt pripevneny na danom mieste a nemdze sa pohybovat’.
Ohrada musi byt ¢o najmenSou prekazkou pre sledovanie vyrobného procesu. (Drotené pletivo,
mriezka alebo panelova ohrada)

Ohrada sa nachadza v dostatocnej vzdialenosti od priestoru maximalneho priestoru vyhradeného pre
¢innost’ robota.

Ohrada by mala byt pripojena k vodi¢u PE (ochranna zem), aby sa zabranilo Urazu elektrickym
pradom.

Pre podrobnosti, ako je vel'kost’ brany a minimalna velkost’ mriezky, pozrite si nasledujiice normy a
svisiace normy.

- ENISO 13855

- ENISO 13857

- ANSIB11.19
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4.7.2 Bezpeénostné brany a zastréky

Poziadavky na bezpe¢nostni branu su nasledovné.

Blokovacie zariadenie blokuje automaticky chod robotického systému pokym sa brana nezatvori.
Uzavretie ochrannej brana nesmie byt ovladacim signalom pre opidtovné spustenie automatického
chodu. Musi sa vyzadovat’ iimyselné konanie z riadiacej stanice.

Brana musi byt vybavena blokovacimi zastrCkami a zadsuvkami. Z bezpecnostnych dévodov musia
byt vybrané zastrcky a zasuvky vhodné.

Bezpecnostna brana musi byt’ zavreta a uzamknuté, pokym riziko zranenia nepominie (blokovacia brana s
funkciou zamykania). Pripadne ak sa ochrannd brana otvori, pokym je roboticky systém v c¢innosti,
vygeneruje sa prikaz zastavenia alebo nidzového zastavenia (zablokovania).

Podrobnosti o blokovacich zariadeniach najdete v normach EN / 1ISO 14119 alebo ANSI B11.19.

Odporuaca sa namontovat’ zariadenie, ktoré zabrani ndhodnému uzatvoreniu brany, priCom osoby mohli
cez branu s blokovacimi zariadeniami vstupovat’ do chraneného priestoru.

Musi sa dbat’ na to, aby aktivovanie blokovacieho zariadenia, ktoré ma chranit’ vo¢i nebezpe¢nym
situdciam (napr. zastavenim nebezpecného pohybu robotického systému), samo nezapriCinilo iné
nebezpecné situacie (napr. unik nebezpecnych latok do pracovného priestoru).

4.7.3 Ostatné ochranné zariadenia

Ochranné zariadenia musia byt navrhnuté a zapracované do systému tak, aby:

pohyblivé Casti sa nesmu zac¢at’ hybat’, pokial’ je operator v ich blizkosti,

po spusteni sa osoby musia nachaddzat’ mimo dosahu pohyblivych Casti,

mozu byt upravené len umyselnym konanim za pouZitia nastrojov, kl'uca atd’.,

absencia alebo zlyhanie niektorého komponentu musi zamedzit' spusteniu alebo deaktivovat
pohyblivé Casti.

Ak sa pouzivaju detekéné zariadenia naruSenia chraneného priestoru z bezpe¢nostnych dévodov, musia
splnat’ nasledujuce poziadavky.

Zariadenie na detekciu naruSenia chraneného priestoru musi byt nainStalované a usporiadané tak,
aby sa osoby nemohli dostat’ do nebezpeénej oblasti a bez toho, aby ich zariadenie zaznamenalo.

Zariadenie na detekciu naruSenia chraneného priestoru musi byt nainStalované a usporiadané tak,
aby sa osoby nemohli vkro€it’ do chraneného priestoru predtym, ako nebezpecna situacia pominie.

V spojeni s detek¢nym zariadenim narusenia chraneného priestoru moze byt nutné pouzitie ohrady,
aby osoby nemohli zariadenie obist.

Podmienky prostredia, pre ktoré bol systém urceny, nesmi mat’ nepriaznivy vplyv na ¢innost’ tychto
zariadeni.

Ak sa aktivuje detek¢né zariadenie naruSenia chraneného priestoru, roboty mozno restartovat’ zo
zastavenej polohy za predpokladu, Ze to nespdsobi iné nebezpecenstvo.

Opétovny Start robota je podmieneny odstranenim narusenia snimaného priestoru. Toto nesmie byt
ovladacim signalom pre opatovné spustenie automatického chodu.
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4.8 PREVADZKA VO VNUTRI BEZPECNOSTNEJ OHRADY

Ak pracovnici (programator, udrzbovy technik) musia vstapit’ do vnutra bezpecnostnej ohrady, musia sa
vykonat nasledovné bezpecnostné opatrenia.

Pre vstipenim do bezpecnostnej ohrady sa uistite, Ze sa robot iplne zastavil.

Nikdy nevstupujte do bezpecnostnej ohrady, ked’ sa robot hybe. Ak sa robot pohybuje, zastavte
ho pomocou tlacidla pre pozastavenie (alebo vstupnym signalom) a po "riadenom zastaveni"
alebo "hladkom zastaveni" (vypnuti napajania servomotoru) mézete vstapit’ do bezpecnostného
plotu.

Uistite sa, Ze kontrolka pre stav zastavenia indikuje zastavenie robota a do chraneného priestoru
vstupte cez bezpeénostnll branu.

Informujte ostatnych pracovnikov, Ze pracujete v bezpecnostnej ohrade, prostrednictvom
napisu "prebiehaja prace". Pri programovani robota alebo testovacej prevadzke sa robot méze
pohnut v neocakavany smer. Dbajte preto na zvySenu ostrazitost’ a programovanie robota
vykonajte na mieste, kde sa v pripade nebezpecnej situacie robotovi mdzete vyhnut’.

Povolte signal "bezpecna znizena rychlost™.

Ak na ulohe spolupracuje viac ako jeden pracovnik, ru¢ny ovladaci panel by mal mat’ veduci
pracovnik a ostatni pracovnici by sa mali riadit’ jeho prikazmi.

Ovladanie z externého rozhrania a panela operéatora riadiacej jednotky robota je zakazané, ak
operator nevydal prikaz

Vsetci pracovnici vo vnutri bezpe¢nostnej ohrady musia mat’ vzdy zaistent unikova zénu, aby
sa predislo nebezpecenstvu sposobenému nepldnovanym pohybom robota.

VSetci pracovnici musia dbat’ na to, aby nezahradili Unikové cesty ostatnym pracovnikom.
Neovladajte robota, ked” sa opierate o stenu alebo zariadenia nainStalované vo vnutri
bezpecnostnej ohrady atd’. zabranuju operatorovi v uniku.

Sledujte ¢innost’ robota pocas krokového rezimu, overovania programu, atd’.

Okamzite zastavte robot pomocou tlacidla E-stop, ak niekto zisti nebezpecnu situaciu.

Vzdy, ked’ je to mozné, musi dal$i operator, ktory ma pristup k tlacidlu E-stop, sledovat’
¢innost’ zvonka bezpec€nostnej ohrady.

Zaistite, aby bezpecnostny vypinac bol spinany iba drzanim rukou.

Zaistite, aby sa pri uzatvarani bezpec¢nostnej brany nikto nenachadzal vo vnutri bezpecnostne;j
ohrady.

Po skonceni prac vo vnutri bezpecnostnej ohrady nenechavajte v dosahu pohybu robota alebo
jeho pridavnych zariadeni akékol'vek naradie a pod.

/A VYSTRAHA

1 Musia sa stanovit’ a dodrzZiavat bezpecnostné postupy pre vstup do
bezpeénostnej ohrady. Nespravny postup pri vstupe do bezpecnostnej ohrady
moze zapriCinit velmi vazny alebo smrtefny uraz pracovnikov z dévodu
nebezpeclenstva, akym je napriklad pritlacenie ramenom robota.

2 Pri zaskolovani alebo udrzbe robotického systému sa musi venovat mimoriadna
pozornost zamedzeniu vstupu do bezpecnostnej ohrady osobam, ktoré sa na
tomto procese nepodieflaju. Nepovoleny vstup do bezpecnostnej ohrady mbéze
zapricinit velmi vazny alebo smrtelny uraz pracovnikov z dévodu
nebezpecenstva, akym je napriklad pritlacenie ramenom robota.
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4.9

BEZPECI:NOSTNE POSTUPY PRE VSTUP DO
BEZPECNOSTNEJ OHRADY

V tejto Casti sa uvadzaju priklady bezpecnostnych postupov pre vstup do bezpecnostnej ohrady.

Upozoriujeme, ze do bezpe¢nostnej ohrady mézu vstupovat iba programator alebo technik tdrzby.
Ostatné osoby (vratane operatora) nesmutl vstupovat’ do bezpe¢nostnej ohrady.

Vstup do BEZPECNOSTNEJ OHRADY

Situacia: Robot sa pohybuje automaticky (v automatickom rezime (AUTO)).

1

2

Zastavte robota pomocou tla¢idla [HOLD] (pozastavit’) alebo pomocou vstupného signalu HOLD.

Pomocou prepinaca MODE SELECT (vol'ba rezimu) zmeiite prevadzkovy rezim robota z AUTO na
T1 alebo T2.

Na uzamknutie rezimu vytiahnite kI'a¢ z prepinaca MODE SELECT.
Vytiahnite bezpeénostni zastr¢ku 2 zo zasuvky 2.

Otvorte branu bezpec¢nostnej ohrady a zasuiite bezpe¢nostnt zastrcku 2, ktort ste vytiahli v kroku 4,
do zasuvky 4.

Vytiahnite bezpecnostni zastréku 1 zo zasuvky 1.

Vstapte do vnutorného priestoru bezpecnostnej ohrady a zasurte bezpe¢nostnu zastréku 1 vytiahnuta
v kroku 6 do zasuvky ¢islo 3.

Podrobné informéacie o usporiadani bezpecnostnej ohrady, bezpecnostnej zastrcky a zasuvky najdete na
obr. 4.9.

Osoba vstupujuca do vnutorného priestoru bezpeénostnej ohrady musi zo sebou niest kl'i¢ od prepinaca MODE
SELECT a bezpe€nostnu zastréku 1.
Bezpecnostnu zastréku 1 je potrebné zasuvky 3 vo vnutri ohrady.
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S

VSEOBECNE UPOZORNENIA

V tejto kapitole s opisané poZiadavky na bezpec¢nost’ v nasledujucich situaciach:

InStalacia (5.1)

Uvedenie do prevadzky a funkéné skuasky (5.2)
Bezpecnostné opatrenia pre mechaniku (5.3)
Programovanie (5.4)

Overenie programu (5.5)

Odstranovanie chyb (5.6)

UloZenie naprogramovanych udajov (5.7)
Automatickd prevadzka (5.8)

Udrzba (5.9)

Bezpecnost technikov udrzby (5.10)
Demontéz / likvidacia (5.11)

Ostatné upozornenia (5.12)

Pouzivatel' musi zabezpecit' definovanie, aplikaciu a udrzovanie bezpecnostnych metdéd pre kazdu
operaciu spojeni s robotickym systétmom a predovSetkym opatrenia tykajlce sa personalu, ktory
nepouziva ruény ovladaci panel alebo odblokovacie zariadenia.

Pouzivatel’ musi zabezpecit, aby rucny ovladaci panel, ktory nie je pripojeny k riadiacej jednotke robota
nebol k dispozicii.

/N VYSTRAHA
1 Musia sa stanovit’ a dodrziavat bezpecnostné postupy pre vstup do

bezpeénostnej ohrady. Nespravny postup pri vstupe do bezpecnostnej ohrady
moze zapricinit velmi vazne zranenie alebo dokonca smrt personalu kvoli
nebezpecenstvu, akym je napriklad zachytenie ramenom robota.

Pri zaskolovani alebo udrzbe robotického systému sa musi venovat mimoriadna
pozornost zamedzeniu vstupu do bezpecnostnej ohrady tomu personalu, ktory
sa na tomto procese nepodiela. Nepovoleny vstup do bezpecnostnej ohrady
mo&Zze zapriCinit velmi vazne zranenie alebo dokonca smrt’ personalu kvéli
nebezpecenstvu, akym je napriklad zachytenie ramenom robota.

/N UPOZORNENIE

Servomotory, rekuperacné odporové jednotky a izolované transformatory na
napéjacom zdroji striedavého napatia mozu zostat horuce aj po skonceni ¢innosti
robota. Malo by sa preto vyhybat dotykaniu sa povrchu tychto komponentov.

Ak sa vSak nemozno vyhnut dotykaniu sa tychto komponentov (napriek z dévodu
udrzby), je potrebné venovat mimoriadnu pozornost tomu, aby nedoslo k
popaleniu sa na horucich ¢astiach.

0.1

INSTALACIA

Roboticky systém musi byt’ nainStalovany v stilade s poZiadavkami spolo¢nosti FANUC. Pomocou
analyzy nebezpecenstiev a postidenim rizik sa musia ur¢it’ metddy zaistenia ochrany . Pred nasadenim
robotov do vyrobného procesu musi pouzivatel’ preverit’ poziadavky na bezpecnost, aby sa zaistilo, ze
budu prijaté nalezité bezpe¢nostné opatrenia.
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5.2 UVEDENIE DO PREVADZKY A FUNKCNE SKUSKY

Uvadzaju sa tu postupy, ktoré je potrebné dodrzat’ pocas skusky robotov alebo robotickych systémov po
ich inStalovani alebo premiestneni. Tieto postupy sa uplatiiuji aj na roboty alebo robotické systémy po
vykonani Uprav (napriklad zmeny hardvéru alebo softvéru, vymena dielov, Upravy) a po Udrzbe alebo
opravach, ktoré mézu nepriaznivo ovplyvnit ich bezpe¢nt prevadzku.

5.2.1 Vymedzenie chranenych priestorov

Ak bezpecnostné metddy nie su zavedené pred uvedenim do prevadzky a testovanim funkcnosti, pred
d’alsim pokra¢ovanim v postupe musia byt zavedené docasné prostriedky na oznacenie obmedzeného
priestoru.

5.2.2 Obmedzenia pre personal

Pocas uvedenia do prevadzky a testovania funk¢nosti nesmu byt pracovnici v chranenom priestore
povoleny, kym bezpecnostné opatrenia nie su u¢inné.

5.2.3 Bezpecénost’ a overenie prevadzky

Postupujte podl'a pokynov vyrobcu (FANUC) pre uvedenie do prevadzky a funkéné testovanie robota
alebo robotického systému.
Pri prvom spusteni musia byt’ zahrnuté (okrem iné¢ho) nasledujtce kroky.

Pred zapnutim napajania overte, Ze

- robot bol riadne mechanicky pripevneny a je stabilny,

- elektrické pripojenia su sprdvne a napdjanie (t.j. napétie, frekvencia, Urovne interferencie) je v
Specifikovanych medziach,

- ostatné privody (napr. vody, vzduchu, plynu) su spravne pripojené a v ur¢enych medziach,

- periférne zariadenie je spravne pripojene,

- obmedzovacie zariadenia, ktoré vymedzuju chraneny priestor si namontované (ak su pouzité)

- ochranné prostriedky su pouZité a

- parametre prostredia maju pozadované hodnoty (napr. urovne osvetlenia a hluku, teplota, vlhkost,
atmosférické kontaminanty).

Po zapnuti napajania overte, Ze

- ovladacie zariadenia na spustenie, zastavenie a vol'bu rezimu funguju spravne,

- kazda os sa pohybuje a pohyb osi je obmedzeny do uréenej miery,

- obvody a zariadenia pre nidzové zastavenie funguju spravne,

- zabezpecovacie a blokovacie prvky funguju spravne,

- je mozné odpojit’ a izolovat’ externé zdroje napajania,

- zariadenia pre zaskol'ovanie a prehravanie funguju spravne,

- supouzité d’alSie zabezpecovacie prostriedky (napr. bariéry, vystrazné zariadenia),

- za bezpecnej zniZenej rychlosti robot funguje spravne a je schopny manipulovat’ s vyrobkom alebo
obrobkom, a

- pri automatickej (normalnej) prevadzke robot pracuje spravne a je schopny plnit’ uré¢ent ulohu s
menovitou rychlost'ou a zatazenim.

524 Postupy pri opatovnom spusteni robotického systému

Postup pre opatovné spustenie robotického systému po modifikécii, opravach alebo Gdrzbe hardveéru,
softvéru alebo programu tlohy musi zahfnat), ale nie je obmedzeny na nasledujuce body:
- skontrolujte akékol'vek zmeny alebo doplnky hardvéru pred zapnutim napajania;
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2.3

vykonajte test funkcnosti a spravneho chodu robotického systému.

BEZPECNOSTNE OPATRENIA PRE MECHANIZMUS

)

(2)
©)

(4)

()

(6)

Udrzujte bunky komponentov robotického systému ¢isté, obsluhujte robot na mieste bez moznosti

znecdistenia olejom, vodou a prachom.

Nepouzivajte nepovolené kvapaliny ako kvapaliny na rezanie a Cistenie

Pouzite obmedzovacie vypinace, alebo systém DCS (Dual Check Safety), alebo mechanické

koncové dorazy na obmedzenie pohybu robota a aby sa zabrénilo kolizii robota s periférnym

zariadenim alebo néstrojom.

Dodrziavajte nasledujice opatrenia tykajuce sa kablov mechanickych jednotiek. NedodrZanie

preventivnych opatreni moze viest’ k problémom.

e  PouZite mechanicky kabel s potrebnou pripojkou.

e Do vnutra mechanickej jednotky nepridavajte kable alebo hadice pouzivatela.

e Nezabranujte pohybu mechanickej jednotky, ked’ st na vonkajSej Casti mechanickej jednotky
pridané kable.

e V pripade modelu, u ktorom je kabel nechraneny, nemodifikujte stroj (pripevnim ochranného
krytu a upevnenim vonkajsej ¢asti kablu), aby sa nezabranilo spravnemu pohybu kabla.

e  Priindtalacii uzivatel'skych periférnych zariadeni na mechanicku jednotku robota davajte pozor,
aby zariadenie neprekazalo funkcii robota samotného.

Casto zastavovanie a vypinanie robota po¢as prevadzky moze viest’ k vzniku problémov. Pri navrhu

systému sa vyhybajte pravidelnému vypinaniu napajania. (Vid’ priklad zlého pripadu) Prosim, ak

to nie je nalichavé, napdjania vypnite az po zastaveni robota podrzanim spinaca "zastavit" alebo

"zastavit’ cyklus". (Podrobnosti o zastaveni najdete v ¢asti "SPOSOBY ZASTAVENIA ROBOTA"

v kapitole 4.)

(Priklad zlého pripadu)

e  Kedykol'vek sa vytvori chybny produkt, linka sa zastavi nidzovym vypnutim a robot sa zastavi.

e  V pripade potrebnej tipravy, sa bezpecnostny vypinac aktivuje otvorenim bezpecnostnej ohrady
a robot sa pocas prevadzky zastavi.
Operator opakovane stlaci tla¢idlo nidzového zastavenia a linka sa zastavi.

e  Priestorovy senzor alebo snima¢ v podlahe zapojeny do bezpecnostného systému opakovane
vytvara signal, Co spdsobi vypnutie napajania robota.

e  Zastavenie a vypnutie napajania je opakovane spésobené nevhodnym nastavenim systému Dual
Check Safety (DCS).

Robot sa zastavi a jeho napajanie sa vypne ked’ sa aktivuje vystraha detekcie zrazky (SRVO-050).

Prosim, pokuste sa predist’ zastaveniu s vypnutim napdjania, ak to nie je nutné. Moze to viest' k

problémom s robotom. Odstraite teda pri¢iny vystrahy.
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2.4

PROGRAMOVANIE

Ak je to mozné, vSetky osoby sa pri programovani musia nachadzat’ mimo chraneného priestoru. Ak sa
pri programovani personal musi nachadzat v chranenom priestore, musia sa dodrzat nasledné
bezpec¢nostné procedury.

/N\ VYSTRAHA

Pocas zaskofovania nesmie do bezpecnostnej ohrady vstupit Ziaden iny personal
okrem programatora alebo zaskolujuceho operatora. Nepovoleny vstup do

bezpeénostnej ohrady méze zapricinit velmi vazne zranenie alebo dokonca smrt
personalu kvéli nebezpefenstvu, akym je napriklad zachytenie ramenom robota.

541 Pred programovanim

Nasledujuce podmienky musia byt” splnené pred programovanim.

Programator musi byt vySkoleny na type robota pouzivanom v aktualnom robotickom systéme a
musi byt oboznameny s odporucanymi programovacimi postupmi vratane vsetkych bezpecnostnych
metod.

Programator musi vizuéalne skontrolovat’ roboticky systém a chraneny priestor, aby sa zabezpeéilo,
Ze sa nevyskytnu ziadne vonkajsie podmienky, ktoré by mohli sposobit’ nebezpecenstvo.

Ked’ je potrebné pre programovanie, musi byt ru¢ny ovladaci panel otestovany, aby sa zabezpecila
spravna ¢innost’.

Vsetky chyby alebo poruchy v robotickom systéme musia byt pred programovanim opravené.

Pred vstupom do chraneného priestoru musi programator zabezpecit, aby boli vSetky potrebné
bezpecnostné opatrenia na mieste a funkcné.

Programator musi prestavit’ prevadzkovy rezim z rezimu AUTO na T1 (alebo T2) a zabezpecit, aby
ini personal pred vstupom do chraneného priestoru nespustil automaticku prevadzku .

Pri manipulécii s panelom operatora alebo ruénym ovladdacim panelom by operatori nemali pouzivat
rukavice. Ovladanie s rukavicami by mohlo viest’ k chybe prevadzky.

54.2 V priebehu programovania

Pri programovani sa v chranenom priestore mdze pohybovat iba programator a musia sa splnit
nasledovné podmienky.

Roboticky systém musi byt pod vyhradnou kontrolou programatora v ramci chraneného priestoru.
(Ked je vybrany rezim T1 alebo T2, robot sa mdze pohybovat’ iba pomocou prikazov rucného
ovladacieho panela.)

Ovladacie prvky ru¢ného ovladacieho panela musia byt pouzité podl'a urenia.

Roboticky systém nesmie reagovat na Ziadne dial'kové prikazy alebo situécie, ktoré by mohli viest’ k
nebezpe¢nym situaciam.

Pohybu inych zariadeni v chranenom priestore, ktory moéze predstavovat’ nebezpecenstvo, sa musi
bud’ zabranit, alebo musi byt pod vyhradnou kontrolou programatora. Ked je pod kontrolou
programatora, musi ho podmienit’ imyselné konanie na strane programatora oddelené od iniciovania
pohybu robota.

V3etky zariadenia niidzového zastavenia robotického systému musia zostat’ funkéné. Ak tieto nie st
funk¢né, musia sa prijat’ opatrenia pre zaistenie bezpecnosti personalu.
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54.3 Navrat do automatickej prevadzky

Predtym, ako spusti automaticky chod robotického systému, musi programator uviest vyradené
bezpec¢nostné systémy do povodného ucinného stavu.
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9.5

OVERENIE PROGRAMU

Ked je v ramci overovacieho postupu nevyhnutna vizualna kontrola reakcie robotického systému na
program ulohy, mala by sa vykonat’ vtedy, ked’ sa vSetky osoby nachddzajii mimo chraneného priestoru.
Ak sa pri overovani programu personal musi nachadzat’ v chranenom priestore, musia sa dodrzat
nasledné bezpecnostné procedury.

5.6

Overenie programu sa musi spociatku vykondvat pri bezpecnej znizenej rychlosti.
Treba venovat’ zvySenl opatrnost’ najmi vtedy, ked’ sa v programe vyskytuje prikaz so zvySenou
prioritou.

Ak je potrebné preskimat pohyb robota pri plnej (prevadzkovej) rychlosti, musia byt splnené

nasledujuce poziadavky:

- Ukoncenie prevadzky za bezpecnej znizenej rychlosti sa mdze vykonat’ iba zdmernym zasahom
programatora;

Autorizované zariadenie alebo zariadenie s prislusnou uroviiou bezpec¢nosti musi vzdy byt k
dispozicii osobam v chranenom priestore;
Musia sa zaviest bezpecné pracovné postupy, aby sa minimalizovalo vystavenie persondlu
nebezpecenstvam v chranenom priestore.

Po dokonc¢eni programu vykonajte prevadzkovi skusku podla nasledujuceho postupu.

(@) Nechajte program prejst’ aspon jednym prevadzkovym cyklom v krokovom rezime pri nizkej
rychlosti.

(b) Nechajte program prejst’ aspon jednym prevadzkovym cyklom v rezime plynulej prevadzky pri
nizkej rychlosti.

(c) Nechajte program prejst’ aspon jednym prevadzkovym cyklom v rezime plynulej prevadzky pri
miernej rychlosti a skontrolujte, ¢i nedochadza k ziadnym abnormalitim v dosledku
oneskorenia synchronizécie.

(d) Nechajte program prejst’ aspon jednym prevadzkovym cyklom v rezime plynulej prevadzky pri
normalnej prevadzkovej rychlosti a skontrolujte, ¢i systém funguje automaticky a bez
problémov.

(e) Po skontrolovani Uplnosti programu pomocou vySSie uvedeného skiSobného postupu ho
spustite v automatickom reZime.

Pocas prevadzky systému v automatickom rezime by mal programator opustit’ bezpecnostna ohradu.

RIESENIE PROBLEMOV

Riesenie problémov sa musi vykonat mimo chraneného priestoru. Ak toto nie je mozné a navrh
robotického systému umoziuje, aby sa rieSenie problémov vykonalo v rdmci chraneného priestoru, musia
byt splnené nasledujtice poZiadavky:

o. 7

Osoby zodpovedné za rieSenie problémov st osobitne opravnené a vys$kolené na tieto ¢innosti;
Personal vstupujuci do chraneného priestoru musi pouzivat’ povolené zariadenie na riadenie pohybu
robota;

Musia sa zaviest bezpecné pracovné postupy, aby sa minimalizovalo vystavenie personalu
nebezpecenstvam v chranenom priestore

ULOZENIE NAPROGRAMOVANYCH UDAJOV

Zaznam o programoch uloh spolu s akymikol'vek Gipravami by sa mal ulozit’.

Média, na ktorych su naprogramované data ulozené, sa mimo prevadzky musia uloZit do vhodne
chraneného prostredia.

-35-



5. VSEOBECNE UPOZORNENIA B-80687EN/15

5.8 AUTOMATICKA PREVADZKA

Automaticka prevadzka je povolena iba vtedy, ked’

- urcené bezpecnostné opatrenia su pritomné a fungujii normalne,

- vchrédnenom priestore nie su pritomné Ziadne osoby a

- suvypracované a dodrziavaju sa riadne bezpecnostné postupy prace.

/N VYSTRAHA
Zaistite, aby sa pred spustenim automatickej prevadzky robotického systému
nikto nenachadzal v bezpecnostnej ohrade. Ak sa spusti automaticka prevadzka,
kym sa na vnutornej strane bezpeénostnej ohrady este stale niekto nachadza,
mobZze tato osoba byt vystavena vaznej situacii, ktora méze viest k vaznemu
zraneniu alebo usmrteniu.

5.9 UDRZBA

Je potrebné pripravit’ navod na kontrolu a udrzbu robota a robotického systému, aby sa zaistila ich trvala
bezpeéna prevadzka. Pri priprave navodu na kontrolu a adrzbu robota a robotického systému, je potrebné
zobrat’ do tivahy odporucania vyrobcu systému.

Personal, ktory vykonava udrzbu alebo opravu na robotoch alebo robotickom systéme, musi byt riadne
vyskoleny ohl'adne postupov bezpeénej realizacie pozadovanych uloh.

Personal, ktory vykonava udrzbu alebo opravu na robotickom systéme, musi mat’ zaistenti ochranu pred
nebezpecenstvom.

Pokial’ je to mozné, musi sa udrzba vykonavat’ z vonkajSej strany zabezpeCeného priestoru, priCom
rameno robota je umiestnené vo vopred urcenej polohe.

V nasledujicom je uvedeny bezpecnostny postup pri vstupe do chraneného priestoru, ak je potrebné
vykonat’ udrzbu vo vnitri chraneného priestoru.

/N VYSTRAHA
Napajanie robotického systému musi byt po€as udrzby odpojené hlavnym
istitom. Udrzba bez odpojenia napajania robotického systému méze zapriginit
araz elektrickym prudom, ak sa personal dotkne vysokonapatovych Casti.

Vstup do chraneného priestoru pre tdrzbu \

1  Zastavte roboticky systém..

2  Vypnite napajanie robotického systému a uzamknite hlavny vypina¢, aby ste zamedzili jeho
nahodnému zapnutiu pocas udrzby.

Ak je nutné vstupit’ do chraneného priestoru kym je roboticky systém este stale po napatim, musia sa
vykonat’ nasledujuce kroky pred vstupom do chraneného priestoru:

Skontrolujte roboticky systém a zistite, €i existuju nejaké okolnosti, ktoré mozu sposobit’ poruchu,
Skontrolujte, ¢i ru¢ny ovladaci panel pracuje spravne a

Ak sa zisti poSkodenie alebo porucha, vykonajte poZadované opravy a opatovné testovanie predtym,
ako sa personal vréati do chraneného priestoru.

3 Vstipte do chraneného priestoru (vid’ Cast’ 4.7).
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4 Po udrzbe skontrolujte, ¢i je bezpecnostny systém ucinny. Pri preruseni udrzby uved’te systém do
povodného stavu G¢innosti.

5.10 BEzZPECNOST TECHNIKA UDRZBY

Pre bezpe¢nost’ personalu vykonavajuceho udrzbu venujte maximalnu pozornost’ nasledujicim bodom.

(1) Pocas prevadzky nikdy nevstupujte do pracovného priestoru robota.

(2) MobzZe nastat’ nebezpecna situacia, ked’ robot alebo systém ostani pocas udrzby zapnuté. Z tohto
dovodu by robot a systém mali byt’ pri vSetkych adrzbovych pracach vypnuté. Ak je to nutné, malo
by sa zamkou zabranit’ akejkol'vek inej osobe zapnut’ robota, pripadne systém. V pripade, Ze sa
udrzba musi vykonat’ v zapnutom stave, musi sa stlacit’ tla¢idlo nadzového zastavenia.

(3) Ak je potrebné vstupit’ do pracovného priestoru robota, ked’ je zapnuty, stlacte tlac¢idlo niadzového
zastavenia na ovladacom paneli operatora alebo ru¢nom ovladacom paneli pred vstupom do
priestoru. Pracovnik udrzby musi indikovat’, Ze prebiehaju udrzbové prace a dbat’ na to, aby ini
Pudia neovladali robota nedbalo.

(4) Pri vstupe do priestoru ohrani¢eného ochrannou ohradou musi pracovnik skontrolovat cely
roboticky systém, aby sa ubezpecil, Ze nehrozia ziadne nebezpe¢né situacie. V pripade, ze pracovnik
potrebuje vstupit' do chranenej zony za nebezpenej situacie, je potrebné venovat’ mimoriadnu
pozornost’ a starostlivo sledovat’ stav celého robotického systému.

(5) Pred zacatim Gdrzbovych prac na pneumatickom systéme by mal byt’ zdroj vstupného tlaku vypnuty
a pretlak v potrubi by mal byt zniZeny na nulu.

(6) Pred zacatim tdrzbovych prac skontrolujte, ¢i st robot a jeho periférne zariadenia v normalnom
prevadzkovom stave.

(7) Ked sa niekto nachadza v pracovnom priestore robota, nepouZivajte robot v automatickom rezime.

(8) Ak sa udrzba robota deje pri stene alebo nastroji, alebo ked pracujete v blizkosti viacerych
pouzivatelov, uistite sa, Ze ich unikova cesta nie je zahradena.

(9) Ak je na robot namontovany nastroj alebo ked’ je na robot nainstalovany d’al$i pohyblivy prostriedok,
ako napriklad pasovy dopravnik, venujte vel'’ki pozornost’ jeho pohybu.

(10) Ak je to potrebné, musi vedla ovladacicho panelu stat’ pouZivatel, ktory je oboznameny s
robotickym systémom, a sledovat’ vykondvané prace. Ak vznikne nejaké nebezpecenstvo, pouzivatel
by mal byt pripraveny kedykol'vek stla¢it’ tlagidlo NUDZOVE ZASTAVENIE.

(11) Pri vymene dielcov sa obrat'te na miestneho zastupcu spolo¢nosti FANUC. V pripade nespravneho
postupu mdze dojst’ k nehode pricom sa mdze robot poskodit’ alebo pouzivatela zranit'.

(12) Pri vymene alebo opatovnej inStalacii komponentov dbajte na to, aby do systému nevnikol cudzi
material.

(13) Pri manipulécii s kazdou jednotkou alebo doskou plosnych spojov v ovladacom zariadeni vypnite
pocas prehliadky isti¢, aby sa zabranilo urazu elektrickym pradom.

V pripade, Ze st rozvodné skrine dve, vypnite oba istice.

(14) Dielce by mali byt nahradené dielcami odporac¢anymi spolo¢nostou FANUC. Ak sa pouziju iné
dielce, mohlo by dojst’ k poruche alebo poSkodeniu. Zvlast sa neodporuca pouzit' poistky, ktoré
neodporuca FANUC. Takato poistka méze zapricinit’ poZiar.

(15) Pri opdtovnom spust’ani robota po vykonani tdrzbovych prac sa uistite, Ze v pracovnom priestore nie
je osoba a Ze robot a periférne zariadenie nie st v poruchovom stave.

(16) Pri demontazi motora alebo brzdy by malo byt rameno robota predtym podopreté Zeriavom alebo
inym vybavenim tak, aby rameno pocas odstranenia sucasti nespadlo.

(17) Ak sa rozleje na podlahu mazivo, malo by sa ¢o najrychlejsie odstranit, aby sa zamedzilo hrozbe
padu.

(18) Nasledujuce Casti sa zahrievaju. Ak sa technik udrzby musi dotknut’ takejto Casti v zahriatom stave,
mal by nosit’ ochranné rukavice alebo pouzit’ iné ochranné pomacky.

- Servomotor

- Vnutro riadiacej jednotky

- Reduktor

- Prevodovka

- Pripojna jednotka zapistného kibu robota
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(19) Udrzba by sa mala vykonavat s vhodnym osvetlenim. Osvetlenie nesmie zapridinit' nebezpecnu
situaciu.

(20) Pri manipulacii s motorom, reduktorom alebo inou ¢ast'ou s velkou hmotnost'ou by sa mal pouzit’
zeriav alebo iné zariadenie, aby sa predislo neimernej namahe technikov udrzby. V opacnom
pripade by sa pracovnici udrzby vazne zranili.

(21) Pocas udrzby sa nesmie na robota liezt’ alebo stipat’. Pokus o toto by mal na robota $kodlivy dopad.
Navyse, zly pohyb moze sposobit’ zranenie pracovnika.

(22) Pri vykonavani udrzbarskych prac vo vyske zabezpecte miesto, na ktorom stojite, a pouzivajte
bezpec¢nostny popruh.

(23) Po dokon¢eni udrzby by sa podlaha okolo robota a na vniitornej strane bezpecnostnej ohrady mala
ocCistit’ od rozliateho oleja alebo vody a kovovych pilin.

(24) Pri vymene dielcov by sa vSetky skrutky a iné suvisiace komponenty mali vratit' spat’ na svoje
povodné miesta. Musi sa vykonat dokladna kontrola, aby sa zabezpeéilo, ze Ziadne sucasti
nechybajl alebo nie si namontované.

(25) Ak je pocas udrzby potrebny pohyb robota, mali by sa vykonat’ nasledujice opatrenia :

- Pripravte Gnikovh cestu. A pocas udrzby nepretrZzite monitorujte cely roboticky systém, aby
Unikova cesta nebola robotom alebo periférnym zariadenim zahradena.

- Vzdy venujte pozornost potencidlne nebezpeCnym situaciam a bud’te pripraveni v pripade
potreby stlacit’ tla¢idlo nidzového zastavenia.

(26) Robot sa musi pravidelne kontrolovat. (Vid’ priru¢ku mechaniky robota a navod na tdrzbu riadiace;j
jednotky.) Nevykonanie pravidelnej kontroly méze nepriaznivo ovplyvnit' vykon alebo zivotnost’
robota a moze viest’ k nehode

(27) Po vymene dielca by sa robot mal uviest’ do skusobného chodu podla vopred stanovenej metddy.
(Vid’ kapitolu TESTOVANIE v "Prirucke obsluhy riadiacej jednotky".) Pocas vykonania testu by
pracovnik vykonavajuci udrzbu mal pracovat’ stat' mimo ochrannej ohrady.
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5.11 DEMONTAZ/LIKVIDACIA

Robot nezacinajte rozoberat’ pred kontaktovanim spoloc¢nosti FANUC Corporation v Japonsku,
spolo¢nosti FANUC Europe Corporation, spolo¢nosti FANUC America Corporation alebo inych
spolo¢nosti skupiny.

Kontaktujte nés v pripade demontaze / likvidacie robotickych systémov FANUC.

/N VYSTRAHA

1 Demontaz / likvidacia robotického systému FANUC sa musi vykonat v sulade s
prislusnymi pokynmi spolo¢nosti FANUC. Nevhodny spdsob demontaze /
likvidacie méze viest k padu robota v désledku straty mechanickej rovnovahy
robota alebo jeho €asti a zapriCinit vazne zranenie alebo smrt’ personalu.

2 Pri demontaZi, prip. likvidacii mechanickych jednotiek robota vybavenych
pruzinovymi vyrovnava¢mi sa rameno robota méze neoCakavane pohnut kvoli
pruznej energii pruzin vo vyrovnavaci a nasledne méze robot alebo jeho Cast
stratit svoju rovnovahu a pad, ¢im sa mdze zapri€init vazne zranenie alebo smrt
personalu.

Demontaz a likvidacia takejto mechanickej jednotky robota sa musi vykonat’
podfa pokynov poskytnutych spolo¢nostou FANUC az po uvolneni ulozenej
energie.

3 Demontaz / likvidacia pruzinového vyrovnavacu sa musi vykonat' v sulade s
prislusnymi pokynmi spolo¢nosti FANUC. Nevhodny spésob demontaze /
likvidacie méze viest k padu robota v désledku straty mechanickej rovnovahy
robota a zapriCinit vazne zranenie alebo smrt’ personalu.

/N UPOZORNENIE
Batérie robotov pouZzivané na zalohovanie pamate, prip. enkodéru sa musia
zlikvidovat’ nalezitym spésobom. Ak to neurobite, méze pri demontazi / likvidacii
dojst k skratu, €o mdze zapri€init poziar alebo vybuch.

5.12 OSTATNE UPOZORNENIA

Niektoré modely robotov majti motory bez bfzd. Ked je napajanie servomotora odpojené, moze u
takychto modelov dojst’ k pomalému pohybu v désledku posobenia gravitacnej sily.
Bud'te obozretny pri pouzivani robota, ktory ma motory bez bfzd.
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6 DENNA UDRZBA

6.1 MECHANICKA JEDNOTKA

Pre zaistenie bezpecnej prace robota vykonavajte pravidelnu udrzbu uvedent v navode na udrzbu.
Okrem toho kazd(i Cast’ systému vycistite a vizudlne skontrolujte, ¢i nedoSlo k poskodeniu alebo
prasklindm.

PoloZzky kaZdodennej kontroly st (okrem iného) nasledovné.

- Vstupné napajacie napatie

- Pneumaticky tlak

- Poskodenie pripojovacich k&blov

- Uvolnenie konektorov

- Mazanie

- Funkcie nadzového zastavenia

- Funkcia bezpe¢nostného vypinaca na ru¢nom ovladacom paneli

- Blokovanie bezpecnostnych bran

- Vibrécie, hluk pri pohybe robota

- Funkcie periférnych zariadeni

- PrisluSenstvo robotov a periférnych zariadeni

6.2 RIADIACA JEDNOTKA

Kazdy den pre zacatim prevadzky ocistite kazdu cast’ systému a vizualne skontrolujte, ¢i nie su
poskodené alebo ¢i nevznikli praskliny.

Skontrolujte tieZ nasledovné poloZky:

(@) Pred uvedenim do prevadzky
- Skontrolujte, ¢i nie je pripojovaci kabel ruéného ovladania prili§ skrateny.
- Skontrolujte spravnu funkciu riadiacej jednotky a periférnych zariadeni.
- Skontrolujte funkcie bezpec¢nostnych zariadeni

(b) Po skonceni prevadzky
Po skonceni prevadzky vrat'te robot do spravnej polohy a potom vypnite riadiacu jednotku. Kazdu
Cast’ systému ocistite a skontrolujte, ¢i nedoslo k poskodeniu, alebo ¢i nevznikli praskliny.
Ak sU vetraci otvor a motor ventilatora riadiacej jednotky zaprasené, prach vyutierajte.
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7 EU VYHLASENIE O ZHODE

Pre rad robotov FANUC (pre oznac¢enie CE: pripojené su obidva nasledovné $titky) sa uplatiiuju vyhlasenia
ES o zhode s nasledujucim obsahom.

Stitok s oznatenim CE
(na mechanickej jednotke robota)

INDUSTRIAL ROBOT
TP ALER A c €

AUTHORIZED REFRESENTATIVE IM EU ErSE@dnis
FAHUC Euwrope Comporation S_A_

ZOME INDUSTRELLE L-&4828 ECHTERNACH,
GRAND-DUCHE DE LUXEMEOURG

Stitok s oznatenim CE
(na riadiacej jednotke robota)

ROBOT CONTROLLER
WEIGHT 200 K6
INPUT VDLTAGE( MULTI -TAP INPUT) *POZNAMKA:

380-415/ 440 -500 VAC Hodnoty "HMOTNOST" a
AUTHOR17ED REFRESEMTATIVE [HW EU: FJ\N C EURGPE CORPORATION, 5. Ace "VSTUPNE NAPAT|E" Zév|s|aod

ZOME 1KOUSTRIELLE L-65468 ECHTERNA - veer . . . ..
GRAND-DUCHE DE LUXEMSOURG Specifikacie riadiacej jednotky

Obsah )
EU VYHLASENIA O ZHODE
pre smernicu o strojovych zariadeniach

(2006/42/EC)
Obsah
Poloska Smernica o strojovych zariadeniach Smernica o EMC (2014/30/EV)
(2006/42/EC) Smernica o nizkom napati
(2014/35/EU)
N&zov vyrobcu FANUC CORPORATION
Adresa vyrobcu 3580 Komanba, Shibokusa
Oshino-mura, Minamitsuru-gun
Yamanashi Prefecture, 401-0597 Japonsko
Model Jednotlivé modely robotov su opisané v "Priru¢ke pre operatora".
Oznacenie : Na zagiatku kapitoly "UVOD" st uvedené nasledujice informécie.
Model "Nazov modelu”
Oznadenie  : "Specifikacia mechanickej jednotky &."
Aplikované normy EN ISO 10218-1:2011 EN 55011:2009+A1  (2014/30/EU)
EN 60204-1:2006+A1 EN 61000-6-2:2005  (2014/30/EU)
EN 60204-1:2006+A1 (2014/35/EU)
Dovozca/distributor v EU FANUC EUROPE CORPORATION
7, rue Benedikt Zender L-6468 Echternach
Datum Datum vyroby
(musi byt uvedeny vo vyhlaseni o zhode ES pripojenom ku kaZzdému robotickému
systému)
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KONTAKTY

ADRESA

TELEFON

FANUC Corporation

Oshino-mura, Prefektira Yamanashi 401-0597,
Japonsko

TEL:81-555-84-5555
FAX:81-555-84-5512

FANUC America Corporation.

Sidlo spolo¢nosti

3900 W. Hamlin Road Rochester Hills,
Michigan 48309-3253

TEL:01-248-377-7000
BEZPLATNE TEL.
C.:01-800-47-

ROBOT (76268)

FAX: 01-248-276-4133

FANUC America Corporation

Southeast Robotics Office

13245 Reese Blvd.#140 Campbell Building
Huntersville, NC 28078

TEL: 01-704-597-6300
FAX: 01-704-596-2253

FANUC America Corporation

Midwest Robotics Office

1800 Lakewood Blvd.
Hoffman Estates, IL 60192

TEL:01-847-898-6000
FAX: 01-847- 898-6010

FANUC America Corporation
Central/Northeast Robotics Office

7700 Innovation Way
Mason, OH 45040

TEL:01-513-754-2400
FAX: 01-513-754-2440

FANUC America Corporation

West Robotics Office

25951 Commercentre Drive
Lake Forest, CA 92630

TEL:01-949-59 5-2700
FAX:01-949-595-2750

Fanuc South America Equipamentos
de Automacdao e Servigos Ltda.

Rua Matteo Forte, 22- Aqua Branca Sao Paulo,
SP Brasil CEP 05038-160

TEL: 55-11-3619-0599

FANUC Canada, Ltd.

6774 Financial Drive
Mississauga, Ontario L5N 7J6

TEL: 01-905-812-2300

FANUC du Canada, Ltee.

Succursale du Quebec 1096 Rue Levis,Suite #6
Lachenaie, Quebec J6W 4L1

TEL: 01-450 492-9001

FANUC Mexico, S.A. de C.V.

Circuito Aguascalientes Norte 136
Parque Industrial del Valle de Aguascalientes
20355 Aguascalientes, Ags. Mexiko

TEL:52-449-922-8000

FANUC America Corporation

Georgia Service Center

2171 New Market Pkwy, Marietta, GA 30067

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC America Corporation
Massachusetts Service Center,

30 Boynton Road, Holliston, MA 01746

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC America Corporation

Minnesota Service Center,

11545 Lakeland Dr. North,
Maple Grove, MN 55369

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC America Corporation

New Jersey Service Center,

27 Bloomfield Avenue, Pine Brook, NJ 07058

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC America Corporation

Ohio Service Center,

2305 E. Aurora Rd., Twinsburg, OH 44087

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC America Corporation

Texas Service Center,

3423 N. Sam Houston Parkway W., Suite 300,
Houston TX 77086

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC America Corporation

Washington Service Center,

301 30th Streeet NE, Suite 100 - Building A,
Auburn, WA 98002

TEL:01-888-326-8287
ak chcete oddelenie
robotiky, stlacte 1

FANUC Europe Corporation

7, rue Benedikt Zender
6468 Echternach
Luxembursko

TEL: +352 72 7777 0
FAX: +352 72 7777 353

FANUC Deutschland GmbH

Bernhauser Str. 36
73765 Neuhausen a.d.F.
Nemecko

TEL: +49 7158 1282 0
FAX: +49 7158 1282 10

FANUC France

rue Léonard de Vinci
91090 Lisses
Francuzsko

TEL: +33 1 6989 7000
FAX: +33 1 6989 7001

FANUC UK Limited

Sapphire Way
Ansty Business Park

TEL: +44 24 7663 9669
FAX: +44 24 7630 4333
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ADRESA

TELEFON

Coventry CV7 9DR
Velka Britania

FANUC ltalia S.r.l.

Viale delle Industrie 1/A
20020 Arese (M)
Taliansko

TEL: +39 02 4579 51
FAX: +39 02 4579 5250

FANUC Iberia S.L.U.

Poligono Industrial EI Cami Ral
Ronda Can Rabada 23,

08860 Castelldefels
Spanielsko

TEL: +34 902 13 35 35
FAX: +34 902 12 35 36

FANUC Czech s.r.o.

U Pekaiky 1A/484 (budova B)
18000 Praha 8 - Liben
Ceska republika

TEL: +420 234 072 900
FAX: +420 234 072 110

FANUC Slovakia s.r.o.

Pri Jelsine 3636/1
949 01 Nitra
Slovenska republika

TEL: +420 234 072 905

FANUC SWITZERLAND GMBH

Grenchenstrasse 7
2500 Biel/Bienne
Svajéiarsko

TEL: +41 323 66 63 63
FAX: +41 323 66 63 64

FANUC Benelux BVBA

Generaal De Wittelaan 15
2800 Mechelen

TEL: +32 1520 7157
FAX: +32 1520 7192

Belgicko

FANUC Hungary Kift. Torbagy utca 20 TEL: +36 23 332 007
2045 Torokbalint FAX: +36 23 332 008
Madarsko

FANUC Polska Sp. z 0.0.

ul. Tadeusza Wendy 2
52-407 Wroctaw

TEL: +48 71 7766 160
FAX: +48 71 7766 179

Polsko

FANUC Osterreich GmbH Josef-Haas-Str. 9A TEL: +43 732 77 4900
4655 Vorchdorf Fax: +43 761 45 2068
Rakusko

FANUC LLC Nauchniy Proezd 19 TEL: +7 495 66500 58
117246 Moskva FAX: +7 495 22834 04
Rusko

Limited Liability Company "FANUC Stolychne hwy 100 TEL: +380 44 531 55 50

UKRAINE" 03680 Kiev FAX: +380 67 243 95 301
Ukrajina

FANUC Turkey Endistriyel Otomasyon
Ticaret Limited Sirketi

Serifali Mah. Turgut Ozal Bulvari Sok. 190-192
34760 Umraniye, Istanbul

TEL: +90 444 9 362
FAX: +90 216 651 1405

P.R. Cina PSC: 201906

Turecko

FANUC Nordic AB P.O. Box 44 TEL: +46 8 505 80 700
19124 Sollentuna FAX: +46 8 505 80 701
Svédsko

FANUC Automation Romania S.R.L. Ferma 9, Hala 25 TEL: +40747232682
407280 Floresti
Rumunsko

FANUC Bulgaria EOOD ulica Okolovrasten pat 467 TEL: +359 2 963 32 86
1588 Sofia
Bulharsko

FANUC Adria d.o.o. Ipavéeva 21 TEL: +386 8 205 64 97
3000 Celje FAX: +386 8 205 64 98
Slovinsko

SHANGHAI-FANUC Robotics Co., Ltd. | N0.1500 Fulian Road, Baoshan Area, Shanghai | TEL: +86 21 5032 7700

FAX: 486 21 5032 7711

KOREA FANUC CORPORATION

101 Wanam-ro, Seongsan-gu,
Changwon-si, Gyeongsangnam-do, Kérea

TEL: +82 55 278 1200
FAX: +82 55 284 9826

FANUC OCEANIA PTY LTD

10 Healey Circuit, Huntingwood, NSW 2148,
Austrdlia

TEL: +61 2 8822 4600
FAX: +61 2 8822 4666
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Edicia Datum Obsah

e Pridanie 1 BEZPECNOSTNE OPATRENIA
15. jan. 2018 e Doplneny opis riadiacej jednotky R-30iB Compact Plus
e Oprava chyb

e Doplneny opis riadiacej jednotky R-30iB Plus, R-30iB Mate Plus

14.  |maja 2017 e Oprava chyb

e Aplikovanie novej eurépskej smernice o elektromagnetickej kompatibilite (EMC)
13. aug. 2016 (2014/30/EU), novej smernice o nizkych napétiach a revizia
e Oprava chyb

12. |sept. 2014 | e Doplneny opis definovania UPOZORNENI A VYSTRAH

11.  |aug. 2014 e Doplneny opis UPOZORNENI A VYSTRAH

10. dec. 2012 e Doplneny opis riadiacej jednotky R-30iB Mate

09. mar. 2012 e Doplneny opis zhody so severoamerickou NRTL a riadiacej jednotky R-30iB

08. sept. 2010 e Aplikovanie novej smernice o strojovych zariadeniach 2006/42/ES, revizia celej priruc¢ky

07. sept. 2009 e Aplikovanie smernice 2006/42/ES

06. nov. 2008 e Doplneny opis zhody so severoamerickou NRTL

05. jan. 2008 e Aplikovanie normy EN ISO10218

04. okt. 2005 o Zmena celého rozsahu prirucky.
03. apr. 2001 e Doplneny opis riadiacej jednotky R-J3i MODEL B
02. |jul. 1996 e Doplneny opis skrinky B.

01. feb. 1995
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