Robotika

Ochrana obsluhy a zvysovani bezpecnosti robot

Bezpecnostni reseni od ABB -
SafeMove2 - predstavuje
revoluci v rychlosti uvadeni do
provozu, pokud jde o
bezpecnostni hledisko, a
snizuje celkove investice az o
30 procent

Roboty patri nesporné k nejdulezitéjsim soucastem
jakéhokoli flexibilniho Feseni v oblasti automatizace. Jsou
schopné vykonavat radu cinnosti od obloukového svarovani
po baleni. Aby mohly Gcinné fungovat, musi byt roboty
schopné se pohybovat rychle, coz z nich ¢ini potencialni
riziko pro osoby pracujici v jejich blizkosti. V minulosti se ve
snaze zabranit Urazu pouzivaly k oddéleni clovéka od stroje
ploty nebo klece. Technologie SafeMove, poprvé
predstavena v roce 2008, slouzi k certifikovanému
monitorovani bezpecnosti pohybu robotu, dohledu nad
nastroji a robotem v klidovém stavu a také k omezeni
rychlosti.

Ve spolupraci s nasimi zakazniky na vyvoji inovativnich
robotickych bezpecnostnich technologii predstavuje
spolecnost ABB SafeMove2. Umoznuje vytvorit Gc¢innéjsi a
flexibilnéjsi vyrobni scénare a integruje do rodiny
robotickych Fidicich systémd IRC5 od ABB bezpecnostni
pripojeni sbérnice fieldbus.

Optimalni rovhnovaha mezi hardwarem a softwarem
Funkcnost SafeMove se vyvinula od hardwaru k softwaru.
Tato nova generace SafeMove podporuje vyvoj inovativnich
robotickych aplikaci tim, Ze integruje zabezpecovaci funkce
primo do ridiciho systému robotu.

Takovy vyvoj rovnéz umoznuje vytvaret funkce jako vice
z0n, rozsah( a nastroju. Diky této pridané flexibilité lze
pridavat kdykoli dalsi funkce.

Rovnéz eliminuje nutnost pouzit externi bezpecnostni PLC
osazeny na IRC5, protoze zaclenuje bezpecnou komunikaci po
sbérnici fieldbus primo do ridiciho systému robotu. SafeMove
stale obsahuje miniaturizovany, vyhrazeny hardware, aby se
zajistilo fungovani bezpecnostniho systému, véetné
spolehlivych bezpec¢nostnich vstupl a vystupd. Tento
vyhrazeny hardware také zajisti, ze aplikace bézici v hlavnim
pocitaci ridiciho systému funguje nezavisle a je
predvidatelna.

Kromé toho je ridici systém IRC5 k dispozici s volbou
beztlacitkového vybéru rezimu. To jednoduse znamena, ze
fyzicky prepinac rezimu v Fidicim systému lze odstranit a
nahradit jej softwarovym spinacem na FlexPendant, ¢imz se
zvysi snadnost pristupu a eliminuje potreba externich
ovladacich paneld.

Podporované roboty a Fidici systémy

SafeMove2 podporuje vsechny Uhly montaZze robotu, proto ho
lze pouzit s prevaznou ¢asti portfolia robott ABB i s Fidicimi
systémy IRC5 Single, Compact a Paint.

Soucinnost

Se SafeMove2 se nastroje pro usnadnéni soucinnosti mezi
Clovékem a stroje stavaji realitou. Pokud napriklad operator
potrebuje vstoupit do kontaktu se systémem robotu, lze do
robotické bunky zaclenit bezpecnostni snimace, které
detekuji pritomnost osoby. Po detekci bude SafeMove bud’
kontrolovat rychlost robotu, nebo ji monitorovat béhem
necinnosti. Jakmile osoba opusti zonu, mize robot
pokracovat v ¢innosti. Konecnym vysledkem jsou kratsi
odstavky a zvyseni produktivity.

vire AR TR ED
Power and productivity
for a better world™ "I. I.



RobotStudio®

Bezpecnostni konfigurace je nyni rychlejsi a i¢innéjsi.
Programatori mohou naplno vyuzit nas prvotridni off-line
programovaci nastroj, RobotStudio, a s pouzitim simulaci a 3D
grafiky intuitivné a snadno vizualizovat bezpecnostni zony.

Kratsi doby uvadéni do provozu

SafeMove obsahuje sadu snadno pouzitelnych nastroju pro
rychlé nastavovani, validaci a uvadéni do provozu. Jeden z
téchto nastrojl, SafeMove Visualizer, zavadi konfigurace
SafeMove primo na ABB FlexPendant. Grafické uzivatelské
rozhrani zobrazi podrobné bezpecnostni zony pro rychlou a
presnou analyzu naruseni zony nebo osy. Rovnéz poskytuje
efektivni pracovni tok uvadéni do provozu, protoze nabizi
kompletni kontrolu kazdé z bezpecnostnich funkci.

Vlastnosti a vyhody
- Umoznuje Stihla, flexibilni a hospodarnéjsi roboticka reseni
- Navrzen k zajisténi Gplné bezpecnosti lidi a zarizeni
- SetFi prostor
- Usnadnuje soucinnost ¢lovéka a robotu
- Umoznuje provadét nebezpecné
aplikace jako inspekci s vyuzitim
rentgenovych paprsku a rezani laserem

Specifikace

Kontrola pozice néstroje Chréni obsluhu a zvysuje bezpecnost stroje a

vybaveni tim, ze kontroluje pozici nastroje.

Kontrola rychlosti nastroje Chréni obsluhu a zvysuje bezpecnost stroje a
vybaveni tim, ze kontroluje rychlost

nastroje.

Kontrola orientace nastroje  Chrani obsluhu a zvysuje bezpeénost stroje a

vybaveni tim, ze kontroluje  orientaci

nastroje.

Kontrola pozice os Chréni okoli a obsluhu tim, ze

Kontrola rychlosti os Chréni okoli a obsluhu tim, ze
kontroluje rychlost os.

Specifikace

Kontrola v klidovém stavu Kontroluje klidovy stav os robotu bez
nutnosti vypinat motory robotu. Umozriuje
obsluze provadét ukoly v bezprostiedni

blizkosti robotu.

Kontaktni aplikaéni tolerance  Umoizriuje robotu byt v omezenych
oblastech v kontaktu s obrobkem. Toho lze
vyuzit napriklad v aplikacich, kdy se robot
pouziva pro brouseni, nebo béhem vymeény

nastroju.

Cyklicka kontrola brzd Cyklicka kontrola brzd dohlizi na to, aby se

brzdy kontrolovaly v cyklickém intervalu.

Funkce zastaveni Spousti zastaveni robotu pomoci

vstupt sbérnice z bezpeénostniho PLC.

Konfigurace Provadi se v RobotStudio pomoci

konfiguratoru Visual SafeMove

Pro dalsi informace se obracejte na:

ABB AB
Robotika

Hydrovagen 10
SE-721 36 Vasteras, Sweden
Tel.: +46 21 325000

www.abb.cz/robotika

Poznamka

Vyhrazujeme si pravo provadét technické zmény nebo upravovat obsah tohoto
dokumentu bez piedchoziho upozornéni. Pokud jde o objednavky, prednost maji
dohodnuté podminky. Spole¢nost ABB nenese odpovédnost za mozné chyby nebo
nedostatec¢né informace v tomto dokumentu.

Vyhrazujeme si veskera prava k tomuto dokumentu a v ném uvedenému obsahu a
ilustracim. Jakékoliv kopirovani, poskytovani tretim stranam nebo vyuzivani jeho
obsahu - vcelku nebo ¢astecné - jsou zakazany bez predchoziho pisemného souhlasu
spolecnosti ABB.
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