ABB Robotics Product Management, kvéten
2016

Prehled produktu

©ABB ower and productiviy AR TR AR
7. ¢ervna 2016 | ) tter C "I'l'

Snimek 1




'S
SafeMove?2
Zaklady

- Roboty se pohybuiji rychle a pro lidi
predstavuji potencialni riziko

- BezpecCnostni bariéry (ploty, klece,
svételné zavory) maji zabranit lidem
ve vstupu do prostoru robotu

= Prlichod bariérou zpusobi

zastaveni robotu; preruseni
vyroby

= Vylu€uje to spolupraci robotu a
lidi.

= Rychle se pohybujici roboty
mohou pfi Spatném
naprogramovani prorazit bariéry

- SafeMove dodava feSeni, ktera tato
omezeni odstranuji a zaroven

zachovavaji produktivitu
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Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:26
--------------------------------------------
Průmyslové roboty lze v dnešní automatizované výrobě nalézt téměř všude. Používají se v širokém spektru aplikací, od sváření automobilových karosérií v automobilovém průmyslu až po balení čokolády v potravinářském průmyslu.
V zájmu efektivity se roboty pohybují velmi rychle, a proto představují zdroj rizika pro osoby pracující v jejich okolí. Proto jsou pracovní prostory lidí a robotů běžně oddělené plotem. Plně automatizovaná průmyslová výroba ale nemusí být vždy nejekonomičtějším řešením. Platí to především v případech vyžadujících lidské dovednosti, například reakce podle situace a řešení problémů. Pokud je robot chráněn plotem, pak vstup do vyhrazeného prostoru způsobí vypnutí robotu. Jakmile dojde k vypnutí zdroje nebezpečí, zastaví se i výroba. Automatickou výrobu obsluha obnoví tak, že zkontroluje, že se v prostoru robotu nenachází žádné osoby, což musí potvrdit v ovládacím systému. Takový typ ochrany osob brání interakci mezi lidmi a roboty.
Integrací bezpečnostní řídicí jednotky, bezpečně monitorující úhly robotu, jeho pozici v prostoru a rychlost manipulátoru, ABB otevřela cestu pro nové a inovativní aplikace robotů.


®)

SafeMove?2
Nabidka diferencované hodnoty

SafeMovez2, bezpecnostni
reseni spoleCnosti ABB,
zajistuje bezpecCnost
zameéstnancu, zkracuje
dobu bezpecného spousténi
a snizuje celkove investice
az o0 30 %.
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Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:26
--------------------------------------------
Průmyslové roboty lze v dnešní automatizované výrobě nalézt téměř všude. Používají se v širokém spektru aplikací, od sváření automobilových karosérií v automobilovém průmyslu až po balení čokolády v potravinářském průmyslu.
V zájmu efektivity se roboty pohybují velmi rychle, a proto představují zdroj rizika pro osoby pracující v jejich okolí. Proto jsou pracovní prostory lidí a robotů běžně oddělené plotem. Plně automatizovaná průmyslová výroba ale nemusí být vždy nejekonomičtějším řešením. Platí to především v případech vyžadujících lidské dovednosti, například reakce podle situace a řešení problémů. Pokud je robot chráněn plotem, pak vstup do vyhrazeného prostoru způsobí vypnutí robotu. Jakmile dojde k vypnutí zdroje nebezpečí, zastaví se i výroba. Automatickou výrobu obsluha obnoví tak, že zkontroluje, že se v prostoru robotu nenachází žádné osoby, což musí potvrdit v ovládacím systému. Takový typ ochrany osob brání interakci mezi lidmi a roboty.
Integrací bezpečnostní řídicí jednotky, bezpečně monitorující úhly robotu, jeho pozici v prostoru a rychlost manipulátoru, ABB otevřela cestu pro nové a inovativní aplikace robotů.


SafeMove?2
Prinosy pro zakaznika a hlavni vlastnosti

—___~ Zamestnanecke vyhody Vlastnosti

jil - Umoznuje stihla, flexibilni - PIné integrované
=l , viv s 1, ,
by a hospodarnéjsi flexibilni softwarové

roboticka reseni reseni.

- Navrzen k zajisténi uplné - Efektivni konfiguracni

bezpecénosti lidi a zafizeni nastroj zkracujici dobu
. .. spousténi
- Usnadnuje soucinnost P
Clovéka a robotu = Flexibilni bezpecna
rychlost a monitorovani
pozice
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SafeMove?2
Vyhody produktu

Hodnoty

. - Setfi prostor
‘ e
n R < e - Usnadnuje soucinnost

Clovéka a robotu

- Umoznuje nebezpecné
aplikace, jako je
rentgenova kontrola,
fezani laserem.
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SafeMove?2
Funkce

© ABB
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- Safe Zones umoznuje optimalizaci velikosti bunék a

zjednoduSuje ochranu zafrizeni. Chrani obsluhu a
zefektiviuje provoz stroju a zarizeni

- Safe Axis Ranges nahrazuje elektromechanické

koncové spinace, posiluje kontrolu a flexibilitu a snizuje
naroky na udrzbu.

- Safe Robot Speed kontroluje rychlost na definované

urovni, aby mohla obsluha pracovat v blizkosti robotu.

- Safe Standstill dohlizi na prostoje os robotu bez

vypinani jeho motort. Umoznuje obsluze provadét
ukoly v bezprostredni blizkosti robotu.

- Cyclic brake check donhlizi na pravidelnou

kontrolu brzd

A IDED
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Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:26
--------------------------------------------
Funkce SafeMove lze rozdělit do následujících kategorií:
• Dohledové funkce, mohou robot zastavit nebo nastavit bezpečný digitální výstupní signál, viz:
Stand Still Supervision (SST) Axis Speed Supervision (ASP) Tool Speed Supervision (TSP) Axis Position Supervision (APO) Tool Position Supervision (TPO)
Tool Orientation Supervision (TOR) Control Error Supervision


SafeMove?2
Optimalni vyvazené zdroje

- Objemny pocita¢ SafeMove byl
nahrazen malou rozSirovaci deskou
PCle v hlavnim poditadi

- Optimalni rovnovaha hardwaru a
softwaru

D) - Funkce zaloZené na flexibilnich
softwarovych feSenich umoznuji
budouci rozSifeni funkénosti

- Jednoucelovy hardware zajistuje
praci bezpecnostniho systému
vCetné spolehlivych
bezpecénostnich IO

v v s

= Nezavislost aplikaci, bézicich
na hlavnim pocitaci.
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SafeMove?2
Integrovana konektivita bezpecnostni sbernice

= Integrovana konektivita
bezpeclnostni sbérnice zalozena
na bezpecnych protokolech
Ethernet

= VylucCuje potrebu
bezpecnostnich PLC a 10O
instalovanych an IRC5

- ProfiSAFE F-device

- CIPSafety planovana pro
pozdéjSi zavedeni

LR

fi k ! X
_& - 'Yy gany I

!.
I e o -~

Vyrazneé snizeni investic
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SafeMove?2
Voli¢ rezimu bez klaves

= Voli¢ rezimu FlexPendant misto
fyzického klavesoveého voliCe

= Vyrazné jednodussi pfistup

- Nejsou tfeba externi ovladaci

panely
=V Eg ::x:: (SE-L-7003716) :":p':::::peed 100%) =
Operating Mode
ABB e
208G
\ i /
=i
Guard Stop
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SafeMove?2
Nove a vylepsSené funkce a vlastnosti

Certifikovany PLd kat. 3 v souladu s ISO 13489
Rozsahla vylepSeni a snadné pouzivani

VétSi pocet zdn, dosahu, nastroju

LepSi presnost a nizSi citlivost

Funkce z6n uvnitf zon

Podpora pro kombinaci bezpe€nostnich funkci
VylepSena podpora pro sledovaci aplikace
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Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:27
--------------------------------------------
Úroveň výkonu dle ISO 13489.  SafeMove byla také navržena pro splnění příslušných částí následujících norem:
• EN ISO 12100-1:2010 Bezpečnost strojních zařízení – Všeobecné zásady pro konstrukci – Posouzení a omezení rizik
• EN 60204-1 Bezpečnost strojních zařízení – Elektrická zařízení strojů – Část 1: Obecné požadavky
• EN ISO 10218-1:2011, Roboty a robotická zařízení – Požadavky na bezpečnost průmyslových robotů – Část 1: Robotické
• EN 61000-6-2 Elektromagnetická kompatibilita, Kmenová odolnost
• EN 61000-6-4 Elektromagnetická kompatibilita, Kmenová emise
• EN ISO 13849-1:2016 Bezpečnost strojních zařízení – Elektrická zařízení strojů – Část 1: Obecné požadavky


SafeMove?2
Intuitivni a efektivni uvadéni do provozu

= ) e :
/ \ = Intultivnl nastroje pro
t' 3 . % nastaveni a oveéreni

. Na zékladé RobotStudio® 3D

modell a simulaci
24 - 1/O konfigurator s
4 integrovanou logikou signalti
- Efektivni postup prace
pro uvadéni do provozu
- Bezpecné ovladani
bezpednostnich funkci
v manualnim rezimu

- Nastroje pro podporu ovérovani
- Jediny restart

Podstatné zkracena doba do zahajeni provozu
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SafeMove?2
Konfigurace SafeMove

- RobotStudio slouzi jako
konfiguracni a simulacni nastroj

- Programovani
aplikace robotu

- Bezpeclnostni konfigurace

- Konfigurace systému I/O

= iiieriawer—s - Simulace zahrnujici
e o - | bezpecnostni systém
- Automatickeé vytvoreni

bezpeclnostnich zén na
zakladé simulace

- RobotStudio Basic -
Neni nutna licence

o ABE AL HD HD
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SafeMove?2
Vyuzijte naplno prostredi RobotStudio
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SafeMove2
Vizualni online monitor
SafeMove
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SafeMove?2
Vizualizator

SafeMove

J— Manual Guard Stop
=V q]\é 603.0129 (192.168.9.194) stopped (Speed 100%)
Tw SafeMove Visualizer
‘ [ ] Drive Module 1
O O
Safe Zone Last Violation Safe Ranges
Config
ROB
i
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Vizualizator
SafeMove zobrazuje
graficka znazornéni
konfiguraci
SafeMove.

Dokonale ilustruje
bezpecCnostni zony pro
rychlou a presnou analyzu
naruseni zon nebo os.

AL ED HD
FRpmw



SafeMove?2
Verze

Charakteristika SafeMove Pro SafeMove Basic SafeMove 1.
generace

Bezpecné zony 16 1
Podpora vymény nastroju
Dosah bezpecnych os
Kontrola orientace nastroju
Bezpecna rychlost robotu

Bezpelné zastaveni

B B B

Podpora kontaktni aplikace
Bezpecna konektivita fieldbus™
PrepinaC rezimu bez klaves

Diskrétni bezpecCnostni signaly 8DI1/8DO

N © X X X X X N «

N ©o N\ N\ X

Vizualni bezpeclnostni
konfigurace
Rezimy ozivovani

<
AN

o ABE AL HD HD

. ¢ervna "l'l'
Smmek e * PROFlsafe prvni verze, bezpeénost CIP

v o



SafeMove?2
Podporovaneé roboty a ridici systemy

- SafeMove podporuje vétSinu
fidicich jednotek IRCS5.

- IRC5 Single
- IRC5 CompactNEW
- IRC5 PaintNEWy R16.2

- IRC5 PMC planované pro pozdéjsi
zavedeni

- SafeMove podporuje vétsinu
soucCasné fady robott ABB.

- IRB120, IRB1200, IRB910SC
planované pro pozdejSi zavedeni

- IRB360 a YuMi nejsou podporovany

- Podpora vSech uhli montaze,
napriklad montaz na podlaze,

BN3 f . 3. A DD
o naklonéna nebo prevracena ABbDh
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SafeMove?2
Externi podpora os

© ABB
7. ¢ervna 2016 |
Snimek 18

- Podporuje vSechny jednotky

sledovani pohybu ABB.

- SafeMove podporuje jednoosa

polohovadla

= Polohovadla s nékolika osami

jsou brana jako nekolik
jednoosych polohovadel.

- Jednotky pro sledovani pohybu,

polohovace a dalSi osy jinych
vyrobcl nez ABB mohou byt
podporovany SafeMove, ale podporu
je treba oveérit pfipad od pfipadu.

AL HD HD
FRAIpmw



Vizualni postup praci
SafeMove
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SafeMove2 — Vizualni SafeMove
Krok 1 Konfigurace vaseho nastroje a robotu

Zakryjte horni rameno a
nastroj koulemi, kapslemi
a oblymi télesy.



Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:34
--------------------------------------------
Až čtyři na jeden nástroj, příklad 2 kapsle a 2 oblá tělesa


SafeMove?2 - Vizualni
SafeMove Zakladni tvary

- Zakladni tvary pro nastroj a horni
rameno

- Koule
- Kapsle

= Zaoblené téleso

Snimek 21
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SafeMove2 — Vizualni SafeMove

Krok 2: Automatické spusténi programu a generovani

Z0n

Snimek 22



Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:34
--------------------------------------------
Zóna může obsahovat maximálně 24 vrcholů


SafeMove2 — Vizualni SafeMove
Krok 3: Automatické omezeni vrcholu

Omezeni na 5 se
zachovanim tvaru
(mensi pocet vrcholu
usnadfuje ovérovani)

24 vrcholu
vytvorenych
automatickym

©ABE AL ID D
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SafeMove2 — Vizualni SafeMove
Krok 4: Pripadne lze vygenerovat rozsahy
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SafeMove2 — Vizualni SafeMove
Krok 5: Konfigurace bezpecnych signalu 1/0O

‘u"stu pni Bezpecnostn Vystupni
aplikace Post-logic zatizeni

ewl | SafelO Configuration: lu_mm_zmkg_zxm_Lmn_ x|
Modules |+ lew expression

e _
Function mappings

fdilnput2
. 1 >=1
fdilnput3

fdilnput1

fdoOutput1

© ABB
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Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:35
--------------------------------------------
Kombinatorická logika má dvě vrstvy, pre-logic (provedenou před bezpečnostní aplikací) a post-logic (provedenou po bezpečnostní aplikaci).
Operátory lze kombinovat do komplexních výrazů.
Podpora základních logických operátorů, t.j. AND, OR, XOR, COPY, NOT


SafeMove2 — Vizualni SafeMove
Krok 6: Overte konfiguraci pomoci simulace

© ABB
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= Virtualni fidici jednotka muze

simulovat bezpecnostni fidici
jednotku

= Omezeni:

= Nelze simulovat komunikaci
/0O

= ZOny musi mit stalou
aktivaci

- Najdéte a  opravte  chyby

konfigurace v kancelafi, nez
prejdete do vyroby.
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SafeMove2 — Vizualni SafeMove
Krok 7: Analyzujte naruseni pomoci Online

Monitoru

Snimek 27

FENI0_SasbArve 503 (Local) H
90513: Marufeni dohledu nad pozici ndstraje

'h'll-..._ mled nad |J-|:m|:l rﬁsh‘upeTuﬂPmiurﬁupenl ion zod ny
SafeWorkingArea Pz ul Eﬂﬁzﬂﬂ oyl aktivriia

» Fuhndjem MIMHw hrﬁgum?a;;kcizaﬂmhzaﬂmﬂ
= pohyb ro anebude povao Zidnd operace, do nepomine namseni
nebo nebude zwolen manudlni reim,

Geometrie nastroje pronikla do zakézané oblasti.

Akce

Plepnéte do manudliniho refimu a krokowym chodem pfemistEte rebot mimeo
naruienl.



Předvádějící
Poznámky prezentace
Přednášející
7. 6. 2016 12:50:35
--------------------------------------------
Bezpečnostní konfiguraci lze vytvořit a/nebo monitorovat po připojení ke skutečnému robotu.


Energie a produktivita pro
lepsSi svet™

AA DD
W
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