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Roboty kolabhoracyjne

— wytyczne dotyczace bezpieczenstwa
wdrozen 1 eksploatacji

Mozliwos¢ pracy ramie w ramie z cztowiekiem, lekka konstrukcja, fatwos¢
programowania czy zaawansowane systemy bezpieczenstwa to cechy
zachecajace do zakupu i instalacji robotdw kolaboracyjnych. Zanim jed-
nak zastosujemy coboty w naszym zaktadzie produkcyjnym, powinnismy
szczegdtowo przeanalizowac szereg wymagan zwiazanych z eliminacja
zagrozen. O aspektach bezpiecznych wdrozen i eksploatacji rozmawiamy
z Mariuszem Gtowickim, Wiceprezesem Zarzadu i Dyrektorem Ope-
racyjnym ELOKON Polska Sp. z o.o.
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Jakie sq potencjalne zagrozenia ze
strony robotéw wspétpracujacych?

W kazdym przypadku zagrozenia sg
uzaleznione od aplikacji. Mozna nato-
miast wyrdézni¢ kilka charakterystycz-
nych czynnikéw zagrazajgcych, powta-
rzajgcych sie w wielu z nich. Beda to:
ruch samego ramienia robota, ruch
oprzyrzgdowania technologicznego za-
instalowanego na ramieniu, ruchy wfa-
sne oprzyrzgadowania technologicznego,
ruch i wyrzut materiatu transportowa-
nego. Kazdy z nich moze by¢ potencjal-
nym zrédtem szkody. Z doswiadczenia
firmy ELOKON wynika, ze najwigkszym
wyzwaniem przy budowaniu aplikacji
z cobotami jest wyeliminowanie ryzy-
ka pochodzacego od oprzyrzgdowania
technologicznego.

Czym kierowaé sie przy zakupie ro-
bota wspétpracujacego, zeby juz na
tym etapie zminimalizowa¢ ryzyko do
minimum?

Jezeli uzytkownikowi zalezy na stwo-
rzeniu typowo wspotpracujgce]j aplikacji
czfowiek — robot, warto wybrac¢ takie
rozwigzanie, ktore umozliwia fatwosc
parametryzacji warunkow bezpiecznych
ruchéw (predkosci), sit i naciskéw po-
wierzchniowych. Drugim waznym aspek-
tem jest weryfikacja, czy funkcje bez-
pieczehstwa zintegrowane w robocie
sg zrealizowane na poziomie niezawod-
nosci Performance Level d przy Kate-
gorii 3 wg normy PN-EN IS0 13849-1.
Brak obecnosci tych cech bedzie bar-
dzo utrudniaf, a czasami uniemozliwiat
stworzenie typowo kolaboracyjnego
stanowiska. Wtedy, aby moc uzywac
robota dla osiggniecia zgodnosci z wy-
maganiami technicznymi i formalnymi,
konieczne okaze sie zastosowanie do-
datkowych technicznych $rodkéw bez-
pieczenstwa.

0 ktorych normach dotyczacych
bezpieczenstwa nalezy bezwzglednie
pamietaé podczas implementacji robo-
ta kolaboracyjnego?

Podstawowym  Zrddtem  wymagan
sg PN-EN ISO 10218-1 - Wymagania
bezpieczehnstwa dla robotéw przemy-
stowych -- Czes¢ 1: Roboty; PN-EN 1SO
10218-2 — Wymagania bezpieczenstwa
dla robotéw przemystowych -- Czesc¢
2: System robotowy i integracja oraz
finalnie najnowszy i najbardziej istotny
dokument, zakwalifikowany jako specyfi-
kacja techniczna ISO/TS 15066 - Robo-
ty i urzadzenia zrobotyzowane — Roboty
wspotpracujgce, bedacy praktycznym
przewodnikiem dla integracji cobotow.
Nalezy podkreslic, ze aby modc efek-

tywnie korzysta¢ z ISO/TS 15066, ko-
nieczna jest znajomosc¢ zagadnien poru-
szanych w normach z serii PN-EN 1S0
10218.

Jakie btedy popetniane sa najcze-
sciej podczas integracji robotow
wspoétpracujacych?

Do gtéwnych btedéw mozna zaliczy¢
sparametryzowanie cobota w taki
sposob, ze wykracza poza wartosci
bezpieczne ruchu (przyczyng jest tu
najczesciej dazenie do optymalizacji
czasu cyklu pracy). Kolejng sprawg
jest dobdér narzedzia, ktérego ruchy
nie s bezpieczne, mimo poprawnego
sparametryzowania samego ruchu ra-
mienia robota. Trzecim najczestszym
btedem - formalnym, jest brak certyfi-
kacji stanowiska na zgodnosc¢ z dyrek-
tywg maszynowg, brak umieszczenia
oznakowania CE na stacji i brak doku-
mentacji.

Aby bezpiecznie wdrozy¢ robo-
ta wspotpracujgcego, nalezy przede
wszystkim zadba¢ o dobrg wspofpra-
ce na linii integrator - uzytkownik.
Najistotniejszym etapem tej wspot-
pracy jest faza projektowania i oceny
ryzyka, do ktérej aktywnie powinien
by¢ wtaczony uzytkownik. Przy dobo-
rze rozwigzan redukujgcych ryzyko
warto wspierac sig normami zharmo-
nizowanymi z Dyrektywg Maszynowg
2006/42/WE oraz dedykowang dla
tego typu robotéw specyfikacjg tech-
niczng ISO/TS 15066.

Jak przeprowadzi¢ petna analize ry-
zyka i oceng zagrozen, uwzgledniajac
caly system, a wiec zaréwno narze-
dzia obrébcze, jak i same coboty?

Eksperci ELOKON bardzo czesto zaj-
mujg sie oceng ryzyka dla aplikacji z co-
botami. W tym celu wykorzystywana
jest autorska metoda ELOKON prze-
prowadzenia procesu oceny ryzyka i fi-
zycznej weryfikacji stacji.

Dobrym Zzrédtem wiedzy, jak ten pro-
ces przeprowadzi¢, jest specyfikacja
techniczna ISO/TS 15066. Opisuje ona
systematycznie krok po kroku wszelkie
dziatania zwigzane z procesem oceny

Innowacje

/

ryzyka dla stacji z cobotami. W tle tej
metodologii funkcjonujg ogdélne zasady
tego procesu opisane w normie PN-EN
ISO 12100.

Podczas odbioréw stacji wyposa-
zonych w coboty konieczna jest we-
ryfikacja nastaw ruchow. Niezbedne
jest wykonanie pomiaréw naciskéw
powierzchniowych przy wykorzystaniu
odpowiedniej aparatury. Dotyczy to
miejsc, w ktdrych wystepujg potencjal-
ne obszary zgniotu pomiedzy porusza-
jacymi sig elementami w stacji. Dla za-
grozen zwigzanych z uderzeniem (brak
zagrozenia zakleszczenia czesci ciata
pomiedzy poruszajgcymi sie elemen-
tami) nalezy sprawdzi¢, czy predkosci
przenoszonych mas sg bezpieczne dla
narazonych czesci ciata.
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Wdrozenie robotow wspétpracujacych
zapewnia ekonomiczny i elastyczny pro-
ces automatyzacji w zaktadach produkcyj-
nych. Kwestie bezpieczenstwa jednak sta-
nowig kluczowy aspekt ich uzytkowania.

31



