kolaborativna
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Odstranme zahady bezpecnositi...

Bud'te si isti robotmi UR a zefektivnite tak svoju vyrobu.

Roboty UR st certifikované tretou stranou

1SO 10218-1: Vyrobcovia robotov
1SO 13849-1 & -2 : Poskytuje bezpe¢nostné poziadavky a pokyny k zasadam
navrhovania a integracie bezpecnostnych Casti riadiacich systémov (SRP / CS) vratane bezpecnostného softvéru.

Globalne bezpecénostné poziadavky na robotické systémy

1SO 10218-2 : Integratori robotickych systémov

Posudenie rizika je pre roboticky systém povinné, pretoze je to dokonéeny stroj. Hodnotenie rizika je celkovy proces zahffajuci
analyzu rizika a hodnotenie rizika. To znamena identifikovat vSetky rizikd a zniZit ich na primerant Grover (pozri ISO 12100).

1SO 13849-1 & -2 : Casti riadiacich systémov stvisiace s bezpe&nostou

ISO/TS 15066 Nie je Standardom. Je to technicka Specifikdcia s d'alSimi pokynmi a poziadavkami pre kolaborativne aplikacie.
Informativna priloha obsahuje vyskumnu stddiu prahov bolesti. Bol prijaty réznymi krajinami vratane Eurépy. USA ho prijali ako
technicku spravu (RIA TR R15.606).

Globalny suhlas s 1SO 10218-1 a ISO 10218-2

1SO 10218-1, -2 boli prijaté ako klticové bezpecnostné normy pre priemyselné roboty v mnohych krajinach vratane :

* Eurdpa: v sulade, zobrazena ako EN ISO 10218-1 & -2
+ USA: prijata ako ANSI/RIA R15.06

+ Kanada: prijatd ako CAN/CSA 7434

+ Japonsko: prijata ako JIS B 8433-1 & -2

* Kérejska republika: prijata ako KS B ISO 10218-1 & -2

Predpisy o bezpeénosti strojov v krajinach EU

Véetky stroje indtalované v EU musia spiiat zakladné poziadavky na ochranu zdravia a bezpe¢nost uvedené v Prilohe | :
Smernice o strojnych zariadeniach (dalej MD) 2006/42 / EC.

NevyZzaduje sa splnenie ziadnej normy, avSak ISO 10218-1, ISO 10218-2 a ISO 13849-1 su v sulade podla MD. Tieto normy maju

predponu ,EN, napr. EN ISO 10218. Dodrziavanie normy v sulade poskytuje zhodu s prisluSnymi zakladnymi poziadavkami MD.
Pre dokonéeny stroj (roboticky systém) sa vyZaduje nasledovné:

+ posudenie rizika zamysl'aného pouZzitia;

* inStrukcie pre uzivatelg;

+ CE Vyhlasenie o zhode (DOC);
DOI (Vyhlasenie o zacleneni) sa poskytuje pre nedpiné alebo Ciastocné stroje. Roboty su nelplné stroje. Poskytuje sa DOI, ktory
umoZniuje integratorom oznacit ich roboticky systém znackou CE.

- Oznadenie vratane znacky CE na dokon&enom stroji (roboticky systém) podla PRILOHY IIi;

+ ,Technickd dokumentécia“ dodavatela, ktora sa ma uchovévat 10 rokov..

ISO 10218-1: globalna bezpe¢nostna norma pre priemyselné roboty vratane robotov s obmedzenim vykonu a sily (PFL)
klasifikovana pre kolaborativne aplikacie.

* UR Generation 3 (CB3): TUV Rheinland Certificate # 72190266 01

* UR e-Series: TUV Nord Certificate # 44 780 14097607
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Bezpecnostné funkcie su certifikované podla 1ISO 13849-1, ¢o umoznuje silad s § 5.4,5.10.2,5.10.5a 5.12.3.

Bezpecnostné funkcie robotov UR, vratane obmedzenia vykonu a obmedzenia sily, su vZdy aktivne.

Pre kazdy limit bezpecnostnej funkcie je moZné nakonfigurovat dva parametre: normalny a znizeny.

Bezpecné Zastavenie robotov UR je zastavenie kategdrie 2 podla § 5.10.2 s niZsie uvedenym funkénym bezpec¢nostnym vykonom.

- UR Generacia 3 (CB3): PLd Cat 2 okrem Emergency Stop (Nudzového Zastavenia), ktoré je PLd Category 3.
Prekrocenie ktoréhokolvek parametra bezpecnostného limitu spésobi ochranné zastavenie.
TOV Nord Certificate # 44 207 14097602

- Bezpecnostné funkcie série UR e-series si PLd Cat 3, PLUS nové bezpecnostné funkcie ,doba zastavenia“ a ,dréha
zastavenia“.
Parametre bezpecnostného limitu nebudu prekro¢ené; mohlo by sa spustit ochranné zastavenie, aby sa zabranilo prekroceniu
akéhokol'vek limitu.
TUV Nord Certificate # 44 207 14097610

Bezpecnostné funkcie série UR e-series st PLd Cat 3, PLUS nové bezpecnostné funkcie ,doba zastavenia“ a ,draha zastavenia“.
Parametre bezpe¢nostného limitu nebudd prekro¢ené; mohlo by sa spustit ochranné zastavenie, aby sa zabranilo prekro¢eniu
akéhokolvek limitu.

TUV Nord Certificate # 44 207 14097610

Certifikat je dostupny online a v uzivatel'skej priru¢ke, pozri DOI v uZivatel'skom manuali pre pripad aktualizacie.

Klticové bezpecénostné dolozky z ISO 10218-1

§ 5.10: Roboty uréené pre kolaborativne aplikacie musia spiiiat jednu alebo viac poZiadaviek uvedenych v § 5.10.2 az § 5.10.5
§ 5.10.2 monitorované zastavenie hodnotené z hladiska bezpecnosti

Zastavenie kategorie 2 podla IEC 60204-1, monitorované podla poZiadaviek na funkéni bezpecnost v § 5.4

Roboty UR: bezpeénostnd funkcia Bezpeéné Zastavenie spliia: § 5.70.2.

§ 5.10.5 obmedzenie vykonu a sily vnitornou konstrukciou alebo ovladanim

Obmedzenie vykonu a sily robota musi byt v stilade s § 5.4. Ak je niektory limit parametra prekroceny, vyda sa ochranné
zastavenie. Ci je aplikacia kolaborativna, sa uréuje na zaklade postdenia rizika aplikacie. ISO 10218-2 sa pouZiva pre
roboticky systém a aplikacie robotov - kolaborativne alebo nekolaborativne.

§ 5.12.3 mierne obmedzenie osi a priestoru hodnotené z hl'adiska bezpecnosti

Mierne limity su softvérovo definované limity pohybu robota.

Obmedzenie priestoru sa pouziva na definovanie akéhokolvek geometrického tvaru, ktory sa méze pouzit ako inkluzivna alebo
vyliéena zona, a to bud obmedzenim pohybu robota v definovanom priestore alebo zabranenim robota vniknut do
vymedzeného priestoru.

S robotmi UR je mozné pouZzit nasledujice § 5.12.3:

* Hranice bezpecnosti;
« Limity pozicie kibov;
* Pozi€né limity pre prirubu néstroja a TCP.

Pri e-Series, pozi¢né limity zahinaju tieZ laket a dva konfigurovatelné body s polomerom definované vzhladom k nastroju.

1SO robotické bezpecnostné normy st vytvorené ISO TC (Technicka komisia) 299, s priemyselnymi robotmi s ktorymi manipuluje WG3 (pracovna skupina).
Universal Robots je aktivnym G¢astnikom TC299 WG3.




Spiiiaju roboty UR ISO 10218-1
(EN 1SO 10218-1)?

Ano, generacia 3 (CB3) aj e-Series s certifikované v stlade s EN ISO 10218-1.

Casto sa vyskytujl otazky tykajuce sa robotov UR a klauzuly ISO 10218-1.
§ 5.7.1: Volié rezimu, ktory je mozZné zablokovat v kaZdej polohe.
Automaticky a manudlny reZim su pouZitelné vlastnosti a nie bezpecnostné funkcie pre UR roboty. Blokovanie reZzimu
neprispieva k zniZeniu rizika pre roboty UR, pretoZe Bezpecné Zastavenie a vSetky bezpecnostné funkcie su aktivne vo
vsetkych reZimoch. Ak hodnotenie rizika INTEGRACIE zisti, Ze je potrebny voli& reZimu, mozno ho pridat a integrovat ako vstupy
Jprepinac reZimu" do bezpeénostného ovlddania UR.
§5.7.3a§5.8.3:
Ruéné ovladanie robota zvniitra zabezpeceného priestoru sa musi vykonavat so znizenou rychlostou pomocou
aktivacného zariadenia.

UR nevie, ¢i bude zabezpeceny priestor alebo ¢i sa programovanie uskutocni v chranenom priestore nekolaborativnej
aplikacie. Ak st roboty PFL integrované do kolaborativnych aplikacii, nemusi byt aktivacné zariadenie poZadované
podla ISO/TS 15066.

Ak hodnotenie rizika INTEGRACIE zisti, Ze je potrebné aktivaéné zariadenie, moZno ho pridat a integrovat ako vstupy
do bezpec¢nostného ovlddania UR.
§ 5.12.1: Obmedzenie pohybu mechanickymi zarazkami pre os 1 a dodrzanie ustanoveni § 5.12.2 alebo § 5.12.3.

Roboty UR poskytuju moznosti obmedzenia osi Uplne podla § 5.12.3 - mierne obmedzenie osi a priestoru hodnotené
z hl'adiska bezpecnosti. Je to prijatelnd alternativa k mechanickym zastaveniam s dosiahnutim rovnakého ciela.

Roboty UR boli certifikované tak, aby vyhovovali normam ISO 10218-1 a ISO 13849. Roboty UR tiez spifiaji volitelné
poZiadavky na kolaborativne aplikdcie podla § 5.10.2 monitorované zastavenie hodnotené z hladiska bezpecnosti,
§ 5.10.5 obmedzenie vykonu a sily a § 5.12.3 mierne obmedzenie osi a priestoru hodnotené z hladiska bezpeénosti.
Bezpecnostné funkcie obmedzujtice vykon a silu umoZriuju kolaborativne aplikacie kde je kontakt s [udmi pripustny,
ak su pritlacny tlak a sila prijatelné.
* ISO 10218-1 a IS0 13849 su v sulade podl'a smernice o strojnych zariadeniach.
* Aplikacia robota urcuje, ¢i je kolaborativha na zaklade posudenia rizika.
Ak aplikdcia integruje ochranné zariadenie, napr. bezpe¢nostny laserovy skener, s robotom UR moze byt aplikacia
kolaborativna podla ,Monitorovania rychlosti a separécie”.

(::o je 1ISO/TS 15066:2016, Technicka
Specifikacia pre Kolaborativne Roboty?

ISO/TS 15066 je technicka $pecifikacia s ndvodom pre kolaborativne aplikécie s cieflom pomact integratorom.

Zahfna tiez vysledky vyskumnej Stddie tykajlcej sa prahov bolesti, ktoré sa mozu pouzit na overenie kolaborativnej
(kontakt povoleny) aplikacie. Prahy bolesti sa povazuju za konzervativnejsie ako prahy zranenia. Typické bezpe¢nostné
normy na pracovisku a predpisy vyzaduju pracovisko bez zraneni, nie bez bolesti.

Co je 1SO 138497

ISO 13849-1: poskytuje bezpe¢nostné poziadavky a pokyny k zdsadam navrhovania a integracie bezpe¢nostnych ¢asti
riadiacich systémov (SRP / CS) tykajucich sa bezpecnosti vratane navrhu softvéru.
1SO 13849-2: $pecifikuje postupy a podmienky, ktoré sa maju dodrziavat na preverenie analyzy a testovania $pecifikovanych

bezpecnostnych funkcii dosiahnutej kategdrie a irovne vykonnosti bezpe¢nostnymi ¢astami riadiaceho systému
(SRP/CS) podla ISO 13849-1.

Co je kategéria zastavenia?
Pozri IEC 60204-1

,Kategoria zastavenia“ je klasifikacia ako zastavit operaciu. Je opisany v IEC 60204-1 (NFPA79 v Severnej Amerike)

ako tri rézne kategodrie:

¢ Zastavenie kategdrie 0: Zastavenie s okamzitym odpojenim energie <od robota / robotického systému>
Je to nekontrolované zastavenie, kde sa mdZze <robot / roboticky systém> odchylit od naprogramovanej drahy.

* Kategdria zastavenia 1: Zastavenie s napajanim dostupnym pre <robot / roboticky systém> na dosiahnutie zastavenia
<spomalenie> a po dosiahnuti zastavenia sa odpoji napdjanie. Je to riadené zastavenie, kde <robot / roboticky systém>
pokracuje po naprogramovanej drédhe. Po zastaveni je odpojené napdjanie.

* Kategdria zastavenia 2: Riadené zastavenie s dostupnym napdjanim <pre robot / roboticky systém>.

Riadiaci systém suvisiaci s bezpe¢nostou monitoruije, ¢i je poloha <robot / roboticky systém> zachovana.

Co je "Cat 3" alebo "Kategéria 3"?
Pozri ISO 13849

Tu kategoéria“ odkazuje na architektiru pouzivani na funkénu bezpecnost, ako je opisana v 1ISO 13849. Je to jeden atribut
pri urGovani trovne vykonnosti (PL). Pri architekture kategérie 3 nebude jedna porucha viest k strate bezpec¢nostnej funkcie.
,Kategoria 3" sa €asto nazyva ,dudlny kanal“.

Co je "PLd" alebo
"Vykonnostna droven d"?

Pozri ISO 13849

Uroven vykonnosti (PL) je oddelend Groven pouzivana na $pecifikaciu schopnosti &asti riadiacich systémov suvisiacich s
bezpecnostou vykonavat bezpecnostné funkcie za predvidatelnych podmienok. Podl'a ISO 13849 je PL = d vysoko
spolahliva. PLd sa vyzaduje podl'a normy ISO 10218 pre nebezpecné robotické aplikacie.

PL je popisana svojim PFHd (pravdepodobnost nebezpecnej poruchy za hodinu).

Aky je rozdiel medzi nidzovym
a bezpeénym zastavenim?

Funkcie nidzového zastavenia sa pouzivaju iba v nidzovych situdcidch. Nidzové zastavenie ruéne aktivuje osoba,
ktora stla&i tlacidlo nidzového zastavenia.

Bezpecné zastavenie sa pouziva na zastavenie robota bezpe¢nym spdsobom, zvy&ajne vyvolané ochrannymi zariadeniami,
napr. svetelné opony, zabezpecovacie zariadenia, bezpe¢nostné skenery a iné bezpecnostné vstupy na zastavenie..

Universal Robots zverejiiuje zoznam bezpecnostnych funkcii spojenych s robotmi Generécie 3 (CB3) a e-Series.
Opisuje kazdu bezpeénostnu funkciu vratane jej aktivacie, dosledku bezpe¢nostnej funkcie, PL, kategdrie a hodnoty PFHd.
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