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Umowa dotyczgca warunkéow

Gwarancje

a.

Wylaczna gwarancja. Omron udziela wytgcznej gwarancji obejmujacej brak wad
materiatowych 1 produkcyjnych Produktow przez okres dwunastu miesigcy od daty
sprzedazy przez Omron (lub inny okres okreslony przez Omron w formie pisemnej).
Omron wylgcza wszelkie inne gwarancje wyrazne lub dorozumiane.

Ograniczenia. OMRON NIE SKEADA ZADNYCH GWARANCII ANI
OSWIADCZEN, WYRAZNYCH ANI DOROZUMIANYCH, DOTYCZACYCH
BRAKU NARUSZEN, PRZYDATNOSCI HANDLOWEJ LUB PRZYDATNOSCI
PRODUKTOW DO OKRESLONEGO CELU. KUPUJACY POTWIERDZA, ZE
SAMODZIELNIE USTALIL, ZE PRODUKTY BEDA W ODPOWIEDNI SPOSOB
SPEENIAC WYMAGANIA WYNIKAJACE Z ZAMIERZONEGO ZASTOSOWANIA.
Omron wylgcza ponadto wszelkie gwarancje i odpowiedzialnos$¢ za roszczenia lub
wydatki wynikajace z naruszenia praw wilasnosci intelektualnej przez Produkty lub oparte
na innej podstawie.

Srodki zaradcze przystugujace Kupujacemu. Jedynym obowiazkiem Omron na mocy
niniejszych warunkow jest, zgodnie z decyzja Omron: (i) wymiana wadliwego Produktu
(w pierwotnie dostarczonej postaci, przy czym Kupujacy ponosi koszty robocizny
zwigzane z demontazem lub wymiang Produktu), (i1) naprawa wadliwego Produktu lub
(ii1) zwrot lub uznanie rachunku Kupujacego na kwotg rowna cenie zakupu wadliwego
Produktu — z zastrzezeniem, ze Omron w zadnym wypadku nie ponosi odpowiedzialnosci
za gwarancje, naprawe, odszkodowanie lub jakiekolwiek inne roszczenia lub wydatki
dotyczace Produktéw, chyba ze analiza wykonana przez Omron potwierdzi, ze Produkty
byly wlasciwie obslugiwane, przechowywane, zainstalowane i konserwowane oraz ze nie
byty narazone na zanieczyszczenie, niewtasciwe uzytkowanie lub uzycie w sposob
niezgodny z przeznaczeniem badz niewlasciwe modyfikacje. Zwrot Produktéw przez
Kupujacego musi zosta¢ zatwierdzony w formie pisemnej przez Omron przed
dokonaniem wysylki. Spotki Omron nie ponosza odpowiedzialnosci za mozliwos¢ lub
niemozliwo$¢ wykorzystania Produktow ani za wynik uzytkowania Produktow w
potfaczeniu z dowolnymi elementami elektrycznymi lub elektronicznymi, obwodami,
zespotami systemow lub innymi materialami lub substancjami badz $rodowiskiem. Zadne
porady, zalecenia lub informacje udzielane w formie ustnej lub pisemnej nie powinny by¢
interpretowane jako zmiana lub uzupetnienie powyzszej gwarancji. Opublikowane
informacje mozna uzyskac¢ na stronie http://www.omron.com/global/ lub kontaktujac si¢ z
przedstawicielem Omron.

Ograniczenie odpowiedzialnosci 1 tym podobne postanowienia.

SPOLKI OMRON NIE PONOSZA ODPOWIEDZIALNOSCI ZA SZKODY
SZCZEGOLNE, POSREDNIE, UBOCZNE LUB NASTEPCZE, UTRATE ZYSKOW LUB
STRATY PRODUKCYJNE LUB HANDLOWE W JAKIKOLWIEK SPOSOB ZWIAZANE
Z PRODUKTAMI, BEZ WZGLEDU NA TO, CZY DANE ROSZCZENIE JEST OPARTE
NA UMOWIE, GWARANCII, ZANIEDBANIU LUB ODPOWIEDZIALNOSCI NA
ZASADZIE RYZYKA.

Ponadto w zadnym wypadku odpowiedzialno$¢ Spotek Omron nie przekroczy jednostkowe;j
ceny Produktu, ktorego dotyczy roszczenie.
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Mozliwos¢ uzytkowania.

Spoétki Omron nie ponoszg odpowiedzialnosci za zgodno$¢ z zadnymi normami lub
przepisami dotyczacymi polaczenia Produktu w trakcie zastosowania lub uzytkowania
Produktu przez Kupujacego. Na zadanie Kupujacego Omron dostarczy odpowiednie
niezalezne dokumenty certyfikacyjne, okreslajace dane znamionowe/klasyfikacyjne i
ograniczenia uzytkowania, ktoére dotycza Produktu. Informacje te same w sobie nie sg
wystarczajace do pelnego okreslenia mozliwosci uzytkowania Produktu w polaczeniu z
produktem koncowym, maszyng, systemem lub innego zastosowania lub uzytkowania.
Kupujacy ponosi wylaczng odpowiedzialnos$¢ za okreslenie stosownosci konkretnego
Produktu w odniesieniu do zastosowania, produktu lub systemu Kupujacego. Kupujacy we
wszystkich przypadkach ponosi odpowiedzialno$¢ zwigzang z zastosowaniem. NIGDY NIE
NALEZY UZYWAC PRODUKTU DO ZASTOSOWAN WIAZACYCH SIE Z
POWAZNYM ZAGROZENIEM ZYCIA LUB MIENIA, NIE MAJAC GWARANCII, ZE
SYSTEM JAKO CALOSC ZOSTAL ZAPROJEKTOWANY TAK, ABY ZARADZIC
RYZYKU, ORAZ ZE PRODUKT(Y) OMRON MA(MAJA) ODPOWIEDNIE WARTOSCI
ZNAMIONOWE I JEST ZAINSTALOWANY (SA ZAINSTALOWANE) ZGODNIE Z
PRZEZNACZENIEM CALEGO URZADZENIA LUB SYSTEMU.

Produkty programowalne

Spotki Omron nie ponosza odpowiedzialnosci za programowanie przez uzytkownika
Produktu programowalnego ani za wynikle z tego konsekwencje.

Dane eksploatacyjne

Dane prezentowane na stronach internetowych, w katalogach i innych materiatach firmy
Omron sg podane jako wskazowki dla uzytkownika przy okreslaniu przydatnosci i nie
stanowig gwarancji. Mogg one przedstawia¢ wynik uzyskany przez Omron w warunkow
badawczych, a uzytkownik musi skorelowac je z wymaganiami wynikajacymi z
rzeczywistego zastosowania. Rzeczywista charakterystyka eksploatacyjna podlega gwarancji
1 ograniczeniom odpowiedzialno$ci Omron.

Zmiany specyfikacji

Specyfikacje produktu i akcesoriow moga zosta¢ zmienione w dowolnym momencie na
podstawie ulepszen i z innych powoddw. Zgodnie z nasza praktyka zmieniamy numery
czesci w przypadku zmiany opublikowanych danych znamionowych lub charakterystyk badz
wprowadzenia znaczacych zmian konstrukcyjnych. Niemniej niektore specyfikacje Produktu
moga ulec zmianie bez powiadomienia. W razie watpliwosci mozliwe jest przypisanie
specjalnych numeroéw czeséci w celu ustalenia lub wyznaczenia gldéwnych specyfikacji dla
danego zastosowania. W celu potwierdzenia rzeczywistych specyfikacji zakupionego
Produktu mozna w dowolnym czasie skonsultowac¢ si¢ z przedstawicielem firmy Omron.

Bledy i przeoczenia

Informacje przedstawione przez spotki Omron zostalty sprawdzone i uznane za doktadne; nie
bierze si¢ jednak odpowiedzialnosci za btedy 1 pominigcia pisarskie, typograficzne lub
korektorskie.
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Nawet jesli system robota jest zgodny ze wszystkimi instrukcjami zawartymi w
niniejszej instrukcji bezpieczenstwa, nie mozna zagwarantowac, ze bedzie on wolny
od ryzyka wypadku skutkujacego obrazeniami ciata, §miercig lub znacznymi
szkodami materialnymi spowodowanymi przez robota przemystowego. Klient jest
odpowiedzialny za wdrozenie odpowiednich srodkow bezpieczenstwa w oparciu o
wlasng oceng ryzyka.
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Rozdziat 1: Ostrzezenia i informacje specjalne

Niniejszy rozdziat zawiera informacje na temat ostrzezen i1 informacje specjalne dotyczace
bezpieczenstwa, ktorych wymaga bezpieczna obstuga robota AMR lub praca w jego poblizu.

1.1 Poziomy ostrzegawcze

W niniejszym dokumencie zastosowano trzy poziomy ostrzezen. Sg one wymienione ponizej,
poczawszy od najwyzszego poziomu:

ZAGROZENIE: Wskazuje zagrozenie bezposrednie, ktore — jesli si¢ go nie
uniknie — prawdopodobnie spowoduje powazne obrazenia, zagrozenie dla
zycia lub powazne szkody materialne.

OSTRZEZENIE: Wskazuje zagrozenie potencjalne, ktore — jesli sie go nie
uniknie — spowoduje niewielkie lub umiarkowane obrazenia ciata i moze
spowodowac powazne obrazenia, wypadek $miertelny lub powazne szkody
materialne.

PRZESTROGA Wskazuje potencjalne zagrozenie, ktore — jesli si¢ go nie
uniknie — moze spowodowac niewielkie obrazenia ciata, umiarkowane
obrazenia ciata lub szkody materialne.

1.2  lkony ostrzegawcze

Ikony uzyte do oznaczenia kazdego ostrzezenia mozna wykorzysta¢ do wskazania rodzaju
zagrozenia. Sg one uzyte z odpowiednim stowem ostrzegawczym - Zagrozenie, Ostrzezenie
lub Przestroga — w celu wskazania powagi zagrozenia. Tekst nastepujacy po hasle
ostrzegawczym okresla na czym polega ryzyko i jak go unikna¢.

Ikona Znaczenie Ikona Znaczenie
Ogodlna ikona Sytuacja stwarzajaca
ostrzegawcza. Informacje zagrozenie oparzeniem
szczegblowe dotyczace lub goraca powierzchnia.

danego ryzyka zawarte sg
w teks$cie nastepujacym
po hasle ostrzegawczym.

Zagrozenie porazeniem Zagrozenie
pradem elektrycznym. elektrostatyczne.

[ JUWARNING! | | Oznaczenie zakazu Zagrozenie pozarowe.
Riding on uzycia robota AMR do
this truck is ,
prehibited || | przewozu osob.
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OSTRZEZENIE Znak ostrzegajacy przed Zagrozenie
Magraiic Ao, . . A 1

AiL e ( 9 niebezpiecznym polem przewroceniem.
~— | magnetycznym.
[ g [Mosmazene | Ostrzezenie przed
* Ryz,l,’nl(o zmiakidie:ia. nleb ezpleczenstwem

Nie zblizac rak podczas .. . .

mo. | zmiazdzenia.

Ryzyko przewrdcenia sie

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

W przypadku zjazdu robota AMR z krawedzi, na przyktad ze stacji
zatadunkowej lub schodow, moze dojs¢ do powaznych obrazen ciata badz
uszkodzenie samego robota lub innych urzadzen.

Bariery fizyczne

Aby zapobiec zblizaniu si¢ robota AMR do miejsc stwarzajacych zagrozenie upadkiem, ktore
znajduje si¢ w jego obszarze operacyjnym robota nalezy wraz z barierami logicznymi
(mapowanie ograniczen) uzy¢ barier fizycznych. Zagrozenia takie stwarzaja np.:
*  Krawedz rampy lub rampy zaladunkowe;.
*  Wejscie na schody prowadzace w dot.
»  Wszelkie inne pionowe zmiany poziomu podtoza, ktore przekraczaja maksymalng
wysokos$¢ progu pokonywanego przez robota AMR.

Wymaga sie, by bariery fizyczne miaty nastepujace cechy:

*  Wytrzymalo§¢ — bariera musi by¢ zamocowana do $ciany jednowarstwowej lub
podiogi na podtozu betonowym i powinna by¢ wystarczajaco mocna, aby
zatrzymac w pelni zaladowany robot AMR poruszajacy si¢ z maksymalng
predkoscia.

» Ciaglo$§¢é — bariera musi catkowicie odgradza¢ miejsce zagrozenie.

*  Widocznos$¢ — wszystkie fizyczne bariery nalezy oznaczy¢, aby umozliwi¢ ich
tatwe wykrycie przez lasery bezpieczenstwa robota AMR. Bariery muszg siggaé
powyzej 1 ponizej ptaszczyzny wykrywania lasera, zwtaszcza jesli podtoga nie jest
ptaska.

Bariery logiczne

W celu zapobiegania zblizaniu si¢ robota AMR do miejsca zagrozenia upadkiem, oprocz
barier fizycznych nalezy utworzy¢ obszary zakazane lub linie na mapie obszaru roboczego,
korzystajac z aplikacji MobilePlanner. Ograniczenia te muszg by¢ ciagte, aby uniemozliwi¢
robotowi AMR zaplanowanie $ciezki wokot bariery logiczne;.

Wspomniane w poprzednim ustgpie funkcje map nie zapobiegaja wjazdowi robota AMR do
okreslonej strefy poniewaz opieraja si¢ jedynie o bariery logiczne. Skutecznos$¢ tych funkcji
map zaktada odpowiednig lokalizacj¢ robota AMR, dlatego jesli robot AMR nie begdzie w
stanie prawidtowo zlokalizowa¢ swojej aktualnej pozycji, moze wjecha¢ do stref zakazanych.
Tam, gdzie istnieje ryzyko uszkodzenia mienia lub zagrozenia bezpieczenstwa, nalezy
zawsze instalowa¢ bariery fizyczne.

Mozna rowniez uzy¢ parametrow konfiguracyjnych FrontPaddingAtSlowSpeed i
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FrontPaddingAtFastSpeed, aby zwigkszy¢ odstepy bezpieczenstwa robota AMR. Dzigki
temu robot AMR hamuje, zblizajac si¢ do zagrozenia. Patrz: Fleet Operations Workspace
Core User's Manual (nr kat. 1635).

1.3 Informacje o szczegoélnym znaczeniu

W niniejszej instrukcji zastosowano nastgpujace style typograficzne do oznaczenia
okreslonych typoéw informacji:

WAZNE: Informacje istotne dla bezpiecznego uzytkowanie produktu.

UWAGA: Informacje istotne dla bardziej efektywnego uzytkowania produktu.
Informacje dodatkowe: Pomocne wskazowki, zalecenia i1 najlepsze praktyki.
Informacje dotyczgce wersji: Informacje dotyczace rdznic w specytikacjach
poszczegblnych wersji sprzetu lub oprogramowania.
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Rozdziat 2: Bezpieczenstwo operacyjne

2.1. Definicje

W niniejszym dokumencie do opisania platformy HD-1500 uzyto nastepujacych termindow:
AMR (Autonomiczny robot mobilny): Termin ten opisuje HD-1500 wraz z jego
zabudowa, sktadajacg si¢ na kompletnego robota mobilnego.

Terminu robot AMR — autonomiczny robot mobilny — uzywamy, mowiac o sterowaniu lub
monitorowaniu petnego robota mobilnego wraz z zabudowa.

Fleet Manager: Tryb pracy komputera (urzadzenie EM2100), na ktorym dziata
oprogramowanie FLOW Core w celu kontrolowania floty robotow AMR.

Fleet Operations Workspace (FLOW): System komputerowy sktadajacy si¢ z pakietow
oprogramowania i sprzetu, stuzacy do konfigurowania, integracji i zarzadzania flotg AMR w
srodowisku fabrycznym. System FLOW sktada si¢ z dwoch gtownych elementow: FLOW
Core 1 FLOW iQ.

FLOW Core: Cale oprogramowanie uzywane przez Fleet Operations Workspace.
Oprogramowanie dziata na urzagdzeniach EM2100, robocie AMR i komputerze osobistym
uzytkownika.

FLOW iQ: Pakiet oprogramowania, ktory przechwytuje, analizuje i raportuje dane
uzytkownikom zapewniajac pomiar, oceng i ciagla poprawe wydajnosci floty robotow AMR
w fabryce.

Flota: Co najmniej dwa roboty AMR pracujagce w tym samym obszarze roboczym.
HD-1500: nazwa modelu platformy robota AMR. W niniejszym dokumencie przy opisie
ustawien, konfiguracji i potaczen uzyto nazwy modelu HD-1500.

Robot mobilny: Alternatywny termin branzowy dla robota AMR.

Zabudowa: Kazde urzadzenie podtaczone do platformy HD-1500 i w niektorych
przypadkach przez nig zasilane. Moze to by¢ po prostu skrzynia do przenoszenia
przedmiotdw, takich jak czesci do produkcji, lub zloZzone urzadzenie, np. rami¢ robota, ktore
podnosi 1 manipuluje cz¢sciami do produkeji.

Platforma: Podstawowa cz¢$¢ robota AMR. Obejmuje ona:

o Rama, zespoly napedowe, dyski swietlne, paski §wietlne, zawieszenie, kotka
samonastawne, akumulator i lasery.

o Whbudowany sterownik AMR z wbudowanymi bezwladno$ciowymi modutami
pomiarowymi (IMU), oprogramowaniem nawigacyjnym, ztagczami danych i zasilania
dla zabudowy.

o Panel operatora

o Elementy obudowy zewnetrznej HD-1500 1 rama, do ktorej przymocowuje si¢
zabudowe.

2.2 Ogolne zagrozenia
W tej czg$ci opisano sytuacje 1 warunki stwarzajace potencjalne niebezpieczenstwo.

OSTRZEZENIE: Nastepujace sytuacje moga spowodowaé obrazenia ciala
lub uszkodzenie urzadzenia.

* Nie uzywac robota AMR do przewozu 0sob.

* Nie przekracza¢ maksymalnej dopuszczalnej wagi.

* Nie uzywac robota AMR na pochylych podtogach lub powierzchniach.

* Nie przekracza¢ maksymalnych zalecanych wartosci predkosci, przyspieszenia,
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hamowania lub obrotow.
Predkos$¢ obrotowa staje si¢ istotniejsza, gdy $rodek cigzko$ci tadunku jest w wigkszym
stopniu przesuni¢ty wzgledem $rodka ciezkosci robota AMR.

» Robota AMR nie nalezy upuszcza¢, nie dopuszczaé do zjezdzania z krawedzi ani nie
obstugiwa¢ w sposob nieodpowiedzialny.

PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA
Zabrania si¢ uzytkownikowi przebywania w poblizu robota AMR, gdy
obraca si¢ on bez ruchu do przodu.

* Nie zezwala¢ na przejazd robota AMR przez otwor z automatyczng brama lub
drzwiami, chyba ze brama i robot AMB s3 odpowiednio skonfigurowane przy uzyciu
opcji urzadzenia przywotawczego.

* Nie umieszcza¢ przedmiotéw przed przejezdzajacym robotem AMR ani nie wchodzi¢
nagle na $ciezke jego przejazdu. W takich przypadkach nie mozna oczekiwaé, ze uktad
hamulcowy robota AMR zadziata zgodnie z projektem i specyfikacja.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB
USZKODZENIA MIENIA

Nagle pojawienie si¢ przedmiotéw lub 0osob na drodze robota AMR
moze spowodowac obrazenia ciata lub uszkodzenie mienia. Nalezy
upewni¢ si¢, ze sSrodowisko robocze robota AMR jest odpowiednio
nadzorowane.

Nie wystawia¢ robota AMR na dziatanie opadéw atmosferycznych lub wilgoci.

Nie uzywa¢ niedozwolonych cz¢sci do naprawy robota AMR.

Nie wiaczaé robota AMR bez zalozonych anten dla sieci bezprzewodowych.

Pomimo ze zastosowane lasery naleza do klasy 1 (bezpieczne dla oczu) OMRON
zaleca, aby nie patrze¢ na wigzke laserowa.

» Powierzchnie odblaskowe mogg zakidca¢ dziatanie lasera robota AMR.

* Nie uzywac robota AMR w miejscach, w ktorych moze by¢ narazony na intensywne
swiatto zaktocajace, takie jak bezposrednie swiatlo stoneczne.

* Nie uzywac robota AMR w $rodowisku gazow tatwopalnych.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB
USZKODZENIA MIENIA

Nie uzywac robota AMR w przestrzeni zagrozonej wybuchem, w
ktorej wystepuje gaz wybuchowy 1 mgla olejowa).

* Nie obstugiwac robota AMR z niedziatajacymi wytacznikami bezpieczenstwa.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM, RYZYKO
POZARU, RYZYKO POPARZENIA

Zabrania si¢ obchodzenia lub blokowania wytacznikoéw
bezpieczenstwa, poniewaz moze to potencjalnie spowodowac zwarcie.

* Platforma HD-1500 moze by¢ zasilana wylgcznie akumulatorem HD-1500. Nie nalezy
uzywa¢ zadnych innych akumulatorow.
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» Akumulator HD-1500 moze by¢ tadowany wytacznie tadowarka HD-1500. Nie nalezy
uzywac¢ zadnych innych tadowarek.

2.3  Obszary niezabezpieczone

Akumulator platformy HD-1500 taduje si¢ autonomicznie po dojezdzie platformy do stacji
dokujacej, gdzie taczy si¢ ze stykami w strefie dokowania, jak pokazano na ponizszej
ilustracji.

llustracja 2-1. Polqczenie platformy HD-1500 ze stykami tadujgcymi, (A) platforma HD-1500
i (B) styki tadujgce

Podczas dokowania platforma HD-1500 porusza si¢ z niewielka predkoscia:

* W czasie przemieszczana si¢ z predkoscig od 0 do 20 mm/s (lub predkoscia katowe;j
mniejszej niz 3 stopnie/s) nie ma sprzetowych stref ochronnych lasera bezpieczenstwa.
Platforma HD-1500 wydaje sygnat dzwickowy za kazdym razem, gdy porusza si¢ przez
ponad 2 sekundy z predkoscig liniowa ponizej 20 mm/s lub z predkoscig katowa
mniejsza niz 3 °/s. Przy wszystkich predko$ciach przestrzegane sg programowe odstgpy
umozliwiajgce omijanie przeszkod przez robota AMR, jednak sprzetowa strefa
ochronna lasera bezpieczenstwa nie jest wykorzystywana przy predkosciach ponizej 20
mm/s lub 3°/s. Takie rozwigzanie zastosowano celowo, aby umozliwi¢ operatorom
reczne odsuniecie robota AMR od wszelkich przeszkdd, znajdujacych si¢ zbyt blisko
robota AMR. Dzigki temu operatorzy moga rowniez wspomagac ruch robota AMR,
jesli istnieje taka potrzeba.

* Przy predkosciach od 20 do 115 mm/s (lub predkosci katowej ponizej 12 °/s),
sprzgtowe strefy ochronne lasera robota AMR wykluczajg obszar, w ktorym styki
wprowadzane s3 do szczeliny lasera. Strefy bezpieczenstwa dwadch laserowych
skaneréw bezpieczenstwa sg identyczne, a zatem obszary niezabezpieczone znajduja
si¢ zarowno w przedniej, jak tylnej czesci robota AMR.

Operator musi podja¢ niezbedne $rodki ostroznosci, aby unikngé przycisnigcia rak lub
innej czesci ciata operatora migdzy elementem tadujgcym a platforma podczas
dokowania.

* Przy predkosciach powyzej 115 mm/s sprzetowe strefy ochronne lasera bezpieczenstwa
sa w pelni aktywne i nie ma obszaréw niezabezpieczonych.

W ponizszej tabeli wymieniono sprzetowe strefy ochronne lasera bezpieczenstwa dla
predkosci wymienionych w poprzednim akapicie:
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Tabela 2-1. Laserowe strefy ochronne - sprzetowe

Predkosé liniowa| Predkos¢ katowa Sprzetowe laserowe strefy
(mm/s) (stopnie/s) ochronne
0>1<20 0>1<3 Brak stref ochronnych.

20>1<I115 3>i1<12 Dwa obszary niezabezpieczone.

Obszar, w ktorym styki tadujace
wprowadzane sg do szczeliny lasera

(zarowno z przodu, jak 1 z tytu

robota AMR).

>115 >12 Brak obszar6w niezabezpieczonych.

PRZESTROGA RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA

MIENIA

Pomimo zachowania przez robot AMR zdefiniowanych programowo

odstepow umozliwiajgcych unikanie przeszkod przy wszystkich predkosciach
uzytkownik musi przez caly czas mie¢ swiadomos$¢ potozenia wylacznikdéw

awaryjnych E-Stop i1 nie wchodzi¢ na obszary niezabezpieczone.

PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA

MIENIA

Uzytkownik koncowy zobowigzany jest zapewnic¢, ze gdy AMR porusza si¢ z

predkoscig mniejsza niz 115 mm/s obszar w promieniu 2 m od $rodka
platformy HD-1500 jest wolny od przeszkod.

—®

Tlustracja 2-2. Strefy ochronne platformy HD-1500 z otworami na styki tadujgce — Ruch z

predkoscig ponizej niz 115 mm/s (wymiary w mm)

Symbol Opis Symbol Opis
A OS$ Y robota D Strefa laserow
AMR przednich
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0$ X robota

B AMR E |[HD-1500
Strefa laserow Laserowy

¢ tylnych F  |skaner
i bezpieczenstwa

Ponizsza ilustracja przedstawia wymiary obszaru niezabezpieczonego platformy HD-1500.
Te same wymiary dotycza obszaru niezabezpieczonego laserem z tytu robota.

0® .

llustracja 2-3. Wymiary stref niezabezpieczonych platformy HD-1500 — Ruch z predkoscig

ponizej 115 mm/s, (4) os Y robota AMR i (B) os X robota AMR

2.4 Postepowanie w sytuacji awaryjnej

W sytuacji awaryjnej, takiej jak pozar lub kolizja, nalezy szybko i bezpiecznie zatrzymac

robota AMR. Jesli sytuacja awaryjna ma miejsce w poblizu stacji tadujacej, nalezy wylaczy¢

zasilanie za pomocg gtownego wylacznika zasilania. Nalezy rowniez wylaczy¢ zasilacz na

wypadek, gdyby umieszczony w doku robot AMR zostat zatrzymany przy uzyciu wylacznika

awaryjnego.

PRZESTROGA: Latwopalny akumulator litowy.
Do gaszenia robota AMR nalezy uzy¢ gasnicy pianowej, gasnicy

proszkowej, ABC, AB, sproszkowanego grafitu, proszku miedzianego
lub gasnicy COs.

Platforma HD-1500 wyposazona jest w cztery wytaczniki awaryjne, dwa po obu stronach

platformy (czerwony przycisk z blokada). Na panelu operatora zamontowany jest dodatkowy

wylacznik awaryjny (czerwony przycisk na zottym tle z blokada). Patrz ponizsze ilustracje.
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Hlustracja 2-4. Wylgcznik awaryjny na platformie

llustracja 2-5. Wylgcznik awaryjny na panelu operatora

W razie potrzeby mozna zamontowac¢ dodatkowe wylaczniki awaryjne na zabudowie
platformy, podtaczajac je do interfejsu bezpieczenstwa uzytkownika umieszczonego na
panelu dostepu uzytkownika.

W przypadku zatrzymania awaryjnego:

* Nastepuje kontrolowane zatrzymanie robota AMR przy wykorzystaniu mocy silnika, a
nastgpnie wigczane sg hamulce silnika i1 odtaczane jest zasilanie silnikow napedowych.

 Stan wylacznika awaryjnego wskazuja kontrolki na robocie AMR 1 podwieszane]
kasecie sterowniczej (jesli jest podiaczona).

Zatrzymanie awaryjne inicjowane przez uzytkownika roézni si¢ od zatrzymania ochronnego
inicjowanego laserem (obydwa zatrzymania awaryjne nalezg do kategorii 1). To ostatnie
sytuacja ma miejsce, gdy jeden lub oba laserowe skanery bezpieczenstwa robota AMR
wykryja obiekt w jego strefie zabezpieczonej. W takich przypadkach robot AMR bezpiecznie
zatrzymuje si¢, a nastepnie wznawia dzialanie po co najmniej dwusekundowym opo6znieniu i
po upewnieniu si¢, ze jego strefa zabezpieczona jest wolna od przeszkod.

Zatrzymanie awaryjne zainicjowane przez nacis$ni¢cie jednego z wytacznikdéw awaryjnych
jest funkcja zatrzymania kontrolowanego. W takim przypadku, aby osiaggna¢ kontrolowane
zatrzymanie, zasilanie silnikéw robota AMR pozostaje wlaczone. Po osiagnigciu
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kontrolowanego zatrzymania zasilanie silnikow zostaje odtaczone. Jesli z jakiegokolwiek
powodu funkcja kontrolowanego zatrzymania ulegnie awarii lub nie bedzie dziata¢ zgodnie z
oczekiwaniami, zasilanie silnikoéw bedzie nadal odigczone. Ponowne uruchomienie robota
AMR po aktywacji zatrzymania awaryjnego przez nacisni¢cie jednego z wytacznikow
awaryjnych wymaga recznej dezaktywacji wylacznika awaryjnego 1 r¢cznego zresetowania
robota AMR za pomoca przycisku ON. Robot AMR nie wznowi automatycznie pracy po
zatrzymaniu awaryjnym zainicjowanym przez nacisni¢cie jednego z umieszczonych na nim
wylacznikéw awaryjnych.

Uzycie wylacznika awaryjnego:

1. Mocno naci$nij czerwony przycisk, powodujac jego zatrzasniecie.
2. Postepuj zgodnie z procedurami awaryjnymi i bezpieczenstwa obowigzujacymi w
danym zaktadzie.

Jesli konieczne jest reczna zmiana potozenia robota AMR po usunigciu stanu awaryjnego,
nacis$nij i przytrzymaj przycisk zwalniania hamulca i zmien potozenie robota AMR. Jesli jest
to bezpieczne, do sterowania recznego robotem AMR mozna réwniez uzy¢ podwieszanej
kasety sterowniczej. Przed uzyciem podwieszanej kasety sterowniczej nalezy zwolnic¢
przycisk wylacznika awaryjnego.

Aby wiaczy¢ silniki napgdowe robota AMR i przywrdcic¢ je do eksploatacji, postepuj zgodnie
z procedurg opisang w podrozdziale: Zwalnianie wylgcznika awaryjnego na stronie 18.

Zwalnianie hamulca

W sytuacji awaryjnej lub odbiegajacej od normy mozna zmienil potozenie robota AMR
recznie. Reczne przemieszczanie platformy powinien jednak wykonywac¢ wytacznie
wykwalifikowany personel, ktdry zapoznat si¢ z instrukcj¢ obstugi platformy HD-1500 (nr
kat. 1645). Hamulce na kotach napedowych mozna zwolni¢ przyciskiem zwolnienia hamulca.
Do tego celu konieczne jest zasilanie z akumulatora i nacis$nigcie przycisku wylacznika
awaryjnego (E-Stop) na robocie AMR.

UWAGA: Platform¢ HD-1500 nalezy przemieszcza¢ recznie wytacznie wtedy, gdy jest to
absolutnie konieczne w sytuacji awaryjnej, ze wzgledow bezpieczenstwa lub w przypadku
utraty lokalizacji lub zakleszczenia. Jesli sytuacje wymagajace przemieszczania platformy
HD-1500 powtarzajg si¢ czesto, nalezy ponownie skonfigurowac jego tras¢ przy uzyciu
aplikacji MobilePlanner, aby unikng¢ obszaréw problematycznych.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Uzycie przycisku zwalniania hamulca w czasie gdy platforma HD-1500 jest
ustawiona na pochyleniu wigkszym niz 3% spowoduje jej stoczenie. Nie
wolno uzywac przycisku zwalniania hamulca do r¢cznego przemieszczania
platformy HD-1500, gdy znajduje si¢ on na pochytosci powyzej 3%, chyba ze
zostaly podjete niezbedne srodki ostroznosci, aby zapobiec
niekontrolowanemu stoczeniu si¢ platformy HD-1500. Platforma HD-1500 nie
jest przeznaczona do pracy na rampach lub pochytych powierzchniach.

PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Pchanie HD-1500 wymaga znacznego wysitku i moze spowodowac obrazenia
ciala lub uszkodzenie mienia. Nalezy zachowa¢ odpowiednig ostroznos¢ i
postepowac zgodnie ze wszystkimi instrukcjami dotyczacymi
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bezpieczenstwa.

OSTRZEZENIE: RYZYKO ZACISNIECIA
CZESCI CIALA

Podejmij niezbgdne $rodki ostroznosci podczas
— przemieszczania robota AMR bez dotaczonych
Ryzyko zmiazdzenia. , .. ,
Nie zblizat rak podczas elementéw obudowy. Po zdjeciu obuddéw
pracy. bocznych silnik i zespoty silnika sg odstonigte,

| ‘ti_éfii’z@;’ziliiis

w wyniku czego odstoni¢te sg miejsca
potencjalnego urazu miazdzacego. Patrz
ponizsza ilustracja.

Po usunieciu obudowy tylnej i gérnej istnieje
réwniez ryzyko urazu miazdzacego w tylnej i
gbrnej czesci robota AMR.

llustracja 2-6. Usunieta obudowa boczna — Odstoniety silnik i zespoly silnika

Zastosowany osprzet specjalistyczny moze wptywac na stabilno$¢ robota AMR. Wszyscy
operatorzy powinni wiedzie¢, w ktérych miejscach robota AMR (lub jego tadunku) moga go
bezpiecznie pchaé, nie powodujac jego przewrdcenia lub uszkadzania jego komponentow.
Powinny one znajdowac si¢ jak najnizej i mozliwie blisko srodka cigzkosci.

Firma OMRON zaleca przeszkolenie personelu w zakresie bezpiecznego korzystania z
przycisku zwalniania hamulca oraz procedur bezpiecznego pchania platformy HD-1500.

PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA

Miejsca pchania robota AMR umieszczone sg nisko. Podczas r¢cznego
przemieszczania robota AMR nalezy stosowac¢ bezpieczne praktyki
pchania/ciggnigcia.

Zwalnianie wytgcznika awaryjnego (E-Stop)

W tej czesci instrukeji opisano sposob zwalniania wyltacznika awaryjnego i przywracania
robota AMR do eksploatacji.
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PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB
USZKODZENIA MIENIA

Jesli uruchomiony zostanie wytacznik awaryjny robota AMR, przed
zwolnieniem wylacznika awaryjnego sprawdzié, czy przyczyna
wytaczenia awaryjnego zostata usunieta i caly otaczajacy obszar jest
wolny od przeszkod.

Aby zwolni¢ wytacznik awaryjny:

1. Przed zwolnieniem wytacznika awaryjnego upewnij si¢, ze caly otaczajacy obszar jest
wolny, aby robot AMR miat do$¢ miejsca do manewrowania.

2. Obro¢ wylacznik awaryjny w kierunku strzatek na przycisku, by umozliwi¢ jego
odblokowanie.

3. Po zwolnieniu wylacznika awaryjnego nalezy recznie wiaczyc¢ silniki, naciskajac
zielony przycisk ON na panelu operatora.

Zanim po wiaczeniu silnikow robot AMR bedzie mogl wznowié prace, nastepuje
kilkusekundowe opdznienie.

UWAGA: Jesli wytaczony robot AMR zostanie przesunigty r¢cznie, moze on nie by¢ w
stanie okresli¢ swojej aktualnej lokalizacji. Aby umozliwi¢ okreslenie lokalizacji robota
AMR nalezy uzy¢ funkcji lokalizacji w aplikacji MobilePlanner.

Wiaczenie zasilania silnika podczas rozruchu lub po zwolnieniu wytacznika awaryjnego musi
by¢ wykonane recznie w systemie i dopiero po potwierdzeniu przez operatora, Zze mozna
bezpiecznie przywréci¢ robota AMR do eksploatacji. Wiagczenie zasilania silnika musi by¢
czynnos$cia dodatkowa po zwolnieniu wylacznika awaryjnego i odbywa si¢ poprzez
nacisniecie przycisku ON na panelu operatora.

2.5 Obowiazki uzytkownika
Uzytkownik jest odpowiedzialny za ciggte bezpieczne korzystanie z robota AMR.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Wszelkie modyfikacje robota AMR mogg prowadzi¢ do utraty jego
bezpieczenstwa lub funkcjonalno$ci. Obowigzkiem uzytkownika koncowego
jest przeprowadzenie pelnej oceny ryzyka po wprowadzeniu jakichkolwiek
modyfikacji robota AMR oraz potwierdzenie, ze wszystkie funkcje
bezpieczenstwa robota AMR sa w petni funkcjonalne.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA

Obowigzkiem uzytkownika koncowego jest przeprowadzenie oceny ryzyka
opartej na zadaniach oraz wdrozenie odpowiednich §rodkéw bezpieczenstwa w
miejscu uzycia robota AMR zgodnie z obowigzujagcymi przepisami.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA Obowigzkiem uzytkownika koncowego jest upewnienie sie, ze
projekt i wdrozenie robota AMR jest zgodne ze wszystkimi obowigzujacymi
normami i wymogami prawnymi.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA
Obowiazkiem uzytkownika koncowego jest upewnienie si¢, ze robot AMR jest

Ll

31500-100 Rev A Robot mobilny HD Instrukcja bezpieczenstwa 19



eksploatowany zgodnie ze specyfikacjami, przeznaczeniem i srodowiskiem, do
ktore jest przeznaczony.

Bezpieczne korzystanie z robota AMR wymaga, by uzytkownik:

*  Przed uzyciem robota AMR przeczytal instrukcje instalacji 1 obstugi oraz
Instrukcje obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

*  Dokonal przegladu i zrozumial zasade¢ dziatania zabezpieczen (wytaczniki
awaryjne, odlegto$¢ zatrzymania lasera bezpieczenstwa, zwis tadunku itp.)
zwigzanych z konkretnym zastosowaniem i §rodowiskiem.

»  Zapewnil, ze srodowisko jest odpowiednie do bezpiecznego dziatania robota AMR.

*  Uzywat trybu Fleet Manager, gdy w tym samym $rodowisku uzywane sg co
najmniej dwa roboty AMR 1 nie pracujg one w oddzielnych obszarow roboczych.
Patrz: Instrukcja obstugi Fleet Operations Workspace Core (nr kat. 1635).

*  Upewnil si¢, ze kazda osoba pracujaca z robotem AMR lub w jego poblizu jest
przeszkolona i zapoznata si¢ z Instrukcjq obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645)
w celu bezpiecznej obstugi robota AMR.

*  Przeprowadzal konserwacj¢ i serwisowanie mechaniczne robota AMR w celu
prawidtowego dziatania wszystkich funkcji sterowania i bezpieczenstwa.

Zagrozenia elektryczne

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM
Do wnetrza stacji tadujacej doprowadzone jest zasilanie sieciowe pragdem
przemiennym. Jej pokrywy nie sg sprze¢zone z uktadem wytaczajacym. Przed
przystapieniem do prac konserwacyjnych nalezy odtaczy¢ zasilanie.

OSTRZEZENIE: RYZYKO POZARU, RYZYKO OPARZENIA
ELEKTRYCZNEGO

Akumulator HD-1500 oraz wyj$cia tadowarki maja duzy prad zwarciowy.
Nalezy podja¢ odpowiednie srodki ostroznosci, aby unikng¢ potencjalnego
zwarcia.

*  Nigdy nie nalezy uzyskiwac¢ dostepu do wnetrza platformy, gdy podiaczona jest
tadowarka.

* Nalezy unika¢ zwarcia zaciskoOw lub przytagczy akumulatora.

*  Nie uzywac¢ tadowarek ani akumulatorow, ktére nie zostaty dostarczone przez
firm¢ OMRON. Ladowarka moze by¢ uzywana wytacznie do tadowania
akumulatora HD-1500.

*  Akumulator HD-1500 moze by¢ tadowany wytacznie tadowarkg HD-1500.

* W przypadku rozlania jakiejkolwiek cieczy na robota AMR nalezy wylaczy¢ jego
zasilanie, usung¢ z niego wszystkie ciecze 1 pozostawic robota do catkowitego
wyschnigcia przed ponownym wigczeniem zasilania.

W przypadku podejrzenia, ze ptyn przeniknat przez elementy obudowy lub zanieczyscit
wnetrze robota AMR nalezy skontaktowac si¢ z przedstawicielem firmy OMRON.

*  Unika¢ ptyndw w poblizu stacji tadujacej i robota AMR.

* Nie otwiera¢ obudowy zasilacza, zaciskow instalacyjnych, ani nawet stacji
dokujacej, do czasu zapoznania si¢ z odpowiednimi rozdziatami niniejszej
instrukcji uzytkowania 1 wykonania odpowiedniej procedury odciecia i
zabezpieczenia zrodet energii na czas wykonywania prac (LOTO). Patrz:
Procedura odcigcia i zabezpieczenia zrodet energii 1 na stronie 34.

31500-100 Rev A Robot mobilny HD Instrukcja bezpieczenstwa 20



Zagrozenia zwigzane z polem magnetycznym

Magnes ziem rzadkich uzyty w stykach tadujacych HD-1500 wytwarza silne pole
magnetyczne. Zabrania si¢ osobom z wszczepionymi urzadzeniami medycznymi zblizania si¢
do platformy HD-1500. Ponizszy rysunek przedstawia lokalizacje stykow tadowania.

OSTRZEZENIE: POLE
MAGNETYCZNE - RYZYKO DLA OSOB

Pole magnetyczne. wote MEDYCZNYMI Pola magnetyczne mogg

zaktécac prace rozrusznika serca.

.i | &/ OSTRZEZENIE Z WSZCZEPIONYMI URZADZENIAMI

Uzytkownik rozrusznika musi by¢ niebezpieczne dla os6b wszczepionymi

zachowac odlegto$¢ min. 30 cm
urzgdzeniami medycznymi. Nalezy
zachowac odleglo$¢ co najmniej 30 cm od
platformy HD-1500.

llustracja 2-7. Lokalizacja stykow tadowania platformy HD-1500
Ryzyko oparzenia

PRZESTROGA: RYZYKO POPARZENIA

Stacja tadujaca oraz styki tadowania, zar6wno na stacji dokujacej, jak i
robocie AMR, mogg si¢ nagrzewac podczas pracy. Przed
przystapieniem do czynnosci obstugi technicznej operator musi

umozliwi¢ ich ostygnigcie.

PRZESTROGA: RYZYKO POPARZENIA

Silniki ko6t napedowych robota AMR mogg podczas pracy nagrzewac
sie do wysokiej temperatury. Operator musi poczekac, az silniki kot
napedowych ostygna przed przystapieniem do jakichkolwiek prac
konserwacyjnych w ich poblizu.

Kwalifikacje personelu

Obowigzkiem uzytkownika koncowego jest dopilnowanie, aby wszyscy pracownicy, ktorzy
bedg pracowac z robotami AMR lub w ich poblizu, przeszli odpowiednie szkolenie
przeprowadzone przez firm¢ Omron i mieli praktyczng wiedz¢ na temat tego systemu.
Uzytkownik zobowigzany jest do zapewnienia niezbednego dodatkowego szkolenia dla
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wszystkich pracownikow, ktérzy beda pracowac z systemem.

Zgodnie z opisem w niniejszej instrukcji oraz w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr
kat. 1645), wykonywanie pewnych procedur powinno by¢ dozwolone wytacznie przez osoby
wykwalifikowane lub przeszkolone:

*  Osoby wykwalifikowane posiadajg wiedze techniczng lub wystarczajace
doswiadczenie, aby umozliwi¢ im uniknigcie zagrozen elektrycznych albo
mechanicznych.

*  Osoby przeszkolone uzyskaty odpowiednie porady lub nadzor ze strony 0sob
wykwalifikowanych, aby umozliwi¢ im unikanie zagrozen elektrycznych albo
mechanicznych.

Na przyktad wymiana akumulator to zadanie dla osoby wykwalifikowanej, podczas gdy
osoba przeszkolona moze wykona¢ tadowanie akumulatora.

Caly personel zobowigzany jest do przestrzegania zalecanych w branzy zasad bezpieczenstwa
podczas instalacji, eksploatacji i testowania wszystkich urzadzen zasilanych elektrycznie.

WAZNE: Przed rozpoczeciem pracy z robotem AMR kazda osoba zobowigzana jest do
potwierdzenia, ze:

» Posiada niezbedne kwalifikacje i przeszta wymagane szkolenie.

*  Otrzymat instrukcje (zar6wno niniejsza instrukcje, jak i Instrukcje obstugi
platformy HD-1500 (nr kat. 1645)).

*  Przeczytala otrzymane instrukcje.

»  Zrozumiata otrzymane instrukcje.

*  Bedzie wykonywac prace w sposob okreslony w otrzymanych instrukcjach.

Przemieszczanie i przenoszenie tadunku

Typowe zastosowanie robota AMR to transport przedmiotow w obiekcie przy uzyciu
zabudowy. Moze to by¢ na przyktad podnoszenie i przenoszenie skrzyni z cze§ciami silnika z
jednego przenosnika tasmowego, a nastepnie dostarczanie jej na inny przenosnik.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB
USZKODZENIA MIENIA

Obowiazkiem uzytkownika koncowego jest upewnienie si¢, ze tadunek
jest odpowiednio przymocowany do platformy HD-1500 oraz ze
podczas ruchu robota AMR tadunek nie ulega przemieszczeniu. Na
przyktad podczas transportu pojemnikoéw z ptynami operator musi
podja¢ niezbedne $rodki ostroznosci, aby zapobiec przelewaniu si¢
ptyndéw w zbiorniku, poniewaz wptywa to na stabilno$¢ robota AMR.

Zabronione jest wykonywanie celowych ruchow zabudowy (np. przenosnika lub ramienia
robota AMR) podczas ruchu robota AMR. Obowiazkiem uzytkownika koncowego jest
zaprojektowanie odpowiedniego systemu wytaczajacego, aby temu zapobiec.

Podczas ruchu i przenoszenia przedmiotdw nalezy aktywnie monitorowac i potwierdzac
operacj¢ przenoszenia, aby upewnic¢ si¢, ze zakonczyta si¢ pomys$lnie. W przypadku awarii w
czasie wykonywania operacji uktad wytaczajacy musi, w sposéb nie powodujacy zagrozenia,
uruchomi¢ zatrzymanie awaryjne robota AMR. Stan zatrzymania awaryjnego uniemozliwia
ruch robota AMR do czasu rozwigzania problemu i potwierdzenia, Ze ponowne uruchomienie
operacji jest bezpieczne.

Zaktad powinien zapewni¢ nie powodujacy zagrozenia w przypadku awarii uktad
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wytaczajacy migedzy robotem AMR a wyposazeniem zaktadu, z ktorym robot ma stycznosc.
Po dotaczeniu fadunku do robota AMR nalezy zweryfikowaé poprawno$¢ dzialania
zabezpieczenia w ramach oceny ryzyka.

Konfigurowalny brzeczyk ostrzegawczy

Platforma HD-1500 jest wyposazona w konfigurowalny brzeczyk ostrzegawczy. Brzgczyk
nalezy skonfigurowa¢ odpowiednio do obiektu, w ktorym eksploatowanych bedzie robot
AMR. Brzeczyk ostrzegawczy jest konfigurowany za pomoca aplikacji MobilePlanner.

Brzeczyk musi by¢ styszalny powyzej hatasu otoczenia, w ktorym pracuje platforma HD-
1500. W srodowiskach o wyzszym poziomie hatasu moze by¢ konieczne dostarczenie
dodatkowego brzeczyka ostrzegawczego 1 zainstalowanie go w odpowiednim miejscu
zabudowy.

Mozna rowniez skonfigurowac¢ brzeczyk tak, aby uruchamiat si¢ w innych okreslonych
sytuacjach lub dziatat w sposéb ciagly, w czasie ruchu robota AMR.

» Platforma HD-1500 wydaje sygnat dzwickowy za kazdym razem, gdy porusza si¢
przez ponad 2 sekundy z predkos$ciag liniowa ponizej 20 mm/s lub z predkoscia
katowa mniejszg niz 3 °/s. Ma to na celu ostrzezenie uzytkownikoéw o bardzo
wolno poruszajagcym si¢ robocie AMR, ktory domyslnie nie jest skonfigurowany ze
sprz¢towymi strefami bezpieczenstwa.

UWAGA: Ochrona programowa przed przeszkodami stosowana jest niezaleznie od
predkosci robota AMR.

*  Przez 2 sekundy przed rozpoczgciem ruchu, za kazdym razem, gdy przestat si¢
porusza¢ na co najmniej 10 sekund. Obejmuje to pierwszy ruch po uruchomieniu.

*  Przez 2 sekundy po zainicjowaniu zatrzymania awaryjnego lub zatrzymania
ochronnego zainicjowanego przez sprzgtowe strefy bezpieczenstwa.

UWAGA: Te parametry sg dostepne tylko w aplikacji Fleet Operations Workspace 1.1
1 nowszych.

PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA

Zmiana warto$ci parametrow brzgczyka moze spowodowac, ze robot AMR
stanie si¢ niebezpieczny i wptyna¢ na jego zgodno$¢ z normami
bezpieczenstwa. Przed zmiang jakichkolwiek wartosci parametrow nalezy
zapoznac si¢ z obowigzujacymi normami bezpieczenstwa.

Gtosniki
Platforma HD-1500 jest wyposazona w dwa gto$niki umieszczone z przodu robota AMR.

Jesli uzywane sg glos$niki do powiadamiania personelu o zblizajagcym si¢ robocie AMR,
nalezy rutynowo sprawdza¢ poprawnos¢ ich dziatania. Nalezy sprawdzi¢, czy glosniki sg
styszalne, a poziom dzwigku odpowiada poziomowi wymaganego w czasie eksploatacji.

Hamulce mechaniczne

Nalezy przeprowadzaj coroczng kontrole hamulcow mechanicznych pod katem
prawidlowosci ich dzialania. W celu sprawdzenia, czy hamulce mechaniczne prawidlowo si¢
wlaczaja 1 wylgczajg nalezy wykona¢ ponizsze czynnosci.
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Przed przystapienie do tych czynno$ci upewnij si¢, ze r¢czne przemieszczenie robota AMR
na otwartg przestrzen z ptaska podloga jest bezpieczne.

1. Podtacz do robota AMR podwieszang kasete sterowniczg i przejedz okoto 2 m do przodu,
aby ustawi¢ kotka samonastawne w kierunku ruchu.

2. Nastepnie zwolnij trzypozycyjne urzadzenie zwalniajgce, aby upewnic si¢, ze robot AMR
jest w trybie zatrzymania ochronnego.

3. Nacis$nij 1 przytrzymaj przycisk zwalniania hamulca, a nastgpnie popchnij robot AMR do
przodu. Jedng platformg¢ bez tadunku lub z niewielkim tadunkiem powinna by¢ w stanie
pchac jedna lub dwie osoby. W przypadku mocno obcigzonej platformy moze by¢
potrzebnych wigcej 0séb.

Po nacisnigciu przycisku zwalniania hamulca styszalny jest dzwigk kliknigcia. W tym
momencie robot AMR powinien toczy¢ si¢ ptynnie. Jesli robot AMR nie porusza si¢,
skontaktuj si¢ z przedstawicielem firmy OMRON.

4. Nastepnie zwolnij przycisk zwalniania hamulca i sprobuj popchna¢ robot AMR do
przodu za pomocg z takg samg sila, jaka zostata uzyta w ostatnim kroku. Robot AMR nie
powinien si¢ ruszac.

5. Jesli robot AMR sig¢ poruszy, nalezy zaprzesta¢ jego uzytkowania i skontaktowac
si¢ z przedstawicielem firmy OMRON.

Zarzadzanie flotg

Gdy w tym samym obszarze roboczym eksploatowane sg co najmniej dwa roboty AMR,
moga one nie by¢ w stanie doktadnie wykry¢ siebie nawzajem lub precyzyjnie okresli¢
swoich wymiarow. Wynika to z faktu, ze lasery skanujace robota AMR s3 umieszczone
wewnatrz obwodu platformy. Z przodu, z tytu i po bokach platformy znajduja si¢ kanaly,
ktore zapewniaja dobrg widocznos¢ lasera skanujacego. Kiedy dwa podobne roboty AMR
zblizaja si¢ do siebie, ich lasery skanujace wykrywaja wewnetrzng powierzchni¢ tego kanatu,
a nie zewnetrzny obwod drugiego robota AMR. Eksploatacja platformy HD-1500 z
odtaczonym elementem obudowy poglebia ten niekorzystny efekt. Zwykle nie stanowi to
problemu, jednak w bliskiej odlegtosci kazdy robot AMR planuje swoj ruch z wigksza
doktadnos$cig przy uzyciu informacji o potozeniu drugiego robota AMR uzyskanej z
urzadzenia Fleet Manager.

W celu zarzadzania i administrowania wieloma robotamia AMR w tym samym obszarze
roboczym, nalezy uzy¢ urzadzenia EM2100 skonfigurowanego jako urzadzenie Fleet
Manager z oprogramowaniem Fleet Operations Workspace (FLOW).

Fleet Manager steruje robotami AMR za posrednictwem sieci bezprzewodowej (WiFi),
poprawiajac wydajnos¢ operacji robotdow AMR poprzez wspoldzielenie informacji migdzy
wszystkimi robotami AMR wchodzacymi w sktad floty. Nastepujace informacje sa
wspotdzielone w celu poprawy efektywnosci eksploatacyjnej robotow AMR:

*  Dynamiczna pozycja i kurs (predkos¢ 1 kierunek jazdy) robota AMR.
*  Rozmiar robota AMR (w tym zabudowy).
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* Informacje o planowaniu trasy (zamierzona trasa danego robota AMR).

PRZESTROGA: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

WAZNE: Robota AMR, ktory nie stracit lokalizacje, nie nalezy pozostawiaé bez
podtaczenia do systemu Enterprise Manager lub z wylaczonym zasilaniem w
lokalizacji, do ktorej majg dostep inne roboty AMR.

Roboty AMR uwzgledniaja te dane w planowaniu $ciezki.

WAZNE: System Fleet Manager nie jest metoda zapobiegania kolizjom w oparciu o
polaczenie z wylacznikami bezpieczenstwa. Odpowiedzialno$¢ za wdrozenie metod
zapobiegania kolizjom opartych na potaczeniu z wytgcznikami bezpieczenstwa, o ile
s3 one wymagane, ponosi uzytkownik.

W celu zapewnienia redundancji i umozliwienia pracy awaryjnej mozna zastosowac drugie
urzadzenie EM2100. Dalsze informacje - patrz: Instrukcja obstugi Fleet Operations
Workspace Core (nr kat. 1635).

Inne zagrozenia

UWAGA: Szczego6lne zagrozenia zwigzane z konserwacja zostaly omowione w
podrozdziatach Kwestie bezpieczenstwa podczas przeprowadzania konserwacji na stronie 33
oraz Srodki bezpieczenstwa przed przystapieniem do czynnoséci konserwacyijnych i po ich
zakonczeniu na stronie 34.

2.6  Ocenaryzyka

Normy bezpieczenstwa w wielu krajach wymagaja zainstalowania jako czgsci systemu
odpowiedniego sprzetu zabezpieczajacego. Zabezpieczenia muszg by¢ zgodne ze wszystkimi
normami obowigzujacymi w miejscu instalacji robota AMR.

OSTRZEZENIE: Obowigzkiem uzytkownika koncowego jest
przeprowadzenie oceny ryzyka opartej na zadaniach oraz wdrozenie
odpowiednich srodkow bezpieczenstwa w miejscu uzycia robota AMR
zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Narazenia

Na podstawie oceny ryzyka przeprowadzonej przez firm¢ OMRON zagrozenia wynikajace ze
stosowania robota AMR s3 minimalne. Zalezg one jednak w znacznym stopniu od
$wiadomosci 1 przeszkolenia personelu obecnego w poblizu robota AMR. Oprocz zdrowego
rozsadku, nalezy przestrzegac i praktykowac nastepujace zasady, aby unikng¢ minimalnego
ryzyka zwigzanego z narazeniem na robota AMR.

*  Nie uzywac robota AMR do przewozu oséb. Uzywanie robota AMR do przewozu
0s0b lub przebywanie w poblizu robota AMR przez dtuzszy czas (gdy jest on
wlaczony lub w trakcie jego tadowania) naraza personel na dziatanie pol
magnetycznych generowanych przez robota AMR.

»  Uzytkownicy muszg by¢ §wiadomi istnienia stref niezabezpieczonych platformy
HD-1500 (strefy zagrozenia roboczego) i zachowac¢ bezpieczng odlegtos¢ od
robota AMR, aby zapobiec obrazeniom ciata.
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Ciezkosc¢ urazéw

Ciezkos$¢ urazu zalezy od rodzaju tadunku 1 sposobu integracji tadunku z platforma HD-1500.
Cigzkos¢ urazu wzrasta wraz z masg tadunku. Nalezy postepowac zgodnie ze wszystkimi
praktykami bezpieczenstwa przemystowego, takimi jak uzywanie butow ze stalowymi

noskami w poblizu robota AMR i — w zaleznosci od konfiguracji robota AMR — montaz
dodatkowych zabezpieczen, takich jak boczne lasery itp., aby zmniejszy¢ ewentualne urazy

przy pracy.
Omijanie przeszkdd

Robota AMR unika przeszkéd, o ile nie zostanie zmodyfikowany lub nie zostang celowo
wylaczone systemy bezpieczenstwa. Robot AMR jest wyposazony w dwukanatowy laser
posiadajacy certyfikat bezpieczenstwa, ktory pozwala omija¢ przeszkody. Firma OMRON
oferuje jako wyposazenie dodatkowe lasery boczne, ktéra umozliwiajg omijanie przeszkod i
0s0Ob przez robota AMR.

WAZNE: Gdy do robota AMR podtaczona jest podwieszana kaseta sterownicza,
operator musi przez caty czas utrzymywac kontrole nad kaseta i robotem AMR.

Platformy HD to w peini autonomiczne roboty AMR, ktére po skonfigurowaniu pracujg w
poblizu ludzi w warunkach przemystowych bez koniecznosci interwencji. Ryzyka
zwigzanego z integracja robota AMR w srodowisku przemystowym mozna unikna¢,
wykonujac kilka podstawowych czynnoSci.

* W poblizu robota AMR powinien znajdowac si¢ wylacznie przeszkolony personel,
ktory rozumie sposob dziatania robota AMR.

* Robot AMR wyposazony jest we wbudowane alarmy dzwigkowe i wizualne. Nie
nalezy ich modyfikowa¢, chyba ze jest to konieczne.

» Jesli po przeprowadzeniu oceny ryzyka integrator uzna to za konieczne, mozliwe
jest wdrozenie dodatkowych srodkéw bezpieczenstwa.

Zachowanie systemu bezpieczenstwa

Standardowy system sterowania jest w petni odporny na wszystkie zaktocenia
elektromagnetyczne. Ponadto oprogramowanie monitoruje i steruje wszystkimi
zdublowanymi funkcjami bezpieczenstwa stuzacymi zwigkszeniu pewnosci.

2.7 Srodowisko
Ogoblne warunki srodowiska

Nalezy upewnic si¢, ze srodowisko pracy platformy HD-1500 jest bezpieczne dla tego
urzadzenia.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Robot AMR moze by¢ niebezpieczny, jesli jest obstugiwany w warunkach
srodowiskowych innych niz okre$lone w niniejszej instrukcji.

»  Zagrozenia Srodowiskowe — Sg to obszary, w ktorych dziatanie platformy HD-
1500 jest niebezpieczne. Nalezy zapewni¢ bariery fizyczne, ktore platforma HD-
1500 moze doktadnie wykry¢ za pomocg lasera skanujgcego, aby wyeliminowac
proby zblizenia si¢ do miejsca zagrozenia. Nalezy pamigtac, ze bariera musi by¢
nie tylko tatwa do wykrycia, ale takze wystarczajaco odporna, aby zatrzymac¢ w
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peini zatadowang platforme¢ HD-1500 poruszajaca si¢ z maksymalng predkoscia.

»  Strefy ograniczone —S3 to strefy o niedostatecznej przestrzeni, ktore nie moga by¢
zabezpieczone przez urzadzenia wykrywajace robota AMR. Moga do nich wchodzi
tylko upowaznione osoby. Mozna uzy¢ funkcji mapy, takich jak obszary zakazane,
aby utrzymac platform¢ HD-1500 w wyznaczonym obszarze roboczym. Dalsze
informacje na temat edycji mapy obszaru roboczego - patrz Instrukcja obstugi
Fleet Operations Workspace Core (nr kat. 1635).

» Strefy zagrozenia roboczego — Te strefy operacyjne to obszary o niedostatecznym
odstegpie (mniej niz 500 mm) miedzy bokami robota AMR (lub przednia/tylna
czg$cig robota AMR) a przeszkoda, taka jak $ciana, ktory nie pozostawitby
wystarczajacej ilosci miejsca, aby umozliwi¢ osobie ewakuacje¢ 1 uniknigcie
zgniecenia mi¢dzy robotem AMR a przeszkoda. Moze to by¢ rowniez obszar, ktory
nie moze by¢ zabezpieczony przez urzadzenia wykrywajace robota AMR. Obszary
te powinny by¢ wyraznie oznaczone odpowiednimi znakami lub, w miarg
mozliwosci, oznakowaniem poziomym. W tej strefie zagrozenia roboczego
predkos¢ robota AMR musi by¢ zgodna z normg ISO 3691-4, a urzadzenie
powinno emitowa¢ dodatkowe ostrzezenia dzwigkowe lub wizualne.

*  Strefy zamkniete — S3 to strefy o nieodpowiednich skrajniach, w ktérych
urzadzenia wykrywajace robota AMR mogg by¢ nieskuteczne niezaleznie od
predkosci. Strefy zamknigte musza by¢ oznakowane i otoczone ostonami statymi o
wysokos$ci co najmniej 2,1 m.

* Stacje przeladunkowe — S3 to miejsca wyznaczone do przetadunku. W
przypadku, gdy stacje przetadunkowe znajdujg si¢ poza strefami zastrzezonymi lub
zamknigtymi, stacje te powinny by¢ zaprojektowane tak, aby zapobiegaé
obrazeniom ciala przez sztywne elementy robota AMR lub jego fadunek. Te stacje
przetadunku powinny by¢ wyznaczone jako strefy zagrozenia roboczego, zgodnie z
zasadami okreslonymi w niniejszym rozdziale instrukcji.

Chociaz oprogramowanie platformy HD-1500 umozliwia korzystanie z funkcji mapy w celu
utrzymania platformy HD-1500 w wyznaczonym obszarze roboczym, wszedzie tam, gdzie
istnieje ryzyko uszkodzenia mienia lub zagrozenie dla osob zawsze nalezy instalowac bariery
fizyczne.

Dostep oséb postronnych

Platforma HD-1500 jest przeznaczona do pracy w zamknigtych srodowiskach
przemystowych, w obecnosci przeszkolonego personelu. Mozna go wprowadza¢ do
eksploatacji tylko w zastosowaniach, w ktorych przewidziane sg i ograniczone potencjalne
zagrozenia dla personelu i sprzetu.

Platforma HD-1500 jest przeznaczona przez firm¢ OMRON do uzycia w obszarach
kontrolowanych, dla ktérych przeprowadzono oceng ryzyka. Platforma HD-1500 nie jest
przeznaczona przez firm¢ OMRON do uzycia na przyktad w miejscach ogolnodostgpnych.

Przestrzen robocza

Ten podrozdzial zawiera informacje dotyczace odstepow bocznych, przestrzeni manewrowe;j
oraz wolnej przestrzeni do dokowania platformy HD-1500.

Odstepy boczne

Platforma HD-1500 jest przeznaczona do pracy w srodowiskach, w ktorych znajdujg si¢
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drzwi, bramy, przejécia lub inne ograniczone obszary, ktorych szeroko$¢ jest odpowiednia,
by umozliwi¢ jego poruszanie si¢.

Nalezy jednak zachowac¢ odpowiedni odstep boczny (wolng przestrzen) po obu stronach
robota AMR, tak aby nie mogt on uwigzi¢ osoby przy $cianie lub innym stalym obiekcie.
Nalezy zapoznac¢ si¢ z obowigzujacymi w miejscu uzytkowania normami operacyjnymi
dotyczacymi pojazdéw autonomicznych i robotyki.

Robot AMR czesto musi manewrowa¢ w poblizu maszyn, przeno$nikow lub innych statych
obiektow. W takich przypadkach normy operacyjne dopuszczaja zwykle wyjatek od
wymagan dotyczacych odstepu bocznego.

Dalsze informacje o parametrach oprogramowania, ktore mozna wykorzysta¢ do sterowania
przednimi 1 bocznymi strefami skrajni platformy HD-1500, zobacz: Instrukcja obstugi Fleet
Operations Workspace Core (nr kat. 1635).

Przestrzen manewrowa

Platforma HD-1500 porusza si¢ do przodu i do tytu. Aby zmieni¢ kierunek ruchu, platforma
HD-1500 obraca si¢ wokot swojego srodka obrotu (obraca si¢ w miejscu). Platforma HD-
1500 wyposazony jest ma w pelne zabezpieczenie w promieniu 360°, a zatem przeszkody
wywotaja zdarzenie systemu bezpieczenstwa, nawet w czasie obracania si¢ robota AMR.

W czasie obracania si¢ platformy HD-1500 dyski $wietlne, a takze przednie 1 tylne paski
swietlne, wyswietlajg wyrazny znak kierunkowskazow.

Przestrzen wokdl stacji dokujgcej

Nalezy ustali¢ odlegtos¢ 2,5 m miedzy stacja dokujaca (celem zdefiniowanym na mapie) a
pozycja dokowania robota AMR. Ta odleglo$¢ zapewnia wystarczajacg ilos¢ miejsca do
odpowiedniego ustawienia si¢ robota AMR wzgledem stacji dokujacej podczas dokowania.
Patrz: ilustracja 2-8. i ilustracja 2-9.

Po zadokowaniu odlegto$¢ miedzy robotem AMR a stacjg dokujaca wynosi ponizej 500 mm,
a zatem obszar ten jest uwazany za strefe zagrozenia.

T
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i

llustracja 2-8. Pozycjq dokowania — mierzona od srodka stacji dokujgcej do srodka
platformy HD-1500, (A) stacja dokujgca i (B) platforma HD-1500

31500-100 Rev A Robot mobilny HD Instrukcja bezpieczenstwa 28



Mlustracja 2-9. Pozycjqg dokowania — mierzona od przedniej sciany platformy HD-1500 do
stykow tadujgcych

llustracja 2-10. Platforma HD-1500 zadokowana w stacji dokujgcej, (4) 500 mm i (B)
oznaczenie na podtodze

Przeszkody

Przed wjazdem robota AMR do obszaru o duzym natezeniu ruchu, uzytkownik musi podjaé
odpowiednie $rodki ostroznosci, aby ostrzec osoby pracujace w tych obszarach:

» Platforma HD-1500 zapewnia programowalne funkcje ostrzegawcze, takie jak brzgczyk
ostrzegawczy, synteza mowy 1 oswietlenie ostrzegawcze.

» Na pulpicie dostepu uzytkownika zainstalowano porty uzytkownika, ktore umozliwiaja
dodawanie wskaznikéw ostrzegawczych do zabudowy.

Jesli w obszarach o duzym nat¢zeniu ruchu operujg inne poruszajace si¢ pojazdy, takie jak
wozki widtowe lub autonomiczne maszyny jezdne, nalezy rozwazy¢ dostosowanie
parametrow pracy robota AMR w celu zmniejszenia ryzyka kolizji. Mozna to osiagna¢ przez:
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* Edytowanie mapy obszaru roboczego w celu uwzglednienia funkcji ograniczajacych
dziatanie robota AMR w okre$lonych obszarach, takich jak preferowane linie, obszary
ograniczone 1 sektory parametrow ruchu, ktorych zadaniem jest zmniejszenie predkosci.

+ Edytowanie konfiguracji robota AMR, aby wplyna¢ na jego zachowanie we wszystkich
lokalizacjach, na przyktad ograniczenie predkosci maksymalne;.

Informacje dodatkowe: Aby uzyska¢ dalsze informacje, patrz: Instrukcja obstugi
Fleet Operations Workspace Core (nr kat. 1635).

WAZNE: Hasto laserowego skanera bezpieczenstwa, wymagane do wprowadzania
krytycznych dla bezpieczenstwa zmian w konfiguracji lasera skanujgcego, moze
zosta¢ zmienione przez uzytkownika. Uzytkownik moze zmieni¢ hasto, aby
ograniczy¢ dostep nieupowaznionych uzytkownikow.

Instrukcje dotyczace zmiany hasta znajduja sie¢ w Instrukcji obstugi laserowego
skanera bezpieczenstwa serii OS32C (nr kat. Z296-E1).

2.8 Przeznaczenie urzadzeniai uzycie niezgodne z przeznaczeniem
Przeznaczenie

Platforma HD-1500 przeznaczona jest do autonomicznej nawigacji w wewngtrznych
srodowiskach przemystowych i docieranie do okreslonych lokalizacji, do ktérych obstugi jest
wdrozona. Platforma HD-1500 jest w stanie przenie$¢ tadunek o masie do 1500 kg. Nalezy
upewnic¢ sie, ze zabudowa nie wykracza poza obrys platformy HD-1500. Srodek cigzkosci
(CG) tacznej masy zabudowy (w tym calego oprzyrzadowania poktadowego i
transportowanych tadunkow) musi miescic si¢ w okreslonych granicach srodka ciezkosci.
Niezbedne jest przestrzeganie ograniczen $rodka cigzkos$ci, aby zapewni¢ stabilno$¢ podczas
zaladunku i roztadunku robota AMR. Patrz: Srodek cigzkosci (CG) na stronie 60.

Firma OMRON nie zapewnia metody zaladunku lub roztadunku platformy HD-1500.
Obowigzkiem uzytkownika koncowego jest przeprowadzenie pelnej oceny ryzyka opartej na
zadaniach zgodnie z normag EN ISO 12100 i zapewnienie bezpiecznego przeniesienia
tadunku. Uruchomienie platformy HD-1500 powinno by¢ przeprowadzone zgodnie ze
wskazowkami zawartymi w niniejszej instrukcji.

Platforma HD-1500 jest przeznaczona do pracy w pomieszczeniach przemystowych.
Obejmuje to ustrukturyzowane lub czgs$ciowo ustrukturyzowane miejsca pracy, takie jak
magazyny, obiekty dystrybucyjne i logistyczne, do ktorych dostep 0sob postronnych jest
ograniczony. Podtoga musi by¢ ptaska i pozioma (o maksymalnym nachyleniu wynoszacym
3%), wolna od przeszkdd i zanieczyszczen, a otwory drzwiowe sg wystarczajaco szerokie,
aby umozliwi¢ nawigacje platformy HD-1500. Platforma HD-1500 moze poruszac si¢ z
maksymalng predkoscig w przypadku otworu wynoszacego 2200 mm, a przejezdzajac przez
otwor o szeroko$ci 2100 mm zmniejsza predkos¢.

ZAGROZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA

Niewtasciwe dziatanie robota AMR na pochylych podlogach, ktore nie
sg zgodne z obowigzujacymi specyfikacjami roboczymi, moze
spowodowac przewrdcenie si¢ robota AMR, a w konsekwencji
prowadzi¢ do powaznych obrazen ciata.

Obowigzuja nastepujace wytyczne:

. Podloga -Czysta i suche podtoga, zamiatane regularnie, na biezagco usuwane sg
Z niej zanieczyszczenia, pyly i plyny.
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. Temperatura - od 5 do 40°C przy zakresie wilgotnosci od 5% do 95%, bez
kondensacji. Eksploatacja platformy HD-1500 w wysokich lub niskich
temperaturach otoczenia (szczegolnie przy pelnym obcigzeniu 1 duzych
predkosciach) moze spowodowac przekroczenie temperatury roboczej akumulatora.

. Wysokos$¢ - Do 2 000 m n.p.m.

Platforma HD-1500 ma stopien ochrony IP20. Nie wystawia¢ platformy HD-1500 na
dziatanie cieczy.

Uzycie niezgodne z przeznaczeniem

Podczas wdrazania robota AMR nalezy przewidywac potencjalne ryzyko dla personelu
1 wyposazenia. Firma OMRON przewidziala platform¢ HD-1500 do uzycia w starannie
utrzymywanym i zarzadzanym srodowisku o ograniczonym dostgpie przewidzianym
wytacznie dla upowaznionego i1 przeszkolonego personel.

Przed wdrozeniem platformy HD-1500 w nowym $rodowisku nalezy przeprowadzi¢ analize
ryzyka. Zastosowanie platformy HD-1500 w srodowiskach innych niz opisane w poprzednim
akapicie na og6t wymaga dodatkowych srodkow bezpieczenstwa.

Firma OMRON nie przewiduje wdrazania platformy HD-1500 w srodowiskach, w ktorych
wystepuja:

. zagrozenia wybuchem lub korozja,

. promieniowanie jonizujace,

. intensywne $§wiatlo zaklocajace, takie jak bezposrednie $wiatlo stoneczne,
. narazonych na skrajnie wysokie temperatury lub wilgotnos¢,

. pochyte podtogi lub rampy,
. migkkie powierzchnie, takie jak wyktadziny dywanowe,
. zawilgocone podtogi lub stojgca woda.

WAZNE: Platforma HD-1500 nie jest przeznaczona do pracy w wilgotnym/mokrym
srodowisku, w ktorym bedzie narazony na ciecze lub wnikanie cieczy.

Ponadto firma OMRON nie przewidziata wdrazania platformy HD-1500 w nastgpujacych
srodowiskach:

. obszary zewng¢trzne lub nienadzorowane, dla ktorych nie przeprowadzono analizy
ryzyka,

. srodowiska dostepne dla 0sob postronnych,

. systemy podtrzymywania funkcji zyciowych,

. obszary mieszkalne,

. obszary niestacjonarne, w tym ruchome podtogi lub wszelkiego rodzaju pojazdy

ladowe, jednostki ptywajace lub samoloty (nawigacja platformy HD-1500 jest
wspomagana przez czujniki wbudowane w sterownik robota AMR, ktorych
skuteczno$¢ wymaga srodowiska stacjonarnego).

WAZNE: Nalezy zawsze przestrzegaé zasad obshugi, instalacji i konserwacji
zawartych w niniejszej instrukcji oraz w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr
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kat. 1645).
Inne niezgodne z przeznaczeniem zastosowania platformy HD-1500 obejmuja:
. uzycie do holowania,
. przewoz personelu.

WAZNE: Platforma HD-1500 nie jest przeznaczona do uzytku z akumulatorem,
ktéry nie zostal dostarczany przez firm¢ OMRON. Ponadto nie jest ona
przeznaczona do tadowania przy uzyciu innej tadowarki niz stacja tadujaca
OMRON.

Uzycie platformy HD-1500 niezgodne z przeznaczeniem moze skutkowac:
. uszkodzeniami ciata personelu,
. uszkodzeniem platformy HD-1500 lub innego sprzetu,
. zmniejszeniem niezawodnos$ci 1 sprawnosci eksploatacyjne;.

W przypadku jakichkolwiek watpliwosci dotyczacych zastosowania nalezy skontaktowac si¢
z przedstawicielem firmy OMRON w celu uzyskania pomocy.

Modyfikacje platformy HD-1500

Firma OMRON zdaje sobie sprawe, ze uzytkownicy koncowi lub integratorzy dokonujg
modyfikacji platformy HD-1500 w celu dostosowania jej do okreslonego zastosowania. Przy
wprowadzaniu takich modyfikacji nalezy upewnic sig, ze:

. Do podtaczenia odpowiednich urzadzen zabezpieczajacych do zintegrowanych
systemow bezpieczenstwa platformy HD-1500, wykorzystywane sg zlacza interfejsu
bezpieczenstwa uzytkownika znajdujace si¢ na panelu dostepu uzytkownika.

. Wskutek modyfikacji nie powstang niebezpieczne ostre krawedzie, narozniki badz
wystepy 1 zadne elementy beda wykraczaé poza obrys platformy HD-1500. Jesli
modyfikacja spowoduje wykroczenie elementow poza obrys platformy HD-1500,
nalezy skontaktowac¢ si¢ z przedstawicielem firmy OMRON w celu uzyskania
pomocy przy modyfikacji stref bezpieczenstwa.

. Ostateczny projekt platformy HD-1500 bedzie spetnial wszystkie obowiazujace
normy bezpieczenstwa oraz wymagania dotyczace nowego przeznaczenia.

. Nie wystapi ograniczenie funkcjonalnosci.

. Wszystkie funkcje bezpieczenstwa (takie jak lasery i hamulce) sg w petni sprawne 1
dziataja zgodnie ze specyfikacjami okre§lonymi przez obowigzujace normy
bezpieczenstwa, ktorym podlegajg roboty AMR.

. Jesli uzytkownik stwierdzi taka konieczno$¢ na podstawie wynikdéw oceny ryzyka,
zapewnione zostang dodatkowe zabezpieczenia.

. Uzytkownik przeprowadza odpowiednia oceng ryzyka zgodnie z normg EN ISO
12100 1 identyfikuje wszelkie zagrozenia zwigzane z wprowadzonymi
modyfikacjami platformy HD-1500. Obowigzkiem uzytkownika koncowego jest
upewnienie si¢, ze te zagrozenia sg odpowiednio ograniczone/wyeliminowane, tak
aby robot AMR nie spowodowal obrazen ciata ani szkod materialnych.
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2.9 Wzgledy bezpieczenstwa podczas przeprowadzania konserwag;ji

W niniejszym rozdziale omowiono wazne wzgledy bezpieczenstwa podczas przeprowadzania
konserwacji robota AMR.

Przed przystapieniem do prac konserwacyjnych robota AMR nalezy upewnic si¢, ze obszar,
w ktorym przeprowadzana bedzie konserwacja, jest poza obszarem roboczym innych
robotow AMR 1 jest odpowiednio zabezpieczony.

WAZNE: Opisane w tym rozdziale procedury i wymiang czesci powinny wykonywaé
wytacznie osoby wykwalifikowane lub przeszkolone, zgodnie z definicjami
zawartymi w niniejszej instrukcji.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Podczas pracy w poblizu kabli enkodera nalezy uwazac, aby nie spowodowac
ich odlaczenia lub uszkodzenia. Niewtasciwe podtaczenie lub odtaczenie kabli
enkodera moze spowodowac, ze robot AMR podczas pracy bedzie wykonywac
nieprzewidziane ruchy. Podczas utraty sygnatéw enkodera robot AMR moze
obraca¢ si¢ w niekontrolowany sposob.

>

Zagrozenia elektryczne

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM
Podczas konserwacji i naprawy nalezy wylaczy¢ zasilanie stacji fadujace;.
Odfacz i zablokuj przewdd zasilajacy wraz ze wszystkimi innymi wej$ciami
elektrycznymi, aby zapobiec wlaczeniu zasilania przez nieupowaznione
osoby trzecie. Oslony dostgpu na stacji tadujacej nie sg potagczone z
wytacznikami bezpieczenstwa.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM
Wewnatrz stacji tadujacej nie ma czesci, ktore moglyby by¢ serwisowane
przez uzytkownika. Nie zdejmuj pokryw stacji tadujacej. Wewnatrz panuje
wysokie napigcie, a ostony nie sg sprzgzone z wytacznikami bezpieczenstwa.

OSTRZEZENIE: RYZYKO POZARU, RYZYKO OPARZENIA
ELEKTRYCZNEGO

Akumulator HD-1500 oraz wyjs$cia tadowarki maja duzy prad zwarciowy.
Nalezy podja¢ odpowiednie srodki ostroznosci, aby unikng¢ potencjalnego
zwarcia.

> B B

Srodki ostroznosci dotyczace zagrozen elektrycznych

. Wewnatrz akumulatora nie ma cze¢sci, ktore mogg by¢ serwisowane przez
uzytkownika. Nie otwiera¢ akumulatora.

. Nie uzywac tadowarek, ktore nie zostaty dostarczone przez firm¢ OMRON.
. W przypadku kontaktu robota AMR z ciecza:

1.  Wylacz zasilanie robota AMR.

2. O ile to mozliwe, usun ciecz.

3. Zapewnij, by robot AMR doktadnie wyschnal na powietrzu przed ponownym
wlaczeniem zasilania.

4. W przypadku podejrzenia, ze ptyn przeniknat przez elementy obudowy lub
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zanieczyscit wnetrze robota AMR nalezy skontaktowac si¢ z przedstawicielem
firmy OMRON.

Ryzyko oparzenia

PRZESTROGA: RYZYKO POPARZENIA
Stacja tadujaca oraz styki tadowania, zar6wno na stacji dokujacej, jak i
robocie AMR, mogg si¢ nagrzewac podczas pracy. Przed przystapieniem do

czynnos$ci obstugi technicznej operator musi umozliwi¢ ich ostygnigcie.

PRZESTROGA: RYZYKO POPARZENIA

Silniki k6t napedowych robota AMR moga podczas pracy nagrzewac si¢ do
wysokiej temperatury. Operator musi poczekac, az silniki kot napgdowych
ostygng przed przystapieniem do jakichkolwiek prac konserwacyjnych
zwigzanych z nimi lub wykonanymi w ich poblizu.

Zagrozenia elektrostatyczne (ESD)

PRZESTROGA: RYZYKO USZKODZENIA MIENIA

Ladunek elektryczny nagromadzony na obudowach platformy HD-1500 nie
jest odprowadzany do ziemi, dlatego tez nie moze si¢ roztadowac. Moze to by¢
niebezpieczne dla urzadzen wrazliwych na fadunki elektrostatyczne.
Uzytkownicy utrzymywac urzadzenia wrazliwe na tadunki elektrostatyczne w
odlegtosci co najmniej 30 cm od obudéw robota AMR.

2.10 Srodki bezpieczeristwa przed i po pracach konserwacyjnych

Przed wykonaniem prac konserwacyjnych (kontrola bezpieczenstwa, czyszczenie, usuwanie
czesci, instalacja czesci itp.) nalezy podja¢ nastepujace srodki bezpieczenstwa:

. Upewnic¢ sie, ze nastgpito catkowite zatrzymanie robota AMR, naciskajgc przycisk
wylaczenia awaryjnego na panelu operatora.

. Wylaczy¢ robota AMR, naciskajac przycisk OFF na panelu operatora.

Po zakonczeniu prac konserwacyjnych i gotowosci robota AMR do uzycia, nacisnag¢ przycisk
ON na panelu operatora.

Procedura odciecia i zabezpieczenia Zzrédet energii

Przed przystapieniem do jakichkolwiek prac konserwacyjnych dotyczacych stacji tadujacej
lub robota AMR nalezy wykona¢ odpowiednig procedurg odcigcia i zabezpieczenia zrodet
energii (LOTO).

Ponizsze podrozdzialy zawierajg opis procedury odcigcia i zabezpieczenia zrodet energii dla
robota AMR i stacji tadujace;.

Procedura odciecia i zabezpieczenia zrodet energii dotyczgca robota AMR

W przypadku prac obejmujacych robota AMR nalezy postepowaé zgodnie z procedurg
odciecia i zabezpieczenia zrodet energii:

1.  Przygotowac robot AMR do wytaczenia. Upewni¢ si¢, ze robot AMR znajduje
si¢ W bezpiecznym miejscu i ze w poblizu nie ma zadnych zagrozen. Wokot
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robota AMR musi by¢ wystarczajgca ilo$¢ miejsca, aby umozliwi¢ bezpieczne
przeprowadzenie czynnos$ci konserwacyjnych.

2. Nacisng¢ wytacznik awaryjny.
3. Wylaczy¢ robot AMR, naciskajac przycisk OFF na panelu operatora.

4.  Ustawi¢ gléwny wylacznik zasilania robota AMR w pozycji OFF (pozycja
pozioma). Gtéwny wylacznik zasilania robota AMR znajduje si¢ na panelu
operatora.

Nalezy zablokowa¢ gtowny wytacznik zasilania i oznaczy¢ go zgodnie z
wymaganiami i przepisami obowigzujagcymi w zaktadzie.

4 Y
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llustracja 2-11 Glowny wylgcznik zasilania robota AMR na panelu operatora.

5. Kazdy sterownik silnika jest wyposazony w kondensator przechowujacy
energi¢. Nalezy sprawdzi¢ nieroztadowanie napi¢cie 1 upewnic si¢, Zze wynosi
ono ponizej 7 V. Sprawdzi¢ odpowiednie styki ztagcza w module, pokazane na
ilustracji 2-12. za pomocg multimetru cyfrowego. Przyktada¢ sondg¢ do tylnej
strony wtyku 4 (dodatni) i wtyku 3 (ujemny), jak pokazano na ilustracji 2-13.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM
Nie wykonywa¢ prac konserwacyjnych na robocie AMR, dopoki zmierzone
napigcie nie spadnie ponizej 7 V.
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llustracja 2-12. Lokalizacja modutu ze stykami do sprawdzania napiecia
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llustracja 2-13. Konfiguracja ztgcz modutu - widok od tytu, (A) wtyk 3 (ujemny) i (B) wityk 4
(dodatni)

6.  Stale sprawdzac i weryfikowac, czy robot AMR nie jest pod napigciem,
naciskajgc przycisk ON/OFF na panelu operatora.

Procedura odcigcia i zabezpieczenia zrodet energii dotyczgca stacji tadujgcej

W przypadku prac obejmujacych stacj¢ tadujaca nalezy postepowac zgodnie z procedura
odcigcia i zabezpieczenia zrodet energii:
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1. Wylaczy¢ zasilanie. Mozna to zrobié, przelaczajac gldéwny wylacznik zasilania,

znajdujacy si¢ na zasilaczu, w pozycj¢ OFF.

A
AN |,

oY &

llustracja 2-14. Gtowny wylgcznik zasilania na zasilaczu, (A) pozycja ON (zatgczone) i (B)
pozycja OFF (wylgczone)

llustracja 2-15. Gtowny wylqcznik zasilania w pozycji OFF (wyltgczone)

2. Zablokowa¢ gtowny wytacznik zasilania, jak pokazano na ponizszym rysunku.
Rodzaj uzytej blokady zalezy od potrzeb osoby wykonujacej procedure i wymagan
zaktadu dotyczacych odcigcia i1 zabezpieczenia zrodet energii (LOTO). Na blokadzie
mozna rowniez umiesci¢ swoje imi¢ 1 nazwisko lub imiona i nazwiska innych oséb.
Dzigki temu inni uzytkownicy beda wiedzieli, kto zalozyt blokade na zasilaczu, na
wypadek, gdyby konieczne byto skontaktowanie si¢ z tg osoba.
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llustracja 2-16. Gtowny wylqgcznik zasilania z zatoZzong ktodkq

3. Sprawdzié, czy zasilanie jest wylaczone. Mozna to zrobi¢, sprawdzajac wskazniki
LED, znajdujace si¢ na zasilaczu. Jesli na zasilaczu nie ma zasilania, niebieska dioda
LED nie jest pod$wietlona.

Mlustracja 2-17. Niebieska dioda LED nie jest podswietlona

2.11 Kontrola bezpieczenstwa
Urzadzenia zabezpieczajgce i ostrzegawcze

Wykonywac¢ cotygodniowe kontrole nastgpujacych urzadzen zabezpieczajacych
ostrzegawczych pod katem prawidtowego dziatania.

Wylaczniki awaryjne i hamulce mechaniczne nalezy sprawdzac raz w roku. W razie potrzeby
sprawdzi¢ gtosniki. Pozostale urzadzenia ostrzegawcze wymienione w tej czg¢sci nalezy
sprawdzac co tydzien.
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Lampa sygnalizacyjna

Kazdy robot AMR musi mie¢ dobrze widoczng lampe sygnalizacyjna, ktorej zadaniem jest
ostrzeganie, gdy robot AMR jest gotowy do ruchu lub porusza si¢. Doktadny charakter tej
lampy sygnalizacyjnej zalezy od konstrukcji zabudowy. Wigcej informacji mozna znalez¢ w
Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

Dyski swietlne

Sprawdza¢ co tydzien prawidlowos¢ dziatania dyskow swietlnych po kazdej stronie robota
AMR. Wigcej informacji mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat.
1645).

Oswietlenie przednie i tylne

Sprawdza¢ prawidlowo$¢ dziatania o$wietlenia przedniego i tylnego robota AMR. Wiecej
informacji mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

Brzeczyk

Sprawdza¢ brzgczyk ostrzegawczy pod katem prawidlowego dziatania. Aby zachowac
zgodno$¢ z obowigzujacymi normami, wazne jest, aby brzeczyk byt styszalny niezaleznie od
warunkow pracy i srodowiska. Brzeczyk musi przekracza¢ poziom hatasu otoczenia
istniejagcy w koncowym zastosowaniu. Patrz réwniez: Konfigurowalny brzeczyk
ostrzegawczy na stronie 23.

Glosniki

Jesli uzywane sg glo$niki do powiadamiania personelu o zblizajagcym si¢ robocie AMR,
nalezy rutynowo sprawdza¢ poprawnos¢ ich dziatania. Nalezy sprawdzi¢, czy gltosniki sg
styszalne, a poziom dzwigku odpowiada poziomowi wymaganego w czasie eksploatacji.

Wyltqczniki awaryjne

Kontrolowa¢ wytaczniki awaryjne (E-Stop) pod katem oznak fizycznego uszkodzenia i
sprawdzaé, czy dziatajg prawidiowo.

Hamulce mechaniczne

Sprawdza¢ hamulce mechaniczne robota AMR co najmniej raz w roku, upewniajac sie, ze
hamulce mechaniczne prawidtowo si¢ wiaczaja i wylaczaja. Instrukcje dotyczace
przeprowadzania kontroli mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat.
1645).

Etykiety ostrzegawcze

Jedyne etykiety ostrzegawcze, ktore sg dostarczane z platformg HD-1500, ale nie sg do nie;j
przymocowane, to etykiety No Riding (zakaz przewozu osob). Wszystkie pozostale etykiety
s3 mocowane fabrycznie.

Informacje dotyczace miejsca przyklejania etykiet zakazu przewozu os6b znajduja si¢ w
Podreczniku uzytkownika platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

Wszelkie dodatkowe etykiety bezpieczenstwa dotyczace zabudowy lub etykiety specjalne dla
okreslonego zastosowania koncowego umieszczane sg przez uzytkownika w zaleznosci od
wyniku oceny ryzyka.
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2.12 Zatrzymania ochronne inicjowane przez lasery bezpieczenstwa robota AMR

W pewnych warunkach systemy bezpieczenstwa robota AMR moga spowodowacé
zatrzymanie ochronne.

Robot AMR reaguje na przyktad na przeszkody na drodze, zwalniajac 1, jesli to konieczne,
bezpiecznie si¢ zatrzymujac. Nastgpnie albo planuje nowa Sciezke wokot przeszkody, albo
(jesli przeszkoda si¢ przemiescita) powraca do swojej pierwotnej $ciezki. Lasery
bezpieczenstwa inicjujg zatrzymanie ochronne za kazdym razem, gdy wykryja nieuniknione
przeszkody na drodze robota AMR.

Podczas zatrzymania ochronnego robot AMR zwalnia az do zatrzymania z maksymalnym
dozwolonym przyspieszeniem ujemnym. Nastepnie odtgcza zasilanie silnikoéw 1 wiacza
hamulce.

UWAGTI: Zatrzymanie ochronne zainicjowane przez wtargni¢cie w pole ochronne
lasera bezpieczenstwa rozni si¢ od naci$nigcia wytacznika bezpieczenstwa. Po
nacisni¢ciu wytgcznika bezpieczenstwa nalezy najpierw rozwigzac problem, a
nastgpnie r¢cznie wznowi¢ dziatanie robota AMR.

Patrz: Postgpowanie w sytuacji awaryjnej na stronie 15.
Zatrzymanie ochronne moze by¢ spowodowane innymi okoliczno$ciami, takimi jak:

. Czujniki dostarczone przez uzytkownika podtaczone do sterownika
bezpieczenstwa.

Po catkowitym zatrzymaniu robota AMR w trybie zatrzymania ochronnego spowodowanego
wtargnigciem do strefy ochronnej lasera, odczekuje on co najmniej dwie sekundy, zanim
wznowi dziatanie. Interwencja uzytkownika nie jest konieczna, a robot AMR wykonuje
nastepujace czynnosci:

1. Sprawdza, czy ma wystarczajacg przestrzen do manewru.
2. Planuje lokalne odchylenie $ciezki wokot przeszkody i wznawia dziatanie.

Moze to spowodowac, ze robot AMR zawroci 1 ruszy w innym kierunku. Jesli taka $ciezka
nie jest dostepna, robot AMR nie wykonuje biezacego zadania i czeka na przydzielenie
nowego zadania przez aplikacje Fleet Manager.

2.13 Btedy przekroczenia predkosci w systemie bezpieczenstwa

Platforma HD-1500 wyposazona jest w niezalezny system bezpieczenstwa, ktory
wykorzystuje sterownik automatyzacji maszyn (sterownik bezpieczenstwa) do nadmiarowego
monitorowania predkosci. To urzadzenie zapewnia, ze robot AMR zawsze wykonuje pracg w
ramach ograniczen predkosci.

Jesli robot AMR wykonuje pracg poza okreslonym ograniczeniem predkosci, jego sterownik
bezpieczenstwa zglasza btad systemowy kanatu 1 lub kanatu 2 do swojego oprogramowania
sprzgtowego i rozpoczyna sekwencj¢ zatrzymania awaryjnego (E-Stop). Blad powoduje, ze
sterowniki ruchu roobta AMR wykonujg kontrolowane zatrzymanie (kategoria

zatrzymania 1).

Jesli ruch jest juz wytaczony (na przyktad zataczony jest wylacznik awaryjny) 1 uzytkownik
wymusit zwolnienie hamulca, system bezpieczenstwa nie moze zatrzymac robota AMR. Jest
to spowodowane tym, ze zasilanie silnikow napedowych jest juz wytaczone. Po usunieciu

btedu system bezpieczenstwa przestaje zglasza¢ btad bezpieczenstwa do kontroleréw ruchu.
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W tym momencie system bezpieczenstwa pozwala na rozpoczgcie normalnego procesu
rozruchu, ale nie wznawia automatycznie dziatania robota AMR.

Informacje dodatkowe: Maksymalne dopuszczalne predkosci ograniczone sg przez
parametry konfiguracyjne sterowania ruchem w oprogramowaniu ARAM (takie jak
parametr AbsoluteMaxTransVel). Warto$¢ tych parametrow mozna zmieni¢ przy
uzyciu aplikacji MobilePlanner. Patrz: Instrukcja obstugi Fleet Operations Workspace
Core (nr kat. 1635).

Gdy zalaczeniu zatrzymania ochronnego platformy HD-1500, wydawane jest polecenie
kontrolowanego zatrzymania przy najkrotszym dozwolonym czasie hamowania. Procesu
hamowania monitorowany jest przez caly czas przez sterownik bezpieczenstwa. Jesli robot
AMR nie jest w stanie zatrzymac si¢ wystarczajaco szybko, sterownik bezpieczenstwa
wylacza silniki napgdowe 1 wlacza mechaniczne hamulce silnika w celu zatrzymania robota
AMR.

Hamulce silnika sg wystarczajaco mocne, aby zatrzymaé w petni obcigzong platforme¢ HD-
1500 poruszajaca si¢ z maksymalng predkoscig. Jednak wiaczanie mechanicznych hamulcow
silnika w celu zatrzymania robota AMR nie jest typowa funkcjg. W mato prawdopodobnym
przypadku, w ktérym zostanie uruchomiona, uzytkownik otrzyma w oprogramowaniu
MobilePlanner i na Panelu operatora komunikat o btedzie, ktérego nie nalezy ignorowac.
Ten btad moze wystapicé, jesli:

. oprogramowanie platformy HD-1500 nie przekaze polecenia kontrolowanego
zatrzymania (niezaleznie od powodu),

. podtoga jest nadmiernie $liska i nie zapewnia dobrej przyczepnosci,

. robot AMR zjezdza po pochytosci przekraczajacej warto$¢ podang w specyfikacji
robota.

Mogg istnie¢ inne przyczyny wystapienia tego btedu. Pojedyncze wystgpienie tego btedu
moze nie spowodowaé powaznego problemu, jednak jego powtarzajace si¢ wystapienia
powinno by¢ zbadane. Jesli blad ten wystepuje wiele razy dziennie, nalezy skontaktowac si¢
z przedstawicielem firmy OMRON w celu uzyskania pomocy.

Zbyt czeste uzycie mechanicznych hamulcéw silnika w celu zatrzymywania robota AMR
powoduje zmniegjszenie skutecznosci hamulcéw silnika. Skutkuje to zwigkszeniem to
odlegtosci wymaganej do catkowitego zatrzymania robota AMR.

W przypadku wystepowania tego btedu z okreslong czestoscia, oprogramowanie
MobilePlanner wyswietla silniejsze ostrzezenie po kazdym wystgpieniu btedu. Jesli problem
nie zostanie rozwigzany, robot AMR moze przesta¢ dziata¢, aby zapobiec uzyciu hamulcow,
ktoére ulegly potencjalnej degradacji. Z reguty degradacja hamulcow silnika nast¢puje po
setkach zdarzen.

2.14 Bezpieczenstwo pracy z laserem

Laserowe skanery bezpieczenstwa, opcjonalne lasery boczne i lasery dolne sg laserami klasy
1. Laser klasy 1, ktory emituje niewidzialne promieniowanie laserowe, jest bezpieczny we
wszystkich warunkach normalnego uzytkowania.

Nie mozna jednak przekracza¢ maksymalnego dopuszczalnego czasu ekspozycji podczas
patrzenia na wigzke lasera gotym okiem. Firma OMRON zaleca unikanie dlugotrwatego
patrzenia w wigzke lasera.
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2.15 Woyliaczniki bezpieczenstwa

Platforma HD-1500 jest wyposazona w wyltacznik bezpieczenstwa umieszczone na pokrywie
akumulatora oraz obudowach bocznych robota AMR. Wylaczniki bezpieczenstwa stale
monitorujg pokrywe akumulatora i obudowy boczne zapewniajac, ze sg one prawidtowo
przymocowane do platformy. Ma to na celu zapewnienie, ze komora akumulatora oraz
obudowa wngki z elektronika sg izolowane 1 zabezpieczone przed
nieautoryzowanym/niebezpiecznym dostgpem. Jesli pokrywa komora akumulatora lub
ktorakolwiek z obudow bocznych zostanie otwarta lub usunieta, wylaczniki bezpieczenstwa
zatrzymuja ruch robota AMR i wylaczaja zasilanie gtownych szyn zbiorczych.

PRZESTROGA: RYZYKO POPARZENIA

Nie dotykac¢ silnikow kot napedowych robota AMR, gdy pokrywy boczne sa
zdjete, poniewaz podczas pracy silniki kot napgdowych mogg by¢ bardzo
gorgce. Przed dotknigeciem silnikéw kot napedowych nalezy odczekac do czasu
ich ostygnigcia.

llustracja 2-18. Lokalizacja wytgcznika bezpieczenstwa na ramie pokrywy wneki z
elektronikg.
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llustracja 2-19. Lokalizacja wylgcznika bezpieczenstwa na ramie pokrywy wneki z
elektronikg.

Aby przywrdci¢ zasilanie gldéwnych szyn zbiorczych, nalezy:
. Ponownie zatozy¢ zdjeta obudowe
. Jesli pokrywa komory akumulatora zostata otwarta, zamkna¢ ja.
Po wykonaniu powyzszych czynnosci robot AMR powrdci do normalnego trybu pracy.

WAZNE: Zdjecie obudéow bocznych lub otwarcie komory akumulatora w
czasie dokowania i fadowania akumulatora platformy HD-1500 spowoduje
zatrzymane tadowania. Po ponownym zatozeniu obudowy i1 prawidlowym
zamknigciu komory akumulatora tadowanie nie zostanie automatycznie
wznowione. Robot AMR musi powtérzy¢ normalny proces dokowania w celu
autonomicznego tadowania i ponownie rozpocza¢ proces tadowania.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM, RYZYKO
POZARU, RYZYKO POPARZENIA

Zabrania si¢ obchodzenia lub blokowania wylacznikow
bezpieczenstwa, poniewaz spowodowatoby podtaczenie zasilania do
robota AMR 1 narazenie uzytkownika na potencjalne zagrozenia
elektryczne.

2.16 Zalecenia dotyczace bezpieczenstwa zwigzane z akumulatorem

Obowigzujace od 1 kwietnia 2016 r. przepisy IATA (UN 3480, PI 965) wymagaja, aby na
czas transportu lotniczego stan natadowania akumulatorow litowo-jonowe nie przekraczat
30%. Aby unikna¢ catkowitego roztadowania, akumulator nalezy w pelni natladowac
natychmiast po jego otrzymaniu (akumulator moze by¢ w petni natadowany, jesli nie jest
wysylany drogg lotniczg).

UWAGI: Po otrzymaniu akumulatora nalezy sprawdzi¢ jego stan naladowania
naciskajac 1 przytrzymujac przycisk na wskazniku akumulatora. Jesli stan
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akumulatora jest niski, nalezy go natychmiast catkowicie natadowac, aby unikna¢
roztadowania akumulatora ponizej stanu uzytkowego, co wigzatoby si¢ z
koniecznos$cig wymiany akumulatora. Wigcej informacji na temat wskaznika
natadowania akumulatora mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr
kat. 1645).

Srodki ostroznosci zwiazane z akumulatorem

Niniejszy rozdziat zawiera informacje dotyczace bezpieczenstwa i srodkéw ostroznosci
podczas przechowywania, transportu oraz wyjmowania/instalowania akumulatora.

Przechowywanie
Przechowywac¢ akumulatory w nastepujgcym zakresie temperatur:

. -20 do 35°C, 5-95% wilgotnosci wzglednej bez kondensacji
W przypadku transportu do 2 tygodni producent zaleca:

. -20 do 60°C, 5-95% wilgotnosci wzglednej bez kondensacji
Pozycja przechowywania

Akumulator nalezy przechowywa¢ zgodnie z ponizszym rysunkiem. Nie wolno klas¢
akumulatora na $cianach bocznych, na $cianie gornej, przedniej lub tylnej jego obudowy.

Ilustracja 2-20. PolozZenie baterii w przypadku jej przechowywania

Symbol |Opis Symbol |Opis
A Sciana przednia Sciana boczna
obudowy akumulatora obudowy akumulatora

Sciana tylna obudowy Gorna czes$¢ obudowy

B akumulatora akumulatora

Kwestie srodowiskowe

. Akumulatory przechowywane w temperaturach wyzszych niz 35°C lub
nizszych niz -20°C muszg przez uzyciem by¢ poddane trwajacej 48 godzin
stabilizacji, az do osiggni¢cia nominalnej temperatury roboczej.
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. Akumulatory nalezy przechowywac na ptaskiej powierzchni, w miejscu
wolnym od wibracji.

. Na akumulatorach nie wolno uktada¢ zadnych przedmiotow.

. Akumulator nalezy bezwzglednie chroni¢ przed dzialaniem wody. W
przypadku nieszczelno$ci akumulatora uzy¢ srodka neutralizujgcego (np. HF
ACID EATER), aby wchlona¢ elektrolit. Nastepnie usuna¢ elektrolit i Srodek
neutralizujacy za pomocg suchej szmatki 1 wtozy¢ szmatke do torby.

Nieszczelny akumulator nalezy umiesci¢ w torbie lub beczce zawierajacej srodek
neutralizujacy 1 skontaktowac si¢ z przedstawicielem firmy OMRON.

WAZNE: Podczas pracy z nieszczelnym akumulatorem nalezy stosowaé
odpowiednie $rodki ochrony indywidualne;.

WAZNE: Nalezy przestrzega¢ zasad dotyczacych utylizacji obowiazujacych
w miejscu uzytkowania.

. Nie przechowywa¢ akumulatora w miejscu narazonym na bezposrednie
dziatanie promieniowania stlonecznego ani w poblizu innych zrédet ciepta.

. Nie przechowywa¢ akumulatora w srodowisku tatwopalnym.

. W przypadku pozaru uzy¢ gasnicy pianowej, proszkowej, ABC, AB,
sproszkowanego grafitu, sproszkowanej miedzi lub COa.

Wyjmowanie/montaz; akumulatora

Wyjmowanie lub montaz akumulatora musza wykonywac osoby, ktore przeczytaty i
zrozumiaty niniejszg instrukcje oraz instrukcje obstugi platformy HD-1500 (kat. 1645).
Wskazowki dotyczace wymiany akumulatora platformy HD-1500 mozna znalez¢é w
Instrukcji uzytkownika platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

W przypadku wyjmowania/wymiany akumulatora bez zachowania
ostroznosci lub niezgodnie z zaleceniami zawartymi w niniejszej instrukeji,
moze to spowodowaé powazne obrazenia personelu, osoby wykonujacej te
czynnosci lub uszkodzenia innych urzadzen.

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA

Podczas wyjmowania lub montazu akumulatora nalezy stosowac¢ zasady
bezpiecznego podnoszenia. Punkty podnoszenia akumulatora zaznaczone sg
ponizej:
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llustracja 2-21. Punkty podnoszenia akumulatora

WAZNE: Akumulator wazy 68 kg. Musza go podnosié co najmniej 3 osoby.
Do obrécenia akumulatora wystarczy jedna osoba.

Eksploatacja robota AMR w wysokich temperaturach otoczenia (szczegolnie przy pelnym
obcigzeniu i duzych predkosciach) moze spowodowac przekroczenie temperatury roboczej
akumulatora. W takim przypadku nie nalezy podejmowac prob uzyskania dostepu do
akumulatora. Przed wyjeciem/wymiang przegrzanego akumulatora nalezy odczekac kilka
godzin do czasu obnizenia si¢ jego temperatury.

Konserwacja akumulatora
Co sze$¢ miesigcy:
. Sprawdzi¢ akumulator pod katem uszkodzen lub wyciekow.

. Podtaczy¢ akumulator do tadowarki 1 umozliwi¢ pelne zréwnowazenie (jesli
wszystkie niebieskie diody LED na wskazniku stanu akumulatora $wiecg si¢,
stan natadowania wynosi powyzej 80%).

2.17 Stacja tadujaca

Stacja tadujaca platformy HD-1500 sktada si¢ z dwoch gléwnych czesci: zasilacza i stacji
dokujacej, do ktorej wjezdza robot AMR. Stacja tadujgca umozliwia zarowno reczne, jak 1
automatyczne tadowanie akumulatora robota AMR.

Zasilacz zapewnia maksymalng moc 6,84 kW i umozliwia natadowanie catkowicie
roztadowanego akumulatora w ciggu 40 minut.
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OSTRZEZENIE: RYZYKO POZARU, RYZYKO OPARZENIA
ELEKTRYCZNEGO

Akumulator HD-1500 oraz wyjscia tadowarki majg duzy prad zwarciowy.
Nalezy podja¢ odpowiednie $rodki ostroznos$ci, aby unikna¢ potencjalnego
zwarcia.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM ELEKTRYCZNYM
W stacji tadujacej nastepuje przeksztalcanie energii elektrycznej o duzej mocy,
a panujace w niej napi¢cie stanowi zagrozenie. Uzytkownik musi podjaé
niezbedne $rodki ostroznosci podczas pracy w poblizu stacji tadujacej, a przed
przystapieniem do jakichkolwiek prac konserwacyjnych na stacji tadujace;j
wykona¢ odpowiednie procedury odciecia i zabezpieczenia zrodet energii na
czas wykonywania prac (LOTO).

Ze wzgledu na wysoki przesytanie duzej mocy elektrycznej firma OMRON podjeta szereg
srodkow, aby zapewni¢ uzytkownikom bezpieczenstwo:

o Zasilacz wyposazony jest w gtéwny wylacznik zasilania, jak pokazano na
ilustracji 2-25. Po wilaczeniu gtéwnego wylacznika zasilania (pozycja ON),
drzwiczki zasilacza sg automatycznie ryglowane, uniemozliwiajac dostep do
wnetrza zasilacza. Ma to na celu zablokowanie dostepu do niebezpiecznych
obwodoéw elektrycznych w zasilaczu.

o Dostep do gtdéwnych drzwi przedziatu elektrycznego mozna uzyskac tylko za
pomoca klucza; zapobiega to nicautoryzowanemu dostepowi do gtéwnych czesci
elektrycznych.

o Po podiaczeniu platformy HD-1500 ze stykami stacji tadujacej stacja dokowania
sprawdza napigcie. Przed rozpocz¢ciem fadowania akumulatora HD-1500
sprawdzana jest obecno$¢ platformy HD-1500 w stacji dokujacej. Stacja
dokujaca zapewnia, ze napigcie wyjsciowe wynosi od 40 do 57 woltow. Do
weryfikacji obecnosci platformy HD-1500 wykorzystywany jest czujnik.

Energia z zasilacza przesytana jest do stacji dokujacej przewodem zasilajacym o dtugosci 4
metréow (o $rednicy 25,4 mm).

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Nalezy prawidlowo poprowadzi¢ i zabezpieczy¢ przewdd zasilajacy. Musi by¢
on zabezpieczony w taki sposédb, aby zapobiec naprezeniom w punktach
podiaczenia. Musi istnie¢ fizyczne zabezpieczenie, zapobiegajace
niebezpieczenstwu potknigcia oraz zmiazdzeniu przewodu.

Jesli przewdd zasilajacy jest utozony na ziemi, nalezy uzy¢ widocznej ostony (np. listwy w
zo6to-czarne paski), zakrywajacej przewod zasilajacy i zapobiegajace jego
zgnieceniu.

OSTRZEZENIE: NIEBEZPIECZNA GORACA POWIERZCHNIA

Styki fadowania stacji dokujgce nagrzewaja si¢ podczas procesu tadowania.
Nalezy podja¢ niezbedne $rodki ostroznos$ci, aby uniknaé niebezpieczenstwa
poparzenia.
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Srodki ostroznosci

Procedury odcinania Zrodel energii i oznaczania ich na czas wykonywania prac (LOTO)

Przed przystgpieniem do czynnosci konserwacyjnych na stacji tadujacej nalezy wykonac

procedure odcinania zrodetl energii 1 oznaczania ich na czas wykonywania prac (LOTO). Aby

uzyska¢ informacje o tym, w jaki spos6b wykona¢ procedur¢ odcinania zrédet energii i
oznaczania ich na czas wykonywania prac, patrz: Procedura odcinania zroédet energii i
oznaczania ich na czas wykonywania prac na stronie 34.

Wylqczanie 7 eksploatacji

W celu zaprzestania uzytkowania zasilacza i wycofania go z eksploatacji nalezy wykona¢

nastepujace czynnosci:

1. Odcia¢ zasilanie z zaktadowe;j sieci elektrycznej od zasilacza za pomoca
roztacznika izolujacego i sprawdzi¢, czy niebieska dioda LED jest wytaczona.
2. Ustawi¢ gtowny wylacznik zasilania na zasilaczu w pozycji OFF, jak pokazano

na ponizszej ilustracji.

llustracja 2-22. Glowny wylqcznik zasilania w pozycji OFF (potoZenie poziome)

3. Nastepnie wyjac sieciowy przewod zasilajacy z zasilacza.

S

Rysunek 2-23. Doprowadzenie kabla zasilajgcego do zasilacza

Rozruch techniczny
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W celu pierwszego uruchomienia zasilacza, wykona¢ nastepujace czynnosci:

1.
2.
3.

Przygotowac zasilanie pradem przemiennym oraz roztacznik izolujacy.
Upewnic¢ sie, ze zasilanie z zaktadowej sieci elektrycznej jest wytaczone.

Podlaczy¢ zasilanie z zaktadowe;j sieci elektrycznej do zasilacza zgodnie z
Instrukcjg obstugi platformy HD-1500 (kat. 1645). Nalezy upewnic si¢, ze zworki
zostaty ustawione zgodnie z wymaganiami dla danego zakresu napiecia.

Aby podlaczy¢ przewdd zaktadowej sieci elektrycznej do zasilacza, nalezy
wykona¢ otwor w obudowie zasilacza i1 zainstalowaé odpowiedni przepust lub
rurke kablowga dla uzywanego przewodu zasilajacego.

Po wykonaniu okablowania i podtaczeniu do zasilacza przewodu zasilajacego z
zaktadowej sieci elektrycznej, mozna wiaczy¢ zasilanie z sieci elektrycznej za
pomoca roziacznika izolujacego w zaktadowej sieci elektryczne;.

Upewnic¢ sie, ze wytaczniki w zasilaczu sg w pozycji ON (wlaczone).

llustracja 2-24. Wylgczniki w zasilaczu — Pozycja ON

Przestawi¢ wytacznik gtowny zasilacza (znajdujacy si¢ na zasilaczu) w pozycje
ON (pozycja pionowa). Umozliwi to przeplyw pradu przemiennego z zaktadowe;j
instalacji elektrycznej do zasilacza.
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Rysunek 2-25. Glowny wylqcznik zasilania — potozenie ON

7. Nastepnie sprawdzié¢, czy swieci si¢ niebieska dioda LED na zasilaczu.

llustracja 2-26. Niebieska dioda LED zasilacza wigczona
Montaz

Aby bezpiecznie i prawidlowo zainstalowa¢ stacje tadujaca, nalezy postepowac zgodnie z
instrukcjami zawartymi w niniejszym dokumencie. Podczas montazu zasilacza nalezy
uwzgledni¢ nastgpujace srodki bezpieczenstwa:

Przed rozruchem zasilacz i stacja dokujaca muszg by¢ odpowiednio przymocowane
do $ciany lub podtogi. Instrukcje dotyczace instalacji zasilacza i stacji dokujace;j
znajduja si¢ w Instrukcji uzytkownika platformy HD-1500 (nr kat. 1645).
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OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA

Niewlasciwa instalacja zasilacza moze spowodowac ryzyko przewrocenia.
Nalezy upewnic si¢, ze zasilacza zostata zamontowana w sposob bezpieczny i
prawidlowy.

. Instrukcje dotyczace przenoszenia zasilacza i stacji dokujacej znajdujg si¢ w
Instrukcji uzytkownika platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

. Zasilacz musi by¢ zamontowany zgodnie z obowigzujagcymi przepisami przez
upowazniony personel lub uprawnionych elektrykow.

OSTRZEZENIE: RYZYKO PORAZENIA PRADEM

Niewlasciwy montaz zasilacza moze spowodowac ryzyko porazenia pradem.
Nalezy zapewni¢ bezpieczny i prawidtowy montaz zasilacza zgodnie z
obowigzujacymi przepisami i przez wykwalifikowany personel.

Przechowywanie
. Zarowno zasilacz jak 1 stacj¢ dokujacg przechowywac¢ w temp.: - 20 do 60°C.
. Wilgotno$¢: od 5% do 95% bez kondensacji

Kwestie srodowiskowe
. W przypadku pozaru uzywac gasnicy klasy C: pianowej, proszkowej lub COs».
. Stopien ochrony IP zasilacza to IP20.
. Stopien ochrony IP stacji dokujacej to IP20.

UWAGA: Stopien ochrony IP dla miedzianych stykow stacji fadujacej to IP10. Nie wystawi¢
ich na dziatanie cieczy.

2.18 Zabudowa

Zabudowa oznacza wszelkie urzagdzenia mechaniczne zamocowane do platformy HD-1500 w
celu wykonania zadania. Przyktadem najprostszej zabudowy jest potka na pojemniki na
czesci, a najbardziej ztozonej - rami¢ robota. W niektorych przypadkach firma OMRON
przygotowuje projekt i wykonuje montaz zabudowy niestandardowej do okreslonego
zastosowania. Zwykle projektowaniem i wykonaniem wtasnej zabudowy zajmuje si¢ klient
lub integrator firmy OMRON.

Platforma HD-1500 umozliwia mobilnos$¢ 1 nawigacje zabudowy wraz z potgczeniami
zasilania elektrycznego i sygnatow danych wymaganych do obstugi zatadunku. Ten rozdziat
zawiera uwarunkowania i wymagania dotyczace projektowania zabudow platformy HD-
1500.

Bezpieczenstwo
Etykiety ostrzegawcze

Jedyne etykiety ostrzegawcze, ktore sg dostarczane z platformg HD-1500, ale nie sa do niej
przymocowane, to etykiety ,,No Riding” (zakaz przewozu oséb). Wszystkie pozostate
etykiety s3 mocowane fabrycznie.

Informacje dotyczace miejsca przyklejania etykiet zakazu przewozu oséb znajdujg si¢ w
Podreczniku uzytkownika platformy HD-1500 (nr kat. 1645).
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Wszelkie dodatkowe etykiety bezpieczenstwa dotyczace zabudowy lub etykiety specjalne dla
okreslonego zastosowania koncowego umieszczane sg przez uzytkownika w zalezno$ci od
wyniku oceny ryzyka.

Swiatla ostrzegawcze

Platforma HD-1500 musi by¢ wyposazona w $wiatta ostrzegawcze odpowiednie do jej
zastosowania. W wiekszosci przypadkdéw wystarczajaca sygnalizacje¢ $wietlng zapewniaja
tarcze swietlne 1 paski §wietlne z przodu i z tylu robota AMR. Jednak w przypadku duzych
zabudow, aby zapewni¢ dostateczng widoczno$¢ robota AMR moze by¢ konieczne
zainstalowanie dodatkowej kontrolki ostrzegawczej (dostarczanej przez uzytkownika).

PRZESTROGA: Aby spetni¢ wymagania certyfikatu bezpieczenstwa CE,
robot AMR musi by¢ wyposazony w dobrze widoczne urzadzenie
ostrzegawcze, takie jak lampy sygnalizacyjne (dostarczane przez

uzytkownika), wskazujgce stan gotowosci do ruchu lub przemieszczanie si¢
robota AMR.

Platforma HD-1500 wyposazona jest w:

*  Kolorowe dyski $wietlne po kazdej stronie, ktore dostarczajg informacji
wizualnych o stanie robota AMR 1 niezakonczonych przez niego poleceniach
ruchu. Wiecej informacji mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500
(nr kat. 1645).

*  Kolorowe paski $wietlne z przodu i z tylu robota AMR. Podobnie jak w przypadku
dyskow swietlnych, te paski §wietlne dostarczaja informacji wizualnych
dotyczacych stanu ruchu robota AMR. Wigcej informacji mozna znalez¢ w
Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

*  Mozliwo$¢ podtaczenia dodatkowej lampy sygnalizacyjnej do sterownika robota
AMR. Wigcej informacji mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500
(nr kat. 1645). Mozna uzy¢ tego ztacza, aby zamontowac lampe sygnalizacyjng w
bardziej widocznym miejscu, co moze by¢ bardziej odpowiednie dla robota AMR z
wyzsza zabudowa.

Brzeczyk ostrzegawczy

Sterownik robota AMR wyposazony jest w wyjscie do sterowania brzeczykiem
ostrzegawczym shuzacym jako dzwigkowe urzadzenie ostrzegawcze. Brzeczyk ostrzegawczy
jest podtaczony do sterownika bezpieczenstwa.

Brzeczyk musi by¢ styszalny powyzej hatasu otoczenia, w ktorym pracuje platforma HD-
1500. W zaleznos$ci od poziomu hatasu otoczenia moze by¢ konieczne podtaczenie
dodatkowego brzeczyka i zamontowanie go na zabudowie uzytkownika, w miejscu gdzie
osiggnie on poziom dzwieku wyzszy niz poziom halasu otoczenia.

Opcjonalnie uzytkownik moze zapewni¢ wiezg sygnalizacyjna, ktora zawiera wbudowany
brzgczyk ostrzegawczy lub specjalny brzgczyk ostrzegawczy. Firma OMRON oferuje rozne
wieze sygnalizacyjne i specjalne brzeczyki ostrzegawcze. W celu uzyskania dalszy informacji
na temat dostepnych opcji prosimy o kontakt z przedstawicielem firmy OMRON.

Do zainstalowania dodatkowego brzeczyka ostrzegawczego potrzebne sg nastgpujace
narzedzia:

e klucz imbusowy 3 mm do $rub MS5.

31500-100 Rev A Robot mobilny HD Instrukcja bezpieczenstwa 52



Przed rozpoczeciem pracy, nacisng¢ wytacznik awaryjny 1 wytaczy¢ platforme¢ HD-1500.

W celu montazu dodatkowego brzeczyka ostrzegawczego wykona¢ nastepujace czynnos$ci:

1. Zdja¢ pokrywe panelu dostepu uzytkownika.

2. Znalez¢ port LIGHTS na panelu dost¢pu uzytkownika.

3. Podtaczy¢ kabel brzeczyka do portu LIGHTS, po sprawdzeniu informacji o
typie zlacza wymaganego do potaczenia z portem LIGHTS.

4. Nastepnie podiaczy¢ drugi koniec kabla brzgczyka do samego brzeczyka,
jezeli nie jest on jeszcze podlaczony.

5. Skonfigurowac brzgczyk odpowiednio do srodowiska, w ktorym pracuje
platforma HD-1500.

6. Zamontowac brzeczyk w wybranym miejscu i sprawdzi¢ prawidtowos¢ jego

dziatania.

Uwarunkowania

Wydajnosé eksploatacyjna

Przy projektowaniu zabudowy nalezy wzia¢ pod uwage nastepujace czynniki eksploatacyjne:
* rozmiar, waga i $rodek ciezkosci zabudowy,
* wymagania dotyczace zasilania wszelkich urzadzen elektrycznych zabudowy,
* wymagania dotyczace obstugi i konserwacji.

Ograniczenia masy

Calkowita masa eksploatacyjne robota AMR powinna by¢ zgodny z jego specyfikacja
dotyczaca zabudowy i wszelkich przewozonych przedmiotow.

ZAGROZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA Uzytkownik koncowy robota AMR musi przeprowadzi¢ oceng
ryzyka, aby okresli¢ 1 ograniczy¢ wszelkie dodatkowe zagrozenia dla 0sob i
mienia spowodowane przez zabudowe.

Projektujac 1 wykonujgc zabudowe, nalezy wzig¢ pod uwage nastepujace kwestie:

* W przypadku uzywania platformy HD-1500 na zalecanej twardej, ptaskiej
powierzchni, dodatkowa masa zabudowy ma minimalny wplyw na zywotnos¢
baterii i czas pracy mi¢dzy tadowaniami.

* W przypadku wysokiej zabudowy o znacznej wadze nalezy rozwazy¢ jej wptyw na
srodek cigzkosci robota AMR.

*  Wickszy wptyw na §rodek ciezkosci wystepuje w przypadku zwisu zabudowy lub
wysuwania si¢ jej dynamicznie na zewnatrz w stosunku do robota AMR (na
przyktad ramie robota). Jest to szczegodlnie wazne, jesli zabudowa stuzy rowniez do
transportu przedmiotow, ktore zwigkszaja mase catkowita.

» Jesli zabudowa przesuwa si¢ podczas ruchu robota AMR, nalezy rozwazy¢ jej
wplyw na $rodek cigzkos$ci robota AMR.

WAZNE: Nalezy upewni¢ sie, ze zabudowa jest odpowiednio zamocowana do
platformy.
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» Jezeli robot AMR stuzy do przewozenia pojemnikow z ptynami, nalezy wzia¢ pod
uwage wplyw przelewania si¢ ptynu w pojemniku na stabilno$¢ robota AMR.

» Jezeli $rodek ciezkosci robota AMR jest za bardzo oddalony od srodka cigzkosci
platformy (z powodu nierownomiernego roztozenia obcigzenia), maksymalna
stabilna predko$¢ robota AMR moze by¢ nizsza niz domyslne parametry
eksploatacyjne platformy. Obowigzkiem uzytkownika konicowego jest upewnienie
si¢, ze robot AMR jest skonfigurowany do bezpiecznej pracy.

UWAGI: Catkowita masa zabudowy oraz wszelkich przedmiotow przewozonych na
zabudowie nie moze przekracza¢ maksymalnej tadownosci platformy HD-1500.
Zugycie energii

Wszelkie urzadzenia elektryczne na zabudowie zuzywajace znaczng ilo$¢ energii powoduja
zauwazalne skrocenie czasu pracy robota AMR. Przykladami energochtonnych zabudow sa
przymocowane ramiona robota lub przenosnik z napgdem silnikowym.

W miar¢ mozliwosci nalezy minimalizowaé zuzycie energii. Moc akumulatora wynosi
3696 Wh (3,7 kWh).

Ograniczenia mocy

Firma OMRON zaleca stosowanie zewngetrznych urzadzen ograniczajacych prad, aby
zapobiec przejSciowym przecigzeniom pragdowym. Warto$ci graniczne to:

*  maksymalny szczytowy prad rozruchowy dla parametru Battery Out wynosi S0A.

Chwilowe skoki pradu przekraczajace te progi powoduja uruchomienie zabezpieczenie
ograniczajace prad, powodujac utrate mocy na zlgczu. Jednoczesne obcigzenia rozruchowe
moga spowodowaé uruchomienie zabezpieczenia nadpradowego na akumulatorze.
Maksymalny dozwolony czas trwania poziomu nadpradowego jest nast¢pujacy:

. Czas
Poz'lom . Poziom przeciazenia
zabezpieczenia | padpradowy (A)
pradowego (A) )
50 100 100
(zasilanie
uzytkownika) 205 :

Miejsce montaiu zabudowy

Rama platformy HD-1500 stuzy do mocowania zabudowy do platformy i zabezpieczenia
zabudowy. Panel uzytkownika umozliwia wykonanie niezbednych potaczen elektrycznych
zabudowy ze sterownikiem robota AMR.

Przy projektowaniu zabudowy nalezy uwzgledni¢ nastgpujace uwarunkowania:

»  Zapewnienie dost¢pu do miejsca mocowania zabudowy w celu ulatwienia
serwisowania. Nalezy zapewni¢ wygodny dostep do mechanicznych punktéw
laczenia oraz przylaczy elektrycznych.

* Nalezy zawsze zwraca¢ uwagg, aby nie uszkodzi¢ okablowania migdzy zabudowa
a platformg HD-1500. Zapewni¢ odpowiedni luz na wszystkich kablach lub
dotaczy¢ ztacza. W sytuacji, gdy wymagana jest wicksza elastycznos$¢, nalezy
rowniez zapewni¢ odpowiednie odcigzenie.
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*  Oznaczy¢ wszystkie kable, aby umozliwi¢ identyfikacje¢ przy ponownym
podtaczaniu.

Wymiary i konstrukcja zabudowy

Aby zapewni¢ bezpieczng eksploatacj¢ robota AMR podczas dodawania fadunku, mogg mie¢
zastosowanie nastepujace uwarunkowania.

Unika¢ elementéw wystajacych i zwisow

Zabudowa uzytkownika nie powinna wykracza¢ poza zewngtrzne wymiary platformy. Moze
to spowodowac umieszczenie czesci zabudowy poza obwiednig bezpieczenstwa zapewniang
przez lasery bezpieczenstwa.

OSTRZEZENIE: W przypadku projektowania zabudowy ze zwisem,
uzytkownik musi:

Skontaktowac si¢ z przedstawicielem firmy OMRON w celu zmiany
rozmiaréw stref bezpieczenstwa laserowych skaneréw bezpieczenstwa.

Ponownie wykona¢ walidacje obwoddéw bezpieczenstwa. Instrukcje
dotyczace przeprowadzania walidacji obwoddéw bezpieczenstwa mozna
znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

Wprowadzi¢ zmiany fizyczne robota: Ogolne parametry stuzace do
zmiany szerokos$ci, parametr LengthFront, LengthRear i potencjalnie
promien robota AMR. Patrz: Instrukcja obstugi Fleet Operations
Workspace Core (nr kat. 1635).

Przy wprowadzaniu tych zmian nalezy upewni¢ si¢, ze podczas
planowania §ciezki i omijania przeszkdd uzywane sg doktadne wymiary
robota AMR.

W przypadku gdy nawis moze spowodowac, ze robot AMR napotka przeszkody, ktére nie sa
widoczne dla laserowych skaneréw bezpieczenstwa lub laserow dolnych, przydatne sg lasery

boczne.

Nie wolno blokowa¢ wiazek laseréw robota AMR

OSTRZEZENIE: RYZYKO OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA
MIENIA

Caly zabudowa wraz z przewozonym na niej tadunkiem, musi znajdowac si¢
powyzej gornej czesci platformy. Jesli zabudowa spowoduje zastonigcie
ktoregokolwiek z czujnikow platformy HD-1500, jej poprawne dzialanie
bedzie niemozliwe. Jest to wazne w przypadku laseréw bocznych.

Opcjonalne lasery boczne montowane na bocznych $cianach platformy zapewniajg pionowe
ptaszczyzny skanowania i wykrywaja obiekty potozone powyzej zakresu wykrywania
laserowych skaneréw bezpieczenstwa. Lasery boczne nalezy montowac po bokach zabudowy
w taki sposob, aby wystawaty na tyle, by ich wigzki laserowe omijaty samg zabudowg.
Wigcej informacji mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

WAZNE: Uzytkownik koncowy ma obowiazek upewni¢ sie, ze zabudowa nie
blokuje wigzki laserow bocznych.

W przypadku gdy nie mozna unikng¢ pewnych kolizji mi¢dzy zabudowg a ptaszczyzna
wykrywania laserow bocznych, mozna uzy¢ parametru Laserlgnore, aby ograniczy¢
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ptaszczyzng wykrywanie do stref nie obejmujacych zabudowy. Nalezy jednak w miare
mozliwos$ci unika¢ uzywania parametru Laserlgnore poniewaz moze to pogorszy¢ zdolnos¢
wykrywania czujnikow.

W przypadku montazu fabrycznego boczne lasery sa montowane na zewnetrznej krawedzi
naroznikoéw lasera, nad laserowymi skanerami bezpieczenstwa i zabezpieczone przez
aluminiowe ostony. W przypadku zmiany miejsca montazu laserow bocznych nalezy
rozwazy¢ uzycie oston ochronnych, aby zabezpieczy¢ lasery przed uszkodzeniem. Nalezy
upewnij si¢, ze ostony nie zastaniaja wigzki lasera ani nie wystaja zbyt daleko.

Nie zastania¢ anten sieci bezprzewodowych

Nalezy upewnic si¢, ze zabudowa nie powoduje zastonigcia anten sieci bezprzewodowych.
Jesli niemozliwe jest uniknigciem zaktocenia pracy anten sieci bezprzewodowych przez
zabudowe, mozna przenie$¢ anteny sieci bezprzewodowej na zabudowe, w miejsce w ktorym
sygnal nie bedzie thumiony.

WAZNE: Uzytkownik koncowego ma obowigzek upewnié sie, ze zabudowa tadunku
nie powoduje thumienia sygnatlu anten sieci bezprzewodowych.

Nie ograniczac dostepu do wylacznikow awaryjnych

Nalezy upewni¢ si¢, ze zabudowa nie blokuje ani nie ogranicza tatwego dostepu do
wylacznikéw awaryjnych (E-Stop). Wylacznik awaryjne powinny znajdowac si¢ w zasiggu
600 mm. Operator powinien mie¢ mozliwos¢ tatwego dosiegnigcia wytacznika awaryjnego
pod dowolnym katem, bez konieczno$ci siggania przez robota AMR w ruchu lub
jakiekolwiek ruchome czgsci zabudowy.

Zabudowa nie moze by¢ umieszczona w taki sposob, aby naraza¢ operatora na
niebezpieczenstwo podczas proby dosiggniecia do wytgcznika awaryjnego.

Nie zastania¢ dyskow Swietlnych ani przednich i tylnych paskow swietlnych

Nalezy upewnic si¢, ze zabudowa struktura nie zastania dyskoéw swietlnych lub przednich i
tylnych pasow $wietlnych, poniewaz zapewniaja one wizualne wskazanie ruchu robota AMR.

Miejsca montazu na platformie

Rama platformy HD-1500 stanowi konstrukcje montazowa niezb¢dng do przymocowania
zabudowy uzytkownika koncowego do platformy. Gorna pokrywa platformy jest
przymocowana do ramy, dzigki czemu uzytkownik moze przymocowa¢ zabudowe
bezposrednio do gornej pokrywy.

Punkty mocowania zabudowy

Gorna pokrywa posiada punkty mocowania w kierunku wzdtuznym i poprzecznym.
Rozmieszczenie punktow mocowania i linii osiowych — patrz ilustracja 2-27.

WAZNE: Nie przekracza¢ obcigzenia wynoszacego 10 kN na punkt mocowania.
Umiejscowienie srodka cigzkosci mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-
1500 (nr kat. 1645).

Gltowne obcigzenie konstrukcyjne kazdej zabudowy przenoszone sg przez prety stalowe ramy
platformy. Uzytkownik moze fatwo regulowac i przesuwac zabudowe w stosunku do $rodka
cigzkos$ci platformy HD-1500. Patrz: Srodek cigzkosci (CG) na stronie 60.

Uzywac §rub montazowych odpowiednich do rodzaju i masy zabudowy. Aby spetni¢ wymog
dostepu do miejsc montazu lub panelu dostepu uzytkownika, nalezy upewnic si¢, ze punkty
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potaczen mechanicznych oraz potaczenia elektryczne sg tatwo dostepne.
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Hlustracja 2-27. Miejsca montazu zabudowy do ramy — otwory gwintowane M12 x 1,75 (20) i
otwory gwintowane M16 x 2,0 (4) (wymiary w mm)

Uktad wspotrzednych robota AMR

W robotach AMR firmy OMRON zastosowano uktad wspotrzednych X, Y, Z i Theta (0)
przedstawiony na ilustracji 2-28. Informacja ta jest istotna w przypadku niektorych procedur
stosowanych w niniejszej instrukcji, takich jak okreslenie lewej lub prawej strony robota
AMR. Na przyktad sterownik robota AMR znajduje si¢ w poblizu tylnej czgsci robota AMR,
a kierunek +X to kierunek ruchu robota AMR do przodu. Patrz ponizsza ilustracja.

Poczatek uktadu wspoétrzednych robota AMR to teoretyczny punkt na podtodze znajdujacy
si¢ doktadnie w polowie odlegtosci miedzy srodkiem dwodch kot napedowych. Poczatkiem
uktadu wspotrzednych jest srodek obrotu robota AMR.

Wspotrzedne sg wymagane do procedur, takich jak instalacja i konfiguracja opcji, takich jak
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lasery, oraz do zrozumienia obwiedni srodka cigzkosci. Wspotrzgdne robota AMR odnosza
sie rowniez do wspotrzednych mapy.

Warto$¢ obrotu Theta (0) okresla kat obrotu robota AMR, ktory okresla jego kurs, czyli
kierunek jazdy.

Poczatek wspotrzednej pionowej (Z) jest ustawiony na poziomie podtoza (Z=0). Wartos¢ Z
jest wymagana podczas obliczania pozycji montazu opcji (takich jak lasery boczne).
Uzytkownik okre$la nastgpnie potozenie opcji w aplikacji MobilePlanner.
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Hlustracja 2-28. Uktad wspotrzednych robota AMR

Symbol| Odniesienie do| Theta 0 |Wspoélrzedna X,Y
robota AMR (obrot)
A |lewa strona +90 stopni  [warto$¢ dodatnia Y
B  |prawa strona --90 stopni  [warto$¢ ujemna Y
C |przdéd 0 stopni wartos$¢ dodatnia X
D |yt 180 stopni  [warto$¢ ujemna X

Informacje dodatkowe: Informacje na temat lokalizacji §rodka obrotu robota AMR
mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645).

Srodek cigzkosci

Srodek cigzkosci zabudowy powinien znajdowaé sie pionowo nad $rodkiem cigzkosci
platformy HD-1500 i jak najnizej (w niewielkiej odlegtosci od obudowy goérnej platformy
HD-1500). Zapewni to optymalng stabilno$¢, szczegdlnie podczas przejazdu platformy HD-
1500 przez progi lub nierdwnosci podtoza.

Instrukcja obstugi platformy HD-1500 (nr kat. 1645) zawarto dalsze informacje przydatne
przy projektowaniu i lokalizacji zabudowy, w szczeg6dlnosci:

«  Srodek obrotu — srodkowy punkt linii pomiedzy $rodkiem piast kot napedowych,
wokot ktorego obraca si¢ platforma HD-1500.

«  Srodek ciezko$ci — $rodek cigzkosci platformy HD-1500 bez zabudowy.
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* Linie sSrodkowe osi X i Y — linie przecinajace si¢ w §rodku obrotu platformy HD-
1500.

»  Uklad wspolrzednych robota AMR — uktad odniesienia X, Y, Z i Theta na
podstawie ktorego ustalane jest polozenie robota AMR wzgledem otoczenia oraz
wzglednego potozenia innych urzadzen, takich jak opcjonalne lasery boczne. Patrz:
Uktad wspotrzednych robota AMR na stronie 57.

Wykrywanie i sygnalizowanie przechylow

Funkcja wykrywania przechytu monitoruje kat nachylenia platformy HD-1500 (w stosunku
do ptaskiego podioza) podczas pracy. Jesli przechyt robota AMR wyniesie 60 stopni lub
wigce] w dowolnym kierunku, nastapi zatrzymanie awaryjne i przerwanie zasilanie
wszystkich urzadzen uzytkownika. Nie zapobiegnie to przewroceniu si¢ nieprawidtowo
zatadowanego robota AMR.

Bezpieczne umieszczanie fadunku (zabudowy)

Ponizsze rysunki przedstawiajg obliczone bezpieczne rozmieszczenie srodka cigzkos$ci dla
maksymalnej dopuszczalnej masy zabudowy 1 fadunku platformy HD-1500 (1500 kg). W
kazdym przypadku $rodek cigzkosci zabudowy i tadunku musi znajdowacé si¢ w pokazanym
obszarze.

W obliczeniach przyjeto nastgpujace zatozenia:
» zabudowa i fadunek sg bezpiecznie przymocowane do robota AMR,
» zabudowa/tadunek nie wystaja poza obrys robota AMR.
*  nie sg przekroczone okreslone wartosci domys$lne robota AMR:
o przyspieszenie, hamowanie i predkosc,
o predkos¢ katowa,
o wspdlczynnik tarcia (min. 0,6).
»  kotka i kota napedowe sg w dobrym stanie.

Nalezy sprawdzi¢ kotka i kota napedowe pod katem uszkodzen, nadmiernego zuzycia
lub nieréwnosci, poniewaz moga one pogorszy¢ stabilnos¢ robota AMR.

Na ponizszych wykresach:
» X to kierunek ruchu robota AMR (od tylu do przodu).
* Y to prostopadta do kierunku ruchu robota AMR (kierunek boczny).
* Z to wymiar pionowy (wysokos¢).

Wszystkie wymiary podano w milimetrach (mm). Patrz réwniez: Uktad wspoirzednych
robota AMR na stronie 57.

31500-100 Rev A Robot mobilny HD Instrukcja bezpieczenstwa 59



2000 -,

1000 ~

1000 1000  [mm]
* [mmy)

Mlustracja 2-29. Widok 3D zalecanego srodka cigzkosci zabudowy, (A) HD-1500
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llustracja 2-30. Widok z gory zalecanego Srodka ciezkosci zabudowy, (4) HD-1500
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llustracja 2-31. Widok z przodu zalecanego srodka cigzkosci zabudowy, (4) HD-1500
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llustracja 2-32. Widok boczny zalecanego Srodka ciezkosci zabudowy, (A) HD-1500

2.19 Dodatkowe informacje dotyczace bezpieczenstwa

W celu uzyskania innych zrodet informacji dotyczacych bezpieczenstwa nalezy
skontaktowac si¢ z lokalnym przedstawicielem firmy Omron.
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2.20 Dodatkowe informacje dotyczace bezpieczenstwa
Instrukcja bezpieczenistwa robota mobilnego HD (nr kat. 1647)

Wraz z platformg HD-1500 dostarczana jest Instrukcja bezpieczenstwa robota mobilnego HD
(nr kat. 1647), zawierajaca szczegdtowe informacje na temat bezpiecznej obshugi platformy
HD-1500. W instrukeji tej podano réwniez informacji dotyczace odnosnych norm.

2.20 Dodatkowe informacje dotyczace bezpieczenstwa

W celu uzyskania innych zrodet informacji dotyczacych bezpieczenstwa nalezy
skontaktowac si¢ z lokalnym przedstawicielem firmy Omron.

Instrukcja bezpieczenstwa robota mobilnego HD (nr kat. 1647)

Wraz z platformg HD-1500 dostarczana jest Instrukcja bezpieczenstwa robota mobilnego HD
(nr kat. 1647), zawierajagca szczegdtowe informacje na temat bezpiecznej obstugi platformy
HD-1500. W instrukc;ji tej podano réwniez informacji dotyczace odno$nych norm.

2.21 Utylizacja

K Produkt nalezy utylizowa¢ zgodnie z obowigzujacymi przepisami.

Klienci moga przyczynic¢ si¢ do ochrony zasobow i ochrony srodowiska poprzez prawidtowa
utylizacje zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego. Wszystkie produkty elektryczne
1 elektroniczne nalezy utylizowa¢ oddzielnie od systemu utylizacji odpadow komunalnych
dostarczajac je do wyznaczonych punktow zbiorki odpadow. W celu uzyskania informacji
dotyczacych zuzytego sprzgtu nalezy skontaktowac si¢ z lokalnym przedstawicielem firmy
Omron.

Nie wolno spala¢ ani nie wyrzuca¢ akumulatora HD-1500. Zuzyte lub wadliwe akumulatory
nalezy zwrdci¢ do wyznaczonego miejsca zbidrki odpadow zgodnie z obowigzujacymi
przepisami.
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Rozdziat 3: Opis funkcji bezpieczenstwa

Niniejszy rozdziat zawiera informacje na temat funkcji bezpieczenstwa platformy HD-1500.
PLi PFH

Obliczenia poziomu bezpieczenstwa (PL) robota AMR firmy OMRON oparte sg na normie
ISO 13849. Oceng poziomu bezpieczenstwa przeprowadzono dla platformy HD-1500,
tacznie z dostarczong podwieszang kaseta sterownicza.

Uzyskany poziom bezpieczenstwa (PL) i prawdopodobienstwo niebezpiecznego uszkodzenia
na godzin¢ (PFH) sg obliczane przy uzyciu programu SISTEMA zgodnie z ISO 13849-1 dla
nastepujacych funkcji bezpieczenstwa:

Tabela 3-1. Zgodnosé, ISO 13849-1 Informacje dotyczqce bezpieczenstwa funkcjonalnego

Oznaczenie Funkcja Typ bezpiecznego Typ PL |Kat.| PFHd
funkcji bezpieczenstwa zatrzymania kasowania

SFO 'Wylacznik awaryjny |zatrzymanie awaryjne kasowanie d 3 | 5.67E-07
na kasecie reczne

SF1 Urzadzenie zatrzymanie ochronne kasowanie d 3 | 5.67E-07
zezwalajace na automatyczne
kasecie podwieszanej

SF2 Wylacznik awaryjny |zatrzymanie awaryjne [kasowanie d 3 | 5.67E-07
na panelu operatora rgczne

SF3 Wyprowadzenie zatrzymanie awaryjne kasowanie ustalane | 3 | 5.79E-08
wytacznika reczne przez
awaryjnego na panelu uzytkow
uzytkownika nika

SF4 'Wylaczniki awaryjne |zatrzymanie awaryjne kasowanie d 3 | 5.67E-07
z boku robota AMR reczne

SF5 Wykrycie przez zatrzymanie ochronne [kasowanie d 3 | 6.50E-07
laserowy skaner automatyczne
bezpieczenstwa

SF6 Bezpieczne zatrzymanie ochronne [kasowanie d 3 | 5.67E-07
wykrywanie ruchu reczne

SF7 'Wyprowadzenie zatrzymanie ochronne |kasowanie ustalane | 3 | 5.79E-08
zatrzymania automatyczne |przez
ochronnego na panelu uzytkow
uzytkownika nika

SF8 Monitorowanie zatrzymanie ochronne kasowanie b B | 7.13E-06
zwolnienia hamulca reczne

SF9 Ostrzezenia nie dotyczy nie dotyczy  |b B | 5.71E-06

SF10 Automatyczne nie dotyczy nie dotyczy  |b 1 | 7.13E-06
tadowanie
akumulatora
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Oznaczen
ie funkcji

Funkcja
bezpieczenstwa

Opis

Kontrolowane
urzgdzenie

SFO

'Wylacznik awaryjny
na kasecie

Nacis$ni¢cie wytacznika awaryjnego na
podwieszanej kasecie sterowniczej powoduje
zatrzymanie awaryjne (zatrzymanie
kontrolowane)*!. W takim przypadku zasilanie
silnikow robota AMR pozostaje wlaczone, aby
0siggna¢ kontrolowane zatrzymanie. Po
osiggnigciu kontrolowanego zatrzymania
zasilanie silnikow zostaje odlgczone.

SF0 posiada ocen¢ bezpieczenstwa
funkcjonalnego kategorii PLd 3*2.

AMR

SF1

Urzadzenie
zezwalajgce na
kasecie
podwieszanej

Podwieszana kaseta sterownicza shuzy do
sterowania robotem AMR w trybie recznym
pod kontrolg operatora. Trzypozycyjne
urzadzenie zezwalajgce musi by¢ trzymane w
pozycji srodkowej (gotowos¢ do pracy), aby
umozliwi¢ ruch robota AMR. Zwolnienie
urzadzenia zezwalajgcego lub przesunigcie go
poza pozycje srodkowa spowoduje zatrzymanie
kategorii 1*! robota AMR. Jest to zatrzymanie
ochronne - robot AMR wznawia dziatanie
automatycznie po dwusekundowej zwloce i po
przytrzymaniu urzadzenia zezwalajgcego na
kasecie w pozycji srodkowe;j.

SF1 posiada ocen¢ bezpieczenstwa
funkcjonalnego kategorii PLd 3%*2,

AMR

SF2

'Wylacznik awaryjny
na panelu operatora

INacis$niecie wytacznika awaryjnego na panelu
operatora powoduje zatrzymanie awaryjne
(zatrzymanie kontrolowane)*!. W takim
przypadku zasilanie silnikow robota AMR
pozostaje wlaczone, aby osiggngé
kontrolowane zatrzymanie. Po osiggnig¢ciu
kontrolowanego zatrzymania zasilanie silnikow
zostaje odtgczone.

SF2 posiada ocen¢ bezpieczenstwa
funkcjonalnego kategorii PLd 3%*2,

AMR

SF3

'Wyprowadzenie
wytacznika
awaryjnego na
panelu *3

Dostarczony przez uzytkownika wylacznik
awaryjne (E-Stop) mozna podigczy¢ do
wyprowadzenia SCPU znajdujacego si¢ na
panelu dostepu uzytkownika. Nacisnigcie
dostarczonego przez uzytkownika wytgcznika
awaryjnego powoduje zatrzymanie awaryjne
(zatrzymanie kontrolowane). W takim
przypadku, aby osiagna¢ kontrolowane
zatrzymanie, zasilanie silnikow robota AMR
[pozostaje wlaczone. Po osiggni¢ciu
kontrolowanego zatrzymania zasilanie silnikow
zostaje odlgczone. Ostateczng oceng
bezpieczenstwa funkcjonalnego SF3 nalezy

obliczy¢ przy uzyciu podanej wartosci PFHd

AMR
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(logicznej i1 dla wyjscia) w potaczeniu z
warto§ciami PFHd dostarczonego przez
uzytkownika wytacznika bezpieczenstwa
(wejscie). Jesli do ztgcza SCPU na panelu
dostepu uzytkownika nie jest podlgczony zaden
wylacznik awaryjny uzytkownika, zworka
wylacznika awaryjnego musi by¢ podlagczona
do zlgcza. Szczegotowe informacje mozna
znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy HD-
1500 (nr kat. 1645).

SF4

Zatrzymanie
awaryjne (cztery
wylaczniki awaryjne
po bokach platformy
HD-1500)

Po bokach robota AMR znajdujg si¢ cztery
wylaczniki awaryjne (po dwa z kazdej strony
robota AMR). Naci$nigcie dowolnego
wylacznika awaryjnego z boku robota AMR
inicjuje funkcje zatrzymania awaryjnego
(zatrzymanie kontrolowane)*!. W takim
przypadku, aby osiagna¢ kontrolowane
zatrzymanie, zasilanie silnikow robota AMR
pozostaje wiaczone. Po osiggnigciu
kontrolowanego zatrzymania zasilanie silnikow
zostaje odtgczone.

SF4 posiada ocen¢ bezpieczenstwa
funkcjonalnego kategorii P1d 3*2.

AMR

SF5

'Wykrycie przez
laserowy skaner
bezpieczenstwa

Kazdy laserowy skaner bezpieczenstwa ma 70
stref bezpieczenstwa (1-70). Gdy strefy
bezpieczenstwa dwoch laserowy skanerow
bezpieczenstwa naktadajg si¢ na siebie, tworza
tacznie 41 par stref bezpieczenstwa. Jesli do
strefie bezpieczenstwa wtargnie przeszkoda
(np. osoba), laserowy skaner uruchomi
zatrzymanie ochronne (zatrzymanie kategorii
1). Poniewaz jest to rowniez zatrzymanie
kontrolowane, aby je zapewni¢, zasilanie
silnikow robota AMR pozostaje wlaczone. W
takich przypadkach robot AMR bezpiecznie
zatrzymuje si¢, a nast¢pnie wznawia dzialanie
po dwusekundowej zwloce i po upewnieniu sie,
7e jego strefa ochronna jest wolna od
przeszkod.

SF5 posiada ocene bezpieczenstwa
funkcjonalnego kategorii P1d 3*2.

AMR

SF6
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Bezpieczne
wykrywanie ruchu

SF6 monitoruje ruch pod katem nadmierne;j
predkosci 1 zmiennej predkosci. Predkosé
liniowa robota AMR jest ograniczona do 1800
mm/s (zard6wno do przodu, jak i do tytu). Jesli
obliczona predko$¢ przekracza te ograniczenia
predkosci, uruchamiany jest zatrzymanie
ochronne platformy HD-1500. W takich
przypadkach nastepuje bezpieczne zatrzymanie
robota AMR, ktoére wymaga kasowania
recznego.
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SF6 posiada ocene¢ bezpieczenstwa
funkcjonalnego kategorii P1d 3*2.

SF7 'Wyprowadzenie Dostarczone przez uzytkownika urzadzenie AMR
zatrzymania zabezpieczajace mozna podiaczy¢ do
ochronnego na wyprowadzenia SCPU znajdujacego si¢ na
panelu panelu dostgpu uzytkownika. Dostarczone
uzytkownika*? przez uzytkownika urzadzenie zabezpieczajace

inicjuje zatrzymanie ochronne i kasuje si¢
automatycznie po usunigciu sygnatu urzadzenia
zabezpieczajacego oraz po dwusekundowej
zwloce. Jesli do ztgcza SCPU na panelu
dostepu uzytkownika nie jest podigczone
urzadzenie zabezpieczajace uzytkownika,
zworka wylgcznika awaryjnego musi by¢
podtaczona do ztacza. Szczegodtowe informacie
mozna znalez¢ w Instrukcji obstugi platformy
HD-1500 (nr kat. 1645).

Ostateczng oceng bezpieczenstwa
funkcjonalnego SF7 nalezy obliczy¢ przy
uzyciu podanej warto$ci PFHd (logicznej i dla
wyjscia) w polgczeniu z warto$ciami PFHd
dostarczonego przez uzytkownika urzgdzenia
zabezpieczajacego (wejscie).

SF8 Monitorowanie SF8 monitoruje hamulec i zapewnia, ze jest on AMR
zwolnienia hamulca juzywany w razie potrzeby i nie jest uzywany,
gdy nie jest to konieczne. Monitorowanie
zwolnienia hamulca inicjuje zatrzymanie
kategorii 1 1 wymaga recznego kasowania w
celu wznowienia dziatania robota AMR.

SF8 posiada ocene bezpieczenstwa
funkcjonalnego PLb kategorii B.

SF9 Ostrzezenia SF9 jest przeznaczony do wizualnego systemu AMR
ostrzegania i ma oceng bezpieczenstwa
funkcjonalnego PLb kategorii B.

SF10 Automatyczne SF10 stuzy do zapewnienia prawidtowego AMR
tadowanie podtaczenia robota AMR do stacji dokujgce;j
akumulatora przed aktywacja stykow tadowania.

SF10 posiada oceng bezpieczenstwa
funkcjonalnego PLb kategorii 1.

*1 Kategorie zatrzymania wg IEC 60204-1 (NFPA79).

*2 Uzyskany poziom bezpieczenstwa (PL) i prawdopodobienistwo niebezpiecznego
uszkodzenia na godzing (PFHd) sg obliczane przy uzyciu programu SISTEMA zgodnie z ISO
13849-1 dla funkcji bezpieczenstwa wymienionych w tabeli 3-1.

*#3 Ztacze SCPU na panelu dostepu uzytkownika jest przeznaczone do uzytku z dostarczonym
przez uzytkownika zewng¢trznym wylacznikiem awaryjnym wraz z dostarczonym przez
uzytkownika urzadzeniem zabezpieczajagcym. Uzytkownik jest odpowiedzialny za obliczenie
catkowitego PL i PFHd, z uwzglednieniem elementéw dostarczonych przez uzytkownika,
oraz wykonanie ostatecznej oceny ryzyka.

31500-100 Rev A Robot mobilny HD Instrukcja bezpieczenstwa 66






OMRON Corporation Industrial Automation Company
Kyoto, JAPAN

Kontakt: www.ia.omron.com

Siedziby regionalne

OMRON EUROPE B.V. OMRON ELECTRONICS LLC

Wegalaan 67-69, 2132 JD Hoofddorp 2895 Greenspoint Parkway, Suite 200

The Netherlands Hoffman Estates, IL 60169 U.S.A.

Tel: (31)2356-81-300/Fax: (31)2356-81-388 Tel: (1) 847-843-7900/Fax: (1) 847-843-
7787

OMRON ASIA PACIFIC PTE. LTD. OMRON ROBOTICS AND SAFETY

No. 438A Alexandra Road # 05-05/08 TECHNOLOGIES, INC.

(Lobby 2), 4225 Hacienda Drive, Pleasanton, CA

Alexandra Technopark, 94588 U.S.A

Singapore 119967 Tel: (1) 925-245-3400/Fax: (1) 925-960-

Tel: (65) 6835-3011/Fax: (65) 6835-2711 0590

OMRON (CHINA) CO., LTD.

Room 2211, Bank of China Tower, 200
Yin Cheng Zhong Road,

PuDong New Area, Shanghai, 200120,
China

Tel: (86) 21-5037-2222/Fax: (86) 21-
5037-2200

© OMRON Corporation 2020
Wszelkie prawa zastrzezone
W celu poprawy jakosci
produktéw, specyfikacje moga
ulec zmianie bez uprzedzenia.
Cat. No. 1647-E-01 1120



