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Warunki umowy

Gwarancje

a) Wytaczna gwarancja. Wytaczna gwarandja firmy OMRON polega na tym, ze Produkty bedg wolne od wad
materiatowych i wykonawczych przez okres dwunastu miesiecy od daty sprzedazy przez firme OMRON
(lub przez inny okres wyrazony w formie pisemnej przez firme OMRON). Firma OMRON zrzeka sie wszelkich
innych gwarandji, wyraznych lub dorozumianych.

b) Ograniczenia. FIRMA OMRON NIE UDZIELA ZADNEJ GWARANCJI ANI NIE SKEADA OSWIADCZEN,
WYRAZNYCH LUB DOROZUMIANYCH, DOTYCZACYCH NIENARUSZANIA PRAW, PRZYDATNOSCI
HANDLOWEJ LUB PRZYDATNOSCI PRODUKTOW DO OKRESLONEGO CELU. KUPUJACY PRZYZNAJE, ZE SAM
USTALH, ZE PRODUKTY BEDA ODPOWIEDNIO SPEENIALY WYMOGI ICH ZAMIERZONEGO ZASTOSOWANIA.
Ponadto firma OMRON zrzeka sie wszelkich gwarandji i odpowiedzialnosci za wszelkiego rodzaju
roszczenia lub wydatki wynikajace z naruszenia praw przez Produkty lub jakiegokolwiek innego prawa
wiasnosci intelektualnej.

Q) Srodek zaradczy dla kupujacego. Wytacznym obowigzkiem firmy OMRON na mocy niniejszej Umowy jest:
(i) wymiana (w formie pierwotnie wystanej przy poniesieniu przez Kupujgcego kosztéw robocizny
zwigzanych z usunieciem lub wymiang danego produktu) produktu niezgodnego z wymaganiami; (1)
naprawa produktu niezgodnego z wymaganiami, lub (ll) sptata lub uznanie srodkéw na rzecz Kupujacego
na kwote réwnga cenie zakupu produktu niespetniajgcego wymogow; pod warunkiem, ze w zadnym
wypadku firma OMRON nie ponosi odpowiedzialnosci za roszczenia gwarancyjne, naprawy,
odszkodowania lub inne roszczenia lub wydatki dotyczace produktéw, chyba ze analiza firmy OMRON
potwierdzi, ze Produkty byty wiasciwie obstugiwane, przechowywane, instalowane i konserwowane oraz
nie byty narazone na zanieczyszczenie, naduzycie, uzytkowanie niezgodne z przeznaczeniem lub
niewfasciwe modyfikacje. Zwrot produktéw przez Kupujacego musi zostac zatwierdzony na pismie przez
firme OMRON przed wysytka. Firmy OMRON nie ponosza odpowiedzialnosci za przydatnos¢ lub
nieprzydatno$¢ produktow do okreslonego zastosowania w potaczeniu z jakimikolwiek podzespotami
elektrycznymi lub elektronicznymi, obwodami, zespotami systemdw lub innymi materiatami, lub
substancjami, lub srodowiskami. Wszelkie porady, zalecenia lub informacje podane ustnie lub pisemnie nie
moga by¢ interpretowane jako poprawka lub uzupetnienie powyzszej gwarancji.

Aby uzyskac informacje na ten temat, nalezy odwiedzi¢ strone http://www.omron.com/global/ lub
skontaktowac sie z przedstawicielem firmy OMRON.

Ograniczenie odpowiedzialnosci itd.

FIRMY OMRON NIE PONOSZA ODPOWIEDZIALNOSCI ZA SZKODY WYMIERNE, POSREDNIE, UBOCZNE LUB
WYNIKOWE, UTRATE ZYSKOW LUB, STRATY PRODUKCYJNE LUB HANDLOWE W JAKIKOLWIEK SPOSOB ZWIAZANE
7 PRODUKTAMI, NIEZALEZNIE OD TEGO, CZY TAKIE ROSZCZENIE ZOSTALO ZtOZONE Z TYTULU UMOWY,
GWARANCJI, ZANIEDBANIA LUB BEZWZGLEDNEJ ODPOWIEDZIALNOSCI.

Ponadto w zadnym wypadku odpowiedzialnos¢ firm OMRON nie moze przekraczac indywidualnej ceny produktu,
ktory objety zostat takg odpowiedzialnoscia.

Przydatnos¢ do uzytku

Firmy OMRON nie ponosza odpowiedzialnosci za zgodnos¢ z jakimikolwiek normami, kodeksami lub przepisami,
ktére dotyczg potgczenia produktu z zastosowaniem Kupujgcego lub sposobem uzytkowania przez Kupujacego.
Na zadanie Kupujgcego firma OMRON dostarczy odpowiednie dokumenty certyfikacyjne podmiotéw
zewnetrznych, okreslajace klasyfikacje i ograniczenia uzytkowania produktu. Informacje te same w sobie nie s3
wystarczajace do petnego okreslenia przydatnosci produktu w potaczeniu z produktem koncowym, maszyna,
systemem lub innym zastosowaniem, lub sposobem uzytkowania. Kupujgcy ponosi wytaczng odpowiedzialnosé
za okreslenie stosownosci danego produktu w odniesieniu do swojego zastosowania, produktu lub systemu.
Kupujacy ponosi odpowiedzialno$¢ za stosowanie sie do przepisdéw we wszystkich przypadkach.

NIGDY NIE NALEZY UZYWAC PRODUKTU DO ZASTOSOWAN WIAZACYCH SIE Z POWAZNYM RYZYKIEM DLA ZYCIA
LUB MIENIA BEZ UPEWNIENIA SIE, ZE CALY SYSTEM ZOSTAt. ZAPROJEKTOWANY W CELU WYELIMINOWANIA
RYZYKA ORAZ ZE PRODUKTY FIRMY OMRON ZOSTALY ODPOWIEDNIO SKLASYFIKOWANE | ZAINSTALOWANE
ZGODNIE Z PRZEZNACZENIEM W CALYM SPRZECIE LUB SYSTEMIE.



Produkty programowalne

Firmy OMRON nie ponosza odpowiedzialnosci za programowanie produktu programowalnego przez
uzytkownika ani za wynikajace z tego konsekwendcje.

Dane dotyczace wydajnosci

Dane prezentowane na stronach internetowych firmy OMRON, w katalogach i innych materiatach sg dostarczane
jako wytyczne dla uzytkownika w celu okreslenia ich przydatnosci i nie stanowiag gwarancji. Moga one zawierac
wyniki testow firmy OMRON, a uzytkownik musi je powiazac z rzeczywistymi wymaganiami dotyczacymi
zastosowan. Rzeczywista wydajnos¢ podlega gwarandji i ograniczeniom odpowiedzialnosci firmy OMRON.

Zmiana w danych technicznych

Dane techniczne produktu i akcesoria mogg by¢ zmieniane w dowolnym momencie w oparciu o ulepszenia i
inne przyczyny. Zazwyczaj zmieniamy numery katalogowe po zmodyfikowaniu opublikowanych ocen lub funkgji
oraz po dokonaniu istotnych zmian konstrukcyjnych. Niemniej jednak niektére dane techniczne produktu moga
ulec zmianie bez powiadomienia. W razie watpliwosci mozna przypisac specjalne numery katalogowe w celu
naprawy lub okreslenia kluczowych parametréw dla danego zastosowania. W dowolnym momencie mozna
skontaktowac sie z przedstawicielem firmy OMRON w celu potwierdzenia rzeczywistych danych technicznych
zakupionego produktu.

Btedy i pominiecia

Informacje przedstawione przez firmy OMRON zostaty sprawdzone i s3 uwazane za dokfadne. Jednakze nie biora
one na siebie odpowiedzialnosci za btedy pisarskie, typograficzne lub korektorskie ani za pominiecia.

Uwaga:

Nawet jesli system jest zgodny ze wszystkimi instrukcjami zawartymi w tym
przewodniku bezpieczenstwa, nie mozna zagwarantowac, ze system robota nie
dopusci do wypadku skutkujgcego obrazeniami ciafa, Smiercig lub znacznymi
uszkodzeniami mienia spowodowanymi przez robota przemystowego. Klient jest
odpowiedzialny za wdrozenie odpowiednich srodkéw bezpieczenstwa w oparciu o
wiasng ocene ryzyka.
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1 Zapis alertow
W naszych instrukcjach wystepuje kilka poziomdw zapisu alertéw. W porzadku malejgcym wedtug waznosci sg to:

NIEBEZPIECZENSTWO: oznacza to bezposrednie zagrozenie elektryczne, ktére — jesli sie
go nie uniknie — spowoduje smier¢ lub powazne obrazenia ciata.

NIEBEZPIECZENSTWO: oznacza to bezposrednie zagrozenie, ktore — jesli sie go nie
uniknie — spowoduje smierc lub powazne obrazenia ciata.

OSTRZEZENIE: oznacza to potencjalnie zagrozenie elektryczne, ktore — jesli sie go nie
uniknie — moze spowodowac powazne obrazenia ciafa lub powazne uszkodzenia sprzetu.

OSTRZEZENIE: oznacza to potencjalnie zagrozenie, ktére — jedli sie go nie uniknie — moze
spowodowac powazne obrazenia ciata lub powazne uszkodzenia sprzetu.

PRZESTROGA: oznacza to sytuacje, ktéra — jesli sie jej nie uniknie — moze doprowadzi¢
do lekkich obrazen ciata lub uszkodzenia sprzetu.

Srodki ostroznosci dotyczace bezpiecznego stosowania: wskazuje srodki ostroznosci
dotyczace stosowania sie i niestosowania sie do zalecen w celu zapewnienia bezpiecznego
uzytkowania produktu.
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2 Skréty i terminologia

Skrot / termin

Opis

Zasadnicze wymagania w zakresie BHP odnoszace sie do projektowania i

EHSR budowy maszyn

LD Lekki robot mobilny

PL Poziom bezpieczenstwa zgodnie z norma EN ISO 13849-1

PL, Wymagany poziom bezpieczenstwa zgodnie z norma EN 1SO 13849-1
PL, Osiggniety poziom bezpieczeristwa zgodnie z normg EN 1SO 13849-1

Poziom bezpieczenstwa

Poziom dyskretny wykorzystywany do okreslenia zdolnosci czesci systemow
sterowania zwigzanych z bezpieczenstwem do wykonywania funkdji
bezpieczenstwa w przewidywalnych warunkach

Wymagany poziom
bezpieczenstwa (PLr)

Poziom bezpieczerstwa (PL) stosowany w celu osiggniecia wymaganej
redukdji ryzyka dla kazdej funkcji bezpieczenstwa

Ocena ryzyka

Ogolny proces obejmujacy analize ryzyka i ocene ryzyka

Funkcja bezpieczenstwa

Funkcja maszyny, ktérej awaria moze spowodowac natychmiastowe
zwiekszenie ryzyka
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3 Wstep

3.1 Instrukcja montazu

Instrukcja montazu zawarta w niniejszym dokumencie dotyczy wszystkich aspektow zwigzanych z
bezpieczenstwem robota mobilnego LD oraz robota-transportera wozkéw LD jako maszyny nieukoriczonej oraz
potaczen miedzy maszyng nieukoriczong a maszyna finalna, ktére musza by¢ wziete pod uwage przez montera
podczas integrowania maszyny nieukonczonej z maszyna finalna.

do wbudowania w inne maszyny i ktore nie moga by¢ wprowadzane do uzytku, dopdki
maszyny finalne, do ktérych maja zosta¢ dotgczone, nie zostang uznane za spetniajgce wymogi
przepisow dyrektywy maszynowej WE 2006/42/WE (w stosownych przypadkach).

f Robot mobilny LD itransporter wézkdw LD to maszyny nieukonczone, ktore sg przeznaczone

Podczas integracji robota mobilnego LD lub transportera wézkéw LD z maszynami finalnymi
monter podejmuje niezbedne $rodki w celu spetnienia podstawowych wymagan w zakresie
BHP z ZAL ACZNIKA | do dyrektywy maszynowej, majacej zastosowanie do robota mobilnego
LD, ktére nie zostaty zastosowane i spetnione lub zostaty tylko czesciowo wypetnione przez
firme OMRON.

Instrukcja montazu powinna wowczas stanowi¢ cze$¢ dokumentadji technicznej maszyny
finalnej.

Niniejsza instrukcja montazu robota mobilnego LD oraz robota-transportera wozkow LD jako maszyny
nieukoriczonej zawiera informacje niezbedne do umozliwienia producentowi maszyny finalnej sporzadzenia
czesdi instrukcji zgodnie z wymogami normy ESHR 1.7.4.

3.2 Definicje

Platforma: najbardziej podstawowa cze$¢ robota. Obejmuje podwozie, uktady napedowe, zawieszenie, kota,
akumulator, lasery, sonar, wbudowany rdzen elektroniczny platformy LD, oprogramowanie potrzebne do
nawigacji, ztlgcza do obstugi i zasilanie struktury tadunkowej oraz ostony platformy.

Struktura tadunkowa: wszystkie elementy, ktére mozna przymocowac do platformy LD. Moze to by¢ pojemnik
do przechowywania czesci lub dokumentéw, ktdre majg byc transportowane, lub ramie robotyczne, ktére bedzie
uzywane do podnoszenia czesci przeznaczonych do transportu.

AMR (autonomiczny robot mobilny): robot mobilny firmy OMRON z zamocowang strukturg tadunkowa. Jest to
kompletny robot mobilny, ktéry transportuje produkty, czesci lub dane.

W odniesieniu do ustawieri poczatkowych, konfiguracji i pofgczen, odwotamy sie do platformy.

W przypadku sterowania lub monitorowania w petni mobilnego robota, ktéry ma zamocowanga strukture
tadunkowa, odwotamy sie do robota AMR.

Flota: co najmniej dwa roboty AMR dziatajgce w tym samym obszarze roboczym.

Enterprise Manager 2100: system zarzadzajacy flotg robotéw AMR. Obejmuije to urzadzenie Enterprise Manager
oraz dziatajgce na nim oprogramowanie.

Transporter wézkow serii LD: platforma z czesciami OEM serii LD (z przedtuzonymi ramionami) i ptyta taczaca,
skonfigurowana pod katem transportu wozka. Jest ona rowniez okreslana jako transporter.

Woézek: wozek na czterech kétkach samonastawnych, ktéry mozna przymocowac do transportera wozkéw serii
LD w celu zwiekszenia nosnosci serii LD, a takze zmniejszenia obcigzenia platformy robota. Woézek jest
wyposazony w hamulce na dwaéch kétkach samonastawnych, ktére mozna zwolni¢ poprzez potaczenie z
transporterem lub za pomoca dzwigni recznego zwalniania hamulcéw na wézku.



3.3 Opis produktu

Platforma LD to uniwersalna platforma robota mobilnego, zaprojektowana do pracy wewnatrz pomieszczen i
wokot personelu. Jest ona samoobstugowa i samoczynnie sie taduje dzieki automatycznej stacji dokujace;j.

Platforma LD jest dostepna w dwdch wersjach, przeznaczonych do transportu tadunkéw do 60 kg (132 funty) w
przypadku modelu LD-60 i 90 kg (198 funtéw) w przypadku modelu LD-90. W zaleznosci od sytuacji okresla sie
réznice pomiedzy modelami. W przeciwnym razie niniejsza instrukcja dotyczy obu platform.

Transporter wézkow serii LD jest przeznaczony do przewozenia odtgczanego wozka wewnatrz pomieszczen i
wokot personelu. Transporter wozkdw serii LD jest dostepny w dwoch wersjach, ktére sg przeznaczone do
transportu wozkéw o nosnosci do 105 kg (231 funtéw) w przypadku serii LD-105CT i 130 kg (287 funtow) w
przypadku serii LD-130CT. W zaleznosci od sytuacji okresla sie réznice pomiedzy modelami. W przeciwnym razie
niniejsza instrukcja dotyczy obu transporteréw wozkéw serii LD.

O ile nie okreslono inaczej, do transportera wézkodw LD zasadniczo majg zastosowanie rowniez uwagi dotyczace
platformy LD. Transportera wézkdw LD dotyczg uwagi, ktére nie dotycza platformy LD, i mozna zatozy¢, ze jesli
odniesienie dotyczy transportera wozkow LD, temat ten nie dotyczy podstawowej platformy LD.

Platforma LD taczy w sobie sprzet i oprogramowanie robotyki mobilnej, zapewniajac inteligentng, mobilng
platforme do obstugi i transportu struktury tadunkowej. Platforma jest w petni wyposazona, co umozliwia
zlokalizowanie jej w obszarze roboczym oraz bezpieczne i autonomiczne przemieszczanie sie do kazdego
dostepnego miejsca docelowego w obrebie tego obszaru roboczego, bez koniecznosci interwencji uzytkownika.

W jej podstawowym systemie prowadzenia do nawigacji zastosowano laser do wykrywania zagrozen, ktéry
porownuje odczyty lasera z cyfrowg mapga zapisang w platformie. Dodatkowe wykrywanie przeszkéd odbywa sie
za pomocg dwoch par sonardw skierowanych do tytu, przedniego zderzaka czujnikowego oraz innego lasera
skanujgcego, ktéry jest zamontowany pod laserem do wykrywania zagrozen i ktéry wykrywa przeszkody
znajdujace sie okoto 60 mm nad podtozem. Dodatkowe czujniki do nawigacji zapewniaja zyroskop zamontowany
w wewnetrznym LD Core oraz enkodery i czujniki Halla na kazdym kole napedowym.

Oprocz przedniego lasera do wykrywania zagrozen kazdy transporter wézkdw serii LD ma dwa boczne lasery,
ktore sg ustawione tak, aby pfaszczyzna skanowania byta prostopadta do podtoza w celu wykrywania
potencjalnych przeszkdd na drodze, ktérych nie mozna wykryc¢ za pomocg lasera do wykrywania zagrozen. Jest
rowniez wyposazony w skierowane do tytu laser do wykrywania przeszkéd, ktéry umozliwia transporterowi
bezpieczne cofanie lub obracanie.

W przypadku wiekszosci zastosowan konieczne jest dostosowanie platformy do struktury tadunkowej,
przymocowanej do gornej czesci platformy, w celu umozliwienia podnoszenia, transportu i odktadania czesdi,
prébek lub dokumentdw. Wytyczne dotyczace projektowania struktury tadunkowej znajduja sie w czesci
poswieconej strukturom fadunkowym (patrz rozdziat 7). Sam transporter wozkéw LD stanowi specjalng strukture
tadunkowa dla danego zastosowania; nie nalezy dokonywac zadnych modyfikacji platformy transportera wézkdw
LD, jesli zaktocityby one bezpieczne dziatanie wbudowanego sprzetu do przechwytywania wozka i blokowania
go na platformie.

Platforma LD oferuje wiele interfejsow i potaczen zasilania, ktére umozliwiajg obstuge czujnikow i akcesoridw do
konkretnych zastosowan, zamontowanych na strukturze tadunkowej. Aby uzyska¢ informacje na temat
dostepnych zigczy na platformie LD, nalezy zapoznac sie z rozdziatem tacznos¢ (patrz czesc¢ 8). Transporter
wozkédw LD zapewnia skierowane do uzytkownika zigcza we/wy i ztgcza zasilania z dodatkowg ptytka drukowana.
W przypadku koniecznosci dodania potaczer wymienionych w punkcie 8 do transportera wozkéw LD nalezy
skorzystac z a uzytkownika transportera wozkow LD. Transporter wézkow LD jest wyposazony we wszystkie
niezbedne zlgcza umozliwiajagce podtaczanie i odigczanie wozkodw.

Nadwozie i naped

Platforma LD, ktora jest platformg bazowa transportera wozkéw LD, jest wzglednie mata, lekka i zwrotna.
Wytrzymata aluminiowa rama i solidna konstrukcja sprawiaja, ze jest bardzo trwata. Ma ona stopien ochrony IP 40.

Platforma to dwukotowy pojazd z napedem roéznicowym, wyposazony w sprezynowe pasywne kotka
samonastawne z przodu i z tytu oraz niezalezne zawieszenie sprezynowe zapewniajace rownowage. Solidne,
wypetnione piankg kotka znajduja sie w srodkowej linii platformy, dzieki czemu platforma moze sie obracac.
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Lasery do wykrywania zagrozen

Whbudowany laser nawigacyjny to bardzo precyzyjny czujnik skanowania. Laser dostarcza 600 odczytéw w polu
widzenia wynoszacym 240 stopni, przy standardowym zasiegu maksymalnym 40 m. Bezpieczny zasieg
wykrywania w przypadku pdl ochronnych platformy ma maksymalny promieri 3 m. Laser dziata w jednej
ptaszczyznie, znajdujacej sie 190 mm nad podfoga.

Laser nie jest w stanie niezawodnie wykrywac szkta, luster ani innych obiektow o wysokim wspdtczynniku odbicia
Swiatta. Podczas obstugi robota AMR w obszarach, w ktérych wystepuja tego typu obiekty, nalezy zachowac
ostroznos¢. Jesli robot musi podjechac blisko tych obiektdw, zaleca sie uzycie kombinacji oznaczen na obiektach,
takich jak tasma lub pomalowane paski. Ponadto nalezy zaznaczy¢ na mapie zabronione sektory tak, aby robot
AMR bezpieczne planowat sciezki ruchu wokét tych obiektow.

Niskoprofilowy laser przedni

Laser jest zamontowany pod laserem do wykrywania zagrozen i zapewnia kat widzenia 130 stopni poprzez
wyciecie w dolnej czedci zderzaka przedniego. Wykrywa przeszkody znajdujgce sie na niewielkiej wysokosci przed
platforma LD, takie jak pusta paleta, ktére moga byc zbyt nisko, aby laser do wykrywania zagrozerh mégt je
dostrzec.

Sonar

Dwie skierowane do tytu pary sonaréw platformy LD stuzg do wykrywania przeszkéd podczas cofania. Zasieg
wynosi do 5 m (16 stop), ale standardowy dokfadny zasieg wynosi tylko okoto 2 m (10 stép). Kazda para sktada sie
z jednego emitera i jednego odbiornika. Emitery i odbiorniki sonaru sg identyczne fizycznie, ale transporter
korzysta z nich na rézne sposoby.

Dodatkowe lasery do transportera wézkoéw serii LD

Transporter wézkow LD jest réwniez wyposazony w skierowany do tytu laser, ktory jest uzywany zaréwno
podczas obrotu w miejscu, jak i cofania, gdy wézek i transporter sg potgczone.

Laser sprzegajacy zamontowany w ptycie tgczacej transportera stuzy do zlokalizowania tréjkagta na spodzie ptyty
taczacej wozka. Jest on uzywany przez transporter do doktadnego dopasowania do wozka na potrzeby
potaczenia.

Zawartos$¢ zestawu — podstawowe podzespoty

) Jedna w petni zmontowana platforma LD

Platforma zawiera laser do wykrywania zagrozen, przedni zderzak i dwie skierowane do tytu pary sonaréw.
Kazda para to jeden nadajnik i jeden odbiornik.

° Jeden akumulator

Jest on dostarczany oddzielnie od platformy ze wzgledu na przepisy dotyczace transportu powietrznego.

. LD Core platformy zawierajacy zintegrowany komputer

Kazde koto napedowe jest wyposazone w enkoder i czujnik Halla, ktére stanowig uzupetnienie lasera
nawigacyjnego.

. Panel operatora

Obejmuje ekran, przycisk zatrzymania awaryjnego E-Stop, przyciski wigczania i wylgczania, przycisk
zwalniania hamulca i wytacznik kluczykowy, ktéry mozna zablokowac, aby dezaktywowac przycisk
wyltaczenia w celu zapobiegniecia przypadkowemu uzyciu lub manipulacjom. Panel operatora nalezy
zamontowac na zaprojektowanej i zbudowanej przez uzytkownika strukturze tadunkowej. Jesli panel
operatora nie jest uzywany, nalezy uzy¢ zworki potaczenia DB-15, dostarczonej wraz z platforma, aby
omina¢ funkgcje zatrzymania awaryjnego panelu. Jesli panel operatora nie jest uzywany, konstruktor musi
zapewni¢ funkcje wiaczania, wytaczania, zwalniania hamulca i zatrzymania awaryjnego za pomoca
pofaczenia interfejsu uzytkownika na LD Core.
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Transporter wozkéw LD nie jest wyposazony w panel operatora. Zapewnia on funkcje wigczania/
wytgczania, zwalniania hamulca, zatrzymania awaryjnego i wytacznika zaptonu, wraz z wiekszym
ekranem dotykowym w goérnej czesci stupka z tytu platformy.

. Zautomatyzowana stacja dokujgca

UmozZliwia tadowanie akumulatora platformy bez interwencji uzytkownika. Zestaw zawiera uchwyt do
montazu na $cianie i ptyte podfogowa, co umoZzliwia wybdr metody montazu. Patrz sekcja Instalacja stacji
dokujacej w przewodniku uzytkownika LD.

W przypadku transportera wézkow LD nalezy uzy¢ dtuzszego wspornika do montazu $ciennego, aby umiescic¢
stacje dokujaca dalej od sciany. Jest to spowodowane tym, ze skierowany do tytu laser wystaje poza tylng czes¢
platformy LD i koliduje ze $ciang, jesli zastosowany zostanie standardowy wspornik do montazu $ciennego.
Podstawowa platforma LD moze rowniez przeprowadza¢ dokowanie w tych miejscach, jesli flota robotéw
zawiera zaréwno transportery wozkéw LD, jak i inne urzadzenia roboty LD AMR.

W zestawie znajduje sie przewdd do recznego tadowania, ktory umozliwia tadowanie akumulatora lub
akumulatora zapasowego poza platforma.

. Joystick (opdja)

Stuzy do recznego sterowania platforma, gtdéwnie podczas skanowania w celu generowania mapy. Strefy
bezpieczenstwa lasera do wykrywania zagrozen platformy LD sg nadal aktywne, gdy uzytkownik recznie
steruje platforma za pomoca joysticka.

W przypadku kazdej floty robotéw AMR wymagany jest co najmniej jeden joystick.

Zawartos¢ zestawu — dodatkowe elementy do transportera wézkowego platformy LD
. Plyta gérna i ptyta fgczaca

Plyta gérna platformy zakrywa wneke tadunkowa platformy i podtrzymuje dolng (platformowa) ptyte
taczaca, ktdra taczy ptyte taczacg wozka, przymocowang do wozka, i laser sprzegajacy.

. Konstrukcja wsporcza HMI

UmozZliwia on obstuge dwadch laserdw bocznych i lasera skierowanego do tytu, ktére stuzg do omijania
przeszkdd. Pozwala rdwniez na obstuge panelu operatora.

e Interfejs operatora

Oprocz wszystkich funkcji opisanych powyzej w standardowym panelu operatora, interfejs transportera
wozkéw LD obstuguje réwniez dwie anteny WiFi, tarcze Swietlne wskazujgce aktualny stan robota oraz
przyciski BLOKADY i ODBLOKOWANIA. Przycisk BLOKADY nie spowoduje uruchomienia mechanizmu
automatycznego zatrzasku, jesli czujnik zblizeniowy na transporterze wézkdw LD nie wykryje metalowego
elementu w ksztatcie litery V na spodzie wézka i czujniki Halla nie wykryjg magneséw w wozku. Uniemozliwia
to dziatanie wodzka, gdy rece uzytkownika znajduja sie w poblizu ruchomej zapadki i gwarantuje, ze wézek
znajduje sie w pozycji, w ktdrej dziatanie blokady bedzie prawidtowe.

e Wodzek

Wozek jest ramg zamocowang na czterech kotkach samonastawnych, ktéra zostata zaprojektowana tak, aby
mozna byto ja potaczy¢ z transporterem wdzkdw serii LD. Po podtaczeniu wézek porusza sie wraz z
transporterem. Gdy transporter dotrze do wyznaczonego miejsca docelowego, odtaczy sie od wozka i
odjedzie, a wozek pozostanie w miejscu docelowym. Po odtgczeniu hamulce automatycznie wiaczaja sie na
kétkach samonastawnych wozka, zapobiegajac jego stoczeniu sie w przypadku, gdy podtoze nie jest
catkowicie wypoziomowane. Hamulce te nie sg przeznaczone do zatrzymywania wozka przed stoczeniem sie
w dét po podtozu o znacznym nachyleniu. Transporter wozkow LD nie jest w stanie poruszac sie po
pochytosciach i nalezy temu zapobiegac poprzez zastosowanie barier fizycznych i logicznych (strefy
programowe).
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Wozek jest wyposazony w dzwignie recznego zwalniania hamulca, dzieki czemu mozna go przesuwac

recznie.

Opracowanie struktury fadunkowej

. Boczne lasery wykrywajace przeszkody

Dwa lasery skanujace ptaszczyzne pionowa po obu stronach robota AMR. Stuza one do wykrywania
przeszkod, ktore znajduja sie na wysokosdi, ktérej nie wykrywa laser nawigacyjny.

3.4 Powiagzane instrukcje obstugi

Istniejg dodatkowe instrukcje, ktére obejmujg powigzane tematy zwigzane z transporterami wozkéw LD i LC.
Ponizsze instrukcje zawieraja informacje dotyczace ogdinego bezpieczeristwa, powigzanych produktéw,
zaawansowanych konfiguracji i danych technicznych systemu.

Tabela 1: Powigzane instrukcje obstugi

Tytut instrukcji obstugi

Opis

Instrukcja bezpieczenstwa robota mobilnego LD

Zawiera ogolne informacje dotyczace bezpieczenstwa
dla wszystkich robotéw opartych na platformie LD
OMRON Robotics and Safety Technology.

Instrukcja uzytkownika platformy LD

Zawiera opis dziatania i konserwacji platformy LD.

Instrukdja instalacji urzadzenia EM2100

Zawiera opis systemu Enterprise Manager 2100, ktory
stuzy do zarzadzania flotg robotéw AMR.

Podrecznik uzytkownika oprogramowania Mobile
Robot Software Suite

Zawiera opis oprogramowania MobilePlanner i systemu
operacyjnego SetNetGo oraz obejmuje wiekszos¢
procesu konfiguracji platformy LD.

Przewodnik po urzadzeniach peryferyjnych
platformy LD firmy OMRON

Obejmuje urzadzenia peryferyjne LD, takie jak ekran
dotykowy LD, skrzynki potaczer/drzwi i opcje lokalizagji
Acuity.

Instrukcja uzytkownika transportera wozkow LD

Zawiera opis obstugi i konserwadji transportera wozkow
serii LD.
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4 Bezpieczenstwo

4.1 Przeznaczenie

f NIEBEZPIECZENSTWO: RYZYKO ODNIESIENIA OBRAZEN CIALA LUB USZKODZENIA MIENIA

Uzytkownik korcowy robota AMR musi przeprowadzi¢ ocene ryzyka w celu zidentyfikowania i
zminimalizowania wszelkich dodatkowych zagrozen zwigzanych z uszkodzeniem ciata i mienia
spowodowanych przez tadunek.

Roboty mobilne oparte na platformie LD sg przeznaczone do pracy w srodowiskach przemystowych lub
profesjonalnych. Muszg byc rozmieszczone w sposéb uwzgledniajgcy potencjalne zagrozenia dla personelu i
sprzetu.

zamieszczonymi w innych instrukcjach obstugi, ktére dotycza robota.

f OSTRZEZENIE: nalezy $cisle przestrzegac instrukcji montazu wraz z wytycznymi

4.2 Uzytkowanie niezgodnie z przeznaczeniem

Uzytkowanie platform LD niezgodnie z przeznaczeniem moze:

. Spowodowac odniesienie obrazen przez personel
. Uszkodzenie robota lub innego sprzetu
. Zmniejszenie niezawodnosci i wydajnosci systemu

Platformy LD nie s3 one przeznaczone do stosowania:

. W obecnosci promieniowania jonizujgcego lub niejonizujagcego

. W systemach podtrzymywania zycia

. W niebezpiecznej (wybuchowej) atmosferze

. W instalacjach mieszkalnych

. W miejscach, w ktorych sprzet bedzie narazony na dziatanie wysokich temperatur lub wilgoci

. W systemach mobilnych, przenosnych, morskich, lotniczych lub innych ruchomych $rodowiskach
. W obszarach niekontrolowanych, na przykfad obszary ogdéinodostepne

Uzytkowanie sprzetu w takich obszarach moze wymagac zastosowania dodatkowych $rodkow bezpieczeristwa
oraz analizy ryzyka.

Dodatkowo nalezy uznac nastepujace zastosowania jako niezgodne z przeznaczeniem:

Roboty mobilne oparte na platformie LD sg przeznaczone do uzytku na poziomym podtozu, w takich miejscach,
gdzie moga poruszac sie wozki inwalidzkie.

Korpus robota nie moze mie¢ kontaktu z ptynami. Kota napedowe moga tolerowac wilgotne podtoza, ale korpus
robota musi pozostac suchy. Nadmierna ilos¢ ptynu na podtozu moze prowadzi¢ do utraty przyczepnosci, co
zmniejszy zdolnos¢ robota do zatrzymania i moze spowodowac zagrozenia w przypadku, gdy przeszkoda
wchodzi w pole ochronne lasera do wykrywania zagrozen.
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W Zzadnym wypadku robot nie nadaje sie do przemieszczania lub przewozenia oséb. Jazda na platformie LD jest
niedozwolona.

W razie jakichkolwiek watpliwosci dotyczacych zastosowania nalezy zapytac firme OMRON Robotics and Safety
Technologies, czy jest to zastosowanie jest zgodne z przeznaczeniem.

4.3 Obowigzki uzytkownika

Odpowiedzialnos$¢ za bezpieczne uzytkowanie robotéw mobilnych spoczywa na uzytkowniku koncowym.
Obejmuije to ponizsze kwestie:

e Przed rozpoczeciem korzystania ze sprzetu nalezy zapoznac sie z instrukcja instalacji i instrukcja obstugi, a
takze z instrukcjg bezpieczenstwa robota mobilnego LD.
o Nalezy upewnic sie, ze srodowisko jest odpowiednie do bezpiecznej obstugi robota AMR.

o Jesli zainstalowano flote robotéw AMR (dwa lub wiecej), nalezy uzy¢ programu Enterprise Manager, chyba ze
dwa roboty nie beda nigdy pracowaty w tym samym obszarze.

o Nalezy upewnic sie, ze kazda osoba pracujaca w poblizu robota AMR zostata odpowiednio przeszkolona i ze
przestrzega wytycznych zamieszczonych w niniejszej instrukgji i instrukcji bezpieczenstwa robota mobilnego
LD, aby zagwarantowac bezpieczne dziatanie robota.

o Nalezy upewnic sie, ze roboty AMR sg odpowiednio konserwowane, aby ich funkcje sterowania i
bezpieczenstwa funkcjonowaty prawidtowo.

Ogolne zagrozenia

PRZESTROGA: nastepujace sytuacje mogga spowodowac odniesienie lekkich obrazen lub
uszkodzenie sprzetu.

e Nie wolno jezdzi¢ na platformie.
e Nie wolno przekracza¢ maksymalnego limitu masy.

e tadunek zmniejsza sie wraz ze wzrostem nachylenia (transporter wozkéw LD nie jest przeznaczony do
uzytkowania na pochytosciach).

e Nie wolno przekracza¢ maksymalnej zalecanej predkosci ani ograniczen przyspieszania, zwalniania i obrotu.
Patrz rozdziaty dotyczace srodka ciezkosci i ograniczen przyspieszenia, zwalniania i obrotu w instrukgji
uzytkownika platformy LD.

e Predkos¢ obrotowa zwieksza sie, gdy srodek ciezkosci fadunku znajduje sie dalej (pionowo i/lub poziomo) od
$rodka ciezkosci platformy. Nalezy upewnic sie, ze ustawienia zastosowania w zadnym wypadku nie
spowodujg niestabilnosci platformy, z uwzglednieniem zatrzymania awaryjnego.

e Nie upuszczac robota, nie zjezdzac nim z krawedzi ani nie obstugiwac go w nieodpowiedzialny sposob.

e Nie wolno dopusci¢, aby robot AMR przejechat przez brame z automatyczna klapa/drzwiami, chyba Ze drzwi
i robot AMR s3 prawidtowo skonfigurowane za pomocga opgji Call/Door Box. Szczegdtowe informacje na
temat skrzynki opcji Call/Door Box mozna znalez¢ w przewodniku urzadzen peryferyjnych platformy LD.

e Nie zamoczyc robota AMR. Nie wystawiac robota AMR na dziatanie deszczu lub wilgoci.

e Nie nalezy dalej uzywac robota AMR po owinieciu wtoséw, przedzy, sznurka lub innych przedmiotéw wokot
osi, kétek samonastawnych lub kot platformy.

e Nie uzywac nieoryginalnych czesci.
e Nie wigczac robota bez zamontowanych anten.

e Mimo Ze uzywane lasery sg klasy 1 (bezpieczne dla oczu), nie zaleca sie spogladania w nie.
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Ryzyko upadku

przez personel lub uszkodzenie sprzetu lub innego urzadzenia, jesli zjedzie z krawedzi, np. ze

f OSTRZEZENIE: robot automatyczny moze spowodowac odniesienie powaznych obrazen
stacji zatadunku lub ze schodow.

Bariery fizyczne

Krawed? stacji zatadunku, wejscie na schody prowadzace w doét lub inny znaczny spadek, ktory znajduje sie w
przewidywanym obszarze roboczym robota, powinny by¢ fizycznie oznakowane tak, aby laser nawigacyjny
robota widziat bariere i zatrzymywat sie przed dotarciem do niej. Laser nawigacyjny robota przeprowadza
skanowanie w odlegtosci 190 mm. Bariera musi by¢ wyzsza od tej wysokosci, aby uwzgledni¢ wszelkie
odchylenia w podtozu, ktére moga spowodowac odchylenie ptaszczyzny lasera do wykrywania zagrozen
w goére i nad bariera. Nalezy upewnic sie, ze bariera jest wystarczajaco wysoka, aby laser do wykrywania
zagrozen mogt ja wykryé, obserwujac powrét wiazki lasera zgodnie z wizualizacja lokalizacji robota AMR
na wewnetrznej mapie.

Bariery fizyczne musza by¢ stosowane w kazdym miejscu, do ktdrego robot AMR moze miec¢ dostep.

Bariery logiczne

Przed rzeczywistym miejscem docelowym nalezy réwniez uzywac zabronionych obszaréw, sektoréw lub linii o
zasiegu kilku stép strefy bezpieczenstwa (asekuracja), aby upewnic sie, ze robot nie podejmie proby jazdy w
okreslonej przestrzeni.

Zabezpieczenia te musza nieustannie znajdowac sie w miejscu pracy, aby robot nie mégt zaplanowac drogi do
miejsca docelowego wokot nich lub pomiedzy nimi.

Robot moze réwniez napotkac przeszkody znajdujace sie nad nim. Moga one by¢ widoczne dla opcjonalnych
laserow bocznych (standardowe wyposazenie transportera wozkow LD), lecz nalezy nadal uzywac barier
logicznych, aby uniemozliwi¢ robotowi planowanie $ciezki ruchu w danym obszarze. Jedli nie sg uzywane lasery
boczne lub jedli nie sg w stanie wykry¢ wiszacej przeszkody, gdy robot AMR jest wystarczajgco daleko, aby
zapobiec kolizji, oprocz barier logicznych nalezy stosowac bariery fizyczne w celu zapobiegniecia temu
zagrozeniu. W razie watpliwosci nalezy uzy¢ barier fizycznych.

Zagrozenia elektryczne

OSTRZEZENIE: stacja dokujgca jest zasilana pradem przemiennym. Pokrywy nie sg
zablokowane.

o Nie wolno uzywac przedtuzaczy wraz ze stacja dokujaca, chyba ze cechujg sie one odpowiednimi
parametrami znamionowymi.

. Nigdy nie ingerowac we wnetrze platformy, gdy podtaczona jest tadowarka.

. Natychmiast odtgczy¢ akumulator po otwarciu pokrywy komory akumulatora.

) Unikac zwarcia zaciskdw akumulatora.

. Nalezy uzywac wytgcznie tadowarki dostarczonej przez firme OMRON Robotics and Safety Technologies.

. W przypadku rozlania cieczy na robota AMR nalezy wytaczyc zasilanie robota AMR, usunac cata cieczi

poczekac, az robot AMR doktadnie wyschnie przed przywrdceniem zasilania.

23180-000 Wersja A Instrukcja montazu robota mobilnego LD, LD-CT 17



Niebezpieczestwo zmiazdzenia i pochwycenia

Pokrywy robota

A\

PRZESTROGA: niebezpieczeristwo zmiazdzenia. Pokrywy sg utrzymywane na swoim miejscu za
pomoqa silnych magnesow, ktdre moga zmiazdzy¢ poszczegdlne czesd ciata uzytkownika w
przypadku niezachowania przez niego ostroznosci. Postepowac zgodnie z instrukcjami zawartymi
w rozdziale Konserwadja, aby uzyskac informacje na temat obchodzenia sie z pokrywami.

Zatrzask systemu mocowania transportera wozkow serii LD

PRZESTROGA: niebezpieczeristwo zmiazdzenia. W przypadku niezachowania ostroznosci
transporter wozkow serii LD moze zmiazdzy¢ poszczegodlne czesci ciafa uzytkownika. Nie zbliza¢
rak do transportera, gdy znajduje sie on w ruchu.

PRZESTROGA: niebezpieczeristwo zmiazdzenia. W przypadku niezachowania ostroznosci
podczas konserwadji mechanizmu blokujacego pas i koto pasowe moga zmiazdzyc
poszczegdlne czesci ciata uzytkownika. Trzymad rece z dala od pasa i kofa pasowego, gdy
elementy te znajduja sie w ruchu.

A
A\
AN

PRZESTROGA: ryzyko pochwycenia. Pas i koto pasowe transportera wézkow serii LD moga
pochwycic¢ dtonie uzytkownika podczas konserwadji. Trzymac rece z dala od pasa i kota
pasowego, gdy elementy te znajduja sie w ruchu.

Szczelina pomiedzy konstrukcjg wsporczq HMI a transporterem wozkow z serii LD

A\

PRZESTROGA: niebezpieczenstwo zmiazdzenia. Potgczenie transportera wozkdw serii LD i
woézka moze doprowadzi¢ do zmiazdzenia poszczegoinych czesci ciata uzytkownika, jesli
tadunek woézka jest nieprawidtowo utozony, a uzytkownik nie zachowa wystarczajacej
ostroznosci. Nie zblizac rak do miejsca miedzy konstrukcjg wsporcza HMI a wézkiem, gdy
platforma i wozek sg ze sobg taczone.

Zagrozenia zwigzane z polem magnetycznym

Pokrywy robota

>

OSTRZEZENIE: pola magnetyczne moga by¢ niebezpieczne dla 0séb ze wszczepionym
rozrusznikiem serca. Osoby ze wszczepionym rozrusznikiem serca musza zachowac odlegto$¢
30 cm (12 cali) od pokryw platform, ktére sg utrzymywane na miejscu za pomoca silnych
magnesow.

Zlqcze stacji dokujqcej

>

OSTRZEZENIE: pola magnetyczne moga by¢ niebezpieczne dla 0séb ze wszczepionym
rozrusznikiem serca. Osoby ze wszczepionym rozrusznikiem serca muszg zachowac odlegtos¢
30 cm (12 cali) od spodu platformy, ktéra jest poddawana okreslonym procedurom
konserwacyjnym, podczas ktérych platforma jest przechylona na bok.

Magnes wdzka do transportera wozkow serii LD

>

OSTRZEZENIE: pole magnetyczne moze by¢ niebezpieczne dlaimplantow medycznych. Pola
magnetyczne mogga byc¢ niebezpieczne dla 0sdb ze wszczepionym implantem medycznym.
Osoby ze wszczepionym implantem medycznym muszg zachowac odlegtos¢ 30 cm (12 cali) od
spodu wozka.
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Kwalifikacje personelu

Obowiagzkiem uzytkownika koncowego jest upewnienie sie, ze caty personel, ktory bedzie pracowat z robotami
mobilnymi lub wokdét nich, wzigt udziat w odpowiednim kursie szkoleniowym firmy OMRON oraz Zze posiada
praktyczna wiedze na temat systemu. Uzytkownik musi zapewni¢ niezbedne dodatkowe szkolenie dla wszystkich
pracownikow, ktérzy beda pracowac z systemem. To dodatkowe szkolenie powinno obejmowac kwestie
zwigzane ze sprzetem do konkretnych zastosowan, ktéry zostat dodany do platformy LD, a ktéry nie zostat objety
szkoleniem OMRON.

Jak wspomniano w niniejszym dokumencie oraz w przewodniku uzytkownika robota, niektére procedury
powinny by¢ wykonywane wytacznie przez wykwalifikowane lub przeszkolone osoby. Do opisu poziomu
kwalifikacji stosujemy standardowe terminy:

o Wykwalifikowane osoby posiadaja wiedze techniczng lub wystarczajace doswiadczenie, aby uniknac
zagrozen, elektrycznych i/lub mechanicznych

o Przeszkolone osoby zostaty odpowiednio poinstruowane lub sa nadzorowane przez wykwalifikowane
osoby, aby umozliwi¢ im unikanie zagrozen elektrycznych i/lub mechanicznych

Podczas instalacji, obstugi i testowania wszystkich urzadzen elektrycznych caty personel musi przestrzegac
zalecanych w branzy praktyk bezpieczenstwa.

f OSTRZEZENIE: przed rozpoczeciem pracy z robotem kazda osoba musi potwierdzi¢, ze:

. Posiada niezbedne kwalifikacje

. Otrzymata instrukcje (zaréwno niniejszg instrukcje uzytkownika, jak i instrukcje
bezpieczenstwa robota mobilnego LD)

. Zapoznata sie zinstrukcjami

. Zrozumiata tres$¢ instrukgji

. Bedzie pracowac w sposéb okreslony w instrukcjach

Przemieszczanie i przenoszenie fadunku

Za monitorowanie i potwierdzanie stanu ruchu tadunku robota oraz ich przenoszenie do lubz urzadzen w
zaktadzie odpowiada uzytkownik korcowy.

Problemy z przenoszeniem fadunkéw musza wyzwalac funkcje zatrzymania awaryjnego robota, uniemozliwiajac
jego ruch do czasu rozwigzania problemu przez operatora i potwierdzenia, ze system jest bezpieczny w
uzytkowaniu. Rozwigzywanie problemow zwigzanych z przenoszeniem fadunkdw nalezy do obowigzkow
uzytkownika koncowego.

Zapewnienie bezpiecznego potgczenia pomiedzy robotem a urzadzeniami fabrycznymi (np. przenosnikiem
tasmowym) jest obowigzkiem uzytkownika i powinno by¢ rowniez okreslone na podstawie oceny ryzyka
przeprowadzonej dla danego zastosowania.

Konfigurowalny brzeczyk ostrzegawczy

Platformy LD sg wyposazone w konfigurowalny brzeczyk ostrzegawczy. Uzytkownik jest odpowiedzialny za
skonfigurowanie tego brzeczyka do warunkéw, w ktérych bedzie pracowat robot. Brzeczyk emituje dzwiek, gdy
robot porusza sie do tytu lub sie obraca. Inne sytuacje podlegajg konfiguradji.

Brzeczyk jest konfigurowany z poziomu oprogramowania MobilePlanner za pomoca nastepujacych parametréw:

UWAGA: te parametry s dostepne tylko w pakiecie Mobile Robot Software Suite 5.0 i
nowszych wersjach.

. DriveWarningEnable

UWAGA:
Jesli ten parametr jest ustawiony na Fatsz, pozostate parametry nie beda wyswietlane.
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6802 i EN 1525. Zaleca sie pozostawienie ustawienia Prawda.

f OSTRZEZENIE: wylaczenie parametru DriveWarningEnable narusza standardy JIS D

. DoNotWarnDrivingForwards

Domysélnie: Fatsz

. DoNotWarnTurninglnPlace

Domyslnie: Fatsz

. DriveWarningLoudMilliseconds

Domyslnie: 500. Jesli parametr DriveWarningQuietMilliseconds ma wartos¢ 0, ten parametr jest nieistotny.

. DriveWarningQuietMilliseconds

Domyslnie: 500. Jest to czas pomiedzy ostrzezeniami, gdy brzeczyk jest wyciszony. Ustawienie wartosci 0
spowoduje emitowanie ciggtego ostrzezenia.

Unikanie wielu pojazdéw

Jesli w tej samej przestrzeni roboczej pracuje wiele pojazddw, musza one by¢ potaczone z programem Enterprise
Manager 1100 (EM) za posrednictwem sieci WiFi. Program EM pomaga zapobiega¢ kolizjom, udostepniajac
dynamiczne informacje o pojazdach, takie jak wspodtrzedne X, Y, Theta, rozmiar i planowanie $ciezek. Nastepnie
pojazdy uwzgledniaja te dane w zakresie unikania przeszkdd. Nie jest to metoda z blokada stuzaca do
zapobiegania kolizjom. Obowigzkiem uzytkownika koncowego/integratora jest zapewnienie metody z blokada
stuzacej do zapobiegania kolizjom.

UWAGA:

Gdy dwa roboty AMR zblizg sie bezposrednio do siebie, zaden z nich nie moze
prawidtowo okresli¢ fizycznego rozmiaru drugiego robota. Ich lasery skanujg na
odlegtos¢ kilku cali w szczelinie lasera drugiego robota, przesytajac
nieprawidtowg szacunkowg odlegtosc. Z tego powodu kazda instalacja, w
ktoérej dziatajg co najmniej dwa roboty AMR w tej samej przestrzeni roboczej,
musi by¢ zarzgdzana przez to samo oprogramowanie Fleet Manager.

Kontrola ruchu

Na mapie mozna zaprogramowac ,przetagczany obszar zabroniony”, aby zapobiec wjazdowi robota AMR do
obszaru w oparciu o stan wejscia dyskretnego. Jesli ten obszar zostanie wigczony, na przyktad z powodu
obecnosci w tym obszarze innego pojazdu, takiego jak wézek widtowy, robot AMR nie bedzie mégt wjechac do
tego obszaru. Jest to narzedzie programowe stuzgce do zmniejszania ryzyka. Uzytkownicy musza zapewnic
fizyczne bariery w przypadkach, gdy jest to niezbedne, aby uniemoZzliwi¢ dostep do robota AMR w okreslonych
obszarach. Ta funkcja nie jest sklasyfikowana jako funkcja bezpieczerstwa, a kontrole ruchu nalezy uwzgledni¢ w
0gdlnej ocenie ryzyka.

4.4 Srodowisko

Ogolne warunki sSrodowiskowe

Uzytkownik korcowy jest odpowiedzialny za zapewnienie bezpieczeristwa srodowiska pracy platformy. Jesli
istniejg obszary, w ktérych nie mozna bezpiecznie poruszac sie platforma, nalezy je fizycznie zablokowac, tak aby
laser skanera platformy wykrywat bariery, a platforma nie prébowata do nich dojechac. Obszary te mozna réwniez
zablokowac za pomoca stref zabronionych w oprogramowaniu MobilePlanner, lecz powinno to stanowic
uzupetnienie barier fizycznych.
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Dostep publiczny

Platforma LD jest przeznaczona do pracy w wewnetrznych srodowiskach przemystowych lub profesjonalnych.
Musi by¢ ona wdrozona w sposéb uwzgledniajacy potencjalne zagrozenia dla personelu i sprzetu. Produkt nie
jest przeznaczony do uzytku w obszarach niekontrolowanych, dla ktérych nie przeprowadzono analizy ryzyka, na
przyktad w obszarach ogélnodostepnych. Uzytkowanie platformy w takich obszarach moze wymagac
zastosowania dodatkowych $rodkow bezpieczenstwa.

Przeswit

Platforma LD zostata zaprojektowana do pracy w srodowisku, ktére jest na ogdt poziome i nie zawiera drzwi ani
innych obszaréw o ograniczonym dostepie, ktére sg zbyt waskie dla robota AMR. Obowigzkiem uzytkownika jest
zapewnienie odpowiedniego odstepu po obu stronach robota AMR, aby Zadna osoba nie mogta zostac
uwieziona miedzy robotem AMR a $ciang lub innym nieruchomym obiektem. Nalezy zapoznac sie z
obowigzujgcymi standardami dla danego obszaru. W miejscach odbioru i miejscach docelowych dozwolony jest
wyjatek od przeswitu bocznego, poniewaz robot AMR musi znajdowac sie blisko przeno$nikéw lub innych
statych obiektow.

Platforma LD porusza sie gtéwnie do przodu. Gdy platforma LD obraca sie na swoim miejscu, bez ruchu do
przodu, wykrycie przeszkody na drodze obrotu nie spowoduje uruchomienia funkdji zatrzymania awaryjnego.

obracajgcych sie robotéw (bez ruchu do przodu).

f OSTRZEZENIE: personel pracujacy z robotem lub w jego poblizu nie powinien sta¢ w poblizu

Przeszkody

Jesli robot AMR bedzie wjezdza¢ do obszaréw o duzym natezeniu ruchu, uzytkownik musi podja¢ odpowiednie
srodki ostroznosci, aby ostrzec osoby znajdujace sie w tych obszarach, do ktorych moze dostac sie robot. Jesli
ruch obejmuje inne maszyny, uzytkownik musi dostosowac parametry robota AMR i/lub innych urzadzen, aby
zmniejszy¢ ryzyko kolizji.

Zatrzymanie prewencyjne za pomoca lasera do wykrywania zagrozen

Jesli przeszkoda znajdzie sie na najblizszej drodze transportera, laser skanera bezpieczeristwa uruchomi funkcje
zatrzymania prewencyjnego poprzez usuniecie zbednych sygnatéw OSSD z LD Core. Robot AMR wykona
kontrolowane zatrzymanie przez maksymalnie 0,9 s przed wigczeniem hamulcéw silnikowych. Po catkowitym
zatrzymaniu robota AMR nalezy odczekac¢ co najmniej dwie sekundy przed wznowieniem zadanego ruchu, bez
koniecznosci interwencji uzytkownika.

o Jedli przeszkoda nadal znajduje sie na drodze transportera, w pierwszej kolejnosci podejmie on probe
bezpiecznego zaplanowania trasy i ominiecia przeszkody, jesli dostepna jest wystarczajaca ilos¢ miejsca.

e Jedlitransporter nie moze oming¢ przeszkody, szuka innej drogi, aby dotrze¢ do miejsca docelowego.
Jesli nie znajdzie innej drogi, czeka na interwencje uzytkownika.

Zatrzymanie awaryjne za pomoca lasera do wykrywania zagrozen

Awaria kanatu CPLD 1 lub 2 to btad uktadu zgtoszony przez niezalezny system bezpieczeristwa do
oprogramowania wbudowanego sterujgcego robotem. Sygnat btedu z systemu bezpieczenstwa oznacza, ze
robot pracuje poza okreslonymi granicami norm bezpieczenstwa EN1525/ANSI B56.5.

Obie normy okreslajg, ze predkosc ruchu w kierunkach nieobjetych urzagdzeniami wykrywania obecnosci
operatora, w kierunku do tytu w przypadku platformy LD, musi by¢ ograniczona do <300 mm/s. W przypadku
LD-90i LD CT-105 predkos¢ ta wynosi 225 mm/s.

Jesli platforma LD pracuje w sposob przekraczajacy ten limit predkosci jazdy do tytu, system bezpieczerstwa
wygeneruje i zasygnalizuje usterke. Podczas normalnej pracy autonomicznej warunek ten wyzwala sterowniki
ruchu w celu przeprowadzenia kontrolowanego zatrzymania. Jesli jednak ruch zostanie wytgczony (zostanie
nacisniety przycisk zatrzymania awaryjnego), a zwolnienie hamulca zostanie anulowane, system bezpieczeristwa
nie moze zatrzymac platformy LD, poniewaz zasilanie silnikdw zostato juz odciete. Po usunieciu usterki system
bezpieczenstwa przestanie zgtaszac usterki dotyczace bezpieczenstwa do sterownikdw ruchu i rozpocznie sie
normalny proces uruchamiania.
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4.5 Zasady bezpieczenstwa dotyczace akumulatora
o Akumulatory nalezy przechowywac w pozycji pionowej (w srodowisku o wilgotnosci wzglednej ponizej
70%) w temperaturze:
o Jedenmiesigc: od 5 do 45°C (od 41 do 113°F)
o Jeden rok: od 20 do 25°C (od 68 do 77°F)
. Nie wolno naraza¢ akumulatoréw na dziatanie wody.

. Jesli akumulator jest nieszczelny, nie nalezy go narazac na dziatanie wody. Jesli to mozliwe, nalezy go
zanurzy¢ w oleju mineralnym i skontaktowac sie z firmg OMRON Robotics and Safety Technology.

. W przypadku pozaru nalezy uzy¢ gasnicy typu D: z piang, suchym $rodkiem chemicznym lub CO2.

4.6 Modyfikacje robota

Jesli uzytkownik lub integrator dokona jakichkolwiek zmian w platformie LD lub wézku, jest odpowiedzialny za
upewnienie sie, ze nie spowoduje one powstania ostrych krawedzi, naroznikdw ani wystajacych elementow.

Nalezy pamietac, ze wszelkie zmiany w platformie lub wézku moga prowadzi¢ do utraty bezpieczeristwa lub
funkcjonalnosci. Uzytkownik lub integrator jest odpowiedzialny za zapewnienie dziatania wszystkich
zabezpieczer po dokonaniu modyfikadji.

4.7 Dodatkowe informacje dotyczace bezpieczenstwa

Przypadkowe oddzielenie wozka w transporterze wézkow LD

Istnieje niewielkie prawdopodobieristwo, ze wdzek zostanie zwolniony z platformy podczas ruchu. Hamulce
wozka s tak skonstruowane, aby zatrzymac wozek w odlegtosci szesciu stép. Transporter wozkdw LD wykryje
brak obecnosci wozka poprzez indukcyjny czujnik zblizeniowy, jak i czujnik magnetyczny, co spowoduje
zatrzymanie w kontrolowany sposob.

Instrukcja bezpieczenstwa robota mobilnego LD

Firma OMRON udostepnia inne zrédta informacji dotyczacych bezpieczenstwa:

Przewodnik bezpieczenstwa robota mobilnego LD zawiera szczegdtowe informacje na temat bezpieczenstwa
robotéw mobilnych opartych na platformie LD. Zapewnia rowniez zrodta informacji na temat odpowiednich
norm.

Jest dostarczany z kazdym robotem mobilnym.

4.8 Ocenaryzyka

Jako producent firma OMRON jest $wiadoma swoich obowigzkédw zwigzanych z opracowywaniem, produkdja i
wprowadzaniem na rynek bezpiecznych robotéw mobilnych oraz z ich konsekwentnym wdrazaniem. Jednakze
firma OMRON nie ma bezposredniego wptywu na uzytkowanie robotéw mobilnych. W ramach srodkéw
ostroznosci nalezy zwrdci¢ uwage na ponizsze kwestie:

Monter, ktéry instaluje robota mobilnego LD w maszynie finalnej, jest prawnie zobowigzany do przeprowadzenia
oceny ryzyka w celu okreslenia wymagan dotyczacych BHP, ktére majg zastosowanie do catej maszyny. Nastepnie
maszyna musi zostac zaprojektowana i wykonana z uwzglednieniem wynikéw oceny ryzyka.

Firma OMRON zdecydowanie zaleca monterom, aby w ramach oceny ryzyka stosowali norme EN 1SO 12100.

Ocena ryzyka i jej wynik muszg by¢ udokumentowane w dokumentagji technicznej maszyny, ktéra zostanie
sporzadzona przez montera, zgodnie z ZAL ACZNIKIEM VII do dyrektywy maszynowej 2006/42/WE.
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49 Spelnienie podstawowych wymagan w zakresie BHP

Robot mobilny LD jako nieukoriczona maszyna spetnia ponizsze zasadnicze wymagania dyrektywy maszynowej

WE 2006/42/WE:

Tabela 2: Spetnienie podstawowych wymagan w zakresie BHP zZAtACZNIKA |, dyrektywa maszynowa 2006/42/WE

Podstawowe

wymagania w zakresie Tytut

BHP, zalacznik |
1.1.1 Uwagi ogdlne — definicje
1.1.2 Zasady bezpieczenstwa kompleksowego
1.1.3 Materiaty i produkty
1.15 Projektowanie maszyn w celu utatwienia ich obstugi
1.2 Systemy sterowania
132 Ryzyko awarii podczas pracy
134 Ryzyko zwigzane z powierzchniami, krawedziami lub katami
1.5.1 Ryzyko zwigzane z innymi zagrozeniami — zasilanie elektryczne
152 Ryzyko zwigzane z innymi zagrozeniami — elektrycznos¢ statyczna
1.54 Ryzyko zwigzane z innymi zagrozeniami — btedy w dopasowaniu
1.55 Zagrozenia wynikajace z innych zagrozen — skrajne temperatury
1.5.10 Ryzyko zwigzane z innymi zagrozeniami — promieniowanie
1.5.11 Ryzyko zwigzane z innymi zagrozeniami — promieniowanie zewnetrzne
1.5.12 Ryzyko zwigzane z innymi zagrozeniami — promieniowanie laserowe
1.6.1 Konserwacja maszyn

23180-000 Wersja A

Instrukcja montazu robota mobilnego LD, LD-CT

23



5 Glowne funkcje bezpieczenstwa serii LD

5.1

Poziomy bezpieczenistwa

Gtéwne funkcje bezpieczenstwa robotdw z serii LD sg zaimplementowane w obwodzie sprzetowym lub

elektronicznym z pewnymi funkcjami diagnostycznymi wdrozonymi w oprogramowaniu sprzetowym. Norma
europejska EN 1525 (Autonomiczne wozki przemystowe iich systemy) okresla wymagania normatywne dla tego
typu maszyn.

Tabela 3 zawiera wymagania dotyczace podstawowych funkcji bezpieczenstwa, okreslone w normie EN 1525.
Kolejnos¢ punktdow normy EN 1525 w tej tabeli zostata zmieniona w celu utatwienia objasniania blokdw
funkcjonalnych. Ta modyfikacja nie wptywa w Zaden sposéb na obliczenia poziomu bezpieczeristwa.

Tabela 3: Podstawowe wymagania dotyczace funkcji bezpieczenstwa i osiggniety poziom bezpieczenstwa

Wymagania normatywne dotyczace robotéw mobilnych AMR

Osiggniete poziomy
bezpieczenstwa (PL.)

Rzeczywisty
Klauzula | Wymég dotyczac: ArChlt:I:\t:::'\ngdna Wymagany °5'23i':)'::y
Y .g y k57 Funkcja serii LD o odpowiednik PL: PL: | Redundancja | PFH4(1/h) p .
EN 1525 bezpieczenstwa EN 1525 (EN 1O 13849-1) bezpieczenstwa:
(Cat EN 954-1) PL.
(EN ISO 13849-1)
) ) P .
59.4 Urzadzenia Zatrzymanie Kategoria 3 PL =d odwojny | 353pg PL=e
zabezpieczajace | awaryjne (E-Stop) kanat
) . P .
595 Urzadzenia Wyknywanie Kategoria 3 PL=d odwony | ¢ 3¢5 PL.=d
zabezpieczajagce | personelu LIDAR kanat
Ograniczenia
54 Sterovvaln‘\e predkoscw podczals Kategoria 2 /3 PL—d Podwaojny 3368 PL—e
predkoscia jazdy do przodu i kanat
do tytu
5.5 tadowanie Aktyvvaga St.aq‘ Kategoria 1 PLi=b Nie dotyczy | 1.1E-6 Pla=c
akumulatora dokujacej
Reczne (joystick)
5058 Obercwle urzgdzen obejicie fun‘kql Kategoria 2 PL=b Podwaojny 4658 Plizo
zabezpieczajacych wykrywania kanat
personelu
Przenoszenie Hamulce
56 transportera Kategoria 1 PLi=b Nie dotyczy - PLa=b
tadunku s
wozkow
5.7 Uktad kierowniczy Nie dotyczy Nie dotyczy Nie dotyczy Nie dotyczy - Nie dotyczy
5.8 Stabilnos¢ OEM;\Ire\tzgiaqa, Nie dotyczy Nie dotyczy Nie dotyczy - Nie dotyczy
5.2 Obwdd zatrzymania awaryjnego

Zasada dziatania

Wytacznik awaryjny (E-STOP) jest najbardziej podstawowa funkcjg bezpieczenstwa robota serii LD i stanowi
odpowiedni punkt wyjscia do przegladu systemow bezpieczenstwa.

Pojazd jest wyposazony w sze$¢ podstawowych zrodet zatrzymania awaryjnego. Zrodta 1, 2 i 3 sg widoczne z
zewnatrz pojazdu. Zrodta 4 i 5 to wejscia wewnetrzne lub wejécia podigczone przez uzytkownika. Lasery do
wykrywania zagrozen wydajg polecenie zatrzymania prewencyjnego. Rozni sie to od zatrzymania awaryjnego
tylko tym, Ze zatrzymanie awaryjne wymaga, aby uzytkownik celowo nacisnat przycisk wigczania na robocie AMR
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przed przywrdceniem zasilania silnika, podczas gdy zasilanie silnika zostanie przywrocone automatycznie po 2 s
od zatrzymania prewencyjnego zainicjowanego przez laser do wykrywania zagrozen. Sygnat joysticka przesytany
do tancucha awaryjnego zatrzymania awaryjnego stanowi funkcje obejscia zatrzymania awaryjnego.

1. Czerwony przycisk grzybkowy zatrzymania awaryjnego na panelu przednim

Przedni zderzak stykowy

Laser do wykrywania zagrozen

Przycisk zatrzymania awaryjnego podtgczony przez uzytkownika (przez INTERFEJS UZYTKOWNIKA)

Wewnetrzne ograniczenia predkosci LD Core

o oA weN

Obejscie joysticka
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Lynx Circuits
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Rysunek 1: Schemat obwodu ESTOP




6 Lasery boczne

6.1 Wstep

Lasery boczne sg opcjonalne dla uzytkownikow budujgcych wiasnego robota AMR z platformy LD i s
fabrycznie instalowane w modelach transporteréw wozkéw LD. W tym rozdziale opisano instalacje
tylko w modelach podstawowych LD.

Lasery boczne skanuja w pfaszczyZnie pionowej w poblizu $ciezki ruchu robota AMR, co umoZliwia mu wykrywanie
przeszkdd na innych wysokosciach, ktérych musi unikac. W celu rozszerzonego wykrywania przeszkdd do robota
AMR mozna zamontowac lasery boczne. Moga one by¢ instalowane w réznych miejscach w zaleznosci od potrzeb,
lecz muszg byc¢ ustawione w taki sposob, aby ich pfaszczyzna skanowania byfa ustawiona prostopadle do podfoza i
wyréwnana z kierunkiem ruchu robota. Powinny by¢ montowane moZliwie jak najdalej po lewej i prawej stronie
robota AMR.

Lasery montowane z boku nie sg czescia sprzetowego systemu zabezpieczen robota AMR. Dostarczajg one
informacje, ktére sg wykorzystywane przez oprogramowanie robota w celu zmniejszenia ryzyka i poprawienia jego
funkcjonowania. Obowigzkiem uzytkownika jest upewnienie sie, ze $ciezka ruchu robota AMR jest wolna od
przeszkdd znajdujgcych sie powyzej ptaszczyzny lasera do wykrywania zagrozen, ktdre mogtyby zaktdcac dziatanie
jakiejkolwiek czesci ukorczonego systemu AMR.

Przeszkody dodatnie

Przeszkodami dodatnimi s3 przeszkody, ktore mogtyby zablokowac $ciezke ruchu robota, takie jak stoty i biurka.
Wykrywanie przeszkéd dodatnich jest podstawowym i zalecanym zastosowaniem laseréw bocznych. Lasery
boczne maja rozdzielczos¢ wynoszaca 3 stopnie.

Przeszkody ujemne

Przeszkody ujemne to puste miejsca w obszarze jazdy robota, takie jak schody w dét, stacje zatadunku lub brakujgce
ptytki podiogowe.

Wykrywanie przeszkéd ujemnych za pomoca laseréw bocznych nie powinno by¢ stosowane jako
podstawowa metoda unikania przeszkéd ujemnych. Jest on przeznaczony do stosowania jako dodatkowa
metoda wykrywania, przy czym podstawowa metoda sg tradycyjne techniki bezpieczenstwa majace na
celu unikniecie przeszkéd.

Podstawowe metody obejmujg blokowanie obszaréw z brakujacymi ptytkami podtogowymi,
rozmieszczenie urzadzen zabezpieczajacych w poblizu obszaréw, w ktérych brakuje ptytek podtogowych,
oraz ograniczanie ruchu w niebezpiecznych obszarach.

Wykrywanie przeszkéd ujemnych w robocie odbywa sie wytlgcznie w oprogramowaniu i nie obejmuije laseréw do
wykrywania zagrozeri CAT 3/PLd. Przed dodaniem nowych funkcji do sprzetu, ktéry obecnie znajduje sie w
srodowisku produkcyjnym, nalezy opracowac i wdrozy¢ plan testowy. W celu zapewnienia bezpiecznego dziafania
robota nalezy przeprowadzac testy dla kazdego konkretnego zastosowania i konfiguracji. Test funkdji wykrywania
nalezy przeprowadzi¢ po zmianie parametrow dla kazdej potencjalnej przeszkody. W przypadku tadunkédw i
pozycjonowania laserowego dla kazdej konstrukcji nalezy przeprowadzi¢ dynamiczne testy przy predkosci
zastosowania w terenie, aby zapewni¢ bezpieczne dziatanie robota.

6.2 Montaz

Komponenty

Lasery boczne sg dostarczane w zestawie z nastepujacymi elementami:

. 2 lasery

. 2 ostony lasera

. Wigzka przewodow

. Zestaw montazowy z ptyta montazowg

Zestaw laserdow bocznych ma nr kat. 13456-100 i mozna go dodac do istniejagcych struktur tadunkowych.
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Montaz

Lasery boczne muszg by¢ zamontowane na strukturze tadunkowej robota AMR, po jednym z kazdej strony.
Nalezy je zamontowac na tyle daleko, aby wigzki laserowe nie miaty kontaktu z zadng czescig robota AMR.

Potaczenia
Wigzke przewododw nalezy podtaczy¢ po zakoriczeniu procedury montazu fizycznego.

Lasery podtgcza sie do ztgcza Aux Sensor znajdujgcego sie w gornej przedniej czesci LD Core platformy za
pomocg dotagczonego przewodu W. Umozliwia to uzytkowanie jednego portu zaréwno dla laseréw bocznych, jak
i dolnego przedniego lasera.

6.3 Konfiguracja

Parametry laserow bocznych s3 ustawiane za pomoca oprogramowania MobilePlanner.
Pierwszy zestaw parametrow zawiera:
Robot Physical > Laser_3 and Robot Physical > Laser_4.

Konfiguracje laseréw bocznych wykonuje sie zazwyczaj poprzez zaimportowanie konfiguracji fabrycznej do
biezgcej konfiguracji robota AMR. Aby uzyskac pomoc, nalezy skontaktowac sie z firma OMRON.

W przypadku lasera Laser_3 (prawego) i Laser_4 (lewego) odpowiednie parametry to:

. LaserAutoConnect: nalezy zaznaczyc ten parametr, aby wigczy¢ laser.
Ten parametr nie bedzie wyswietlany, jesli nie zaznaczono parametru Show Expert + Parameters.
Informuje on system o tym, ze laser istnieje i powinien by¢ podigczony podczas uruchamiania.

Pozostate parametry zostang ukryte, chyba Ze ten parametr zostanie zaznaczony.

. LaserX, LaserY, LaserZ: lokalizacja lasera na robocie.

Zmierzy¢ pfaszczyzne wykrywania kazdego lasera, ktéra znajduje sie w odlegtoéci okoto 20 mm od gérej
czesci obudowy czujnika.

" Parametr LaserX jest podawany w mm — w kierunku przodu/tytu wzgledem srodka lasera od
idealnego $rodka obrotu robota.
. Parametr LaserY jest podawany w mm — w lewa/prawg strone wzgledem $rodka lasera od
idealnego $rodka obrotu robota.
" Parametr LaserZ jest podawany w mm — od podtoza do $rodka lasera.
. Laserlgnore: domyslnie czujnik skanuje obszar w zakresie 270 stopni.

Obszar ten nalezy zmodyfikowac w taki sposob, aby laser nie wykrywat czesci robota AMR. Strefy
wprowadzone w tym miejscu zostang wykluczone z obszaru wyszukiwania.
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45°* :

T - 180°
This laser s flipped
{upside-down)
Rysunek 2: Laser po lewej stronie (Laser 4)

Format katéw to startangle1: stopangle, startangle2: stopangle2 itd.

Odczyty wewnatrz tych katéw bedg ignorowane.

Oto przyktad:

-20:-180,45:180
. LaserFlipped: zaznaczy¢ pole wyboru w celu skierowania lasera na lewga strone robota.

Oznacza to, ze laser jest odwrocony, w zwigzku z czym odczyty s3 interpretowane prawidtowo.
. LaserType: ustawic te wartos¢ na tim3XX, chyba Ze zazgdano inaczej.
. LaserPortType: wybrac ustawienie szeregowe w przypadku korzystania ze ztgcza Aux Sensor.

. LaserPort: porty dostepne w ztagczu Aux Sensor to /dev/ttyUSB5 i /dev/ttyUSB6. Upewni¢ sie, ze wiasciwy
port jest oznaczony przez potozenie X, Y, Z.
Wiazka przewodow jest oznaczona w taki sposob, ze port /dev/ttyUSB6 jest podtgczony do lewego lasera.

° LaserPowerQutput: ustawic¢ parametr Vertical_Laser_Power.

. LaserlsTilted: oznacza, ze lasery s montowane z boku i bedg skanowane w pionie.
Zaznaczy¢ pole wyboru.
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Jesli opcja ta jest zaznaczona, parametr LaserlsTiltedNegativeSensor powinien by¢ wytaczony.

B
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Rysunek 3: Parametry lasera bocznego w oprogramowaniu MobilePlanner

W oprogramowaniu MobilePlanner przejs¢ do parametrow Robot Operation > Laser_3 i _4 Tilted. Ta czes¢
konfiguracji umozliwia skonfigurowanie lasera pod katem okreslonego srodowiska zastosowania.

W wybranych przypadkach nalezy zmodyfikowac parametry skumulowane. Odczyty z czujnikow sg czesto
zapisywane na mapie, dzieki czemu robot zapamietuje przeszkode, nawet jesli nie jest ona widoczna.

Czas, przez jaki robot zapamieta te odczyty, znajduje sie w parametrze MaxSecondstoKeepCumlative. W
srodowiskach dynamicznych, w ktérych robot napotyka wiele przeszkdd, lecz w ktorych istnieje wiele sciezek
otwartych dla robota, wartos¢ ta powinna wynosi¢ okoto pieciu sekund. Jesli w danym srodowisku istnieje
ograniczona liczba mozliwych sciezek ruchu robota, warto$¢ ta powinna pozostac wzglednie wysoka, np.
trzydziesci sekund, aby robot nie wykryt tej samej przeszkody wiele razy. W przypadku trudnosci z regulacja tych
parametréw dla danego srodowiska nalezy skontaktowac sie z lokalnym dziatem pomocy technicznej firmy

OMRON.
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Rysunek 4: Parametry skumulowane w oprogramowaniu MobilePlanner



Po skonfigurowaniu kazdego lasera bocznego nalezy upewnic sie, Ze laser przeznaczony do zamocowania po
lewej stronie robota jest fizycznie zamontowany po jego lewej stronie. Najprostszym sposobem jest wytgczenie
jednego z laserdow za pomoca parametru LaserAutoConnect i obserwowanie odczytéw lasera w
oprogramowaniu MobilePlanner.

Na ponizszej ilustracji widac, ze wtaczony laser boczny pokazuje odczyty po lewej stronie robota.

Rysunek 5: Sprawdzanie lasera po lewej stronie
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7 Struktury tadunkowe

Wszystkie elementy, ktére mozna przymocowac do platformy LD, sg okreslane mianem struktury tadunkowe;j.

W przypadku transporteréw wozkéw LD firma OMRON projektuje i buduje struktury tadunkowe. W wiekszosci
przypadkéw konieczne jest zaprojektowanie struktury tadunkowej, ktéra bedzie pasowata do danego
zastosowania. W tym rozdziale omoéwiono zagadnienia, o ktorych nalezy pamietac podczas projektowania
struktury fadunkowej dla platformy LD.

Platforma LD zapewnia niezbedna mobilnos¢ i nawigacje, a takze ztacza zasilania i ztagcza we/wy miedzy
platforma a strukturg fadunkowa, dzieki czemu obie te platformy moga skutecznie ze sobg wspdtpracowad.

7.1  Ostrzezenie dotyczace bezpieczenstwa

Etykieta ostrzegawcza

Kazda platforma jest dostarczana wraz z nieprzyklejong etykieta Zakaz jazdy. Uzytkownik jest odpowiedzialny za
umieszczenie go w widocznym miejscu na tadunku, aby byt widoczny dla operatoréw.

#

NO
RIDING

g o

Swiatta ostrzegawcze

W celu zapewnienia zgodnosci z wymogami CE wymagane jest, aby robot AMR byt wyposazony w dobrze
widoczne urzadzenie ostrzegawcze, takie jak migajace Swiatto, na potrzeby sygnalizowania, ze jest gotowy do
pracy lub znajduje sie w ruchu. W tym celu platforma jest wyposazona w tarcze swietlne umieszczone po obu
stronach. LD Core zawiera takze wyjscie, dzieki czemu mozna dodac wiasne urzadzenie ostrzegawcze. Moze to
by¢ konieczne w przypadku wyzszych fadunkow, ktére mogg powodowac to, ze boczne tarcze swietlne nie
zawsze beda widoczne.

LD Core jest wyposazony w ztgcze Light Pole, ktdre znajduje sie w tylnej, gornej czesci LD Core. Mozna go uzywac
do sterowania urzadzeniem ostrzegawczym w bardziej widocznym miejscu w przypadku wyzszych robotow
AMR.

Brzeczyk ostrzegawczy

LD Core zapewnia wyjscie do sterowania brzeczykiem ostrzegawczym. Domyslinym zachowaniem brzeczyka jest
generowanie sygnatu dzwiekowego podczas cofania robota AMR lub gdy systemy bezpieczenstwa sa wylgczone,
na przyktad gdy platforma porusza sie z predkoscig nizszg niz 300 mm/s (225 mm/s w modelach LD-90i LD CT-
105). Dziatanie brzeczyka ostrzegawczego moze zostac¢ skonfigurowane przez uzytkownika tak, aby mozna go
byto uzywac¢ do emitowania dzwieku, na przyktad za kazdym razem, gdy robot AMR sie porusza.

Jako opcja dostepny jest zestaw brzeczyka wraz z wigzka przewoddw.

7.2 Uwagi

Gtéwne czynniki wptywajace na wydajno$c podczas projektowania struktury tadunkowej to stabilno$¢, rozmiar,
masa i srodek ciezkosci struktury tadunkowej oraz wymagania dotyczace zasilania.
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Masa

Na twardej powierzchni okreslona ilos¢ dodatkowej masy nie spowoduje znacznego skrécenia czasu dziatania
robota AMR. W przypadku dodawania struktury fadunkowej o duzej masie nalezy wzig¢ pod uwage $rodek
ciezkosci catego robota AMR. Jest to szczegdlnie wazne, jesli platforma ma by¢ wyposazona w ramie robota,
ktérego zadaniem bedzie podnoszenie przedmiotéw ze srodkowej czesci platformy.

Ciezka struktura fadunkowa, z wiekszoscig swojej masy znajdujacej sie bezposrednio nad platforma, bedzie
znacznie bardziej stabilna niz ta sama struktura fadunkowa, w ktérej masa fadunku znajduje sie poza srodkiem
ciezkosci lub wysoko nad gorng czescia platformy.

Masa struktury tadunkowej dodana do masy przewozonych przez nig elementéw nie moze
przekracza¢ udzwigu znamionowego platformy.

Dostep do wneki tadunkowej

Whneka tadunkowa to obszar miedzy platforma LD a struktura fadunkowa. Od czasu do czasu konieczne bedzie
uzyskanie dostepu do platformy LD i ztaczy we wnece tadunkowej. W tym miejscu mozna uzyskac dostep do
wszystkich ztaczy zasilania i ztgczy we/wy platformy. Zaleca sie zapewnienie dostepu do tego obszaru podczas
projektowania struktury fadunkowej.

Jesli struktura tadunkowa jest wystarczajaco mata i lekka, mozna ja po prostu zdjac z platformy, aby uzyskac
dostep do ztgczy we wnece tadunkowej. Nalezy zawsze uwazac, aby nie uszkodzi¢ przewoddw miedzy strukturg
tadunkowa a platforma.

Wieksza, ciezsza struktura tadunkowa moze wymagac pewnego rodzaju zawiasow, aby mozna byto ja odchyli¢ na
bok podczas uzyskiwania dostepu do wneki. Nalezy zwrdci¢ uwage na dtugosc i potozenie wiazki przewoddw,
aby mozna byto wykonac te czynnos¢ bez odfgczania lub uszkadzania ztgczy lub wigzek przewoddw.

Wymiary
Struktura tadunkowa nie moze byc szersza ani dtuzsza niz platforma LD.

Najczesciej spotykang strukturg tadunkowa jest pionowe przedtuzenie platformy, ktére pozwala na dodanie
dowolnych funkgji wymaganych w danym zastosowaniu nad samg platforma.

Nalezy pamietac, aby cata struktura tadunkowa byta utrzymywana wyzej niz gérna czes¢ platformy LD. Jesli
jakikolwiek z czujnikéw platformy zostanie zablokowany, nie bedzie mogt dziata¢ normalnie. Ma to krytyczne
znaczenie w zakresie dziafania laserowego do wykrywania zagrozen.

W przypadku zakupu opcjonalnych laseréw montowanych pionowo do struktury fadunkowej nalezy upewnic sie,
Ze nie bedzie ona kolidowata z polem widzenia tych laseréw. Zazwyczaj pionowe lasery s montowane po
bokach struktury tadunkowej, tak aby wystawaty one na odlegto$¢ wystarczajacag do ominiecia struktury
tadunkowej przez wiazki laserowe. Niektorzy klienci uznawali, ze przydatne bedzie zbudowanie ostony
zabezpieczajgcej nad laserami pionowymi w celu ochrony laseréw przed uderzeniami.

Nalezy upewni¢ sie, ze taka ostona nie blokuje wigzki laserowej.

Wysokos¢ struktury tadunkowej wptywa na srodek ciezkosci; kwestia ta zostata omdwiona w nastepnym
rozdziale.
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Rysunek 6: Wymiary pomostu platformy do mocowania struktury tadunkowej za pomoca srub M6

Na poprzednim rysunku wszystkie nakretki M6 PEM (A) maja ograniczenie momentu obrotowego do 3 Nm

(26,6 in-Ibf).

UWAGA: nie wolno przekracza¢ tego momentu podczas mocowania struktury tadunkowej do
nakretek PEM. Patrz UWAGA ponizej.
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Rysunek 7: Wymiary pomostu platformy do mocowania struktury tadunkowej za pomoca srub M5

Na poprzednim rysunku wszystkie nakretki M5 PEM (A) maja ograniczenie momentu obrotowego do 14 Nm
(124 in-1bf).

UWAGA:
Nakretki M6 PEM sg wprowadzane w inny sposob niz nakretki M5 PEM, aby zwiekszy¢

uzyteczng dtugosc¢ gwintu. Zmniejsza to rowniez moment obrotowy, ktéry mozna do
nich zastosowac, dzieki czemu nakretki M5 majg znacznie wyzszy limit momentu
obrotowego niz nakretki M6 w przypadku tego zastosowania.

Srodek ciezkosci

W miare mozliwosci nalezy utrzymywac srodek ciezkosci struktury tadunkowej wyposrodkowany na platformie
LD i mozliwie w jak najnizszym potozeniu (w poblizu gérnej czesci platformy). Zapewnia to najlepszg stabilnos¢,
zwiaszcza w przypadku przekraczania progéw lub nieréwnosci wystepujgcych podtozu.

tadunek powinien by¢ wyposrodkowany na platformie od lewej do prawej strony, ale przesuniety w kierunku
tytu platformy lub wdzka, zgodnie z ponizszymi rysunkami.

Na ponizszym rysunku przedstawiono srodek ciezkosci platformy bez struktury tadunkowej.

23180-000 Wersja A Instrukcja montazu robota mobilnego LD, LD-CT
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Rysunek 8: Srodek ciezkosci platformy

Na trzech ponizszych rysunkach przedstawiono obliczenia dotyczace bezpiecznego potozenia $rodka ciezkosci
struktury tadunkowej z podanymi masami. Srodek ciezkosci w kazdym przypadku musi znajdowac sie w
przedstawionym obszarze. Wszystkie wartosci przedstawione sa w milimetrach.

UWAGA:

Te rysunki pokazujg granice, w ktérych mozna umiescic¢ srodek ciezkosci struktury
tadunkowej. Nalezy postara¢ sie utrzymac srodek ciezkosci mozliwie jak najblizej srodka tych
rysunkow.

WAZNE:

Zastosowania, w przypadku ktorych srodek ciezkosci nie moze zostac utrzymany w tych
granicach, nie s obstugiwane. Firma OMRON zaleca, aby nie wprowadzac takich zmian.

Na ponizszych trzech rysunkach kolor jasnoniebieski przedstawia strukture tadunkowsa, a kolor ciemnoniebieski
oznacza robota LD.
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Rysunek 9: Wykresy srodka ciezkosci, 60 kg (wartosci podane w milimetrach)
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Rysunek 10: Wykresy $rodka ciezkosci, 60 kg (wartosci podane w milimetrach)

Na ponizszych rysunkach przedstawiono obliczenia dotyczace bezpiecznego potozenia $rodka ciezkosci struktur
tadunkowych z podanymi masami w przypadku transportera wézkéw serii LD. Srodek ciezkosci w kazdym
przypadku musi znajdowac sie w przedstawionym obszarze. Wszystkie wartosci przedstawione sg w milimetrach.
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105 kg

130 kg

Rysunek 11: Wykresy srodka ciezkosci, 105 kg
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Rysunek 12: Wykresy srodka ciezkosci, 130 kg
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7.3 Rozwiazania kompromisowe zwigzane z tadunkiem

Jesli konieczne jest przedtuzenie srodka ciezkosci, ktére wykracza poza podane tutaj wytyczne, nalezy
dostosowac poszczegdine parametry w oprogramowaniu MobilePlanner, aby to skompensowac.

Skontaktowac sie z dostawcg robota, aby uzyskac nowy zestaw wykreséw w oparciu o parametry réznigce sie od
tych, ktore zostaty uzyte do opracowania wykreséw przedstawionych tutaj.

Wymagane bedzie obnizenie maksymalnej predkosci przyspieszania, zwalniania i obrotu. Patrz ograniczenia
przyspieszania, zwalniania i obrotu w instrukcji obstugi.

7.4 Polaczenia miedzy platforma a strukturg tadunkowa

Platforma LD zapewnia wiele ztgczy we/wy i ztaczy zasilania, ktdre umozliwiajg zwiekszenie wydajnosci robota
AMR.

Panel operatora

Ekran operatora, przycisk zatrzymania awaryjnego, przycisk zwalniania hamulcéw, przycisk wigczania i przycisk
wytaczania mozna ,przeniesc” za pomoca jednego ztacza (ztacze panelu HMI). Umozliwia to umieszczenie wielu z
najczesciej uzywanych elementéw sterujgcych nad strukturg tadunkowa przy uzyciu tylko jednego przewodu.

EMERGENCY

STOP OFF

Brake
Release 4]
1

OmRoN

Rysunek 13: Standardowy panel operatora

Potaczenia opgji

Platforma jest wyposazona w ztgcza do zamontowanego przez uzytkownika zderzaka struktury tadunkowej i
dodatkowych sonaréw, ktére mozna umiescic¢ na strukturze tadunkowej.
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8 Komunikacja

Wiekszos¢ potaczen dostepnych dla uzytkownika znajduje sie we wnece fadunkowej, ktéra stanowi przestrzen
miedzy platformg a dowolng strukturg fadunkowa, ktéra na niej umieszczono. Dotyczy to potgczent we/wy i
potaczen zasilania. Niektore potaczenia s3 wymagane, a inne sg dostepne w razie potrzeby. Dwa wyjatki to port
joysticka i port Maintenance Ethernet, ktére znajduja sie pod matym panelem dostepowym po lewej stronie
platformy LD, w prawym gérnym rogu. Oba te porty majg dodatkowy, podigczony port wewnatrz wneki
tadunkowej. Patrz rysunek 14. Modele transporterdow wozkow LD sg wyposazone dodatkowe ukfady elektroniczne
we wnece fadunkowej, ktdre sterujg automatycznym systemem blokady, oraz interfejs uzytkownika w gomej czesci
stupka z tytu platformy. Ponizej opisano potgczenia, ktdre roznig sie od podstawowej platformy LD.

Lynx Core

1
Platform || |
Sonar | i

Controller ‘.j, i
|

|
|

Core
Mounting
Bracket

Joystick/Ethernet
Access Panel

Rear
Sonar
c/ ‘I‘ x4
|
' | \
| Safety Batter
‘ @ n7 i s 10 Scanning | y
X Access
i“ | [ NI Laser ‘ Door
| Bumper ‘ |
\ — / N |
‘ / ] Gl —— Front Sonar —» ;
T \0hUi x4 7 . -
Front Caster x2 Drive Wheel x2 Rear Caster x2
Rysunek 14: Lokalizacja elementéw na platformie
7 N
i [elelelelelelelelelololelelclom
u 0000000000006 L
0PPEEREEERPPBBO? "oooaoao

\_..
Digital /0 Analog I/O

\ \ :‘; i @ 000000000 %
A Z [ j

Aux Sensors RS232-2 RS232-1 User LAN

Rysunek 15: Przednia, gorna cze$¢ LD Core
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Czujniki dodatkowe

HDB15M

Typ ztacza:

Zastosowanie: dolny przedni laser, opcjonalne pionowe lasery

Nr Oznaczenie .

styku Sprzet Oprogramowanie dwag|

1 RS232_VERT1_TXD /dev/ttyUSB5 (lasery boczne)
2 RS232_VERT2_TXD /dev/ttyUSB6 (lasery boczne)
3 RS232_FOOT_TXD /dev/ttyUSB7 (lasery boczne)
4 5V_SW1 USB_1_and_2_Power 5V przy 1 A (wspoétdzielone z portem USB 1)
5,10 SW_20V_VERT Vertical_Laser_Power 20V przy 300 mA
6,7,8 |GND
9 5V_SW2 USB_1_and_2_Power 5V przy 1 A (wspodtdzielone z portem USB 2)
1 RS232_VERT1_RXD /dev/ttyUSB5 (lasery boczne)
12 RS232_VERT2_RXD /dev/ttyUSB6 (lasery boczne)
13 RS232_FOOT_RXD /dev/ttyUSB7 (lasery boczne)
14 5V_SW3 USB_3_Power 5V przy 1 A (wspoétdzielone z portem USB 3)
15 SW_20V_FOOT Foot_Laser_Power 20V przy 150 mA

Tylna gdrna czeé¢ LD Core platformy LD

] = — — —
[lele)i  |elefele)=l=la)l |Ele=le)l (fe]o)e] [EE@@ ::U
leo]y |ele]ofefefe]fafi [lefelafa)y [lelafaly jlafa]afefafaly L

Light Pole

s

Maint LAN

User Interface User Bumpers Aux Power

Joystick

User Power

HMI Panel

Sonar 2

CUTUUIrrrereererggioorooed

UWAGA:

Rysunek 16: Tylny goérny rdzen

Ztacza w gornym rzedzie tylnej, gornej czesci LD Core pasujg do gniazd z serii Molex
Mini-Fit Jr™ 5557.

Wyprowadzenie

Typ

Opis

Ztacze Light Pole

Mini-Fit 2 x 3

taczy sie zzamontowang przez uzytkownika kolumng $wietlng z 3 Swiattami i 1
brzeczykiem, uzywajac konfiguracji domysinej

UWAGA:

Nastepujace cztery funkcje to styki

ztacza interfejsu uzytkownika.

Zwalnianie hamulca

Wt

WYL

Zatrzymanie awaryjne

Mini-Fit 2x 7

Styki do zwalniania hamulca zamontowanego przez uzytkownika

Styki do przyciskdw wigczania; petnia taka sama funkcje jak przycisk wiaczania
na panelu operatora

Styki do przyciskow wytaczania; petnia takg samg funkcje jak przycisk
wylaczania na panelu operatora

Styki przycisku zatrzymania awaryjnego zamontowanego przez uzytkownika
(musza by¢ uzywane lub ze zworka)
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Wyprowadzenie Typ Opis
Zderzaki struktury tadunkowej, zamontowane przez uzytkownika, potaczone
! pomiedzy ESTOP_SRC i USER_BMP# (dla kazdego z 6 wejsc)
Zderzaki A . . :
. . Mini-Fit 2 x 4 Styki 1-3 s3 przeznaczone dla przedniego zderzaka, a styki 4-6 dla tylnego
uzytkownika
zderzaka
Napiecie na stykach powinno wynosi¢ 12V przy 10 mA
Zasilanie dodatkowe | Mini-Fit 2x 3 Wyjscia 5,121 20V DC
ZasHamg dostar;zone Mini-Fit 2 x 6 Akumulator i przefagczalne napiecie akumulatora
przez uzytkownika
Obstuga sieci LAN Zfjcze RJ45, Urzadzenie jest podtgczone bezposrednio do zewnetrznej sieci Ethernet,
ekranowane Auto-MDIX
Joystick DBOF Bezposrednio podtaczony do zamontowanego na zewnatrz portu joysticka
Panel HMI HDB15F Ekran op(?ratora, zatrzymanie awaryjne, zwalnianie hamulcéw, wiaczanie,
wylaczanie
Sonar 2 DBIM Nieuzywane

Interfejs uzytkownika

Typ zZtacza: Mini-Fit® 7 x 2

Zastosowanie: zwalnianie hamulca, wiaczanie, wyfaczanie, zatrzymanie awaryjne

Nr styku Oznaczenie Uwagi
1,2,3 FBAT_ALWAYS Bezpiecznik VBAT przy 500 mA
4 ESTOP_USR_1L Potagczenie 41 11 do zamkniecia ESTOP_USR_1
5 ESTOP_USR_2L Potgczenie 5112 do zamkniecia ESTOP_USR_2
6 ESTOP_OUT_1L  |Styki6i 13 zwarte, gdy ESTOP_CH1 jest zamkniety
7 ESTOP_OUT_2L | Styki7i 14 zwarte, gdy ESTOP_CH2 jest zamkniety
8 OFF_BUTTON Zwarcie do FBAT_ALWAYS do sygnatu wytgczenia (impuls min 1's)
9 START_BUTTON | Zwarcie do FBAT_ALWAYS do sygnatu wigczenia (impuls min 1 s)
10 MOTOR_BRAKE | Zwarcie do FBAT_ALWAYS przy recznym zwalnianiu hamulca
11 ESTOP_USR_1TH | Potaczenie 4i 11 do zamkniecia ESTOP_USR_1
12 ESTOP_USR_2H | Potaczenie 5 12 do zamkniecia ESTOP_USR_2
13 ESTOP_OUT_1H | Styki6i 13 zwarte, gdy ESTOP_CH1 jest zamkniety
14 ESTOP_OUT_2H | Styki7i 14 zwarte, gdy ESTOP_CH2 jest zamkniety

UWAGA:

Aby platforma dziatata, do portu E-STOP na ztaczu interfejsu uzytkownika musi by¢
podtaczona zworka przycisku zatrzymania awaryjnego lub zamontowany przez
uzytkownika przycisk zatrzymania awaryjnego. Dostarczana zworka ma numeru
czesci 12730-000L. Przycisk zatrzymania awaryjnego jest dostarczany przez
uzytkownika.

PRZESTROGA: w przypadku korzystania z przycisku zatrzymania awaryjnego zamontowanego
przez uzytkownika, przed przekazaniem robota automatycznego do eksploatadji nalezy
uruchomi¢ procedure Safety Commissioning, aby sprawdzi¢ dziatanie funkgji zatrzymania
awaryjnego.

23180-000 Wersja A
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Lynx Circuits User-Supplied Circuits

ESTOP_SRC GND
(ESTOP_FP_1H) (ESTOR_FP_2H)
—_ HMI Connector
FP ?
ESTOP Front Panel
ESTOP
ESTOP_FP_IL ESTOP_FP_2L ‘ £y ¥l
(ESTOP_USALIH) | (ESTOP_USR_2H) 1
U S E H User
ESTOP ESTOP
ESTOP_USRL1L | ESTOP_USR 2L I\ (Jumper closed when not used,
BMPLTH) (BMP_R2H) MUST open both channels
independently if used.)
BUMPER BUMPER
v
LEFT 7 Y, RIGHT
User Interface
EMPL!LV VEMPFEL connemor
(BMP_R1H) (BMP_L2H)
BUMPER BUMPER
RIGHT 7 7 |LeFT
BMP_R1L BMP_L2L
(ESTOP_CH1) 1 (ESTOP_CH2)
LIDAR_CSSD1 ESTOP RELAY JOY_EN1H
CONTROL
LIDAR_088D2 LOGIC JOY_ENaL

1 ;
————————"—1— High Power
! T to Amplifiers

Rysunek 17: Schemat obwodu ESTOP

Zderzak uzytkownika

UWAGA:
Styki od 1 do 3 s3 przeznaczone dla zderzaka montowanego z przodu, a styki od 4 do
6 dla zderzaka montowanego z tytu.

Typ ztacza: Mini-Fit® 4 x 2

Zastosowanie: opcjonalny zderzak do struktury tadunkowej

Nr styku Oznaczenie Uwagi

. USER_BUMPER_1 ngr;ie do ESTOP_SRC w celu uzyskania sygnatu zderzaka
Czujnik przedniego lewego zderzaka.

) USER_BUMPER 2 ngrge do EST'OP_S,RC w celu uzyskania sygnatu zderzaka
Czujnik przedniego srodkowego zderzaka.

3 USER_BUMPER_ 3 Zvvgrge do ESTOP_SRC w celu uzyskania sygnatu zderzaka
Czujnik przedniego prawego zderzaka.

4 USER_BUMPER_4 Zvque do ESTOP_SRC w celu uzyskania sygnatu zderzaka
Czujnik tylnego prawego zderzaka.

5 USER_BUMPER_5 ngrge do ESTQP_SRC w celu uzyskania sygnatu zderzaka
Czujnik tylnego srodkowego zderzaka.

6 USER_BUMPER 6 ngrge do ESTOP_SRC w celu uzyskania sygnatu zderzaka
Czujnik tylnego lewego zderzaka.

7,8 ESTOP_SRC Wyjscie Zrodta 12 V ESTOP przy 10 mA
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Specyfikacja PCA wézka

W transporterze uzywane sg styki wejsciowe i wyjsciowe 9-16. PCA wézka funkcjonuje dzieki zasilaniu

zapewnionemu przez uzytkownika z gtéwnego LD Core platformy. Interfejs uzytkownika jest obstugiwany przez

PCA i panel operatora.

® ©

J13 P40 Jpa1 J39

z JJpas? ®@
1.
P26
== 7
: 7‘- [ 11526
/D'
e psyestes O - ©
IR — o
EJ:] o @16
! ! 1 s
= ' .
JPe, JPT
Objasnienie | Opis Objasnienie | Opis
A Wyjscie brzeczyka uzytkownika E Wyjscie we/wy uzytkownika 1-8
B Wyjscie uzytkownika EMO F Wejécie we/wy uzytkownika 1-8
C Zfacze przetacznika EMO uzytkownika | G Wyjscie zasilania uzytkownika
D Zasilanie dostarczone przez
uzytkownika
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9 Dane techniczne

9.1 Rysunki wymiarowe

W przypadku standardowej platformy:

N N
i

[ 1 _9} Units are in mm [in.]

Rysunek 18: Wymiary gornej, bocznej i przedniej czesci platformy LLD
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Platforma transportera wozkow:

23180-000 Wersja A
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Wall Mount p
and Floor Mount Free Standing
—— 356 [14.0]—= /
121 [4.8] [
406 [16.0]
123 [4.9]
247 [9.7] }—Y g 349 [13.75]
Y\ i\
1 495 [19.5]
3x 06 [0.25]—
r Wall Mount Bracket
\ 8x 25 [1.0]
|
I‘ ! § 315 [12.4] 18x @6 [0.25]
.;‘" g2 pofe-s-g-g - r
@%—( 89[3.5] AMDV+ Jlr % ijjr % Jlr +J71T4[4.5]
I Bt S S B o e e l
369 [14.5]
e——— 384 [15.1] ————= e——— 267 [10.5] ————
Units are mm [in.]
9.2 Dane techniczne platformy
Fizyczne
Obis Dane techniczne standardowe;j Dane techniczne platformy
P platformy transportera wozkow
Fizyczne
Dtugos¢ 686 mm 894 mm
Szerokos¢ 483 mm 1073 mm
Wysokos¢ (korpus) 371 mm 383 mm
Luz nadwozia 38 mm 50 mm

Masa (z akumulatorem)

60 kg (132 funty)

81 kg (179 funtow)

Parametry znamionowe

Stopien ochrony IP

P40

P20

Klasa pomieszczen czystych

Klasa Fed 100, klasa ISO 5

Klasa Fed 100, klasa ISO 5

UWAGA: w wielu przypadkach mozna uzyskac klase Fed 10 (klasa I1SO 4). Nalezy skontaktowac sie z firmag OMRON
Robotics and Safety Technology.

Stopien ochrony IP joysticka

| IPS6

IP56

Uktad napedowy

Kota napedowe

2 szare kofa gumowe niepozostawiajace
sladéw i wypetnione pianka

2 szare kofa gumowe niepozostawiajace
sladéw i wypetnione pianka

Srednica kota

nominalna 200 x 50 mm (7,9 x 2,0 cale)

nominalna 200 x 50 mm (7,9 x 2,0 cale)
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Opis

Dane techniczne standardowej
platformy

Dane techniczne platformy
transportera wozkéow

Pasywne kotka samonastawne

2 z przoduy, 2 7 tytu, z mechanizmem
sprezynowym

2z przoduy, 2 7 tytu, z mechanizmem
sprezynowym

Srednica kotka
samonastawnego

Nominalna srednica kétka samonastawnego
75 mm (3 cale)

Nominalna srednica kétka samonastawnego
75 mm (3 cale)

Hamulce

2 (po jednym na kazdg 09)

2 (po jednym na kazdg 09)

Uktad kierowniczy

Praca réznicowa

Praca réznicowa

Wydajnos¢

Opis

Dane techniczne

Wydajnosé

Maksymalny udzwig — poziom

LD-60:60 kg (132 funty)

LD-90: 90 kg (198 funtéw)
LD-105CT: 105 kg (231 funtow)
LD-130CT: 130 kg (287 funtow)

Promien obrotu LD:343 mm
LD-CT: 698,5 mm
Promien skretu 0mm

Predkos¢ jazdy maks.

LD-60: 1800 mm/s (67 cali/s)

LD-90: 1300 mm/s (51,2 cala/s)
LD-105CT: 1350 mm/s (53,1 cala/s)
LD-130CT: 900 mm/s (35,4 cala/s)

Predkos¢ obrotowa, maks.

LD-60: 300 stopni/s
LD-90: 225 stopni/s

Stopien, maks. w przypadku modelu
LD-60

15 mm (0,6 cala)

Stopien, maks. w przypadku modelu
LD-90

10mm (0,4 cala)

Stopien, maks. w przypadku modelu
LD-CT

5mm (0,2 cala)

UWAGA:

Do pokonania tych stopni wymagana jest predkos¢ 250-300 mm/s i 250 mm/s w przypadku modeli LD-60 i LD-90.
Szybsza lub czesta jazda w przypadku takich stopni lub szczelin skraca zywotnos¢ elementéw ukfadu napedowego.
Nizsze predkosci uniemozliwiaja przejazd. Stopnie powinny miec¢ gtadkie, zaokraglone profile.

Szczelina, maks. w przypadku
modelu

LD-60 i LD-90: 15 mm (0,6 cala)
LD-105CT i LD-130CT: 5 mm (0,2 cala)

Klasa zdolnosci pokonywania
wzniesien

1:12

Przejezdny teren

Ogdlnie dostepny obszar dla wézkow inwalidzkich

Minimalna ptaskos¢ podtogi

FF25 (w oparciu o standard ACI 117)

UWAGA:

ACI 117 jest standardem American Concrete Institute dla podtdg betonowych. FF to ptaskos¢, a FL to poziom.
Wyzsze numery FF oznaczaja bardziej ptaskie podtogi. FF 25 to dos¢ tagodna specyfikacja.

Akumulator
Cras rac LD: okoto 13 godzin, bez tadunku
pracy LD-CT: okoto 15 godzin, bez tadunku
Cykl pracy 80%
Masa 20 kg (44 funty)
Napiecie 22-30V DC
Moc LD:60 Ah
LD-CT: 72 Ah
LD: nominalnie 1,5 kWh
Energetyka

LD-CT: nominalnie 1,84 kWh

23180-000 Wersja A
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Opis

Dane techniczne

Czas tadowania

LD: ok. 3,5 godz.
LD-CT: ok. 4 godz.

7 lat, ok. 16 godz/dzien, 5 dni/tydzien

Okres eksploataci 4 lata, ok. 19 godz./7 dni w tygodniu (petny czas pracy)
Czujniki
Opis Dane techniczne
Czujniki

Lasery do wykrywania zagrozen

1z przodu platformy, 203 mm (8 cali) nad podtoga
250° zasieg 15 m, klasa 1, bezpieczne dla oczu, PLd zgodnie z
norma EN ISO 13849-1

Pary sonaru

(Kazdy sonar jest jednym emiterem i
jednym odbiornikiem, ktére ze sobg
wspdtpracuja)

2 ztytu platformy, zasieg 2 m
2 zprzodu platformy, w zderzaku, zasieg 2 m (tylko w modelu LD)

Enkodery pozycjonujace

kwadraturowe 2 x 512 (po jednym na kazde koto)
2 czujniki Halla

Zyroskop analogowy (LD Core)

Maks. obrét 320 stopni/s

Zderzak

1z przodu platformy, 2 pary czujnikdw

Lasery boczne (LD-CT)

2 na poziomych rurach stupka HMI
270° zasieg 4 m, klasa 1, bezpieczne dla oczu

Laser sprzegajacy (LD-CT)

1 na platformie, przechodzacy przez ptyte gorng do plyty faczacej
270° zasieg 4 m, klasa 1, bezpieczne dla oczu

Lasery pionowe (opcja)

2 z boku struktury tadunkowej zamontowanej przez uzytkownika

Kamera skierowana do géry (opcja
Acuity)

1 na strukturze fadunkowej zamontowanej przez uzytkownika

Zderzaki struktury tadunkowej
(opcja)

6 wejs¢, czujniki zaprojektowane i zamontowane przez uzytkownika (3 z

przodu, 3 z tytu)

Wyjscia akumulatora

Nominalne | llos¢ Rzeczyw,is,ta Prad Opis
wartos¢ maksymalny

5VDC 1 5VDC £5% TA Przefaczalne zasilanie ztgcza Aux

12V DC 1 12V DC +5% TA Przefaczalne zasilanie ztgcza Aux
20V DC 1 20V DC £5% TA Przefaczalne zasilanie ztgcza Aux
22-30vDC |2 Akumulator 4A Przefaczalne
22-30vVDC  [1* Akumulator 10A Przefaczalne
22-30vVDC  [1* Akumulator 10A Bezpieczne, przetaczalne
* Przefaczalne zasilanie 10 A i zasilanie bezpieczne, przetaczalne 10 A, wspoétdzielenie obcigzenia 10 A.
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Wozek

Opis Dane techniczne standardowej platformy
Fizyczne
Dtugos¢ 592 mm
Szerokos¢ 846 mm
Wysokos¢ (korpus) 480 mm
Masa 23 kg (50 funtow)

Parametry znamionowe

Wytadowania elektrostatyczne kdtek

Odporno$¢ na wyladowania elektrostatyczne
samonastawnych

Zawieszenie

Pasywne kotka samonastawne 2z przodu, 2 7 tyty, klasa sprezynowa
Srednica kdtka samonastawnego Nominalna 100 mm (4 cale)
Hamulce kotek samonastawnych 2 tylne kotka samonastawne

9.3 Dane techniczne stacji dokujace;j

Opis Dane techniczne
8A
Prad Bezpiecznik termiczny w wytaczniku zasilania AC
4 (Bezpiecznik 10 A z opdZnieniem czasowym w przetaczniku dla starszego typu
stacji dokujacej)
Styki 2
Napiecie Od 100do 240V AC; 50 do 60 Hz
Pobdér mocy 800 W
Wartos¢ znamionowa pradu
zwarciowego (SCCR) 1500A
Wilgotnos¢ Od 5 do 95% bez kondensacji
Temperatura Od 5 do40°C (od 41 do 104°F)
Wymiary — szer. x gt. x wys. 349x369x 315 mm[13,75x 14,5 x 12,4 cala]
z ptyta podtogowa 495%x4955x 317 mm [16x 19,5 x 12,5 cala]
Masa 8,2 kg (18 funtow)
Montaz Uchwyt $cienny, bezposrednio na podtozu lub na podtozu z ptyta podtogowa

Zasilanie wigczone — kolor niebieski

Lampki sygnalizacyjne tadowanie — kolor zotty

/facze Do tadowania akumulatoréw poza platforma

23180-000 Wersja A Instrukcja montazu robota mobilnego LD, LD-CT



OMRON AUTOMATION AMERICAS HEADQUARTERS -« Chicago, IL USA = 847.843.7900 » 800.556.6766 » www.omron247.com

OMRON CANADA, INC. - HEAD OFFICE
Toronto, ON, Canada - 416.286.6465 - 866.086.6766 - www.omron247.com

OMRON ELECTRONICS DE MEXICO « HEAD OFFICE
México DF « 52.55.59.01.43.00 - 01-800-226-6766 - mela@omron.com

OMRON ELECTRONICS DE MEXICO - SALES OFFICE
Apodaca, N.L.» 52.81.11.56.99.20 - 01-800-226-6766 = mela@omron.com

OMRON ELETRONICA DO BRASIL LTDA - HEAD OFFICE
Sao Paulo, SP, Brasil » 55.11.2101.6300 « www.omron.com.br

OMRON ARGENTINA « SALES OFFICE
Cono Sur - 54.11.4783.5300

OMRON CHILE « SALES OFFICE
Santiago « 56.9.9917.3920

OTHER OMRON LATIN AMERICA SALES
54.11.4783.5300

OMRON EUROPE B.V. - Wegalaan 67-69, NL-2132 JD, Hoofddorp, The Netherlands. « +31 (0) 23 568 13 00 » www.industrial.omron.eu

Authorized Distributor:

Controllers &1/0
- Machine Automation Controllers (MAC) - Motion Controllers
« Programmable Logic Controllers (PLC) « Temperature Controllers « Remote 1/O

Robotics
« Industrial Robots - Mobile Robots

Operator Interfaces
« Human Machine Interface (HMI)

Motion & Drives
« Machine Automation Controllers (MAC) - Motion Controllers « Servo Systems
= Frequency Inverters

Vision, Measurement & Identification
- Vision Sensors & Systems - Measurement Sensors - Auto |dentification Systems

Sensing
« Photoelectric Sensors - Fiber-Optic Sensors « Proximity Sensors
- Rotary Encoders - Ultrasonic Sensors

Safety

- Safety Light Curtains - Safety Laser Scanners - Programmable Safety Systems
« Safety Mats and Edges « Safety Door Switches « Emergency Stop Devices

- Safety Switches & Operator Controls - Safety Monitoring/Force-guided Relays

Control Components
« Power Supplies « Timers « Counters « Programmable Relays
- Digital Panel Meters - Monitoring Products

Switches & Relays
« Limit Switches « Pushbutton Switches « Electromechanical Relays
- Solid State Relays

Software
« Programming & Configuration « Runtime

23180-000 A



