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Avtal om villkor

Garantier

a) Exklusiv garanti. OMRONSs exklusiva garanti ar att produkterna ar fria fran defekter i material och utférande
under en period av tolv manader fran det datum de saldes av OMRON (eller en annan period som anges
skriftligen av OMRON). OMRON fransdger sig alla andra garantier, uttryckliga eller underforstadda.

b) Begransningar. OMRON LAMNAR INGA GARANTIER ELLER UTFASTELSER, UTTRYCKLIGA ELLER
UNDERFORSTADDA, OM ICKE-INTRANG, SALJBARHET ELLER LAMPLIGHET FOR ETT VISST SYFTE MED
PRODUKTERNA. KOPAREN AR INFORSTADD MED ATT DET ENSAM HAR FASTSTALLT ATT PRODUKTERNA
KOMMER ATT UPPFYLLA KRAVEN FOR DERAS AVSEDDA ANVANDNING PA LAMPLIGT SATT. OMRON
friskriver sig ytterligare fran alla garantier och ansvar for alla typer av ansprak eller utgifter som baseras pa
intrdng i produkterna eller pa annat satt av immateriella rattigheter.

Q Koparkompensation. OMRONs enda skyldighet harunder ska, efter OMRONSs val, ersatta (i) (i den form som
ursprungligen levererades med kdparen som ansvarar for arbetskostnader for borttagning eller utbyte av
den) den icke dverensstammande produkten, (i) reparera den icke-Gverensstammande produkten, eller
(I) terbetala eller kreditera koparen ett belopp som motsvarar inkdpspriset for den icke-
dverensstdammande produkten; under inga omstandigheter ska OMRON ansvara for garanti, reparation,
gottgorelse eller andra krav eller utgifter gallande produkterna savida inte OMRONSs analys bekraftar att
produkterna hanterades, lagrades, installerades och underhdlls pa ratt sétt och inte kan utséttas for
kontaminering, missbruk, felaktig anvédndning eller oldamplig modifiering. Retur av produkter av kdparen
maste godkannas skriftligt av OMRON fore leverans. OMRON-féretag ska inte hallas ansvariga for
lampligheten eller icke-ldmpligheten eller resultaten av anvandning av produkterna i kombination med
elektriska eller elektroniska komponenter, kretsar, systemenheter eller andra material eller amnen eller
miljder. Rad, rekommendationer eller information som ges muntligt eller skriftligt ska inte tolkas som en
andring eller tillagg till ovanstdende garanti.

Se http://www.omron.com/global/ eller kontakta din OMRON-representant for publicerad information.

Ansvarsbegransning osv.

OMRON-FORETAG SKA INTE HALLAS ANSVARIGA FOR SARSKILDA, INDIREKTA, TILLFALLIGA ELLER EFTERFOLJANDE
SKADOR, FORLORAD VINST ELLER PRODUKTION ELLER KOMMERSIELL FORLUST PANAGOT SATT | SAMBAND MED

PRODUKTERNA, OAVSETT OM SADANA ANSPRAK BASERAS PA KONTRAKT, GARANTI, FORSUMLIGHET ELLER STRIKT
ANSVAR.

Vidare ska under inga omstandigheter OMRON-féretagens ansvar dverskrida det individuella priset pd den
produkt som ansvarsskyldigheten havs pa.

Lamplighet for anvandning.

OMRON-foretag ansvarar inte for Gverensstémmelse med standarder, koder eller freskrifter som galler for
kombinationen av produkten i kdparens tilldimpning eller anvandning av produkten. P& kdparens begdran
kommer OMRON att tillhandahalla tilldmpliga tredjepartscertifieringsdokument med information om klassificering
och anvédndningsbegransningar som galler for produkten. Den hér informationen racker inte for att faststalla
produktens lamplighet i kombination med slutprodukten, maskinen, systemet eller annan tillimpning eller
anvandning. Képaren ar ensam ansvarig for att avgora lampligheten av den specifika produkten med avseende pa
koparens tilldmpning, produkt eller system. Kdparen ska alltid ta applikationsansvar.

ANVAND ALDRIG PRODUKTEN FOR EN TILLAMPNING SOM INNEBAR ALLVARLIGA RISKER FOR LIV ELLER EGENDOM
UTAN ATT SE TILL ATT SYSTEMET SOM HELHET HAR UTFORMATS FOR ATT TA ITU MED RISKERNA OCH ATT
OMRON-PRODUKTEN/PRODUKTERNA HAR RATT KLASSNING OCH INSTALLATION FOR AVSEDD ANVANDNING
INOM DEN TOTALA UTRUSTNINGEN ELLER SYSTEMET.

Programmerbara produkter

OMRON-foretag ansvarar inte for anvandarens programmering av en programmerbar produkt, eller ndgon
konsekvens darav.

Prestandadata

Data som presenteras pd OMRON-foretagets webbplatser, kataloger och annat material tillhandahalls som en
guide for anvandaren vid bedomning av lamplighet och utgor inte ndgon garanti. Den kan representera



resultatet av OMRONS testférhdllanden och anvdndaren maste korrelera det med faktiska tillimpningskrav. Den
faktiska prestandan omfattas av OMRONSs garanti och ansvarsbegransningar.

Andringar i specifikationer

Produktspecifikationer och tillbehér kan ndr som helst &ndras beroende pa forbéttringar och andra orsaker. Det &r
Vvar praxis att dndra artikelnummer nér publicerade betyg eller funktioner andras eller nér betydande
konstruktionsandringar gors. Vissa specifikationer for produkten kan dock dndras utan féregdende meddelande.
Om du &r oséker kan sarskilda artikelnummer tilldelas for att dtgarda eller faststélla viktiga specifikationer for din
tillampning. Kontakta din OMRON-representant nar som helst for att bekrafta de faktiska specifikationerna fér den
kopta produkten.

Fel och utelamnanden

Informationen som foérmedlas av OMRON-féretag har kontrollerats och anses vara korrekt, men inget ansvar antas
for skrivfel, typografiska fel eller korrekturldsningsfel eller uteldamnanden.

Obs!

Aven om alla anvisningar som anges i denna sakerhetsguide féljs gar det inte att
garantera att ett robotsystem ar fritt fran olyckor som leder till skada eller dodsfall eller
avsevarda egendomsskador som orsakas av industriroboten. Det &r kundens ansvar att
implementera lampliga sakerhetsatgarder baserat pa sin egen riskbeddémning.
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1 Anmarkning om varning

Det finns sex larmnivder som anvdnds i vdra handbdcker. | fallande prioritetsordning ar de:

U4 d dd

FARA:
Detta indikerar en 6verhdngande farlig situation som involverar elektricitet och som, om
den inte undviks, leder till dodsfall eller allvarliga personskador.

FARA: Detta indikerar en éverhdngande riskfylld situation som, om den inte undviks,
kommer att leda till dodsfall eller allvarliga personskador.

VARNING: Detta indikerar en potentiellt farlig situation som involverar elektricitet och
som, om den inte undviks, kan leda till allvarliga personskador eller allvarliga skador pa
utrustningen.

VARNING: Detta indikerar en potentiellt farlig situation som, om den inte undviks, kan
leda till allvarliga personskador eller allvarliga skador pa utrustningen.

FORSIKTIGHET: Detta indikerar en situation som, om den inte undviks, kan resultera i
mindre personskador eller skador pa utrustningen.

Forsiktighetsatgarder for saker anvandning: Detta indikerar forsiktighetsatgarder
gallande vad du ska gora och vad du inte ska gora for att sakerstalla séker
produktanvdndning.



2 Forkortningar och terminologi

Forkortning/term

Beskrivning

Grundldggande halso- och sékerhetskrav som géller utformning och

EHSR konstruktion av maskiner

LD Lag belastning

PL Prestandaniva enligt SS-EN ISO 13849-1

PL, Erforderlig prestandaniva enligt SS-EN ISO 13849-1
PL, Uppnddd prestandaniva enligt SS-EN 1SO 13849-1

Prestandaniva

Separat niva som anvands for att specificera formagan hos
sakerhetsrelaterade delar av styrsystem att utfora en sakerhetsfunktion
under férutsebara forhallanden

Erforderlig prestandaniva PLr

Prestandaniva (PL) som tillampas fér att uppna den riskminskning som kravs
for varje sakerhetsfunktion

Riskbeddmning

Overgripande process som omfattar riskanalys och riskbedémning

Sakerhetsfunktion

Funktion hos maskinen som kan leda till en omedelbar 6kning av
risken/riskerna om det uppstar fel i funktionen
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3 Inledning

3.1 Monteringsanvisningar

Monteringsanvisningarna i det har dokumentet gdller alla sdkerhetsrelaterade aspekter av den mobila LD-
roboten och LD-vagntransportdrsroboten, som en delvis fardigstalld maskin, och granssnittet mellan den delvis
fardigstallda maskinen och den slutliga maskinen, som maste beaktas av montéren ndr den delvis fardigstallda
maskinen integreras i den slutliga maskinen.

Den mobila LD-roboten och LD-vagntransportéren som delvis fardigstallda maskiner ar
avsedda att inforlivas i andra maskiner och far inte tas i bruk férran den slutliga maskin dér den
ska inforlivas har forklarats i Overensstammelse med bestdammelserna i EG:s maskindirektiv
2006/42/EG, om tillampligt

Nar den mobila LD-roboten eller LD-vagntransportéren inforlivas i den slutliga maskinen maste
montoren vidta nddvandiga dtgarder for att bemdta EHSR-regelverket fran BILAGA | i
maskindirektivet, som géller den mobila LD-roboten, som inte har tillimpats och uppfyllts eller
som endast delvis har uppfyllts av OMRON.

Monteringsanvisningarna ska sedan inga i den tekniska dokumentationen for den slutliga
maskinen.

De har monteringsanvisningarna for den mobila LD-roboten, och LD-vagntransportéren som en delvis
fardigstalld maskin, tillhandahdller nédvandig information for att géra det maojligt for tillverkaren av den slutliga
maskinen att ta fram de delar av instruktionerna som kravs enligt ESHR 1.7 4.

3.2 Definitioner

Plattform: Robotens mest grundlaggande del. Den omfattar chassi, drivenheter, fidgdring, hjul, batteri, lasrar,
ekolod, en inbyggd LD-plattform med elektronikkdrna, programvara som behovs for att navigera, kontakter for att
ansluta till och driva nyttolaststrukturen och plattformens kapor.

Nyttolaststruktur: Allt du ansluter till LD-plattformen. Detta kan vara sd enkelt som en Idda till delareller
dokument som du vill transportera, eller sa komplicerat som en robotarm som ska anvandas for att plocka upp
delar for transport.

AMR (autonom mobil robot): En mobil OMRON-robot med en ansluten nyttolaststruktur. Det har ar din
kompletta mobila robot som transporterar dina produkter, delar eller data.

Nar vi hdnvisar till den forsta installationen, konfigurationen och anslutningarna hanvisar vi till plattformen.

Nar vi pratar om att styra eller dvervaka hela den mobila roboten, med en nyttolaststruktur ansluten, hanvisar vi
till AMR.

Maskinpark: Tva eller flera AMR-enheter som anvands pa samma arbetsyta.

Enterprise Manager 2100: Ett system som hanterar en maskinpark med AMR-enheter. Detta inkluderar
Enterprise Manager-enheten och den programvara som kors pa den.

LD-plattformsvagntransportor: En plattform med LD Platform OEM (inklusive férldngda armar) och en
kopplingsplatta monterad, konfigurerad for transport av en vagn. Detta kallas dven bara fér en transportor.

Vagn: En vagn, pa fyra rullhjul, som kan fdstas pa en LD-plattformsvagntransportor, for att 6ka
nyttolastkapaciteten for LD-plattformen samt koppla bort lasten fran robotplattformen. Vagnen har bromsar pa
tva rullhjul, som kan frigéras antingen genom att koppla till en transportér eller genom att anvéanda en manuell
bromsfrigéringsspak pa vagnen



3.3 Produktbeskrivning

LD-plattformen aren mobil robotplattform for allmédnna andamal som har utformats for att anvandas inomhus
och i narheten av manniskor. Den ar sjélvstyrd och sjdlviaddande med en automatiserad dockningsstation.

LD-plattformen finns i tva versioner som ar utformade for att béra laster pa upp till 60 kg fér LD-60-plattformen
och 90 kg for LD-90-plattformen. Dar sa ar lampligt identifieras skillnader mellan modellerna. | annat fall galler
den har handboken bada plattformarna.

LD-plattformsvagntransportoren dr utformad for att flytta en avtagbar vagn inomhus och runt manniskor. LD-
plattformsvagntransportéren finns i tvd modeller, utformade for transport av vagnar med en nyttolast pa upp till
105 kg for LD-105CT-plattformen och 130 kg for LD-130CT-plattformen. Dar sa ar ldmpligt identifieras skillnader
mellan modellerna. I annat fall galler den har handboken for bada LD-plattformsvagntransportérerna.

Overvdganden for LD-plattformen gller i allmanhet dven fér LD-vagntransportéren om inget annat anges. LD-
vagntransportoren har évervdganden som inte géller for LD-plattformen och om LD-vagntransportéren tas upp
specifikt kan man anta att dmnet inte galler for LD-plattformen.

LD-plattformen kombinerar maskinvara och programvara fér mobil robotteknik for att tillhandahalla en
intelligent, mobil plattform for att bara upp och transportera din nyttolaststruktur. Plattformen levereras komplett
med férmagan att veta var den befinner sig inom en arbetsyta och att navigera sdkert och sjalvstandigt till alla
tillgdngliga destinationer inom den arbetsytan, kontinuerligt och utan mansklig inblandning.

Dess primara vdgledning anvdander en sakerhetsskanningslaser for att navigera genom att jamfora
laseravldsningarna med en digital karta som finns lagrad pa plattformen. Ytterligare avkanning for att undvika
hinder tillhandahalls av tva bakatriktade ekolodspar, en framre stétfangare med avkanning och annu en
skanningslaser som &r monterad under sakerhetsskanningslasern for att upptacka hinder som ar cirka 60 mm
dver marken. Ytterligare avkdnning fér navigering tillhandahalls av ett gyroskop som &r monterat pa den interna
LD-kdrnan samt omkodare och hallsensorer pa varje drivhjul.

Forutom den framre sdkerhetsskanningslasern har varje LD-plattformsvagntransportor tva sidolasrar som ar
riktade sa att deras skanningsplan ar vinkelratt mot marken for att upptédcka eventuella hinder i végen som inte
kan upptdckas av sdkerhetsskanningslasern. De har dven en bakétriktad hinderdetekteringslaser som ser till att
det ar sdkert for transportoren att backa eller svanga pa en plats.

For de flesta tilldmpningar vill man anpassa plattformen med en nyttolaststruktur som dr ansluten till
plattformens ovansida fér ndgon kombination av att plocka upp, transportera och sldppa av delar, prover eller
dokument. Se Nyttolaststrukturer (se avsnitt 7) for riktlinjer for utformning av en nyttolaststruktur. LD-
vagntransportoren ar i sig en tillampningsspecifik nyttolaststruktur — inga andringar far géras pa LD-
vagntransportorens plattform om de skulle stéra saker anvdndning av den inbyggda utrustningen for att fanga
upp vagnen och lasa den pa plattformen.

LD-plattformen haren mangd olika granssnitt och strdmanslutningar som stoder dina tilldimpningsspecifika
sensorer och tillbehér, monterade pa din nyttolaststruktur. Se Anslutning (avsnitt 8) for information om
tillgangliga anslutningar pa LD-plattformen. LD-vagntransportdren har en ndgot annorlunda anvandarriktad 10
och strém, med ett extra kretskort. Om du behover lagga till ndgra anslutningar som ndmns i avsnitt 8 for LD-
vagntransportéren maste du ldsa anvandarhandboken fér LD-vagntransportoren. LD-vagntransportren levereras
med alla nddvéandiga anslutningar som kravs for att kopplas in och ur med vagnar.

Stomme och drivning

LD-plattformen, som ar grundplattformen pa LD-vagntransportéren, ar relativt liten, latt och mycket
lattmandvrerad. Den har ett starkt aluminiumchassi och en stabil konstruktion som gér den mycket hallbar. Den
har IP-klassning IP-40.

Plattformen ar ett tvahjuligt fordon med differentialdrivning, fidderbelastade passiva rullhjul fram och bak samt
drivhjul med separat fidderupphangning for balans. De solida skumfyllda hjulen sitter mitt pa plattformen, sa att
den kan svanga pa plats.
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Sakerhetsskanningslaser

Den inbyggda navigeringslasern aren mycket exakt skanningssensor. Lasern ger 600 avldsningar i ett synfdlt pa
240 grader, med typisk maximal rdckvidd pa 40 m. Det sékra avkdnningsomrade som anvénds for plattformens
standardskyddsfalt har en maximal radie pd 3 m. Lasern arbetar i ett enda plan, placerad 190 mm ovanfor golvet.

Lasern kan inte detektera glas, speglar och andra hogreflekterande foremal pa ett tillforlitligt satt. Var forsiktig nar
AMR anvénds i omraden dar det finns dessa typer av foremal. Om AMR maste kdra ndra dessa foremal
rekommenderar vi att du anvénder en kombination av markeringar pa objekten, t.ex. tejp eller méalade rander.
Dessutom bor du ange férbjudna sektorer pa kartan sa att AMR kan planera vagar for att undvika dessa foremal.
Lagfrontslaser

Denna laser & monterad under sakerhetslasern och ger 130 graders betraktningsvinkel genom ett urtag langst
ned pa den framre stotfangaren. Den detekterar ldaga hinder framfor LD-plattformen, t.ex. en tom pall, som kan
vara for laga for att sékerhetslasern ska detektera dem.

Ekolod

LD-plattformens tva bakatriktade ekolodspar ar avsedda for hinderavkdanning vid backning. Rackvidden ar upp till
5 m, dven om den typiska exakta rdckvidden bara &r cirka 2 m. Varje par bestar av en sandare och en mottagare.
Ekolodssandarna och -mottagarna ar identiska fysiskt, men transportdren anvander dem pa olika satt.
Ytterligare lasrar till LD-plattformsvagntransportorer

LD-vagntransportoren har dven en bakatriktad laser som anvands bade vid svangning pa plats och vid backning
nar transportoéren och vagnen ar kopplade.

En kopplingslaser som &r monterad pa transportdrens kopplingsplatta anvands for att lokalisera en triangel pa
undersidan av vagnens kopplingsplatta. Denna anvands av transportoren for exakt inpassning med vagnen, sa att
de kan kopplas ihop.
Det hér ingar - grundlaggande komponenter
o En helt monterad LD-plattform

Plattformen innehaller en sdkerhetsskanningslaser, framre stétfangare och tva bakatriktade ekolodspar.

Varje par ar en sdndare och en mottagare.

° Ett batteri

Detta levereras separat fran plattformen, pd grund av bestammelser om lufttransport.

. LD-plattformskarna, som inbegriper en integrerad dator

Varje drivhjul har en omkodare och en hallsensor som kompletterar navigeringslasern.
. Operatdrspanel

Detta inbegriper en skarm, en nédstoppsknapp, ON- och OFF-knappar (PA och AV), en
bromsfrigdringsknapp och en nyckelbrytare som kan 1dsas for att avaktivera OFF-knappen (AV) for att
forhindra oavsiktlig anvandning eller manipulering. Denna maste monteras pa den nyttolaststruktur som
utformats och byggts av anvdndaren. Om operatorspanelen inte anvands maste en DB-15-anslutningsbygel,
som medfdljer plattformen, anvandas for att kringgd panelens nddstopp. Om operatdrspanelen inte anvands
maste systembyggaren tillhandahalla funktionerna ON och OFF (PA och AV), bromsfrigéring och nédstopp
med hjdlp av anslutningen till anvandargranssnittet pd LD-kdrnan.

LD-vagntransportoren levereras inte med en operatérspanel. Den har PA-, AV-, bromsfrigérings-,
nodstopps- och nyckelbrytarfunktioner, tillsammans med en stdrre pekskdrm langst upp pa en stolpe
baktill pa plattformen.

o Automatiserad dockningsstation
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GOr att plattformen kan ladda sig sjalv utan att anvandaren behdver géra nagot. Den inkluderar ett faste
for vdggmontering och en golvplatta, fér en rad olika installationsmetoder. Se avsnittet Installera
dockningsstationen i anvandarhandboken for LD.

LD-vagntransportdéren maste anvanda ett ldngre faste for vdggmontering for att placera dockan langre bort fran
vdggen. Det beror pd att den bakatriktade lasern sticker ut forbi den bakre delen av LD-plattformen och skulle
stota i vdggen om standardféstet for vdggmontering anvands. LD-grundplattformen kan ocksa docka pa dessa
platser om din robotmaskinpark innehaller bdde LD-vagntransportérer och andra LD AMR-enheter.

En manuell laddningssladd medféljer sa att du kan ladda batteriet eller ett reservbatteri utanfor plattformen.
. Styrspak (tillval)
Denna anvands for manuell styrning av plattformen, mestadels nar en skanning gors for att generera en

karta. LD-plattformens sdakerhetsskanningslasers skyddszoner ar fortfarande aktiva ndr anvandaren
manuellt styr plattformen med styrspaken.

Minst en styrspak kravs fér varje maskinpark med AMR-enheter.

Det har ingar - ytterligare komponenter for LD-plattformsvagntransportorer
. Ovre platta och kopplingsplatta

Plattformens dvre platta tacker plattformens lastutrymme och ger stéd till den nedre kopplingsplattan (pa
plattformen) som kopplar in vagnens kopplingsplatta, som &r fast pa vagnen, samt kopplingslasern.

. En HMI-stolpe

Har finns de tva sidolasrarna och den bakéatriktade lasern, bada for att undvika hinder. Har finns aven
operatorspanelen.,

e Anvandargranssnitt

Forutom alla funktioner i standardoperatérspanelen som ndmns ovan har LD-vagntransportdrens granssnitt
ocksd stéd for tvd WiFi-antenner, en lampa som indikerar driftstatus och LATCH och UNLATCH (SPARRA och
LAS UPP). LATCH-knappen (SPARR) gér inte att den automatiska sparrmekanismen aktiveras om inte en
narhetssensor pa LD-vagntransportéren detekterar metallfastet pa undersidan av vagnen, och hallsensorerna
detekterar magneterna i vagnen. Detta forhindrar drift nar en person har hédnderna i nérheten av den rorliga
sparren, och sdkerstaller att vagnen ar i ett lage dar sparraktiveringen fungerar.

e Vagn

Vagnen ar rammonterad pa fyra rullhjul, utformad sd att den kan kopplas till en LD-
plattformsvagntransportér. Nar den ar kopplad flyttas vagnen tillsammans med transportdren. Nar
transportoren anlander till det avsedda malet kopplas den bort fran vagnen och kor ivédg, medan vagnen blir
kvar vid malet. Bromsarna ansdtts automatiskt pa vagnens rullhjul vid frdnkoppling, vilket hindrar den fran att
rulla om golvet inte &r helt plant. Dessa bromsar dr inte avsedda att hindra vagnen fran att rulla nedfér en
sluttning. LD-vagntransportoren kan inte anvdandas i sluttningar och den maste forhindras fran att gora det
genom fysiska och logiska (programvaruzoner) barridrer.

Vagnen har en manuell bromsfrigéringsspak sa att den kan flyttas manuellt.

For nyttolaststrukturutveckling

. Sidomonterade hinderdetekteringslasrar

Tva lasrar som skannar det vertikala planet pa varje sida av AMR-enheten. Dessa anvands for att detektera
hinder som &r pa sddana hojder som navigeringslasern inte kan detektera.
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3.4 Relaterade handbocker

Det finns ytterligare handbdcker som omfattar relaterade dmnen géllande plattformarna for LD- och LC-
vagntransportorer. Foljande handbdcker innehaller information om allman sakerhet, relaterade produkter,
avancerade konfigurationer och systemspecifikationer.

Tabell 1: Relaterade handbocker

Handbokens namn

Beskrivning

Sakerhetsguide for mobil
LD-robot

Innehaller allman sékerhetsinformation for alla LD-plattformsbaserade
robotar frain OMRON Robotics and Safety Technology.

Anvandarhandbok for
LD-plattform

Beskriver anvéandning och underhall av LD-plattformen.

Installationshandbok for EM2100

Beskriver Enterprise Manager 2100-systemet for hantering av en
maskinpark med AMR-enheter.

Anvéndarhandbok for
programvarusviten for
mobila robotar

Omfattar MobilePlanner-programvara, SetNetGo OS och det mesta av
konfigurationen av en LD-plattform.

OMRONSs guide for
LD-plattformens kringutrustning

Omfattar LD-kringutrustning, tex. tillvalen LD-pekskdrm, Call/Door boxes
och Acuity Localization.

Anvandarhandbok for
LD-vagntransportorer

Beskriver anvéndning och underhadll av LD-plattformsvagntransportorer,
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4 Sakerhet
4.1 Avsedd anvandning

FARA: RISK FOR PERSONSKADA ELLER EGENDOMSSKADA
Slutanvdndaren av AMR-enheten maste utfora en riskbeddmning for att identifiera och minska

eventuella ytterligare risker for person- och egendomsskador som orsakas av nyttolasten.

LD-plattformsbaserade mobila robotar ar utformade for anvandning i industriella eller professionella miljder. De
maste anvandas pa ett satt som tar hansyn till potentiella risker f&r personal och utrustning.

maste foljas noggrant.

f VARNING: Monteringsanvisningarna tillsammans med &vriga robotrelaterade handbdcker

4.2 Ejavsedd anvandning

Ej avsedd anvdndning av LD-plattformar kan

. orsaka personskador
. skada roboten eller annan utrustning, och
. minska systemets tillforlitlighet och prestanda.

De ar inte avsedda att anvandas

. i narvaro av joniserande eller icke-joniserande stralning

. i livsuppehallande system

. i farliga (explosiva) miljcer

. i bostadsinstallationer

. dar utrustningen kan utsattas for extrem varme eller fukt

. i mobila, portabla, marina, flygplanssystem eller andra rorliga miljoer, eller

. i okontrollerade omrdden, till exempel omraden som dr 6ppna for allmén offentlig dtkomst.

Anvandning inom sddana omraden kan krava att ytterligare sékerhetsdtgdrder vidtas, samt en riskanalys.
Beakta dessutom foljande som icke avsedd anvéndning:

LD-plattformsbaserade mobila robotar ar avsedda att anvdndas pa allmant plana golv, i rullstolsanpassade
omraden.

Robotens stomme far inte komma i kontakt med vatskor. Drivhjulen tal fuktiga golv, men robotens stomme
maste forbli torr. For mycket vatska pa golvet kan leda till forlust av dragkraft, vilket minskar robotens formaga att
stanna, vilket kan leda till faror om ett hinder kommer in i LD-sékerhetsskanningslaserns skyddsfalt.

Roboten &rinte lamplig for forflyttning eller transport av manniskor. Det dr inte tillatet att sitta pa LD-plattformen.

Om du dr osdker pa tilldmpningen kan du fraga OMRON Robotics and Safety Technologies for att avgéra vad som
aravsedd anvéndning och inte.
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4.3 Anvandarens ansvar

Det ar slutanvdandarens ansvar att se till att de mobila robotarna anvands pa ett sakert satt. Detta inkluderar
foljande:

Att lasa installations- och anvandningsinstruktionerna, utover sakerhetsguiden for den mobila LD-roboten,
innan du anvander utrustningen.

Att se till att miljon ar lamplig for séker anvandning av AMR-enheten.

Om en maskinpark med AMR-enheter (tva eller fler) installeras maste Enterprise Manager anvéndas, savida
inte tva robotar aldrig ska arbeta i samma omrdde.

Att se till att alla som arbetar med eller i ndrheten av en AMR-enhet har lamplig utbildning och foljer denna
handbok och sakerhetsguiden fér den mobila LD-roboten for séker robotdrift.

Att se till att AMR-enheterna underhalls sa att deras kontroll- och sdkerhetsfunktioner fungerar som de ska.

Allmanna risker

FORSIKTIGHET: Foljande situationer kan leda till mindre personskador eller skador pa
utrustningen.
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Ak inte pa plattformen.
Overskrid inte den maximala viktgransen.

Nyttolasten minskar ndr lutningen okar. (LD-vagntransportéren ar inte avsedd fér anvdandning i ndgon
sluttning.)

Overskrid inte de maximala rekommenderade granserna for hastighet, acceleration, inbromsning eller
rotation. Se avsnitten om granser for tyngdpunkt och acceleration, inbromsning och rotation i
anvandarhandboken for LD-plattformen.

Rotationshastigheten blir mer betydande ndr nyttolastens tyngdpunkt dr ldangre bort (vertikalt och/eller
horisontellt) fran plattformens tyngdpunkt. Se till att dina programinstéliningar inte gor plattformen
instabil under ndgra omstandigheter, inklusive vid nddstopp.

Tappa inte roboten, 1at den inte kdra Gver en kant och anvand den inte pa ndgot annat oansvarigt satt.

Lat inte AMR-enheten kdra igenom en 6ppning som har en automatisk grind/ddrr, sdvida inte dorren och
AMR-enheten ar korrekt konfigurerade med Call/Door Box-alternativet. Se guiden fér LD-plattformens
kringutrustning for mer information om Call/Door Box.

Utsdtt inte AMR-enheten for vdta. Utsatt inte AMR-enheten for regn eller fukt.

Fortsatt inte kdra AMR-enheten om har, garn, snore eller andra féremal har virats runt plattformens axlar,
rullhjul eller hjul.

Anvand inte ej godkdnda delar.
SI& inte pa roboten utan att antennerna sitter pa plats.

Aven om de lasrar som anvands &r klass 1 (dgonsékra) rekommenderar vi att du inte tittar in i dem.




Risk for fall

VARNING: Roboten kan orsaka allvarliga personskador eller skador pd sig sjdlv eller pd annan
utrustning om den kor av en kant, t.ex. en lastkaj eller nedfor trappor.

Fysiska barricirer

Kanten pad en lastkaj, ingdngen till trappor som gar nedat eller ndgot annat betydande fall inom robotens
forvantade arbetsomrdde ska markas ut fysiskt sa att robotens navigeringslaser ser barridren och stannarinnan
den nar den. Robotens navigeringslaser skannar vid 190 mm. Barridren maste vara hogre an denna héjd
for att kompensera for eventuella avvikelser i golvet som kan vinkla sékerhetsskanningslaserns plan
uppat och 6ver barridren. Se till att din barriar ar tillrackligt hog for att skanningslasern ska kunna se den
genom att observera laserns avlasningar som visualiseras i forhallande till AMR-enhetens plats pa dess
interna karta.

Fysiska barridrer maste anvdndas pa alla platser AMR-enheten méjligen kan nd.

Logiska barridrer

Du bdr ocksd anvdnda forbjudna omraden, sektorer eller linjer med ndgon meters sakerhetszon (dampning) fore
sjalva kanten for att sakerstélla att roboten inte forsoker kora dit.

Dessa maste vara kontinuerliga pd anldggningen, sd att roboten inte kan planera en vdg att kéra runt eller mellan
dem till kanten.

Roboten kan ocksa stéta pa dverhdngande hinder. Dessa kan vara synliga for de extra sidolasrarna (standard med
LD-vagntransportoren), men logiska barridrer ska fortfarande anvdndas for att forhindra att roboten planerar en
vag genom det utrymmet. Om sidolasrar inte anvdnds, eller om de inte kan upptdcka éverhdangande hinder nar
AMR-enheten ér tillréckligt Idngt bort for att férhindra kollision, maste fysiska barridrer anvandas utover logiska
barridrer for att forhindra denna risk. Vid tveksamheter ska fysiska barridrer anvandas.

Elektriska risker

VARNING: Dockningsstationen har vaxelstrom inuti. Dess skydd ar inte forreglade.

. Anvand inte forldngningssladdar med dockningsstationen om de inte har ratt klassificering.
. Ga aldrig in i plattformen med laddaren ansluten.

. Koppla omedelbart bort batteriet ndr du har dppnat batteriluckan.

. Undvik att kortsluta batteripolerna.

o Anvand endast en laddare fran OMRON Robotics and Safety Technologies.

. Om vétska spills ut pd AMR-enheten ska du stdnga av AMR-enheten, torka upp all eventuell vétska och lata
AMR-enheten lufttorka ordentligt innan strommen slas pa igen.

Klamrisk och risk att fastna

Robotens képor

FORSIKTIGHET: Kldmrisk. K&porna halls pa plats av starka magneter som kan kldmma dig om
du inte ar forsiktig. Folj instruktionerna i kapitlet Underhall fér hantering av kapor.
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Spdrrar for LD-plattformsvagntransportérer

FORSIKTIGHET: Kldmrisk. Spérren pa LD-plattformsvagntransportéren kan klamma dig om du
inte ar forsiktig. Hall hdnderna borta fran transportoren nar den anvands.

kldamma dig om du inte dr forsiktig. Hall hdnderna borta frdn remmen och remskivan ndr de ar i
drift.

FORSIKTIGHET: Risk att fastna. Du kan fastna med handen i LD-plattformsvagntransportérens
rem och remskiva vid underhall. H3ll handerna borta frdn remmen och remskivan nar de ror

sig.

f FORSIKTIGHET: Kldmrisk. Vid underhall av sparrmekanismen kan remmen och remskivan

Mellanrum mellan HMI-stolpen och vagnen for LD-plattformsvagntransportérer

vagnen kan kldmma dig om vagnens nyttolast ar felaktigt utformad och du &r inte forsiktig. Hall
hdnderna borta fran utrymmet mellan HMI-stolpen och vagnen nar plattformen och vagnen
kopplas ihop.

f FORSIKTIGHET: Kldmrisk. Kopplingsfunktionen hos LD-plattformsvagntransportéren och

Risker med magnetfalt

Robotens képor

VARNING: Magnetfalt kan vara farliga for personer med pacemaker. Personer med pacemaker
ska halla sig 30 cm bort fran plattformens kapor, som halls pa plats med starka magneter.

Dockningstratt

ska halla sig 30 cm fran plattformens undersida, som exponeras under vissa underhallsdtgarder

f VARNING: Magnetfalt kan vara farliga for personer med pacemaker. Personer med pacemaker
nar plattformen tippas pa sidan.

Vagnmagnet fér LD-plattformsvagntransportérer

personer med medicinska implantat. Personer med medicinska implantat ska halla sig 30 cm

f VARNING: Magnetfdlt kan vara farliga for medicinska implantat. Magnetfalt kan vara farliga for
fran vagnens undersida.

Personalens kvalifikationer

Det ar slutanvandarens ansvar att se till att all personal som arbetar med eller i ndrheten av mobila robotar har
genomgatt en 1d3mplig OMRON-utbildning och har praktisk kunskap om systemet. Anvandaren maste
tillhandahalla nddvandig ytterligare utbildning for all personal som ska arbeta med systemet. Den har ytterligare
utbildningen ska innehalla dmnen relaterade till tilldmpningsspecifik maskinvara som har lagts till i LD-
plattformen och som inte omfattas av OMRONSs utbildning.

Sasom anges i denna och robotens anvandarhandbok ska vissa procedurer endast utféras av personer med ratt
kunskaper eller instruktioner. For en beskrivning av kvalifikationsnivan anvander vi standardtermer:

. Personer med ratt kunskaper har tekniska kunskaper eller tillrécklig erfarenhet for att kunna undvika
elektriska eller mekaniska faror.
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. Personer med ratt instruktioner har fatt ldmplig information eller arbetar under uppsikt av personer
med ratt kunskaper for att kunna undvika elektriska eller mekaniska faror.

All personal maste folja branschens féreskrivna sakerhetsrutiner vid installation, drift och testning av all elektrisk
utrustning.

VARNING: Fore arbete med roboten maste varje person med befogenhet bekrafta att de
. har nédvandiga kvalifikationer

. har fatt handbockerna (bade den har anvandarhandboken och sékerhetsguiden for den
mobila LD-roboten)

. har Iast handbockerna
. forstar handbockerna, och
. kommer att arbeta pa det satt som anges i handbockerna.

Nyttolastrorelse och -6verforing

Det dr slutanvdndarens ansvar att dvervaka och bekrafta status for robotens nyttolastrorelse och -6verforing till
eller frdn anldaggningsutrustning.

Problem med nyttolastoverféring maste utldsa ett nédstopp for roboten, som foérhindrar att roboten ror sig tills
en operator har 10st problemet och bekréftat att systemet &r sékert att anvanda. Denna hantering av problem
med nyttolastdverforing dr slutanvdndarens ansvar.

Det @r anvandarens ansvar att tillhandahalla ett sakert granssnitt mellan roboten och anlaggningsutrustningen
(t.ex. transportband) och detta ska dven faststallas som ett resultat av den riskbeddmning som utforts for
tillampningen.

Konfigurerbar varningssummer

LD-plattformarna har en konfigurerbar varningssummer. Det ar anvandarens ansvar att konfigurera denna
summer pa lampligt satt for den anldaggning dar roboten ska vara i drift. Summern ljuder varje gang roboten ror
sig bakat eller svanger. Andra situationer kan konfigureras.

Summern konfigureras med MobilePlanner, med hjalp av foljande parametrar:

OBS! Dessa parametrar dr endast tillgangliga med Mobile Robot Software Suite 5.0
och senare.

. DriveWarningEnable

OBS!
Om den har parametern ar installd pa False visas inte de dterstdende parametrarna.

VARNING: Avaktivering av DriveWarningEnable-parametern bryter mot standarderna
JIS D 6802 och EN 1525. Vi rekommenderar starkt att du later instaliningen vara True.

. DoNotWarnDrivingForwards

Standard: False

. DoNotWarnTurninginPlace

Standard: False

) DriveWarningLoudMilliseconds

Standard: 500. Om DriveWarningQuietMilliseconds ar 0 &r den har parametern irrelevant.
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. DriveWarningQuietMilliseconds

Standard: 500. Detta dr tiden mellan varningar da summern &r tyst. Om du stéller in den pa 0 blir
varningen kontinuerlig.

Undvikande vid flera fordon

Ndr flera fordon arbetar i samma arbetsomrdde mdste de anslutas till en Enterprise Manager 1100 (EM) via WiFi.
EM hjalper till att forhindra kollisioner genom att dela dynamisk information om X, Y, theta, storlek och
ruttplanering med varandra. Fordonen tar sedan med dessa data i berakningen for att undvika hinder. Detta ar
inte en forreglad metod for att forhindra kollisioner. Det dr slutanvandarens/integratorns ansvar att tillhandahalla
en forreglad metod for att forhindra kollisioner.

OBS!

Néar tva AMR-enheter ndrmar sig varandra direkt kan ingen av dem avgora den fysiska
storleken pa ratt satt. Deras lasrar skannar in flera cm i den andra laseréppningen
och ger en felaktig avstandsberdkning. Pa grund av detta maste alla installationer
som har tva eller fler AMR-enheter som arbetar inom samma arbetsutrymme
hanteras av samma Fleet Manager.

Trafikstyrning

Ett "vaxlingsbart forbjudet omrade” kan programmeras pa kartan for att forhindra att AMR-enheter
korin i ett omrade baserat pa status for en diskret inmatning. Om det har omradet slas pa for att
t.ex. ett annat fordon, som en gaffeltruck, finns i omradet, tilldts AMR-enheten inte att kora in i
omradet. Det har ar ett programvarubaserat verktyg som anvands for att minska riskerna.
Anvéndare maste tillhandahalla fysiska barridrer i de fall det &r viktigt att forhindra AMR-atkomst till
specifika omraden. Denna funktion &r inte sakerhetsklassad och trafikstyrningen bor beaktasi den
dvergripande riskbeddmningen.

44 Miljo

Allméanna miljéférhallanden

Det dr slutanvdndarens ansvar att sékerstélla att plattformens driftsmiljo forblir saker for plattformen. Om det finns
omraden som inte ar sékra for plattformen att kdra in bor dessa omrdden vara fysiskt blockerade sa att
plattformens skanningslaser detekterar barridrerna och plattformen forsoker inte kora dit. Dessa omraden kan
ocksa blockeras med férbjudna zoner i MobilePlanner-programvaran, men det bor vara utover fysiska barridrer.

Allmén atkomst

LD-plattformen ar utformad fér anvandning i industriella eller professionella inomhusmiljder. Den maste
anvandas pa ett satt som tar hénsyn till potentiella risker for personal och utrustning. Produkten ar inte avsedd for
anvandning i okontrollerade omrdden utan riskanalys, tex. omraden som ar &ppna for allman offentlig dtkomst.
Anvéndning i sddana omraden kan krdva att ytterligare sakerhetsatgdrder vidtas.

Avstand

LD-plattformen ar utformad for att anvdndas i en miljé som i allmanhet &r plan och inte har ndgra dorrar eller
andra begransade omraden som ar for smala for AMR-enheten. Det dr anvandarens ansvar att se till att tillrackligt
avstand uppratthalls pa varje sida av AMR-enheten, sd att en person inte kan komma i kldm mellan AMR-enheten
och en vagg eller ett annat fast foremdl. Du bor 1dsa gdllande standarder for ditt omrdde. Det kan finnas ett
undantag gallande sidoavstand pa upphamtnings- och avlidmningsplatser dar AMR-enheten maste komma néra
transportorer eller andra fasta foremal.
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Den primara fardriktningen for LD-plattformen &r framat. Nar LD-plattformen svanger pa plats utan att réra sig
framat utldser detekteringen av ett hinder i rotationsbanan inte ett nédstopp.

VARNING: Personal som arbetar med eller runt roboten ska inte sta nara roboten nér den
svanger pd plats (utan framatrorelse).

Hinder

Om AMR-enheten ska kora in i omraden med tét trafik maste anvandaren vidta lampliga forsiktighetsatgarder for
att varna personer i de omrddena om att en robot kan kéra in. Om trafiken bestdr av andra maskiner maste
anvandaren justera AMR-enheterna eller andra maskinparametrar for att minska risken for en kollision.

Sakerhetsskanningslaserns skyddsstopp

Om ett hinder kommer in i transportérens omedelbara vag utldser sékerhetsskanningslasern ett skyddsstopp
genom att avaktivera redundanta OSSD-signaler till LD-kdrnan. AMR-enheten utfor ett kontrollerat stopp i hogst
0,9 sekunder innan motorbromsarna aktiveras. Nar AMR-enheten har stannat helt vantar den i minst tva sekunder
innan den begarda rorelsen aterupptas, utan att ndgon mansklig inblandning kravs.

e Om hindret fortfarande &r i transportorens vag forsoker den forst planera sin vag och mandvrera sakert runt
hindret, om det finns tillréckligt med utrymme.

e  Om transportoren inte kan mandvrera runt hindret soker den efter en annan vag for att nd malet.
Om den inte hittar en annan vag vantar den pd mansklig inblandning.

Sakerhetsskanningslaserns nédstopp

Ett CPLD Channel 1-eller 2-fel &r ett systemfel som rapporteras av ett oberoende sdkerhetssystem till den fasta
programvara som styr roboten. En felsignal fran sakerhetssystemet indikerar att roboten arbetar utanfér de
definierade grénserna for sakerhetsstandarderna EN1525/ANSI B56.5.

Bagge dessa standarder anger att rérelsehastigheten i riktningar som inte tdcks av
operatorsdetekteringsenheterna, i riktning bakat for LD-plattformen, maste begransas till < 300 mm/s. Fér LD-90
och LD CT-105 ar denna hastighet 225 mm/s.

Om en LD-plattform anvands pa ett satt som dverskrider den har hastighetsgransen i rikining bakat genererar
och rapporterar sékerhetssystemet en felsignal. Vid normal, autonom drift utléser det hér tillstandet
rorelsestyrenheter som da utfor ett kontrollerat stopp. Om rérelse dock inaktiveras (nddstoppsknappen trycks in)
och bromsfrigoringen asidoséatts kan sakerhetssystemet inte stoppa LD-plattformen eftersom strémmen till
motorerna redan har stangts av. Nar feltillstdndet har dtgardats slutar sékerhetssystemet att rapportera ett
sakerhetsfel till rorelsestyrenheterna och den normala uppstartsprocessen inleds.

4.5 Batterisakerhet

. Forvara batterierna uppratt (i en miljé med en relativ luftfuktighet under 70 %) vid
o enmanad: 45 till 45 °C
o ettar20till25°C

. Utsatt inte batterierna for vatten.

. Om ett batteri ldcker far det inte utsattas for vatten. Sdnk om majligt ned det i mineralolja och kontakta
OMRON Robotics and Safety Technology.

. | hdndelse av brand ska en brandsldckare av D-typ anvéndas: skum, pulver eller koldioxid.
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4.6 Robotmodifieringar
Om anvandaren eller integratorn gér andringar pa LD-plattformen eller vagnen ar det deras ansvar att se till att
det inte finns nagra skarpa kanter, horn eller utskjutande delar.

Observera att varje andring av plattformen eller vagnen kan leda till att sékerheten eller funktionaliteten gar
forlorad. Det dr anvdndarens eller integratorns ansvar att sdkerstdlla att alla sékerhetsfunktioner fungerar efter
andringar.

4.7 Ytterligare sakerhetsinformation

Oavsiktlig vagnseparation i LD-vagntransportorer

Om vagnen mot férmodan skulle lossas fran plattformen nar den &r i rorelse ar vagnens bromsar utformade for
att stoppa vagnen inom 183 cm. LD-vagntransportdren upptdcker att vagnen inte ldngre drndrvarande genom
en induktiv narhetssensor och magnetisk avkanning, och den stannar da pa ett kontrollerat satt.

Sakerhetsguide for mobil LD-robot
OMRON tillhandahaller andra kéllor for mer sakerhetsinformation:

Sakerhetsguiden for mobil LD-robot innehdller detaljerad information om sakerhet for LD-plattformsbaserade
mobila robotar. Den ger ocksa resurser for information om relevanta standarder.

Den levereras med varje mobil robot.

4.8 Riskbedomning

OMRON som tillverkare &r medvetna om vdra skyldigheter och ansvarsomraden vad galler utveckling, tillverkning
och placering av sakra mobila robotar pd marknaden och att implementera dem pa ett konsekvent satt. OMRON
har dock ingen direkt inverkan pa anvéandningen av vara mobila robotar. Som en forsiktighetsatgard papekar vi
foljande:

Den montor som inforlivar den mobila LD-roboten i slutmaskineriet ar enligt lag skyldig att sdkerstalla att en
riskbeddmning utfors for att faststélla de halso- och sakerhetskrav som géller for hela maskineriet. Maskinen
maste utformas och konstrueras med hdnsyn till resultatet av riskbedémningen.

OMRON rekommenderar starkt att montéren anvander EN I1SO 12100 for den har riskbedémningen.

Riskbeddmningen och dess resultat maste dokumenteras i montérens tekniska fil for maskineri, enligt BILAGA VIl i
maskindirektivet 2006/42/EG.
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49 EHSR som foljs

Den mobila LD-roboten som en delvis fardigstalld maskin uppfyller féljande grundldggande krav i EG:s
maskindirektiv 2006/42/EG:

Tabell 2: EHSR som f6ljs fran BILAGA |, maskindirektivet 2006/42/EG

EHSR, .
bilagall Ui
1.1.1 Allmant - Definitioner
1.1.2 Principer for integration av sdkerheten
113 Material och produkter
115 Konstruktion av en maskin i syfte att underldtta hanteringen
1.2 Styrsystem
132 Risk for brott under drift
134 Risker i samband med ytor, kanter eller vinklar
1.5.1 Risker pd grund av andra riskkallor — Elektrisk matning
152 Risker pd grund av andra riskkallor — Statisk elektricitet
154 Risker pd grund av andra riskkallor — Monteringsfel
155 Risker pa grund av andra riskkéllor — Extrema temperaturer
1.5.10 Risker pa grund av andra riskkallor — Stralning
1.5.11 Risker pa grund av andra riskkallor — Yttre stralning
1512 Risker pd grund av andra riskkdllor — Laserstrdlning
1.6.1 Underhdll av maskiner
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5 LD-seriens framsta sakerhetsfunktioner

5.1 Prestandanivaer

De framsta sékerhetsfunktionerna fér robotar i LD-serien ar implementerade i maskinvara eller elektroniska kretsar
med vissa diagnostikfunktioner implementerade i den fasta programvaran. Den europeiska standarden EN 1525
(Férarldsa truckar och deras system) ger normativa krav fér den har typen av maskiner.

Tabell 3 anger de grundldaggande sakerhetsfunktionskraven i EN 1525.
Sekvensen for EN 1525-klausulerna i den har tabellen har andrats for att underlatta forklaringen av
funktionsblocken. Den har andringen i foljd pdverkar inte berdkningarna av funktionsnivan pad nagot satt.

Tabell 3: Viktiga sdakerhetskrav och uppnadd prestandaniva

U add
Normativa krav for mobila AMR-robotar ppna' .,a
prestandanivaer PLa
EN 1525- EN 1525-avsedd eMer:sgl:rrl?ngE- PFH Faktiskt
Klausul Sakerhetskrav | LD-seriens funktion arkitektur PL gL Redundans (1/h; uppnadd PL: PLa
r
(kat. EN 954-1) (EN 1SO 13849-1) (EN ISO 13849-1)
594 Skydds- Nédstopp Kategori 3 PL = d Dubbla | 5 53¢ PL.=e
anordningar kanaler
595 slkydds DAR Kategori 3 PL=d pubbla 1 ¢ 33¢.7 PL.=d
anordningar | personaldetektering kanaler
) Hastighets-
- I
54 Hastighets begrénsningar Kategori 2/3 PLi=d Dubbla 3.3E-8 Pla=e
kontroll A . kanaler
framat och bakat
55 Batteriladdnin Aktivering av Kategori 1 PL =b E tillampligt | 1.16-6 PLi=c
i 9 laddningsdocka 9 " ) P9 i o
Forbikoppling Migﬂfty\:;pak) Dubbla
5958 av skydds- 'xopping Kategori 2 PLi=b . 4.6E-8 Plr=e
anordningar av personal- kanaler
9 detektering
) Vagntransportorens ) e
5.6 Lasthantering Kategori 1 PLi=b Ej tillampligt - Pla=b
bromsar
57 Styrning Ej tillampligt Ej tillampligt Ej tillampligt Ej tillampligt - Ej tillampligt
. OEM/Integrering, e ) R ) R ) R )
. I I - I
58 Stabilitet e tillampligt Ej tillampligt Ej tillampligt Ej tillampligt gj tillampligt

5.2 Nodstoppskrets

Funktionsteori

Nodstoppet ar den mest grundlaggande sékerhetsfunktionen for robotar i LD-serien och aren bra utgangspunkt
for att fa en overblick dver sakerhetssystemen.

Fordonet har sex grundldaggande nddstoppskallor. Kalla 1, 2 och 3 &r synliga fran fordonets utsida. Kalla 4 och 5 ar
antingen interna funktioner eller anvéandaranslutna inmatningar. Sékerhetsskanningslasrarna utloser ett
skyddsstopp. Detta skiljer sig fran ett nédstopp endast i att ett nddstopp kréver att en ménniska avsiktligt trycker
pa ON-knappen (PA) pd AMR-enheten innan motorstrdmmen aterstalls, medan motorstrémmen &terstélls
automatiskt 2 sekunder efter ett sdkerhetsstopp som initierats av sakerhetsskanningslasern. Styrspakssignalen
som gar till ndédstoppskedjan ar en funktion for forbikoppling av nédstopp.
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1. Rod nodstoppsknapp pa frontpanelen

Framre kontaktstotfangare

Sékerhetsskanningslaser

Anvéandaransluten nddstoppsknapp (via ANVANDARGRANSSNITT)

Inre elektroniska karnhastighetsgranser

S

Styrspaksforbikoppling
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Lynx Circuits

User-Supplied Circuits

ESTOP_SRC GND
ESTOFFP-H | (ESTOP_FP_2H) HMI Connector
FP| | -
ESTOP b wil ) Front Panel
i ; ﬁ | ESTOF
ESTOP_FP_1L ESTOP_FP_2L ‘ ‘_"_ _’—I
e, . o
[ESTOP_USA_1H) [ESTOP_USRA_2H)

USER User
ESTOP EsTOP
ESTOP_USR_1L ESTOP_USR_2L {Jumper closed when not used,

(BMP_L1H) (BMP_R2H) MUST open both channels
independently if used.)
BUMPER L L, BUMPER
LEFT / / RIGHT
o o User Interface
i | i Connector
(BMP_F1H) (BMP_L2H)
BUMPER B BUMPER
RIGHT / /  |LEFT
BMP_R1L . AP 2L
[ESTOP_CH1) 1 (esToP_cHz)
WPIROTD | ESTOP RELAY |22
CONTROL
LIDAR_DSSD2 LOGIC JOY_EN2L
ro-sees : Po=es :
i ' i !
o] L “—— HighP
1 [ gh Fower
VBAT i s i — to Amplifiers
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6 Sidolasrar

6.1 Inledning

Sidolasrar &r tillval for anvéndare som bygger sin egen AMR-enhet fran LD-plattformen och
levereras forinstallerade pa LD-vagntransportmodellerna. Det har kapitlet omfattar endast
installation pa LD-basmodeller.

Sidolasrar skannar i ett vertikalt plan ndra robotens bana sa att AMR-enheten kan detektera hinder vid andra
hojder som AMR-enheten maste undvika. Sidolasrar kan ldggas till i en AMR-enhet for att ge ytterligare
hinderdetektering. De kan installeras pa olika platser beroende pa behov, men de madste vara riktade sa att deras
skanningsplan ar vinkelratt mot marken och i linje med robotens rérelseriktning. De ska monteras som den
bortersta punkten till vanster och hdger pd AMR-enheten.

Sidomonterade lasrar ar inte en del av AMR-enheternas maskinvarubaserade sakerhetssystem. De tillhandahaller
information som anvands av robotprogramvaran for att minska risker och kan forbattra AMR-funktionen. Det &r
anvandarens ansvar att se till att AMR-enhetens vag ér fri fran hinder ovanfor sakerhetsskanningslaserns plan som
kan stora ndgon del av det fardigstallda AMR-systemet

Positiva hinder

Positiva hinder dr sddana som skulle blockera robotens vdg, t.ex. bord och skrivbord.

Detektering av positiva hinder &r den primédra och rekommenderade anvandningen for sidolasrar. Sidolasrar har
en uppldsning pé 3 grader.

Negativa hinder

Negativa hinder artomrum i robotens kdromrade, t.ex. trappor som gar nedat, lastkajer eller saknade golvplattor.

Negativ hinderdetektering med sidolasrar ska inte anvandas som primar metod for att undvika negativa
hinder. Den ar avsedd att anvandas som en sekundar detekteringsmetod, dar den primara metoden ar
traditionella sakerhetstekniker for att undvika negativa hinder.

Primara metoder &r att blockera omraden dar golvplattor saknas, placera ut sdakerhetsutrustning nara
omraden som saknar golvplattor och begransa trafiken till farliga omraden.

Negativ hinderdetektering pé roboten drendast implementerad i programvaran och bestar inte av
sdkerhetslasrar av kategori 3/PLd. En testplan bor utarbetas och genomféras innan nya funktioner 1dggs till i
utrustning som fér nérvarande finns i en produktionsmiljo. Utfor tester med varje specifik tillampning och
konfiguration for att sakerstalla robotens sékerhet. Testa detektering efter &ndring av parametrar for varje enskilt
forvantat hinder. Med kunders nyttolaster och laserpositionering maste dynamiska tester utforas for varje
konstruktion vid faltanvandningshastighet for att sakerstalla robotsakerhet.

6.2 Installation

Komponenter

Sidolasrarna levereras som en sats med foljande komponenter:
. 2 lasrar

. 2 laserskydd

. kablage

. monteringssats med monteringsplatta.

Sidolasersatsen har art.nr 13456-100 och kan ldggas till i befintliga nyttolaststrukturer.
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Montering

Sidolasrar maste monteras pa din AMR-nyttolaststruktur, en pa varje sida. De maste monteras sa langt ut att
laserstralarna inte traffar ndgon del av AMR-enheten.

Anslutningar
Kablaget ska anslutas nar den fysiska monteringsproceduren ar slutford.

Lasrarna ansluts till aux-sensoranslutningen pa den &vre delen av plattformens kdrna med den medféljande W-
kabeln. Det gor att du kan anvdnda en port for bade sidolasrar och lagfrontslasern.

6.3 Konfiguration

Parametrarna for sidolasrarna stélls in med MobilePlanner-programvaran.
Den forsta uppsattningen parametrar finns i:
Robot Physical > Laser_3 och Robot Physical > Laser_4.

Konfigurering av sidolasrarna utfors i allmanhet genom import av den fabrikslevererade konfigurationen till AMR-
enhetens aktuella konfiguration. Kontakta OMRON for hjalp.

For Laser_3 (hoger) och Laser_4 (vanster) ar de relevanta parametrarna:

. LaserAutoConnect: Ska kontrolleras for att sla pa lasern.
Denna parameter visas inte om inte Show Expert + Parameters &r markerat.
Detta talar om for systemet att lasern finns och bor anslutas vid start.

Ovriga parametrar déljs om inte denna parameter markeras.

. LaserX, LaserY, LaserZ: Laserns placering pa roboten.

Mat till varje lasers avkdnningsplan, som &r cirka 20 mm fran sensorhéljets ovansida.

" LaserX ar mm, fram-bak, fran lasercentrum fran robotens idealiska rotationscentrum.
" LaserY &r mm, vanster-hoger, fran lasercentrum fran robotens idealiska rotationscentrum.
" LaserZ & mm, fran golvet till laserns mitt.

. Laserlgnore: Som standard skannar sensorn ett omréde pa 270 grader.

Detta omrade bor modifieras sa att lasern inte kdnner av delar av AMR-enheten. Zoner som anges har
utesluts fran sékomradet.
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This laser s flipped
{upside-down)

Bild 2: Vanster laser (Laser 4)

Formatet for vinklarna dr startangle1: stopangle1, startangle2: stopangle2 osv.
Avldsningar inuti dessa vinklar ignoreras.
Ett exempel ar

-20:—180,45:180

. LaserFlipped: For lasern pa robotens vanstra sida, markera rutan.

Denna sdger att lasern dr upp och ned, sa att avldsningarna tolkas korrekt.
o LaserType: Stall in detta vdrde pad tim3XX om inte annat begdrs.
o LaserPortType: Stall in pd Serial ndr aux-sensoranslutningen anvands.

. LaserPort: Portarna som finns pd aux-sensoranslutningen ar /dev/ttyUSB5 och /dev/ttyUSBe6. Se till att ratt
port anges av sensorns X-, Y-, Z-position.
Kablaget ar markt sa att /dev/ttyUSB6 ar anslutet till den vanstra lasern.

. LaserPowerOutput: Stall in pa Vertical_Laser_Power.

. LaserlsTilted: Anger att lasrarna ar sidomonterade och skannar vertikalt.
Markera rutan.
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Parametern LaserlsTiltedNegativeSensor ska inaktiveras om den markeras.

e 17220 19, 112:Configuraton B\
Robot Interface | Robot Operation |+ Robot Physical | Esterprise | Debug
Sections: Parameters
lhwtt:ﬂwwlnm [ro—— —— Deseronen
Ganeral P O LmerautoCornect el Laser _4 ewsts and shoukd be sutomatcally connectes 8t St
Laser_1
Laser_2
Laser 2 P O Leserx 3 Lecation (n mm) of B lasey 1 X (¢ Ford, - back) kit 16 Pie robels deskbed center of 1sLaton.
LCD_1
Pavicad P O LaserY 7 Location {n mm) of the laser in Y [+ left, « right) relative 1o the robo's idealined center of rotaton.
bty Eomrmmnreng
Sorar 2| O Laserh 00 Ritaton (n deg) of Te laser {+ counterdockwese, - Codiwise).
SonarBoand_1
SonarBoard_2
P O e ] Height (m mm) of the laser fom the ground. 0 means Urinown.
P 0O Laserignore -20:-180,75: 180 Arghes (in deg) st which & grore resdngs, +/1 one degree. Angles are entered a5 stngs, separated by a soace,
P O LaseFigped £ Laser_4 is upsde-down.
? O meTioe T Troe of laser.
?| O LaserPortTyoe serial Troe of port the laser s on.
?| O Lmevent e forAISBE Port e laser i on.
? | O LaserPowerOutput Vertcal_Laser Power Power output that conirols the laser’s power.
P O LaserStartngBaudChoce StartngBaud for s laser Leave blark to use the default.
@ O LaserdutoBaudChoce A snbas for e laser. Leave blank to use the default.
P O LaselsThed td Laser_4 s thed for seraing postve cbetades, Le. ones sbove the ground. If this & enabled, then L & d be deabled.
?| O TheFigoed Fip the ram resdegs from the ited laser upide down. Agpicabie orly when Later1§Tied o Laser I TitedNegathoe Sancr.

Bild 3: MobilePlanner - sidolaserparametrar

| MobilePlanner gdr du till Robot Operation > Laser_3 och _4 Tilted. | den hdr delen av konfigurationen kan lasern

konfigureras for tillampningens specifika miljo.

| vissa fall maste du dndra de ackumulerade parametrarna. Sensoravlasningar finns ofta kvar pa kartan sa att
roboten kommer ihadg ett hinder dven nar den inte kan ses aktivt.

Den tid som roboten kommer ihdg dessa avldsningar ar MaxSecondstoKeepCumulative. | dynamiska miljder dar
roboten stoter pa manga hinder, men det finns manga &ppna vagar for roboten, bor det har vardet vara cirka fem
sekunder. Om din miljo har ett begransat antal mdjliga robotvagar bor det har antalet vara relativt stort, tex.
trettio sekunder, s& att roboten inte upptacker samma hinder flera ganger om. Kontakta en lokal OMRON-support
om du har problem med att justera dessa parametrar for din miljo.

Robot Interiace |+ Robot Operation mm|m|hﬁ-
Sections Parameters:
Bumpers e s aee Desoronon
Drore) Dribies feSiris B A
Firn ®  Fioor MlowedHeght 10 Mg heghs (n mm) & be consdened T foor when deectng Dostve obstaces. The Fioor Alowethrgie & adde]
Pellowr faser) setings | csted a3 & povTve obsiad.
Lager 1 Settrs Mamue n of e foor mhen postrve cbatades. The & sdded t the Floor, Arythy
Laser_3Thed o Foo Aloweddngie 1] A"* deg) detectrg MowedHeght.
Laser_4 Thed
= S Rt (n s 1 be Jordier & T colry mhen deterirn] Dostroe abdtades. The Celrgilowedinge & sty
(=
e e - . -0 e chassfed 23 8 ot Statade.
Pam Marrwy Settrgs ® | ColngAlowedh 28 Macmus argie (n deg) of e celng mhen detectrg positve sbdtades. The 8 sl acind bom the Celrpilowsd e
Patol poator ctntade.
Pergail MaTTE
Queuing Marager & Logobniaces Faine LogG Faty aboit B ORSeTiEc poatno aletacien.
Robot condg
Task Features
Teleop Settrga ® MnOaBetweerCurent »ne Miremum dstance §r me) betweer e $90red Qurtent ¢ eadngs.
Trangse Drve T
® | CumiatveBufersine %0 M ruser Of FesIngs 1 51 N Te bt bufe
® | MaxSecondsTokeeplumulstve 4 Duraton (n sec) b store the cumulative readings. 1Y 0 or negative, ther the cumulative readings are nol automatcall)
& | MatsrEes " B000. g 3Itan0e [ S| Bkl Det Taddn T OFTENE D0de 57 The £10ned Omisres resdegs. [1 5 resdeg euvcesdd
U te readrgt it ~ol aoratialy Gl Ged Buned o0 dalare.
®  MrOaSetweerCumulabve 2000 Miremum dutance fir me) Betweon the cumulative readings. If O or negatve, Sen readings are not decarded due & Y
Mo Sstade [ ove) aliwed b trees e et el obe! potton atd e few durulatee feadeg 1Y 8 readeg
®  MadmerDetCumistg 2008 vy 4 K
*  UseCustomMantange Paive Wity et [bue). e soeched Cudtomanflacrge d vied ralesd of the delaull macrus fage hor B sersor (U]
orfy be erabied by #xpert users.)

Bild 4: MobilePlanner — kumulativa parametrar
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Efter att varje sidolaser har konfigurerats kontrollerar du att den laser som &r avsedd att vara pa vanster sida &r
fysiskt monterad pa vanster sida av roboten. Det enklaste sattet att gora detta &r att stdnga av en av lasrarna med
LaserAutoConnect-parametern och titta pa laseravldsningarna i MobilePlanner.

I bilden nedan ser du att den aktiverade sidolasern visar avlasningar pa robotens vanstra sida.

Bild 5: Kontrollera vanster laser
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7 Nyttolaststrukturer

Allt du kopplar till LD-plattformen kallas nyttolaststruktur.

Nar det géller LD-vagntransportérmodeller konstruerar och bygger OMRON nyttolaststrukturen. | de flesta fall
maste du utforma en nyttolaststruktur som passar din tilldmpning. | det har kapitlet beskrivs dvervdganden som
ska g6ras nar du utformar en nyttolaststruktur fér din LD-plattform.

LD-plattformen ger dig den mobilitet och navigering du behéver, samt strém- och I/O-anslutningar mellan
plattformen och din nyttolaststruktur, sa att de tva kan arbeta effektivt tillsammans.

7.1  Sakerhetsvarning

Varningsetikett

En etikett som anger att akning dr forbjuden medfdljer 16s med varje plattform. Det dr anvdndarens ansvar att
placera den pa en framtrddande plats pa nyttolasten, s& att operatdrerna ser den.

-

NO
RIDING

Varningslampor

For CE-Overensstammelse mdste en AMR-enhet ha en varningsenhet som dr latt att se, t.ex. en blinkande lampa,
for att indikera ndr den antingen dr klar att flyttas eller ndr den ror sig. Plattformen levereras med ljusskivor pa
varje sida som gor just detta. Kdrnan ger ocksa utdata sa att du kan ldgga till din egen varningsenhet. Detta kan
vara nddvdndigt for hdgre nyttolaster, vilket kan gora att sidoljusskivorna inte alltid syns.

Kérnan har en anslutning for ljusstativ, som sitter upptill, baktill pa kdrnan. Denna kan anvdndas for att driva en
varningsenhet pa en mer framtradande plats for hogre AMR-enheter.

Varningssummer

Karnan haren utgang for drift av en varningssummer. Summerns standardbeteende ar att ljuda ndr AMR-enheten
ror sig bakat eller ndr sdkerhetssystemen ar avstdngda, tex. nar plattformen rér sig med en hastighet lagre dn

300 mm/s (225 mm/s for modellerna LD-90 och LD CT-105). Varningssummerns beteende kan konfigureras av
anvandaren sa att den kan anvandas for att t.ex. ljuda nar AMR-enheten ror sig.

En summersats med summer och kablage finns som tillval.

7.2 Overviganden

De viktigaste prestandafaktorerna att ta hansyn till vid utformningen av en nyttolaststruktur ar stabilitet, storlek,
vikt och tyngdpunkt for nyttolaststrukturen samt effektkraven.

Vikt

Pa en hard yta forkortar en viss mangd extra vikt inte AMR-enhetens kortid s& mycket. Nar en nyttolaststruktur
med stor vikt 1dggs till maste hela AMR-enhetens tyngdpunkt beaktas. Detta r sarskilt viktigt om du har for avsikt
att utrusta plattformen med en robotarm, som skulle lyfta bort féremal fran plattformen.

32



En tung nyttolaststruktur, med mesta delen av vikten koncentrerad precis ovanfor plattformen, blir mycket
stabilare dn en nyttolaststruktur med samma vikt dar vikten antingen ligger utanfor eller dver plattformens évre
del.

Nyttolaststrukturens vikt samt vikten pa de delar som den bdr upp far inte dverstiga plattformens
nominella kapacitet.

Atkomst till lastplats

Lastutrymmet dr omrddet mellan LD-plattformen och din nyttolaststruktur. Ibland behdver du komma at LD-
plattformen och anslutningarna i lastutrymmet — det ar hdr du kommer &t alla plattformens strém- och 1/O-
anslutningar. Det dr en bra idé att Idmna atkomst till detta ndr du utformar din nyttolaststruktur.

Om nyttolaststrukturen &r liten och I&tt nog kan den bara lyftas bort fran plattformen for att man ska komma at
anslutningarna i lastutrymmet. Var forsiktig sa att du inte skadar ndgra kablar mellan nyttolaststrukturen och
plattformen.

En storre, tyngre nyttolaststruktur kan behéva ndgon form av gdngjéarn sa att nyttolaststrukturen kan lutas ur
vdgen sa att du kommer at lastutrymmet. Var noga med att ta hansyn till kablagets ldngd och position sa att
detta kan goras utan att koppla bort eller skada ndgra anslutningar eller kablage.

Matt
Du maste se till att nyttolaststrukturen inte ar bredare och inte langre &n LD-plattformen.

Den vanligaste nyttolaststrukturen ar en vertikal férlaingning av plattformen och ldgger till de funktioner som din
tillampning behover utover sjalva plattformen.

Var noga med att halla alla nyttolaststrukturer hogre an den ovre delen av LD-plattformen. Om nagon av
plattformens sensorer blockeras kan den inte fungera normalt. Detta &r av avgérande betydelse for
sdkerhetsskanningslasern.

Om du har koépt de vertikala lasrarna som finns som tillval for nyttolaststrukturen maste du se till att
nyttolaststrukturen inte stér dessa lasrars sikt. Normalt &r de vertikala lasrarna monterade pa sidorna av
nyttolaststrukturen s att de sticker ut tillrackligt for att missa sjélva nyttolaststrukturen med laserstralen. Vissa kunder
har upptackt att det ar klokt att bygga ett skydd éver de vertikala lasrarna, for att skydda lasrarna fran stotar.

Se till att sddana skydd inte blockerar laserstralen.

Hojden pa nyttolaststrukturen paverkar tyngdpunkten, som beskrivs i ndsta avsnitt.
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40.7 (1.60) Below Upper Surface

Bild 6: Matt for plattformsdack, for montering av nyttolaststruktur med M6-gangade bultar

| foregaende bild har alla M6 PEM-muttrar (A) en momentgrans pa 3 N-m (26,6 in-Ibf).

FORSIKTIGHET: Overskrid inte det har momentet ndr du monterar nyttolaststrukturen pa
dessa PEM-muttrar. Se efterféljande OBS.
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Bild 7: Matt for plattformsdack, for montering av nyttolaststruktur med M5-gangade bultar

| foregaende bild har alla M5 PEM-muttrar (A) en momentgrans pa 14 N-m (124 in-Ibf).

OBS!
M6 PEM-muttrarna satts in pa ett annat satt an M5 PEM-muttrarna for att oka

ganglangden. Detta minskar dven det moment som kan tillampas pa dem, s& M5-
muttrar har en mycket hdgre momentgrans an M6-muttrar i den har tilldmpningen.

Tyngdpunkt
Du bor s& mycket som majligt halla nyttolaststrukturen centrerad pa LD-plattformen samt sa lag majligt (ndra
plattformens ovansida). Detta ger dig basta mdjliga stabilitet, sarskilt ndr du korsar trosklar eller ojdmnheter i golvet.

Nyttolasten ska vara centrerad pa plattformen fran vanster till hdger, men riktad mot plattformens eller vagnens
bakre del enligt féljande bilder.

Foljande bild visar plattformens tyngdpunkt utan nyttolaststruktur.
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Rear of Lynx Platform
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Front of Lynx Platform

Bild 8: Plattformens tyngdpunkt

Foljande tre bilder visar berdkningar av sakra placeringar av nyttolaststrukturers tyngdpunkt med angivna vikter.
Tyngdpunkten maste ivarje enskilt fall ligga inom det omrdde som visas. Alla enheter ar mm.

OBS!

Dessa bilder visar granserna for var nyttolaststrukturens tyngdpunkt kan placeras. Du
bor forsdka halla din tyngdpunkt sa ndra mitten av dessa bilder som majligt.
VIKTIGT:

Tilldmpningar dar tyngdpunkten inte kan hallas inom dessa granser stods inte.
OMRON rekommenderar att sddana andringar inte gors.

I foljande tre bilder representerar ljusbld nyttolaststrukturen, medan morkbla representerar LD-roboten.
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Bild 9: Tyngdpunktsdiagram, 60 kg (enheter i mm)
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Bild 10: Tyngdpunktsdiagram, 60 kg (enheter i mm)

Foljande bilder visar berdkningar for sakra placeringar av nyttolasters tyngdpunkt med de vikter som anges for
LD-plattformsvagntransportdren. Tyngdpunkten mdste i varje enskilt fall ligga inom det omrade som visas. Alla
enheter ar mm.
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Bild 11: Tyngdpunktsdiagram, 105 kg
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Bild 12: Tyngdpunktsdiagram, 130 kg
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7.3 Nyttolastrelaterade kompromisser
Om du maste utdka tyngdpunkten bortom riktlinjerna som anges har maste du justera olika parametrar i
MobilePlanner-programvaran for att kompensera for det.

Kontakta din robotleverantdr for att fa en ny uppsattning diagram baserat pa parametrar som skiljer sig frdn de
som anvandes for att skapa diagrammen som visas har.

I allmédnhet krdvs en sdnkning av hdgsta accelerations-, inbromsnings- och rotationshastigheter. Se Accelerations-
, inbromsnings- och rotationsgranser i anvandarhandboken.

7.4 Anslutningar mellan plattform och nyttolaststruktur

LD-plattformen haren mangd I/0- och strémanslutningar, som du kan anvanda for att goéra din AMR-enhet mer
effektiv.

Operatorspanel

Operatérsskarmen, nddstopp, bromsfrigéring, PA och AV kan flyttas med en enda anslutning (HMI-panelens
anslutning). Pa sa satt kan du placera manga av de vanligaste operatorskontrollerna nagonstans pa
nyttolaststrukturen med bara en kabel.

EMERGENCY
STOP OFF
o
e

OmRoON

Bild 13: Standardoperatorspanel

Tillvalsanslutningar

Plattformen har anslutningar fér en anvandartillhandahallen nyttolaststétfangare och ytterligare ekolodsenheter
som kan placeras pa nyttolaststrukturen.
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8 Kommunikation

De flesta anslutningar som ar tillgangliga fér anvandaren finns i lastutrymmet, vilket &r utrymmet mellan
plattformen och nyttolaststrukturen ovanpa den. Dessa inkluderar I/O- och stromanslutningar. Vissa krévs, andra
finns tillgdngliga om det behovs. De tva undantagen &r styrspaksporten och Ethernet-porten fér underhall, som
ar placerad under en liten dtkomstpanel pa vanster sida av LD-plattformen, i det évre hdgra hornet. Bada dessa
portar har en andra, ansluten port i lastutrymmet. Se bild 14. LD-vagntransportérmodellerna har ytterligare
elektroniki lastutrymmet som styr det automatiserade spdrrsystemet och anvandargrénssnittet ldngst upp pa

stolpen baktill pa plattformen. Anslutningar som skiljer sig fran den grundlaggande LD-plattformen anges nedan.

Lynx Core

Platform
Sonar AR
| \l‘

Controller || \
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Mounting

Bracket

Safety

Scanning

1I]

Laser

Joystick/Ethernet
Access Panel
|
F Rear
-
Sonar
| x4
|
|
| Battery
Access
‘ Door

RS232-1

| Bumper |‘
\ 1o S /
| a Front Sonar —»
] A
K.I/ o AL x4 = \__/—
Front Caster x2 Rear Caster x2
7 N

Analog I/O

Fenr

User LAN
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Bild 15: Framre Ovre karna
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Aux-sensorer

Anslutningstyp: HDB15M

Anvandning: Lagfrontslaser, valfria vertikala lasrar
Stift nr. Beteckning Anteckningar
Maskinvara Programvara
1 RS232_VERT1_TXD /dev/ttyUSB5 (sidolasrar)
2 RS232_VERT2_TXD /dev/ttyUSB6 (sidolasrar)
3 RS232_FOOT_TXD /dev/ttyUSB7 (sidolasrar)
4 5V_SW1 USB_1_and_2_Power 5Vvid 1 A (delad med USB-port 1)
5,10 SW_20V_VERT Vertical_Laser_Power 20V vid 300 mA
6,7,8 GND
9 5V_SW2 USB_1_and_2_Power 5Vvid 1 A (delad med USB-port 2)
1 RS232_VERT1_RXD /dev/ttyUSB5 (sidolasrar)
1 RS232_VERT2_RXD /dev/ttyUSB6 (sidolasrar)
13 RS232_FOOT_RXD /dev/ttyUSB7 (sidolasrar)
14 5V_SW3 USB_3_Power 5Vvid 1 A (delad med USB-port 3)
15 SW_20V_FOOT Foot_Laser_Power 20V vid 150 mA

LD-plattformskarna baktill, upptill

] = — — —
[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

OBS!

Bild 16: Bakre Ovre karna

Anslutningarna i den dvre raden av den bakre dvre kdrnan passar med uttagen i Mini-
Fit Jr™ 5557-serien fran Molex.

Anslutning Typ Beskrivning
) — Ansluts till ett lamptorn som tillhandahalls av anvandaren med 3 lampor och 1
Ljusstolpe Mini-Fit 2 x 3 ) .
summer, med en standardkonfiguration.
OBS!

Foljande fyra funktioner &r stift pa anvandargranssnittets anslutning.

Bromsfrigoring

ON (PA)

Mini-Fit 2x 7
OFF (AV)

NODSTOPP

Stift for bromsfrigoring som tillhandahalls av anvéndaren.

Stift for ON-knapp (PA) som tillhandahalls av anvandaren, samma funktion som
Operator Panel ON (Operatérspanel PA).

Stift for OFF-knapp (AV) som tillhandahalls av anvéndaren, samma funktion som
Operator Panel OFF (Operatorspanel AV).

Stift for nddstopp som tillhandahalls av anvandaren (maste anvandas eller byglas).
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Anslutning Typ Beskrivning
Stotfangare for nyttolaststruktur, tillhandahalls av anvandaren, ansluten mellan
Anvéndare Mini-Fit 2 x 4 ESTOP_SRC och USER_BMP# (for var och en av de 6 ingangarna).
Stotfangare Kontakterna 1-3 &r avsedda for framre stotfangare, 4-6 for bakre stotfangare.
Kontakterna ska vara 12 Vvid 10 mA.
Reservkraft Mini-Fit 2x 3 5,12 och 20 VDC-utgangar.
Anvandarstrom Mini-Fit 2 x 6 Batteri och kopplad batterikraft.
Underhdlls-LAN RJ45,skdrmad | Direktansluten till externt monterat Ethernet for underhall, Auto-MDIX.
Styrspak DB9F Direktansluten till den externt monterade styrspaksporten.
HMI-panel HDB15F Operatorsskarm, nodstopp, Brake_Rel, PA, AV.
Ekolod 2 DBOM Anvands inte.
Anvandargranssnitt
Kontakttyp: Mini-Fit®7 x 2
Anvandning: Bromsfrigoring, PA, AV, nédstopp
Stift nr. Beteckning Anteckningar
1,2,3 FBAT_ALWAYS Avsakrad VBAT vid 500 mA
4 ESTOP_USR_1L Kortsl. 4 och 11 for att stanga ESTOP_USR_1
5 ESTOP_USR_2L Kort 5 och 12 for att stanga ESTOP_USR_2
6 ESTOP_OUT_1L Stift 6 och 13, kortsl. nar ESTOP_CH1 &r stangd
7 ESTOP_OUT_2L Stift 7 och 14 kortsl. nér ESTOP_CH?2 &r stangd
8 OFF_BUTTON Kortsl. till FBAT_ALWAYS for att signalera AV (min 1 s puls)
9 START_BUTTON Kortsl. till FBAT_ALWAYS for att signalera PA (min 1 s puls)
10 MOTOR_BRAKE Kortsl. till FBAT_ALWAYS fér manuell bromsfrigéring
11 ESTOP_USR_1H Kortsl. 4 och 11 for att stanga ESTOP_USR_1
1 ESTOP_USR_2H Kort 5 och 12 for att stdnga ESTOP_USR_2
13 ESTOP_OUT_1H Stift 6 och 13, kortsl. nar ESTOP_CH1 &r stangd
14 ESTOP_OUT_2H Stift 7 och 14 kortsl. nér ESTOP_CH?2 &r stangd

OBS!
En nodstoppsbygel eller en av anvandaren tillhandahdllen nddstoppsknapp maste
anslutas till E-STOP-porten pa anvandargranssnittets kontakt for att plattformen ska
fungera. Bygeln tillhandahalls med artikelnummer 12730-000L. En nédstoppsknapp
skulle tillhandahéllas av anvandaren.

FORSIKTIGHET: Om du anvdnder ett av anvindaren tillhandahallet nédstopp méste du utféra
sakerhetsdriftsattning for att kontrollera nddstoppets funktion innan roboten tas i drift.

23180-000 Rev 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 ‘
(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

Bild 17: diagram fér nodstoppskedja

Anvandarstotfangare

OBS!
Stift 1 till 3 &r for en frontmonterad stotfangare och 4 till 6 ar fér en bakmonterad
stotfangare.

Kontakttyp: Mini-Fit®4 x 2

Anvandning: Stotfangare som tillval fér nyttolaststruktur
Stift nr. Beteckning Anteckningar

. USER_BUMPER_1 Kqﬁsl. t|IIUESTOP_§R§ for att signalera stotfangartraff
Framre vanster stotfangarsensor.

5 USER_BUMPER_2 Kgﬁsl. till ESTOPTSFEC for att signalera stotfangartraff
Framre mittre stétfangarsensor.

3 USER_BUMPER_ 3 KONTJ[SL tlll"ESTOPTSFjC for att signalera stotfangartraff
Framre hoger stétfangarsensor.

4 USER_BUMPER_4 Kortsl. t|J| ESTQP_OSRC for att signalera stotfangartraff
Bakre hoger stétfangarsensor.

5 USER_BUMPER_S Kortsl. t|!l ESTOAP_OSRC for att signalera stotfangartraff
Bakre mittre stétfangarsensor.

6 USER_BUMPER_6 Kortsl. t‘|'|| ESTOPTSFC for att signalera stotfangartraff
Bakre vanster stotfangarsensor.

7,8 ESTOP_SRC 12 V nddstoppskallutgang vid 10 mA.
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Vagnspecifik PCA

Transportoren anvander stift 9-16, bdde in- och utgang. Vagnens PCA stromforsérijs av strommen fran LD-
plattformens huvudkdma. Anvandargranssnittet gar genom PCA till operatorspanelen. Anvandargranssnittet gar
genom PCA till operatdrspanelen.

® ©

J56 13 jpagpay 438

z JJpas? ®@
1.
P26
== 7
: 7‘- [ 11526
/D'
e psyestes O - ©
IR — o
EJ:] o @TJ16
! ! 1 s
; - I
JPe, JPT
Callout | Beskrivning Callout | Beskrivning
A Anvéndarljudsignal ut E Anvandare I/O ut 1-8
B Anvandare EMO ut F Anvandare I/Oin 1-8
C EMO-omkopplarkontakt for anvandare G Anvandaravstangning
D Anvéndarstrom
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9

9.1

Tekniska specifikationer

Dimensionsritningar

For standardplattform:

~ 1

= 1L
a

Units are in mm [in.]
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Bild 18: ILD-plattformens 6ver-, sido- och frontmatt




For vagntransportorplattform:

23180-000 Rev A
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Wall Mount p
and Floor Mount Free Standing
e 356 [14.0]— e -
121 [4.8] [
406 [16.0]
123 [4.9]
247 [9.7] }—f g 349 [13.75]
i;i 495 [19.5]
3x 06 [0.25]—
r Wall Mount Bracket
""‘.‘ 8x 25 [1.0]
|
I‘ b E 315 [12.4] 18x O6 [0.25]
/ }7;%’*%*?*?‘*%’7%37?*@ . T
89[3.5] Wﬂl\ V] J. IR ( 114 [4.5]
o e20 J_;t-iu_i;iti;i-i_iﬂ_iz |
369 [14.5] 56 0.0]
e 384 [15.1] ——= e 267 [10.5] ———~
Units are mm [in.]
Bild 19: Dockningsstationens matt
9.2 Plattformsspecifikationer
Fysiska
Beskrivning Specifikation for standardplattform Specifikationer for
vagntransportorplattform
Fysiska
Langd 686 mm 894 mm
Bredd 483 mm 1073 mm
Hojd (stomme) 371 mm 383 mm
Fritt utrymme for stomme 38 mm 50 mm
Vikt (med batteri) 60 kg 81kg
Klassning
IP-klassning P40 P20

Renrumsklassning

FED klass 100, ISO klass 5

FED klass 100, ISO klass 5

OBS! FED klass 10 (ISO klass 4) gar att uppna i manga fall. Kontakta OMRON Robotics and Safety Technology.

marken

IP-klassning for styrspak IP56 IP56
Drivlina
Drivhjul 2 gra, med skumgummi som inte [dmnar | 2 grd, med skumgummi som inte ldmnar

marken

Hjuldiameter

200 x 50 mm nominellt

200 x 50 mm nominellt

Passiva rullhjul

2 fram, 2 bak, fjdderbelastade

2 fram, 2 bak, fjaderbelastade
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Beskrivning

Specifikation for standardplattform

Specifikationer for
vagntransportorplattform

Rullhjulsdiameter

Rullhjulsdiameter 75 mm nominellt

Rullhjulsdiameter 75 mm nominellt

Max. nyttolast — niva

Bromsar 2 (en per axel) 2 (en peraxel)
Styrning Differentiell Differentiell
Prestanda
Beskrivning Specifikation
Prestanda
LD-60: 60 kg
LD-90: 90 kg

LD-105CT: 105 kg
LD-130CT: 130 kg

Svéngradie LD:343 mm
9 LD-CT: 698,5 mm
Vandradie 0omm

Hastighet framat, max.

LD-60: 1 800 mm/s
LD-90: 1 300 mm/s
LD-105CT 1350 mm/s
LD-130CT: 900 mm/s

Rotationshastighet, max.

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

Steg som kan passeras, max. LD-60 15 mm
Steg som kan passeras, max. LD-90 10 mm
Steg som kan passeras, max. LD-CT 5mm

OBS!

En hastighet pd 250-300 mm/s och 250 mm/s for LD-60 och LD-90 krdvs for dessa avsatser. Snabbare eller frekvent
korning dver sadana steg eller spalter férkortar livslangden for drivlinans komponenter. Vid l&gre hastigheter kanske inte
steget kan passeras. Stegen ska ha jamna, rundade profiler.

Spalt som kan passeras, max.

LD-60 och LD-90: 15 mm
LD-105CT och LD-130CT:5 mm

Stigning

1:12

Terrdng som kan passeras

Rullstolsanpassad

Minsta golvplanhet

FF25 (baserat pa standarden ACI 117)

OBS!

ACI 117 & American Concrete Institutes standard for betonggolv. FF ar planhet, FL &r niva. Hogre FF-tal representerar
plattare golv. FF 25 &r en ganska effektiv specifikation.

Batteri
Késrtid LD: 13 timmar, ca, ingen nyttolast
LD-CT: 15 timmar, ca, ingen nyttolast
Driftcykel 80 %
Vikt 20kg
Spanning 22-30VDC
Kapacitet LD:60 AN
P LD-CT: 72 Ah
Enerdi LD: 1,5 kWh nominellt
9 LD-CT: 1,84 kWh nominellt
) ) LD: 3,5 timmar, ca
Laddningstid LD-CT: 4 timmar, ca
Livslingd 7 dr, ca, 16 timmar/dag, 5 dagar/vecka

4 3r,ca 19/7 (heltid)

23180-000 Rev A
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Sensorer

Beskrivning

Specifikation

Sensorer

Sékerhetsskanningslaser

1 framtill pa plattformen, 203 mm ovanfér golvet
250°, 15 m rackvidd, klass 1, saker for dgonen, PLd enligt EN ISO 13849-1

Ekolodspar
(Varje ekolod &r en sandare och en
mottagare som arbetar tillsammans)

2 baktill pa plattformen, 2 m réckvidd
2 framtill pa plattformen, i stotfangare, 2 m rackvidd (endast i LD)

Positionsomkodare

2 x 512 kvadratur (en per hjul)
2 x hallsensorer

Analogt gyroskop (LD-kérna)

320 grader/s maximal rotation

Stotfangare

1 framtill pa plattformen, 2 par sensorer

Sidolasrar (LD-CT)

2 pa horisontella ror i HMI-stolpen
270° 4 m rackvidd, klass 1, saker fér 6gonen

Kopplingslaser (LD-CT)

1 pa plattformsdacket, passerar genom topplattan in i kopplingsplattan
270°,4 m rackvidd, klass 1, saker for 6gonen

Vertikala lasrar (tillval)

2 pa sidorna av nyttolaststrukturen, anvandarmonterade

Uppatriktad kamera (tillvalet Acuity)

1 pa nyttolaststrukturen, anvdndarmonterad

Stotfangare for nyttolaststruktur
(tillval)

6 ingangar, anvandarutformade och monterade sensorer (3 fram, 3 bak)

Batteriutgangar
Nominell Antal Faktisk Maximal strom Beskrivning

5VDC 1 5VDC+5% 1A Véxlingsbar reservstréom
12VDC 1 12VDC+5% 1A Vaxlingsbar reservstréom
20VDC 1 20VDC+5% 1A Vaxlingsbar reservstréom
22-30VDC 2 Batteri 4A Véxlingsbar
22-30VDC 1% Batteri 10A Véxlingsbar
22-30VDC 1% Batteri 10A Saker, vaxlingsbar
*10 A vaxlingsbar och 10 A sdker, vaxlingsbar delning av 10 A strom.

Vagn
Beskrivning Specifikation for standardplattform
Fysiska
Langd 592 mm
Bredd 846 mm
Hojd (stomme) 480 mm
Vikt 23 kg
Klassning
Rullhjul ESD ESD-klassad
Fjadring

Passiva rullhjul

2 fram, 2 bak, fjdderbelastad klassning

Rullhjulsdiameter

100 mm nominellt

Rullhjulsbromsar

2 bakre rullhjul
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9.3 Specifikationer for dockningsstation

Beskrivning Specifikation
8A
Strém Termisk sakring i vaxelstrémsbrytare
(10 A trog sékring vid switch for dldre dockningsstation)
Kontakter 2
Spénning 100 till 240 VAG; 50 till 60 Hz
Energiférbrukning 800 W
Kortslutningsstrom (SCCR) 1500 A
Luftfuktighet 5till 95 % icke-kondenserande
Temperatur 5 till 40 °C
Matt-BxD xH 349x 369 x 315 mm
med golvplatta 495x 4955 x 317 mm
Vikt 82kg
Montering Vaggfaste, direkt pa golvet eller pa golvet med golvplatta
! Strom pa - bla
Indikatorer Laddnir;g oy
Kontaktdon For batteriladdning utanfor plattformen

23180-000 Rev A

Mobile Robot LD, LD-CT monteringsinstruktioner

51



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
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