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ROBOTY KOLABORACYJNE
ISYSTEMY WSPOLPRACUJACE

robotow przemystowych

pojawia sie coraz wiecej informacji na temat mozliwosci

torzy systemow opierajacych sie na robotach kolaboracyjnych,;
takich jak: Yumii, KUKA LBR liwa czy FANUC CR-4iA, nadal sg zo-

robotow kolaboracyjnych wdrazanych do produkgji I
bowiazani do przeprowadzenia petnej oceny ryzyka. |

w setkach przedsiebiorstw za zachodnig granica. Roboty

ABB Yumii, KUKA LBR liwa czy FANUC CR-4iA, czyli propozycje
wiodacych producentéw robotow przemystowych, znalazty juz
zastosowanie réwniez w wielu firmach w Polsce.

Istniejg jeszcze trzy rozwigzania opierajace sie na kolaboracji’
cztowieka z robotem, ktére moga by¢ zastosowane dla zwyklych
robotéw przemystowych wyposazonych w wymagane systemy.

Co oznacza owa ,kolaboracja” robota? W jezyku polskim pojecie
.kolaboracja’ po okresie Il wojny swiatowej, oznaczato wspdtprace
z nieprzyjacielem, okupantem, wrogiem. Czyzby liderzy rynku
w produkgji robotow traktowali swoje rozwigzania jako przemy-
stowe zto konieczne?! Zto,
z ktorym trzeba kolaboro-
wac, aby przetrwac na ryn-
ku?! Z pewnodcig nie, ale
jakie sa mozliwosci wybo-
ru? Jesli zaktad produkcyjny
szukatby swego rodzaju
potsrodka, rozwigzania
z krotkotrwatym dostepem

Sq to:

- monitorowanie predkosci i strefy izolacji robota, |
+ reczne prowadzenie robota, |
+ monitorowane zatrzymanie bezpieczenstwa. ,
Strefg izolacji robota nazwano zadeklarowany obszar roboczy,
w ktérym robot przemystowy wykonuje czynnosci procesowe.'
W tym obszarze robot przemystowy moze pracowac z petng
predkoscig programowg do momentu, w ktdérym naruszona |
zostanie strefa kolaboracji. Znaczace w przypadku tego zasto-
sowania jest to, ze jezeli robot wykonuje w danym momencie
czynnosci znajdujace sie poza ustalonym obszarem kolaboracji
z cztowiekiem, w przypadku naruszenia strefy zgodnie z ISO
15066, robot musi zwolni¢ swoja predkos¢ do bezpiecznej, czyli

Wspétdziatanie robotow
przemystowych w twojej
firmie. Wspotpraca robo-

tow z twoim pracownikiem.
Wreszcie, roboty kolabo-
racyjne na twojej linii pro-
dukcyjnej.

do celi zrobotyzowanej,
bez petnego zatrzymania
procesu lub z mozliwoscig nadaznego dostarczania materiatu
do procesu. Jakie s3 dostepne opcje? Kiedy wybrac system wspo-
magajacy bezpieczenstwo dla robota przemystowego, a kiedy war-
to zwrocic sie juz w kierunku rozwigzan robotéw kolaboracyjnych?

Kolaboracja

Kolaboracja, w swoim oryginalnym znaczeniu, to proces pracy
wspélnej z kims w celu osiggniecia efektu koricowego, np. go-
towego produktu. Doktadnie taki jest cel zastosowania na linii
produkcyjnej robotéw kolaboracyjnych. Wsparcie cztowieka
w procesach wytworczych przez roboty kolaboracyjne okreéla sie
w czterech réznych formach zgodnie z 1SO 10218-2:2011. Pod naj-
bardziej rozpowszechnionym pojeciem robota kolaboracyjnego
kryje sie rozwigzanie, ktére umozliwia bezposrednia prace robota
z cztowiekiem na linii produkcyjnej w automatycznym trybie non
stop. Taki robot kolaboracyjny ograniczony jest przez zadane
parametry sity i mocy. Co wiecej, to wilasnie to zastosowanie
spowodowato rozpoczecie prac nad kolejnym standardem 1SO/
TS 15066:2016. Znajdujg sie w nim wszystkie wytyczne dotyczace
oceny ryzyka podczas procesu instalacjii pracy robota wspdtpra-
cujacego dla wybranego rozwiazania. Dopiero na tej podstawie
zostato okreslone, jakie wartosci sity nacisku przez robota moze
przyjac cztowiek w sposéb bezpieczny, czyli w przypadku kolizji
cztowiek-robot. Nalezy rowniez podkredli¢, ze pomimo braku
koniecznosci zastosowania barier ochronnych dla robota integra-

250 mm/s - predkosci znanej robotykom podczas pracy z robo-
tami w trybie recznym T1.

Reczne prowadzenie robota to typ wspdtpracy, w ktérym podczas
wyznaczania sciezek operator nie jest juz zmuszony do kierowania
maszyng za pomocg panelu operatorskiego, a ma mozliwosé
uchwycenia robota i wysterowania jego pozycji poprzez prze-
mieszczenie oprzyrzagdowania technologicznego w wyznaczo-
nym kierunku. Gdy robot znajdzie sie w punkcie przelotowym
lub istotnym z punktu widzenia procesu, operator zapisuje
pozycje i w ten sposob wyznacza sciezki pracy robota. Najwiecej
korzysci takiego zastosowania znalez¢ mozna w przypadku cze-
stych zmian produkowanych detali, a w efekcie czestych zmian
programéw robota przemystowego.

Monitorowane zatrzymanie bezpieczeristwa to funkcja kolabora-
dji, ktéra réwniez moze by¢ zastosowana w przypadku zwyktych
robotéw przemystowych. Najprostsza, a zarazem najczesciej
obecnie stosowana funkcja, w ktérej roboty pracujg gtownie
samodzielnie, od czasu do czasu w sytuadji, gdy konieczny jest do-
step do obszaru pracy maszyny, zatrzymujg maszyne. Wowczas,
w przypadku naruszenia strefy bezpieczenstwa, robot wykonuje
monitorowane zatrzymanie bezpieczenstwa. Do chwili, w ktérej
czlowiek nie opusci strefy — robot bedzie zatrzymany za pomoca
hamulcéw, jednak nie nastapi wylaczenie napedow.

Systemy bezpieczenstwa
W przypadku ostatnich trzech zastosowan zwigzanych z ko-
laboracja nalezy wyréznic¢ jedng wspdlng ceche. Kazde z nich
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pozwala na zastosowanie zwyktego robota przemystowego,
ktory musi jedynie spefnia¢ odpowiednie warunki bezpie-
czenstwa oraz musi by¢ wyposazony w odpowiednie systemy
umozliwiajace prace kolaboracyjna. Konieczne sg dedykowane
systemy bezpieczenstwa. Jezeli istnieje potrzeba zastosowania
rozwiazania pozwalajacego na czasowy dostep do obszaru pracy
robota, konieczne jest urzadzenie bezpieczenstwa, ktére bedzie
odpowiedzialne za odbidr sygnatéw z czujnikdw, skaneréw lub
innych urzadzery monitorujacych obszar roboczy. Konieczne jest
réwniez, aby sam robot przemystowy posiadatinformacje zwrotna
na temat swojego potozenia w przestrzeni i kontrolowat, czy nie
narusza wyznaczonej strefy. Robot musi by¢ tez zdoIny do obstugi
sygnatow bezpieczeristwa wystanych przez urzadzenie nadrzed-
ne — sterownik PLC wyposazony w obstuge sygnatéw safety lub
same moduly safety oparte na CIP — Common Industrial Protocol.
Technologie stosowane w przypadku robotéw sa niezaleznymi
produktami producentéw, w ktére opcjonalnie mozna wyposazyc
roboty podczas zakupu. Dla robotéw FANUC bedzie to DCS - Dual
Check Safety, podwdjne monitorowanie bezpieczenstwa. Rozwia-
zaniem rodzimym robotéw KUKA jest KUKA.SafeOperation, zas
w przypadku ABB — SafeMove?2. Kazdy z tych systemdw pozwala
uzytkownikowi na wyznaczenie kartezjanskich stref pracy robota
oraz zakresu pracy poszczegolnych osi. Dodatkowo mozliwosci
te okazujg sie szczegdlnie przydane, gdy przestrzen w zaktadzie
produkcyjnym dla stanowiska zrobotyzowanego jest znaczaco
ograniczona.

Roboty kolaboracyjne na rynku

Kluczem do sukcesu zwrotu inwestycji robota przemystowego
jest wiasciwy dobdr maszyny. Kazdy klient przed zakupem stara
sie zbadac¢ pole mozliwych rozwigzan i dopasowac je zgodnie
zkryteriami procesu, w ktérym robot bedzie stosowany, ale row-
niez kosztow. Jezeli tylko jest mozliwo$¢ stosowania rozwigzania
opierajgcego sie na klasycznym robocie przemystowym, to bedzie
ono zwykle tansze niz zakup robota kolaboracyjnego. Wliczajac
w to koszty wyposazenia takiego robota w pakiety opcjonalne
umozliwiajace blizsza wspdtprace z maszyna. Roboty tego typu
beda réwniez pracowac znacznie szybciej od kolaboracyjnych,
Co szczegolnie widoczne bedzie podczas diuzszych cykli pracy,
niewymagajacych wielu ingerencji operatora. Jezeli jednak proces
wymaga zastosowania robota kolaboracyjnego, zwigzanego np.
z montazem detali réwnolegle z cztowiekiem, pole manewru
wsrod dedykowanych rozwigzan rynkowych nie jest jeszcze
bardzo duze. Wida¢ to w szczegdlnosci, gdy roboty kolaboracyjne
zostang ze sobg zestawione.

Na dzisiejszym rynku wspétpraca cztowiek — robot jest coraz
bardziej zaawansowana. Wiele z robotéw przemystowych posiada
mozliwosci wspdtpracy. Jednak tylko roboty kontrolujace site po-
trzebng do wykonania ruchu oraz zdolne do pochfaniania energii
kolizji mozemy nazwac kolaboracyjnymi. Nalezy pamietac o tym,
Ze rozwigzania réznych producentéw moga miec tez zupetnie
rézng destynacje na rynku. Ostatecznie warto miec¢ na uwadze,
ze bardzo czesto w procesach produkcyjnych wymagajacych
Wspotpracy z cztowiekiem wystarczy wyposazenie istniejgcego
Juz rozwigzania w odpowiednie technologie. Takie rozwigzanie
MOoze znaczaco zmniejszy¢ koszty inwestycji i przyspieszyc jej
ZWrot w twoim przedsiebiorstwie. -

reklama

Niezmienna
wydajnosc w
najczystszej postaci

Staubli posiada w swojej ofercie szeroka game wysokowydajnych
robotéw czteroosiowych i szescioosiowych w wykonaniu standar-
dowym i specjalnym. Roboty spetniaja najwyzsze standardy w naj-
bardziej wymagajacych aplikacjach przemystowych.
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