Elementy bezpieczenstwa stanowisk zrobotyzowanych:

e Zabezpieczenia HARDWAR'OWE:
o klatki ochronne,
o rygle i blokady,
o barierki i kurtyny swietlne (fotoelektryczne),
o skanery laserowe,
o maty bezpieczenstwa,
o listwy przyciskowe,
o sygnalizacja dzwiekowa i Swietlna,
o wyltaczniki bezpieczennstwa (tzw. ,,emergency switch”),

o przekazniki bezpieczenstwa.

e Zabezpieczenia SOFTWAR'OWE.

Przyktadowi producenci:

Keyence | SICK | PILZ | Allen-Bradley | Rockwell Automation

Normy:

e PN-EN ISO 12100:2012 ,Bezpieczeristwo maszyn. Ogdlne zasady projektowania.
Ocena ryzyka i zmniejszanie ryzyka”.

e PN-EN ISO 10218-1:2011E ,,Roboty do pracy w srodowisku przemystowym.
Wymagania bezpieczeristwa. Czes¢ 1: Robot”.

e PN-EN ISO 10218-2:2011E ,,Roboty do pracy w srodowisku przemystowym.
Wymagania bezpieczeristwa. Czesc 2: System robotowy i integracja”.

e PN-EN 62061:2008 ,Bezpieczeristwo maszyn. Bezpieczeristwo funkcjonalne
elektrycznych, elektronicznych i elektronicznych programowalnych systemow
sterowania zwigzanych z bezpieczeristwem”.

e PN-EN 13849-1:2008 ,Bezpieczeristwo maszyn. Elementy systemow sterowania
zwigzane z bezpieczeristwem”.
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Rys. 10.22. Schemat procedury badan i oceny bezpieczenstwa na stanowisku zrobotyzowanym

[Zrédto: Zdanowicz R. [2013], Robotyzacja dyskretnych proceséw produkcyjnych,
Wydawnictwo Politechniki Slaskiej, Gliwice]



