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SISTEM TASARIMI
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ISLETIM ve BAKIM GUVENLIGI TASARIMI

STEP 1
RISK OR HAZARD
STEP 5 ASSESSMENT
MAINTAIN & IMPROVE

SAFETY SYSTEM
INSTALLATION &
VALIDATION STEP 3 REQUIREMENTS
SAFETY SYSTEM
DESIGN & VERIFICATION
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GUVENLIGIN GEREKLILIGI
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Bakim ve Onarim islerinde
Kazaya Neden Olan Eksiklikler ve Oranlari
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Calisilan Yerin
Konumu

Calisma izni Calisma Sistemi  Egitim, Denetim  Kisisel Koruyucu Makine
Koruyuculari

* Tarkiye icin genel is kazalari oranlari dagilimi
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GUVENLIGIN GEREKLILIGi- KAZA SEBEPLERI

Birincil Nedenler ikincil Nedenler
1. Emniyetsiz Eylemler 1. Yonetimin Baskilari
* Yetkisiz calismalk, * Finansal kisitlamalar,
* Emniyetsiz ekipman kullanmalk, e Taahhutsuzlik,
* Yanhs ekipman kullanmalk, e Politikasizlk,
 Kontrol 6nlemlerini almamak vb. * Egitimsizlik

e Standartsizlik vb.
2. Emniyetsiz Kosullar

* Yetersiz veya eksik malzeme, 2. Sosyal Baskilar

e Hatali araglar, * Grup davranisi,

* Yangin tehlikeleri, * Gelenek,

e Etkisiz bakim, * Risk almaya yonelik davranislar vb.

e Kotu havalandirma vb.
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GUVENLIGIN GEREKLILIGI - 1ISO STANDARTLARI

DISCRETE GUVENLIK KOTROLLU GUVENLIK ZARARSIZ ROBOTLAR
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI

GUVENLI 1/0 VE PLC

= SAFETY
HARDWARE cirr KANAL GUVENLIK
SINYALLERI
« /S
CIFT KANAL GUVENLIK
SINYALLERI
ACIL BUTON

GUVENLIK PERDESI GUVENLIK SWITCHLERI



ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — ROBOT SAFETY HARDWARE

1-Robot Alan Tanimi * Tum eksenler icin isletimi givenli

durdurma,

* Denetimlerin etkinlestirilmesi icin glvenli
giris ve cikislar

» Safety-PLC gibi high-level bir kumanda
sistemi ile baglanti

e e

3-Guvenli Calisma Alani Tanimi



ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — ROBOT SAFETY SOFTWARE
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI —

ROBOT SAFETY SOFTWARE
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMIi — EMNIYET ROLESI ve PLC

* Emniyet Rolesi

Tum emniyet dlzeyleri icin uygundur.

Uc réle mantiginda cift kanal olarak calisir.
Geribesleme —kontrol dongusu icerir.

* Emniyet PLC-1/0

Karmasik glivenlik sistemleri ve aglarinda
kullanihr.

Program glvenligi, yiksek veri, esneklik saglar
Uc réle mantiginda cift kanal olarak calisir
Geribesleme —kontrol donglist ve hata teshisi
icerir.




ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — MEKANIK KAPAMALAR

——

* Sabit Kapama

e Hareketli Kapama

* Ayarlanabilir Kapama

* izlemeli Kapama

* izlemeli ve Kilitlemeli Kapama * Sabit kapama érnedi
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — BAKIM SERVIS KAPILARI

u Kaplilar

Yan Suirg

DALY
ALTLUISIAY

‘-

Tek Kanat Kaplilar

Yukari-Asagi Surgu Kapilar

Cift Kanat Kapilar

@ zorLy



ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — EMNIYET EKIPMANLARI

e Calisanin makineyi calistirdigi sirada tehlikeli alana temas etmesini onler
* Ek tehlikeler yaratilmasini dnler

* Emniyetli, kurcalamaya dayanikli ve saglamdir

* Makinenin olagan ¢alismasinin engellenmesini 6nler

* Emniyetli yaglamaya ve bakima olanak saglar
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — EMNIYET EKIPMANLARI

Emniyet Tarayici

Emniyet Seridi

ikaz Lambasi

Acil Butonu
Koruma Citi

Isik Perdesi

Koruma Bariyeri
Koruma Bariyeri
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — ACIL DURDURMA

Emniyet
Seritleri

Acil

Durdurma Isik Perdeleri

Calistirma : I
iikeleri e e ee e e Uygulama

* Operatorin ve bakimcinin
ulasabilecegi her noktaya

» Kategori 0 Robotun ve makinelerin
motorlarina giden enerjinin anlik kesilmesi

ile durdurma konulmahdir.
* Kategori 1 kullanilan enerji ile kontrolli * Kol, cubuk, tel seklinde modelleri
durdurma ve sonra enerjinin kaldirilmasi vardir.

e Acilin kaldirilmasi ve reset in bakimci
kontroliinde yapilmasi istenirse
anahtarli model tercih edilmelidir.

e  Mutlaka manuel olarak resetlenmelidir.
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — IZLEME EKIPMANLARI

Acil Emniyet :
Durdurma Seritleri Isik Perdeleri
""""""""""""""""""""""" L LT T T PP PP P PP PP PP PPPPPPe .
' Calistirma Uygulama

ilkeleri

*  Kapi kilit sistemleri

*  Kapi switcleri

* Bakim —servis kapilarinda mutlaka
kullanilmalidir.

* Panoici bakimlarda kullanilabilir

e Sistemin calismasini 6nlemek icin mekanik

© elektriksel diizenekler

: « Mekanik durdurma olarak kullanilir

e Erisimi sinirlandirma da durdurmada

kullanihir

: «  Mekanik Tip : Kam, Mafsal Anahtar

¥ « Elektronik Tip : Optik, Endiiktif, Manyetik,
RFID
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — CIFT ELLE KOTROL

Acil \ Emniyet : \
o Isik P |
Durdurma / Seritleri sik Perdelerl //
Calistirma : -
lkeleri e YRS

* (Cift elle kontrol sadece bir operator
tarafindan kullanilabilir.

* Sadece makinanin tehlikeli pargalarina
erisimde, operatorin dogrudan
gozetimi altinda oldugunda kullanilir.

* (Cift elle kontrol es zamanli kullanilmahdir.

* Cift el buton rélesi kullaniimalidir.

* Manipile edilmesi ve yanhslikla
kullanilmasi 6nlenmelidir

* Gecikme stiresi 0,5 sn gegmemelidir.
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — EMNIYET PASPASI

Acil | Emniyet
Durdurma Seritleri

Isik Perdeleri

keteri o Uyguiama
et et eaeaeteteaet e e eaeeee et et eA et es et ee et et et et et et et eeeeeeeeeeeeeeneeeenenennae} 5 .
* Kauguk yaylara ayrilan temas ylzeyleri : Basmg algiladiginda makinanin
basinci algilamas| fonksiyonlarini durdurur
* Normalde acik olarak caligir * Makine igi bakimci igin glvenli alan
olusturur
* Makine disi operator icin givenli alan
olusturur.
* Genellikle diger ekipmanlar ile
kullanilir.
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — EMNIYET SERITLERI

Acil

Durdurma

@ zoRLU

Calistirma
likeleri

* Kauguk yaylara ayrilan temas yuzeyleri
basinci algilamasi.

* Normalde acik olarak galisir.

* Emniyet paspasi benzeri ¢alisir.

Emniyet
Seritleri

Isik Perdeleri

Temas ve ¢arpma tehlikesi olan ylzey
ve koselerde kullanilabilir.

Operatériin ¢alisma aninda robot tool
u etrafinda glivenligi saglanabilir.
Bakimcinin ¢alismasi esnasinda acil disi
ekipmanlarin durdurulmasinda
kullanilabilir.

Ara¢ algilama, motorlu ve kayan
kapilarda kullanilir.



ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — ISIK PERDELERI

Acil \
Durdurma /

Calistirma
likeleri

* Alici ve vericiden olusur

* 10 dereceden az uzaklagimi olan dar igin
*  Modiiler 1sik demeti

* Test pulse kullanilmasi

*  Emniyet hatasi

*  Yedekli kontrol Unitesi

* 14 mm e kadar GCoziinurlik

*  Muting

@ zorLy
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Emniyet

Seritleri Isik Perdeleri

Uygulama
O T T ;

* Tehlikeli alanlara diizenli erisim gerekir

* Sadece makineden malzeme firlamasi
riski olmadiginda uygundur.
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — ISIK PERDELERI
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — EMNIYET TARAYICILARI

Emniyet
Seritleri

Acil

Durdurma Isik Perdeleri

Calistirma
likeleri

* Buylk makinalar ve robot hiicreleri
icerisinde bakim guivenligi saglanir.

* Robotile insan ortak calismasinda
farkh alanlar tanimlanabilir.

* insansiz araglar

* icin kullanilabilir.

* Ucus suresi ilkesiyle mesafe 6lcer

* 2 boyutlu tarama yapar

* Algilama bolgesi ve uyari bolgesi
olusturulabilir

*  Programlanabilir.
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMIi — EMNIYET TARAYICILARI
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ROBOT HUCRESI GUVENLIK SISTEMI — EMNIYET TARAYICILARI

Isik Perdeleri

Emniyet
Seritleri

Acil
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3D VE TERMAL KAMERALAR

Sensor ve kamera Unitesi izlenecek alanin
Ustine konulur.

Korunan alana giren herhangi bir nesne
veya kisi goruinti isleme algoritmalari veya

termal analizler ile tespit edilebilir.

Cok genis alana yayili robot hiicrelerinde
ve uzun montaj hatlarinda emniyet ve

Otomotiv hatlar, yiyecek endustrisi, kimya

tesisleri
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kontroll igcin uygundur.



COLLABORATIVE ROBOTLAR-COBOT

ISO 10218-1, ISO 10218-2, ISO/TS 15066,
Istege bagl fiziksel temas imkani saglar

Yuk tanimi, hareketli robot pargalari, tool veya
is parcasi ile sinirlandirilabilir.

uygun fiziksel yapilari ve malzeme ile dusuk
atalet saglanmistir. Hizlari, torklari sinirlamak
icin kontrol fonksiyonlari mevcuttur.

Hibrid Uretim ortamlarindaki, gegici veya yari
statik fiziksel temas olasiligi iceren
uygulamalari icin idealdir.




@ zorW

Tesekkdarler...

28

VESTEL



