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M'R 1. Rozpoczecie pracy

A BETTER WAY

1. Rozpoczecie pracy
Niniejsza sekcja zawiera opis rozpoczecia pracy z MiR500.

Niniejsza sekcja zawiera nastepujgce tematy:

1.1. Zawartos$€ opakowania ... ... .. 3

1.2. Rozpakowywanie MiR500 .. . .. 4

1.1. Zawartos¢ opakowania

W tej sekcji zostata opisana zawartos¢ opakowania MiR500.

Zawartos¢ opakowania:

1. Robot MiR500.

2. Teczka z dokumentami MiR500 zawierajgca drukowanie instrukcje oraz nosnik pamieci
USB.

3. Dokumenty drukowane:
e Skrdécona instrukcja obstugi MiR500.
* Nazwa uzytkownika i hasta MiR.
* Deklaracja zgodnosci CE.
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A BETTER WAY

4. Nosnik pamieci USB zawierajgcy:

Instrukcja uzytkownika MiR500.

Instrukcje referencyjng MiR Robot Interface 2.0.
Odniesienie MiR robot REST API.

Instrukcje obstugi MiRCharge 48V.

Instrukcje obstugi MiR500 Lift.

Instrukcje obstugi MiR500 EU Pallet Lift.

Nazwa uzytkownika i hasta MiR.

Deklaracja zgodnosci CE.

1.2. Rozpakowywanie MiR500

Niniejsza sekcja zawiera opis rozpakowywania MiR500.

przetransportowania robota w przysztosci.

0 Zachowaj oryginalne opakowanie na wypadek koniecznosci

o Robot jest pokazany z podnosnikiem palet EU.

=

1. Rozpoczecie pracy

. Ustaw opakowanie z robotem w taki sposdb, aby byto zapewnione 3 m wolnej przestrzeni

z przodu lub z tytu opakowania. Jest to konieczne, poniewaz robot wyjezdza z opakowania
po rampie.

2. Odkreé sruby mocujgce sciany skrzyni do pokrywy skrzyni i podstawy skrzyni.
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M'R 1. Rozpoczecie pracy

A BETTER WAY

3. Zdejmij pokrywe skrzyni.

4. Wyjmij teczke z wydrukowanymi dokumentami oraz nosnikiem pamieci USB ze skrzyni.

5. Zdejmij sciany skrzyni oraz zabezpieczajgce bloki piankowe.
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1. Rozpoczecie pracy

6. Przetnij paski zabezpieczajgce.

7. Umiesé pokrywe skrzyni w taki sposéb, aby mozna byto uzy¢ jej jako rampy. Wyrdwnaj
pokrywe w taki sposéb, aby byta na réwni z podstawg skrzyni.
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1. Rozpoczecie pracy

8. Zdemontuj z palety ptyte blokujgca kofa, tak aby robot mdgt wjechaé na rampe.
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M‘R 2. Uruchomienie

BETTER WAY

2. Uruchomienie

Niniejsza sekcja zawiera opis rozpoczecia pracy z MiR500.

@ UWAGA

)

Przed wtgczeniem robota przeczytaj rozdziat ,Bezpieczenstwo”.

Niniejsza sekcja zawiera nastepujgce tematy:

2.1.

2.2,

2.3.

2.4.

2.5.

2.6.

2.7.

2.8.

Podiaczanie zasilania ... ... 8
Potaczenie zinterfejsem robota ... .. .. .. 10
Jazda robotem w trybie recznym ... 11
Sprawdzanie stanu sprzetu .. ... 14
tadowanierobota ... .. . . 14
Panel sterowania MiR500 _ ... . .. 16
Tryby pracy MiR500 ... ... 18
Pakowanie do transportu ... . . 19

2.1. Podtaczanie zasilania

Aby podtaczy¢ zasilanie, wykonaj ponizsze kroki MiR500.

1. Otworz tylng klape serwisowq. Aby otworzy¢ tg klape, wcisnij dwa przyciski na klapie i
pociagnij ja.
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3. Przycisk On/Off zmieni kolor na niebieski.
Patrz Panel sterowania Panel sterowania MiR500 on page 16.

4. Zamknij klape serwisowa.

5. Upewnij sie, ze wszystkie cztery przyciski zatrzymania awaryjnego sg w stanie zwolnienia.
Aby zwolni¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, obré¢ go w prawo.

6. Przytrzymaj przycisk On/Off przez pie¢ sekund.
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7. Robot wtgczy sie, czerwony wskaznik zaswieci sie i rozpocznie sie proces inicjalizacji
oprogramowania. Po zakonczeniu procesu inicjalizacji robot przejdzie w tryb zatrzymania
awaryjnego.

8. Nacisnij przycisk Restart (Ponowne uruchomienie), aby usungé zatrzymanie awaryjne.
Robot jest gotowy do pracy, wskazniki stanu Swiecg ciggtym swiattem czerwonym.

2.2. Potaczenie z interfejsem robota

Gdy robot jest wtgczony, umozliwia potgczenie ze swoim punktem dostepowym WiFi. Nazwa
tego punktu dostepowego pojawi sie na liscie dostepnych potgczern w twoim komputerze,
tablecie lub telefonie.

@ UWAGA

Nazwa uzytkownika i hasto do punktu dostepowego WiFi tego robota oraz do
dostepu do interfejsu sieciowego znajdujg sie w dokumencie Nazwa
uzytkownika i hasta MiR. Dokument ten znajduje sie w opakowaniu wraz z
robotem.
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2. Uruchomienie

Postepuj zgodnie z ponizszymi krokami, aby potgczyé sie z interfejsem robota.

1. Przy uzyciu swojego komputera, tabletu lub telefonu potgcz sie z punktem dostepowym
WiFi tego robota. Nazwa tego punktu dostepowego ma nastepujacy format:MiR_UXXXX.

MiR_U0007

Secured

Mobile
MIR-main Airplane mode hotspot

2. W wyszukiwarce wpisz adres mir.com i zalogu;j sie.

<« c @ @® £ mir.com - 0% @ =

M ER_U 00 07 Please choose a way to log in: Username and password PIN code

Log in by username and
password

Username:
Enter your username and password

to log in to the robot. Enter your username..

Your username and password should Password:
be given to you by either the robot Enter your password
administrator or found in the robot Elaail: R

manual.

If you don't have a username and

password, please contact the robot
administrator.

3. Przetgcz na tryb reczny i zjedz robotem z rampy, patrz sekcja Jazda robotem w trybie
recznym na stronie 1.

2.3. Jazda robotem w trybie recznym

Aby wykona¢ jazde robotem w trybie recznym:
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2. Uruchomienie

1. Ustaw Klucz trybu pracy na tryb Reczny (obrd¢ w prawo).
2. W interfejsie robota wybierz ikone dzojstika. Pojawi sie sterowanie dzojstikiem.

&, DISTRIBUTOR A

() Muted personnel detection means

Service

3. Wybierz Manual control (sterowanie reczne). Przycisk Restart (Ponowne
uruchomienie) na robocie zacznie migac.

4. Nacisnij przycisk Restart (Ponowne uruchomienie). Wskazniki stanu zmienig kolor na
niebieski wskazujac, ze robot jest w Manual mode (trybie recznym).

Nota! Robot jest pokazany z podnosnikiem palet EU.
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A BETTER WAY

5. Prowadz robota przy uzyciu dzojstika.

T——

* owg W!R

%osgrs
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M'R 2. Uruchomienie

A BETTER WAY

2.4. Sprawdzanie stanu sprzetu

Aby sprawdzié, czy wszystkie komponenty sprzetu dziatajg normalnie:

Zaloguj sie do interfejsu robota. Patrz sekcja Potgczenie z interfejsem robota.
Przejdz do opcji Monitoring (Monitorowanie) > Hardware health (Stan urzadzenia).

Sprawdz, czy wszystkie elementy na tym ekranie majg status ,OK” oraz zielone kropki po
lewej.

‘(—" -> @ Q ® mir.com/monitoring/diagnostics E e ﬁ in @ =

MiR_U0009 RUNNING ALLOK =if ENGLISH & DISTRIBUTOR PN [ 28%

Hardware health

Read the hardware health. @

Analytics ® » Computer oK

System log

Error logs ®  Internal I0s OK

Hardware health

Safety system ® » Motors i
Mission log
® » Power system o
® » Safety system o
@ » Sensors i
® » Serial Interface —
@® » QOther o

Aby uzyskac wiecej informacji, zobacz sekcje ,,Stan urzadzenia” w Instrukcji referencyjnej
MiR Robot Interface 2.0.

2.5. tadowanie robota

Kabel tadowarki i tadowarka zewnetrzna nie sg zawarte w MiR500
standardowej dostawie.

W celu natadowania MiR500 przy uzyciu tadowarki kablowej:
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A BETTER WAY

1. Otworz klape serwisowg znajdujaca sie z tytu robota. Aby otworzy¢ tg klape, wcisnij dwa
przyciski na klapie i pociaggnij j3.

2. Podftgcz kabel fadowarki do ztgcza tadowania w robocie.

Informacje na temat czasu tadowania znajdujg sie w specyfikacji robota www.mir-
robots.com.
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2.6. Panel sterowania MiR500

MiR500 posiada panel sterowania znajdujgcy sie w jego tylnym lewym rogu.

Klucz trybu pracy

Klucz trybu pracy umozliwia przetgczanie trybow pracy.

* Pozycja lewa: Autonomous mode (Tryb autonomiczny).
Przetacza robota w Autonomous mode (Tryb autonomiczny).
e Pozycja $rodkowa: Stop.
Zatrzymuje robota. Robot blokuje kota, nie mozesz rozpoczg¢ misji ani prowadzi¢ robota
recznie.
* Pozycja prawa: Manual mode (Tryb reczny).
Przetgcza robota w Manual mode (Tryb reczny).

Aby uzyska¢ wiecej informacji, patrz Tryby pracy MiR500 on page 18.
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Przyciski panelu sterowania

Ponizej zostaty przedstawione funkcje przyciskédw na panelu sterowania.

1. Stop 3. On/Off

2. Restart

Stop

Nacisniecie tego przycisku powoduje zatrzymanie robota. Po wycisnieciu tego przycisku
musisz wcisng¢ przycisk Restart, aby robot mogt dalej pracowac.

Wskaznik kolorowy:

e Czerwony: Robot jest wtgczony.
Restart

Nacisniecie tego przycisku:

e Kasuje stan zatrzymania awaryjnego.

* Umozliwia kontynuowanie pracy robota po nacisnieciu przycisku Stop

* Umozliwia kontynuowanie pracy robota po wtgczeniu lub po dokonaniu zmiany trybu
pracy.

Wskaznik kolorowy:

* Migajacy czerwony: Robot oczekuje na dziatanie uzytkownika (usuniecie stanu
zatrzymania awaryjnego, potwierdzenie zmiany trybu pracy itp.)

On/Off
Przytrzymanie tego przycisku przed pie¢ sekund wiacza lub wytacza robota.

Wskaznik kolorowy:

MIR500 Szybki start (pl) 07/2019-v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.
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2. Uruchomienie

* Niebieski: Robot jest wytgczony.

* Migajacy zielony: Robot uruchamia sie.

e Zielony: Normalna praca.

e Czerwony: Robot wykryt btad.

o Z6tty: Niski poziom natadowania akumulatora.

2.7. Tryby pracy MiR500
MiR500 posiada nastepujgce tryby pracy:
Manual mode (Tryb reczny)

W tym trybie mozesz prowadzi¢ robota recznie przy uzyciu dzojstika znajdujgcego sie w
interfejsie robota. Tylko jedna osoba moze sterowac robotem recznie jednoczesnie. Aby
upewnic sie, ze nikt inny nie przejmie kontroli nad robotem, robot wydaje token do
urzadzenia, na ktorym aktywujesz tryb reczny.

Informacje na temat wtgczania tego trybu znajdujg sie w sekcji Jazda robotem w trybie
recznym on page 11.

Autonomous mode (Tryb autonomiczny)

W tym trybie robot wykonuje zaprogramowang misje. Po przetgczeniu klucza na ten tryb,
mozesz wyjac¢ klucz, a robot bedzie kontynuowat jazde autonomicznie. Dzojstik bedzie
wytgczony w interfejsie robota.

Wytgaczanie Srodkow detekcji personelu

Podczas wykonywania zadann wymagajgcych poruszania sie bardzo blisko do otaczajgcych
obiektow, robot wytgcza srodki detekcji personelu. Przyktadem takiego zadania jest
dokowanie do regatu paletowego.

Gdy srodki detekcji personelu sg wytgczone, robot wykonuje nastepujgce:

* Redukuje rozmiar stref bezpieczerstwa.

Wytacza funkcje detekcji kolizji.
e Zmniejsza predkosc.

Miga z6ttymi wskaznikami.

Srodki detekcji personelu mozesz réwniez wytaczy¢ w interfejsie robota.

MIiR500 Szybkistart (pl) 07/2019 - v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.
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2. Uruchomienie

* Przetacz robota w Tryb reczny. Patrz sekcja Jazda robotem w trybie recznym on page 11

* W interfejsie robota, na ekranie sterowania dzojstikiem, wybierz Mute personnel
detection means (wyfacz srodki detekcji personelu).

* Pojawi sie okno dialogowe, w ktérym nalezy wybraé Yes (tak) w celu potwierdzenia
wytgczenia srodkéw detekcji personelu.

Wskazniki stanu i sygnatowe zaczng migac na z6tto, robot jest gotowy do jazdy z wytgczonymi
srodkami detekcji personelu.

2.8. Pakowanie do transportu

Niniejsza sekcja zawiera opis pakowania robota do transportu.
Opakowanie oryginalne

Do transportowania robota nalezy stosowa¢ oryginalne opakowanie.

Nota! Robot jest pokazany z podnosnikiem palet EU.

Na opakowanie to sktadaja sie:

* Dolna czesc¢ skrzyni (paleta).

* Pokrywa skrzyni (rampa).

o Sciany skrzyni.

* Ptyta blokujaca kofa.

» Zabezpieczajgce bloki piankowe: Bloki boczne i warstwa gorna.

e Ochronne klamry narozne. Klamry te zabezpieczajg robota przed uszkodzeniem pasami
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A BETTER WAY

transportowymi.
 Sruby.

Pakowanie robota do transportu
Aby zapakowa¢ robota do transportu:

1. Wytacz robota .
2. Otworz tylng klape serwisowa.

3. Przestaw odtgcznik akumulatora w potozenie OFF (WYL.).

Powtdrz kroki z sekcji Rozpoczecie pracy on page 3 w kolejnosci odwrotnej.

@ UWAGA

Zapakuj i transportuj robota w jego normalnej pozycji. Zapakowanie i
transportowanie tego robota w jakiejkolwiek innej pozycji uniewaznia
gwarancje.

MIR500 Szybki start (pl) 07/2019-v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.
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2. Uruchomienie

Akumulator

Akumulator litowy podlega przepisom dotyczgcym transportu. Pamietaj aby przestrzegad
Srodkdéw ostroznosci z tej sekcji oraz instrukcji z sekcji Pakowanie do transportu on page 19.
W zaleznosci od rodzaju transportu obowigzujg rézne przepisy: Transport lgdowy, morski lub
w lotniczy.

Skontaktuj sie ze swoim dystrybutorem, aby dowiedzie¢ sie wiecej.

A OSTROZNIE

Baterie litowe podlegajg specjalnym przepisom transportowym zgodnie z
Rozporzgdzeniem ONZ dotyczgcym towarow niebezpiecznych, UN 3171.
Specjalna dokumentacja transportowa jest wymagana, aby zapewni¢ zgodnosé
z tymi przepisami. Moze to mie¢ wptyw zaréwno na czas jak i koszty
transportu.
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3. Bezpieczenstwo

3. Bezpieczenstwo

Przeczytaj informacje zawarte w tej sekcji przed uruchomieniem i rozpoczeciem obstugi
MIiR500.

Zwrdc szczegdlng uwage na instrukcje i ostrzezenia dotyczgce bezpieczenstwa.

@ UWAGA

Mobile Industrial Robots nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci, jezeli MiR500
lub jego akcesoria sg w jakikolwiek sposéb uszkodzone, zmienione lub
zmodyfikowane. Mobile Industrial Robots nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci
za jakiekolwiek szkody dla MiR500, akcesoriéw lub jakiegokolwiek innego
sprzetu na skutek btedéw programowania lub nieprawidtowego
funkcjonowania MiR500.

Niniejsza sekcja zawiera nastepujgce tematy:

3.1. Typy komunikatow bezpieczenstwa ... ... ... ... 22
3.2. 0gllIne srodki OStroZnosSCi ... ... ... 23
3.3. Przeznaczenie ... ... ... 25
3.4. Mozliwe do przewidzenia niewtasciwe uzycie ... ... ... 26
3.5, 0cena ryzyKa . 27
3.6. Ryzyka resztkowe .. . 28
3.7. Funkcje i interfejsy zwigzane z bezpieczenstwem ... ... 28
3.8. Ograniczajace funkcje zwigzane z bezpieczenstwem ... ... ... 28
3.9. Interfejsy elektryczne zwigzane z bezpieczeAstwem ... .. ... 30
3.10. Akumulator tOWY . 32

3.1. Typy komunikatéw bezpieczenstwa

Ten dokument zawiera nastepujgce typy komunikatéw bezpieczenstwa.
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3. Bezpieczenstwo

OSTRZEZENIE

Wskazuje potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktéra moze spowodowac Smieré
lub powazne obrazenia.

* Nalezy zastosowac witasciwe srodki ostroznosci, aby unikng¢ uszkodzenia lub
obrazen.

OSTROZNIE

Wskazuje potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktéra moze spowodowac
niewielkie lub umiarkowane obrazenia. Ostrzega przed niebezpiecznymi
praktykami.

* Nalezy zastosowac wtasciwe srodki ostroznosci, aby unikng¢ uszkodzenia lub
obrazen.

UWAGA

Wskazuje wazng informacje lub sytuacje, ktéra moze spowodowac¢ szkode
sprzetu lub mienia.

3.2. Ogolne srodki ostroznosci

Ta sekcja zawiera ogdlne srodki ostroznosci.

A

OSTRZEZENIE

Jezeli tadunek znajdujgcy sie na robocie nie jest wtasciwe umiejscowiony lub
przymocowany, moze upasc lub spowodowaé przewrdcenie robota.

* Upewnij sie, ze tadunek jest umiejscowiony zgodnie ze specyfikacjg i
odpowiednio przymocowany. Patrz Specyfikacja tadownosci na stronie 1.
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3. Bezpieczenstwo

A OSTRZEZENIE

Stosowanie nieoryginalnej tadowarki moze spowodowac pozar.

* Stosowac wytgcznie oryginalng fadowarke.

A OSTROZNIE

Robot nie widzi schodéw biegngcych w dot i otwordéw w podtodze.

e Zaznacz klatki schodowe i otwory na mapie jako Strefy zakazane.
e Aktualizuj mapy na biezaco.

A OSTROZNIE

Uzyj trybu samolotowego w przypadku sterowania robotem przez smartfon.
Ryzyko obrazen osobistych i/lub uszkodzenia robota.

* Jezeli sterujesz robotem przy pomocy smartfonu, pamietaj aby przetgczyc
go w tryb samolotowy. Potgczenie przychodzgce na ten smartfon spowoduje
zaktdcenie sterowania robotem.
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3. Bezpieczenstwo

A OSTRZEZENIE

W przypadku niewtasciwego obchodzenia sie, zestawy akumulatoréow litowych
mog3 sie bardzo rozgrzaé¢, wybuchngé lub zapali¢ powodujgc powazne
obrazenia.

Przestrzegac ponizszych srodkéw ostroznosci podczas obchodzenia sie i
uzytkowania akumulatorow litowych:

* Nie zwierac¢ biegunéw, dotadowywa¢é lub podtgczac z niewtasciwg
biegunowoscia.

* Nie wystawia¢ na temperatury przekraczajgce okreslony zakres temperatur
lub spalaé¢ akumulatora.

* Nie zgniata¢, przebija¢ ani nie rozmontowywa¢ akumulatora. Akumulator
zawiera urzadzenia zabezpieczajgce i ochronne, ktore w przypadku
uszkodzenia mogga spowodowac silne rozgrzanie, wybuch lub zapton
akumulatora.

e Chroni¢ akumulator przez zamoczeniem.

» Jezeli akumulator cieknie i ciecz ta dostanie sie do oka, nie wolno trze¢ oka.
Wyptukaé obficie wodg i natychmiast zgtosi¢ sie do lekarza. W przypadku
pozostawienia bez leczenia ciecz z akumulatora moze spowodowac
uszkodzenie oka.

» Stosowad wytgcznie oryginalng tadowarke (tadowarke kablowg lub stacje
tadowania) i zawsze przestrzegac instrukcji producenta akumulatora.

3.3. Przeznaczenie

MiR500 jest przeznaczony do uruchomienia i stosowania w wewnetrznych srodowiskach
przemystowych, do ktérych dostep publiczny jest ograniczony. Szczegdty na temat warunkéw
srodowiskowych wymaganych do pracy tego robota znajdujg sie z specyfikacji technicznej na
naszej stronie internetowej.

MiR500 musi by¢ uruchomiony zgodnie z sekcjg Uruchomienie on page 8 i przygotowany do
danego srodowiska zgodnie z tymi wytycznymi. Jest to warunek konieczny dla bezpiecznego
uzytkowania MiR500.

MiR500 zostat zaprojektowany i wszystkie ryzyka zostaty uwzglednione w przypadku
uzytkowania z jedng z ponizszych aplikacji gérnych:
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* MIiR500 Lift uzytkowany z MiR Lift Pallet Rack
e MIiR500 EU Pallet Lift uzytkowany z MiR EU Pallet Rack

* Indywidualnie zaprojektowana aplikacja gérna (wtgcznie z tadownoscig) musi spetniac
nastepujgce wymagania:

- Nie moze przekracza¢ obrysu MiR500 i musi spetnia¢ wymagania okre$lone w
Specyfikacji tadownosci na stronie

- Nie moze mieé zadnych ruchomych czesci

MiR500 moze by¢ uzywany jako maszyna nieukonczona zgodnie z definicjg w dyrektywie
maszynowej WE, z aplikacjami gérnymi, ktore nie spetniajg powyzszych ograniczen. Podmiot,
ktéry zaprojektowat, wyprodukowat lub uruchomit system, ktéry nie spetnia ograniczen w
zakresie uzytkowania MiR500, musi wypetni¢ obowigzki okreslone dla producenta i musi
zapewnic bezpieczng konstrukcje zgodnie z EN ISO 12100. Wytyczne okreslone w niniejszej
instrukcji nie sg wystarczajgce. Przyktady aplikacji gérnych, uznawanych za niezgodnie z
przeznaczeniem MiR500, to miedzy innymi:

e Pdtka na nogach wsporczych (z kotami lub bez)

* Aplikacje gérne (wtacznie z tadunkiem), ktére zwiekszajg obrys MiR500
* Przenos$niki (napedzane i nienapedzane)

* Ramie robota przemystowego

e Ciggniecie przyczep

* Indywidualnie opracowana stacja transferu fadunku

3.4. Mozliwe do przewidzenia niewfasciwe uzycie

Jakiekolwiek uzycie lub zastosowanie odbiegajgce od przeznaczenia jest uznawane za
niewtasciwe uzycie. Obejmuje to miedzy innymi:

* Wykorzystywanie robota do transportowania ludazi.
Ryzyko obrazen.

* Strome rampy na trasie.
Ryzyko obrazen. Strome powierzchnie (rampy itp.) moga spowodowac poslizg robota.
Patrz Specyfikacje techniczne na stronie internetowe;j.

e Stosowanie na zewnatrz.
Ryzyko obrazen. MiR500 zostat zaprojektowany i jest przeznaczony wytgcznie do
uzytkowania wewnatrz.
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* Przecigzanie robota.
Ryzyko obrazen. Jezeli zostanie przekroczona maksymalna tadownosé na goérze robota,
moze dojs¢ do przewrdcenia lub upadku tadunku. Patrz Specyfikacje techniczne na stronie
internetowej.

* Nieprzestrzeganie wytycznych dotyczacych uruchomienia.
Patrz Rozpoczecie pracy on page 3.

* Niewykonanie oceny ryzyka catej instalacji.
Patrz Ocena ryzyka below. Dotyczy to robota z zainstalowanymi dodatkowymi modutami.

* Nieskonfigurowanie diwiekowych i swietinych sygnatow ostrzegawczych wtasciwych
dla danego srodowiska.
Redukcja ryzyka jest niewystarczajgca.

* Praca poza dopuszczalnymi parametrami roboczymi i specyfikacjami dotyczacymi
srodowiska.
Ryzyko utraty stabilnosci, uderzenia lub przewrdcenia.

e Transportowanie cieczy lub zywnosci.
Ryzyko utraty stabilnosci.

* Stosowanie w srodowiskach potencjalnie zagrozonych wybuchem.
* Stosowanie do aplikacji medycznych lub krytycznych dla zycia.

e Stosowanie do holowania.

3.5. Ocena ryzyka

Jednym z najwazniejszych krokdw do osiggniecia bezpiecznej instalacji jest wykonanie oceny
ryzyka. Odpowiedzialnos¢ za wykonanie oceny ryzyka ponoszg osoby, ktére dokonuja
uruchomienia MiR500 w srodowisku, w ktdrym bedzie pracowat. Najczesciej bedzie to
integrator, ktéry réwniez projektuje i/lub buduje komérki pracy lub inng wymagana
infrastrukture zwigzang z MiR500.

Ta ocena ryzyka musi obejmowac nie tylko robota MiR500, ale uwzgledniaé rowniez
potencjalny modut gérny/manipulator, przekazywanie tadunku, stanowiska pracy oraz
Srodowisko, w ktorym bedzie pracowad.

Zalecane jest, aby do przeprowadzenia oceny ryzyka integrator stosowat wytyczne z 1ISO
12100, EN 1525, ANSI B56.5 lub innych norm.

Ocena ryzyka musi obejmowac przynajmniej ponizsze scenariusze:
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* Nauka (konfiguracja, przy ktérej s3 wykonywane mapy oraz definiowane i weryfikowane
misje) robota podczas opracowywania instalacji robota.

* Normalna praca instalacji robota.

W klauzuli 4 w normie EN 1525 znajduje sie lista znaczgcych zagrozen, niebezpiecznych
sytuacji i zdarzen, ktére mozna wykorzystac¢ jako inspiracje.

Ocena ryzyka musi by¢ w formie pisemnej i musi by¢ dotgczona do dokumentacji techniczne;j.

3.6. Ryzyka resztkowe

Mobile Industrial Robots zidentyfikowata potencjalne znaczgce zagrozenia, ktére zostaty
przedstawione ponizej i muszg zosta¢ uwzglednione przez integratora.

* Przejechanie przez, wciggniecie, uwiezienie lub uderzenie, jezeli osoba wejdzie na droge
lub podejdzie do MiR500 podczas ruchu.

* Zmiazdzenie, wciggniecie lub uwiezienie w stacjach transferowych tadunku, komérkach
roboczych lub stacjach tadowania.

@ UWAGA

Moga wystepowac inne znaczgce zagrozenia w okreslonej instalacji robota.

3.7. Funkcje i interfejsy zwigzane z bezpieczenstwem

MiR500 jest wyposazony w palete wbudowanych funkcji zwigzanych z bezpieczenistwem jak
rowniez interfejséw elektrycznych zwigzanych z bezpieczenstwem, ktére zostaty
zaprojektowane do integracji z modutem i/lub manipulatorem gérnym. Wszystkie funkcje i
interfejsy bezpieczenstwa zostaty zaprojektowane zgodnie z norma ISO 13849-1.

Funkcje i interfejsy zwigzane z bezpieczeristwem zostaty wybrane tak, aby wspiera¢ zgodnosé
z EN 1525.

3.8. Ograniczajace funkcje zwigzane z bezpieczenstwem

MiR500 posiada kilka wbudowanych funkcji zwigzanych z bezpieczeAstwem, ktére majg za
zadanie zapewnienie bezpiecznej pracy w Srodowisku, dla ktérego zostat zaprojektowany.

Zaawansowane oprogramowanie sterujgce pilnuje, aby ruch i wzorzec jazdy nie przekraczaty
limitow zwigzanych z bezpieczeristwem i w ten sposéb unikajgc aktywowania funkcji
zabezpieczajgcej. Naruszenie limitéw bedzie wiec wystepowato jedynie w wyjatkowych
przypadkach. Niemniej jednak, jezeli zostanie naruszony limit, system zabezpieczajacy
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wydaje polecenie zatrzymania kategorii 0 stop (zatrzymanie poprzez “natychmiastowe
wytgczenie zasilania sitownikdw maszyny zgodnie z IEC 60204-1"), po ktérym nastepuje
kontrolowane hamowanie az do zatrzymania MiR500.

Wiecej szczegdtdéw znajduje sie w specyfikacjach technicznych na naszej stronie internetowej.
Unikanie kolizji

Funkcja zapobiegajgca kolizjom pilnuje, aby robot zatrzymat sie zanim uderzy w cztowieka
lub obiekt.

Funkcja ta mierzy predkos¢ dwdch kot napedowych i odpowiednio przetgcza sie pomiedzy
predefiniowanymi polami ochronnymi. Im wieksza predkos¢ tym wieksze beda pola
ochronne.

Dzieki temu robot zostanie zatrzymany w przypadku wykrycia cztowieka lub obiektu w
aktywnym polu ochronnym.

Unikanie kolizji jest automatycznie dezaktywowane po uptywie dwoéch sekund od zwolnienia
pola ochronnego.

Bezpieczna pozycja tadunku

Funkcja bezpiecznej pozycji tadunku pilnuje, aby robot nie mégt ruszyé, gdy podnosnik
MiR500 Lift lub MiR500 EU Pallet Lift nie znajduje sie w najnizszej pozycji i wystepuje ryzyku
zachwiania stabilnosci.

System funkcji bezpiecznej pozycji tadunku sktada sie z przetgcznikéw blokujgcych, ktére
wykrywajg, czy moduty podnoszgce znajdujg sie w swojej najnizszej pozycji.

Funkcja ta moze by¢ stosowana dla dostosowanego indywidualnie modutu/manipulatora
goérnego, gdy podnosnik MiR500 Lift lub MiR500 EU Pallet Lift nie jest zainstalowany.

Funkcja bezpiecznej pozycji tadunku musi by¢ dezaktywowana recznie za pomocg przycisku
ponownego uruchomienia (restart).

Unikanie nadmiernej predkosci

Ten system bezpieczenstwa monitoruje, czy predkosé kazdego z silnikdw nie przekracza
limitow maksymalnej predkosci i wskazuje, ze sterowanie predkosci z jakiegos powodu
zostato utracone.

Funkcja unikania nadmiernej predkosci musi by¢ dezaktywowana recznie za pomoca
przycisku ponownego uruchomienia (restart).

MIiR500 Szybkistart (pl) 07/2019 - v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S. 29



3. Bezpieczenstwo

Stabilnos¢

Ten system bezpieczeistwa monitoruje, czy réoznica predkosci pomiedzy dwoma silnikami nie
przekracza predefiniowanych limitéw i wskazuje, ze sterowanie predkosci z jakiego$ powodu
zostato utracone.

Funkcja stabilnosci musi by¢ dezaktywowana recznie za pomocg przycisku ponownego
uruchomienia (restart).

Zatrzymanie awaryjne

MiR500 ma cztery przyciski zatrzymania awaryjnego oraz mozliwos¢ podtgczenia
dodatkowych przyciskdw zatrzymania awaryjnego poprzez interfejs elektryczny.

Zatrzymanie awaryjne powinno by¢ aktywowane wytgcznie w sytuacjach awaryjnych.

Zatrzymanie awaryjne musi by¢ dezaktywowane recznie za pomocg przycisku ponownego
uruchomienia (restart).

3.9. Interfejsy elektryczne zwigzane z bezpieczenstwem

Robot jest wyposazony w kilka wejs¢ i wyjs¢ elektrycznych zwigzanych z bezpieczernstwem.
Wszystkie wejscia i wyjscia elektryczne zwigzane z bezpieczenstwem sg dwu kanatowe. S
bezpieczne przy niskich wartosciach sygnatu, n.p. zatrzymanie awaryjne nie jest aktywne, gdy
wartos¢ sygnatu jest wysoka (+24V).

Wejscia elektryczne zwigzane z bezpieczenstwem
Ta sekcja zawiera opis wejs¢é elektrycznych robota, ktére sg zwigzane z bezpieczenstwem.
Wejscie dla zewnetrznego przycisku zatrzymania awaryjnego

Wejscie to jest przeznaczone do podtgczenia opcjonalnego przycisku zatrzymania
awaryjnego. Jezeli zostanie aktywowane, system bezpieczenstwa wydaje polecenia
zatrzymania kategorii 0, po ktdrym nastepuje kontrolowane hamowanie do catkowitego
zatrzymania MiR500.

Musi by¢ dezaktywowane recznie za pomocg przycisku ponownego uruchomienia (restart).
Wejscie zatrzymania awaryjnego systemu

To wejscie powinno by¢ uzywane w przypadku, gdy manipulator gérny ma swéj wtasny
obwdd zatrzymania awaryjnego. Wejscie to musi by¢ stosowane w potgczeniu z wyjsciem
zatrzymania awaryjnego systemu. Dzieki temu bedzie mozna zagwarantowag, ze
aktywowanie jakiegokolwiek przycisku zatrzymania awaryjnego spowoduje zatrzymanie
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awaryjne zarowno robota MiR500 jak i gérnego manipulatora. Jezeli zostanie aktywowane,
system bezpieczenstwa wydaje polecenia zatrzymania kategorii 0, po ktérym nastepuje
kontrolowane hamowanie do catkowitego zatrzymania robota.

Musi by¢ dezaktywowane recznie za pomocg przycisku ponownego uruchomienia (restart).
Wejécie zatrzymania zabezpieczajgcego

To wejscie moze by¢ stosowane do wydawania polecenia zatrzymania kategorii 0, po ktérym
nastepuje kontrolowane hamowanie do catkowitego zatrzymania MiR500.

Zostanie automatycznie dezaktywowane, gdy wartos¢ sygnatu bedzie ponownie wysoka.
Pozycja przenoszenia tadunku (kontrola pozycji tadunku)

To wejscie moze by¢ uzywane do stosowania bezpiecznej pozycji tadunku/kontroli pozycji
funkcji bezpieczenstwa tadunku w systemie z indywidualnie dostosowanymi modutami lub
manipulatorami gérnymi. Rézne czujniki lub przetgczniki blokujace, ktére wykrywaja pozycje
przenoszenia fadunku lub pozycje tadunku, mogg zosta¢ podtgczone i dzieki temu dziata
funkcj bezpiecznej pozycji tadunku.

Wyjscia elektryczne zwigzane z bezpieczenistwem
Ta sekcja zawiera opis wyjs¢ elektrycznych robota, ktore sg zwigzane z bezpieczeristwem.
Ruch

To wyjscie zwigzane z bezpieczenstwem jest aktywne, gdy robot jest w ruchu lub bedzie sie
poruszat za dwie sekundy.

Ta funkcja zabezpieczajgca jest ograniczona, jezeli ruch zostanie wykryty gdy
wyjscie to jest dezaktywowane.

Wspdlne wyjscie zatrzymania awaryjnego

To wyjscie powinno by¢ uzywane w przypadku, gdy manipulator gérny ma swéj wiasny
obwdd zatrzymania awaryjnego. Wyijscie to powinno by¢ stosowane w potgczeniu z wejsciem
zatrzymania awaryjnego systemu. Dzieki temu bedzie mozna zagwarantowaé, ze
aktywowanie jakiegokolwiek przycisku zatrzymania awaryjnego spowoduje zatrzymanie
awaryjne zarowno robota jak i géornego manipulatora.

Aktywowane przez przycisk zatrzymania awaryjnego lub wejscie zatrzymania awaryjnego.
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3.10. Akumulator litowy

Ta sekcja zawiera Srodki ostroznosci zwigzane z akumulatorami litowymi w robotach MiR.

A OSTRZEZENIE

W przypadku niewtasciwego obchodzenia sie, zestawy akumulatoréw litowych
mogg sie bardzo rozgrza¢, wybuchngé lub zapali¢ powodujgc powazne
obrazenia.

Przestrzegac ponizszych srodkéw ostroznosci podczas obchodzenia sie i
uzytkowania akumulatorow litowych:

Nie zwiera¢ biegunow, dotadowywac lub podtgczac z niewtasciwag
biegunowoscia.

Nie wystawia¢ na temperatury przekraczajgce okreslony zakres temperatur
lub spalaé¢ akumulatora.

Nie zgniataé, przebija¢ ani nie rozmontowywac¢ akumulatora. Akumulator
zawiera urzgdzenia zabezpieczajgce i ochronne, ktore w przypadku
uszkodzenia mogg spowodowac silne rozgrzanie, wybuch lub zapton
akumulatora.

Chroni¢ akumulator przez zamoczeniem.

Jezeli akumulator cieknie i ciecz ta dostanie sie do oka, nie wolno trze¢ oka.

Wyptukaé obficie wodg i natychmiast zgtosi¢ sie do lekarza. W przypadku
pozostawienia bez leczenia ciecz z akumulatora moze spowodowacd
uszkodzenie oka.

Stosowac wytgcznie oryginalng tadowarke (fadowarke kablowg lub stacje
tadowania) i zawsze przestrzegac instrukcji producenta akumulatora.

MIiR500 Szybkistart (pl) 07/2019 - v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.

32



MR

A BETTER WAY

MIR500 Szybki start (pl) 07/2019 - v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.

3. Bezpieczenstwo

33



MR

A BETTER WAY

MIR500 Szybki start (pl) 07/2019 - v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.

3. Bezpieczenstwo

34



MR

A BETTER WAY

MIR500 Szybki start (pl) 07/2019 - v.1,2 © Copyright 2019: Mobile Industrial Robots A/S.

3. Bezpieczenstwo

35



3. Bezpieczenstwo

Prawa autorskie i oswiadczenie o zrzeczeniu sie odpowiedzialnosci

Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$é niniejszej instrukcji nie moze by¢ kopiowana w
jakiejkolwiek formie bez pisemnej zgody Mobile Industrial Robots A/S (MiR). MiR nie daje
zadnych gwarancji, wyraznych lub domniemanych w odniesieniu do tego dokumentu lub jego
tresci. Dodatkowo tres¢ tego dokumentu moze ulec zmianie bez wczesniejszego
powiadomienia. Niniejsza instrukcja zostata przygotowana z nalezytg starannoscia. Jednakze
MiR nie odpowiada za ewentualne btedy lub pominiecia lub jakiekolwiek szkody wynikajgce z
uzycia zawartych w niej informacji.

Copyright © 2018-2019 by Mobile Industrial Robots A/S.

Kontakt z producentem:

Mobile Industrial Robots A/S
Emil Neckelmanns Vej 15F
DK-5220 Odense S@

WWW.mir-robots.com
Telefon: +45 20 377 577
Email: support@mir-robots.com

CVR: 35251235
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