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2 POPIS ROBOTU

1 Obsah dodavky robotu

Soucasti dodavky robotu pro kontrolu svarii s omezenou piistupnosti jsou:

1. Robot

2. Prepravni kufr robotu

3. Mobilni rozvadéc veetné prepravniho kufru a klice od vika rozvadéce
4. Obvodovy ozubeny femen délky 7m

5. Sitovy napéjeci kabel

6. LAN Cat 6 kabel pro pfipojeni PC

7. Kabel pro pfipojeni ultrazvukového piistroje - enkodérovy vystup

8. Uzivatelskda dokumentace

9. Sada nahradnich dili, viz Kapitola [6]

2 Popis robotu

Mobilni rozvadéc¢

Operatorské PC

(neni soucéasti)

fivodni kabel robotu

Obrazek 1: Soucasti robotu

Robot pro kontrolu obvodovych svari s omezenou piistupnosti je navrzen jako motorizovany
vozik s tFfemi nezéavislymi pohony. Dva pohony jsou vyuzity k obvodovému pojezdu po potrubi
prostiednictvim obvodového ozubeného femenu, ktery je motory navijen/odvijen. Pozadovany
pritlak robotu k povrchu potrubi je zajistén napnutym ozubenym Femenem nezavislymi pohony.
Zaroven jsou aktivné kompenzovany pripadné nepfesnosti potrubi (ovalita, povrchové nerovnosti,
atd.) a nerovnomérné napnuti femenu podél obvodu potrubi vznikajici pfi jeho instalaci (femen
je automaticky pfi pohybu robotu kolem potrubi dopinan). Navrzeny systém fizeni femenu tak
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znemoznuje uvolnéni robotu béhem pohybu po obvodu potrubi. Nezavislé fizeni pohoni navic
umoziuje uzivatelsky piivétivou instalaci robotu na potrubi (aktivni bezpe¢ny rezim pro navijeni
femene pii instalaci a jeho kontrolované dopnuti). Na téle robotu je umistén linearni pohon s
ozubenym hiebenem pro polohovani ultrazvukové sondy (v pfipadé meandrovitého pohybu).
Soucasti robotu neni vlastni ultrazvukova sonda a pfistroj pro zpracovani z ni ziskanych dat.

Ridici systém robotu je realizovan mobilnim rozvidécem, ve kterém je instalovan veskery po-
tfebny hardware (prvky jisténi sitového napajeni, napéjeci zdroje, servoménic¢e pohont, Fidici
pocita¢, digitalni vstupy/vystupy pro ovladaci prvky rozvadéce a emulaci enkodérového vy-
stupu, systém havarijniho zastaveni robotu, atd.). Na ¢elnim panelu jsou umistény konektory
pro pfipojeni robotu, hlavni vypina¢, signalky stavu ridictho systému, havarijni STOP tlacitko,
konektor LAN pro pfipojeni osobniho poécitace (notebooku) prost¥ednictvim TCP/IP slouzici k
uzivatelskému ovladani robotu a konektor realizujici enkodérovy vystup (dvojice inkrementélnich
enkodéru pro dvé nezavislé osy pohybu robotu) pro pfipojeni k ultrazvukovému pfistroji.

Operator muze konfigurovat a ovladat robot prostfednictvim grafického uzivatelského rozhrani
(GUI). GUI je realizovano formou webové stranky generované piimo v fidicim systému robotu.
Operator muze tedy vyuzit jakykoliv osobni PC s moznosti pfipojeni LAN kabelem a nainstalo-
vanym béznym webovym prohlize¢em (doporu¢en Google Chrome).

Za ucelem ochrany a snadného transportu celého zafizeni je robot umistén do odolného plasto-
vého kufru. Télo rozvadéce ridiciho systému je vloZzeno do odolného plastového kufru tak, aby
bylo mozné zafizeni provozovat bez vyjmuti rozvadéce z kufru a pfitom byl zajistén piistup do
vnitiniho prostoru rozvadéce v piipadé opravy/adrzby.

Cely fidici software robotu je realizovan fidim systémem realného ¢asu REX [I] bézicim na
HW platformé ARK-1503F-D4A1E [2]. Vstupné/vystupni digitadlni signaly (signalky, ovla-
dani rozvadéce a emulace enkodérovych vystupt) jsou realizovany Fidicim a vstupné/vstupnimi
digitalnimi moduly Beckhoff [3]. Motory jednotlivych pohont a piislusné fidici jednotky (ser-
voménice) jsou realizovany komponenty firmy Maxon [4]. Vzajemnéa komunikace mezi fidicim
pocitacem, vstupné/vystupnimi moduly a servoménidi je zprostredkovana standardnimi primys-
lovymi komunika¢nimi protokoly CAN, EtherCAT.

Obréazek [2| znazornuje zédkladni usporadani robotu véetné jeho soucésti.
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Obréazek 2: Zakladni usporadani robotu

Zakladni soudéasti robotu:

10.
11.
12.
13.
14.

. Motor 1: Pohon ozubeného femenu (véetné prevodovky, elektromagnetické brzdy a enko-

déru)

. Motor 2: Pohon ozubeného femenu (véetné prevodovky, elektromagnetické brzdy a enko-

déru)
Motor 3: Pohon ozubeného hiebenu (véetné prevodovky), polohovani linearntho vysuvu

Ozubené femenice: Vedeni a napinidni obvodového ozubeného femenu okolo potrubi

. Vystupni femenice motort 1 a 2 véetné hnaciho femene: Pohon ozubenych femenic

Vodici kladky: Vedeni obvodového ozubeného femenu
Obvodovy ozubeny femen: Fixace robotu k potrubi

PryZovy opérny valec

Opérna kolecka: Vymezeni polohy robotu na potrubi

Kloub: Umozhuje ptizptisobeni robotu na rizné priméry potrubi
Aretacéni paka: Fixace kloubu

Pastorkovy pohon ozubeného hifebenu: Linearni vysuv
Pfivodni kabel: Napojeni robotu k mobilnimu rozvadéci

Rozvodné skiiné&: Napojeni pfivodniho kabelu k jednotlivym pohontm
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Obrazek [3| znazornuje zékladni usporadani ¢elnfho panelu rozvadéce fidiciho systému véetné jeho
ovlddacich a indika¢nich prvki.

IE===3]
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| www.rexcontrols.cz

Obrazek 3: Usporadani ¢elntho panelu rozvadéce

Soucéasti rozvadéce:

10.
11.

12.

. HL. VYP.: Hlavni vypinac

. ROZV. ZAP.: Indikace sitového napajeni

12V DC - OK: Napéjeni ridiciho pocitace

24V DC - OK: Napéjeni servoménicu, vstupi/vystupi

. RIZENT - OK: Indikace béhu fidiciho programu (tzv. heartbeat)

STOP: Tlacitko nouzového zastaveni

AC 230V: Konektor sitového napéjeni

XS3: Konektor pro pfipojeni robotu (napéjeni motora 1, 2, 3 a brzd motori 1, 2)
XS4: Konektor pro pfipojeni robotu (signély z enkodérit motorii 1 a 2)

XS5: Konektor pro pfipojeni robotu (signéaly z Hallovych senzort motorua 1, 2, 3)

XS1 (EMULACE IRC): Enkodérovy vystup (pro pfipojeni ultrazvukového piistroje)

XS2 (NTB): Pripojeni PC pies TCP/IP (uzivatelska vizualizace)
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13. Kli¢: Ptistup do prostoru mobilniho rozvadéce (jisténi, atd.)
14. Vétraci otvory: Nucené vétrani vnitiniho prostoru rozvadéce

15. Ulozné prostory: Moznost ulozeni piislusenstvi (kabely, femeny, atd.)

2.1 Mechanicka ¢ast

Konstrukce manipulatoru je navrzen tak, aby bylo moZzné manipulator a jeho jednotlivé dily
bylo mozné vyménit za pouziti standardnich nastroji, viz Obréazek [l Veskeré komponenty jsou
spojeny rozebiratelnymi spoji. Manipulator je vyroben z koroze odolnych materiéli, proto neni
potieba specidlni idrzba téchto dili.

Prubézna servisni kontrola obsluhou.

e Kontrola napnuti femene.
e Kontrola opotfebeni femenic a femene pohonnych jednotek.

e Kontrola opotrebeni femenic napinaciho femene.

Soucasti dodavky jsou zakladni ndhradni dily. Servis manipulatoru provede vyrobce.

Typ: SM JS

Vyrobni ¢islo: ~ 001/15

Rok vyroby: 2015

Vyrobce: SmartMotion s.r.o.
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Obrazek 4: Konstrukéni vykres (3D CAD)



2.2 Elektroinstalacni ¢ast (mobilni rozvadéc) 2 POPIS ROBOTU

2.2 Elektroinstala¢ni ¢ast (mobilni rozvadéc)

Elektroinstala¢ni ¢ast robotu je sloZena z mobilniho rozvadéce vlozeného do prenosného kufru.
Rozvadé¢ je napajen sitovym napétim 230V AC. VSechny piislusné konektory a ovladaci prvky
jsou piistupné z ¢elniho (vrchniho) panelu rozvadéce. Z divodu ochrany pred pretizenim (zkra-
tem) jsou ve vnitinim prostoru rozvadéce instalovany nasledujici jistici prvky, viz Obrazek

e Jistic¢ sitového pfivodu 230V AC o nominalni hodnoté 10A/C (pfistroj F1)

e Elektronické ochrana pred pretizenim (zkratem) stejnosmérného napajectho zdroje 24V /20A:
MICO 4.4.10 (pfistroj F2)

Vyse uvedené jistici prvky mohou byt jako jediné uzivatelem v pfipadé potieby ovladéany.

Soucasti rozvadéce je systém aktivniho odvétravani rozvadécové skiiné. Vstupni otvor osazeny
ventilatorem a vystupni otvor jsou umistény na bocich rozvadécové skiiné. Pro zajistény dosta-
teéného odvodu tepla je nutné pravidelné kontrolovat funkénost ventilatoru a ¢istotu a prichod-
nost jednotlivych vétracich otvori. Vzhledem k umisténi skiiné rozvadéce do kufru lze vyuzivat
prostory pfed ventilaénimi otvory k ulozeni pfislusenstvi béhem pfepravy zafizeni. Béhem pro-
vozovani rozvadéce (robotu) musi tyto prostory vidy zistat volné!

10
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(a) Vnitini prostor skiiné rozvadéce

(b) Dvefe rozvadéce (¢elni panel)

Obrazek 5: Mobiln{ rozvadéc - usporadani piistroju

11
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2 POPIS ROBOTU

Tabulka elektronickych piistroji osazenych v mobilnim rozvadéci, viz Obréazek

Nazev: Typ: Vyrobnce:

A1 | Ridici pocitac ARK 1503F Advantech
A2.0 | EtherCAT Bus Coupler EK1100 Beckhoff Automation
A2.1 | Modul digitalnich vstupu EL1004 Beckhoff Automation
A2.2 | Modul digitélnich vystupt EL2004 Beckhoff Automation
A2.3 | Oddélovaci modul EL9080 Beckhoff Automation
A2.4 | Modul digitalnich vystupu EL2124 Beckhoff Automation
A2.5 | Modul digitélnich vystupu EL2124 Beckhoff Automation

F1 | Jistic 10A/C PL7-C10/1 Eaton Elektrotechnika

F2 | Inteligentni distribuce proudu | MICO 4.4.10 Murrelektronik

G1 | Zdroj 12VDC, 6,6 A TSPC-080-112 Traco Electronic

G2 | Zdroj 24VDC, 20A TSPC-480-124 Traco Elecronic
G11 | Servozesilovac EPOS2 70/10 Maxon Motor
G12 | Servozesilovac EPOS2 70/10 Maxon Motor
G13 | Servozesilovac EPOS2 24/2 Maxon Motor

HO | Kontrolka zelena L94-G RAMI CZ

H1 | Kontrolka zelena L94-G RAMI CZ

H2 | Kontrolka zelena L94-G RAMI CZ

H4 | Kontrolka zelena L94-G RAMI CZ

K1 | Stykac LC1D09BD Schneider Electric

M1 | Ventilator EE92252B1-A99 | Sunonwealth Elec.Mach.Industry

S1 | Hlavni vypinac S16JD 2203 C6 | SEZ Krompachy

S2 | Bezpecné zastaveni (E-stop) | ZBE102 Schneider Electric

2.3 Grafické uzivatelské rozhrani

Grafické uzivatelské rozhrani (GUI) robotu je realizovano prostfednictvim webového prohlizece
(doporucen Google Chrome) instalovaného na libovolném osobnim pocitaé¢i pripojeného etherne-
tovym kabelem k mobilnimu rozvadéci pies konektor XS2. IP adresa webového serveru zajistujici
GUI je nastavena na: 10.0.0.100. Pfipojovany pocita¢ musi mit nastavenou adresu sitového pfi-
pojeni LAN ve formatu: 10.0.0.xxx, kde xxx je libovolné trojéisli v rozsahu 1 az 255 vyjma
hodnoty 100.

N
- ) (‘ z v 7. v z . 2z . z . 2 * v 2
@ Nastaveni IP adresy v po¢itaci, na kterém je provozovano GUI je zavislé na verzi operacniho
systému. V pripadé Windows 7 je postup nasledujici:

jeni a sdileni

Nabidka Start — Ovladaci panely — Sit a internet — Centrum sitovych p¥ipo-

V poloZce PFipojeni k mistni siti vybrat Vlastnosti

Nabidce Toto pripojeni pouziva nasledujici polozky vybrat Protokol IP verze 4

(TCP /IPv4), viz Obrazek a stisknout tlacitko Vlastnosti

Vybrat Pouzit nasledujici IP adresu a vyplnit pozadovanou adresu ve formatu: 10.0.0.xxx

véetné Masky podsité ve forméatu: 255.0.0.0, viz Obrazek:

12
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= ™
[ Piipojeni k mistni sfti - viastnosti [

Site |

“Protokol IP verze 4 (TCP/APvA

Pfipojit pomoci:
| ? Intel{R) EBthemet Connection 1217-LM E || | obecné

. I Podporuje-i sit’ automatickou konfigurad IP, je moZné ziskat nastaveni
Korfigurovat. .. protokolu IP automaticky. V opaéném piipadé vam spravné nastaveni
poradi spravee sité,

Toto pfipojeni pouZiva nasledujici poloZly:

.QSd lleni soubort: a tiskren v sitich Microsoft 7 (7) Ziskat IP adresu ze serveru DHCP automaticky
<& Protokol IP verze 6 (TCP/IPvE)

S rotokol 1P verze 4 (TCP/1PvA) |

& Ystupné vystupni ovladad mapovade zji§t'o\rE‘|nit::n|::t:n|o|E
-a. Qdpovidajici zafizeni Zjigtovani topologie linkove vrstj

L (@) PouZit nasledujid IP adresu:

IP adresa: 0. 0 . 0 185

Maska podsité: -25_5_0 R

4 n | 3 Vichozi brana: |

Nainstalovat [ Odll‘l"‘té'o\":ﬁ‘t | N T

(@) Poudit nasledujic’ adresy serverd DNS:

Popis
Frotokal TCP/IP. ichozi protokol pro rozlehlé sitd, kiery Upfednasinayany server DS:
zajidtuje komunikaci mezi propojenymi sitémi nizného druhu. Alternativni server DNS:

[T Pfi ukanéeni ovéfit platnost nastaveni

I [ ok || swomo ok |[ stmo |

(a) Pfipojeni k mistni siti - vlastnosti (b) Protokol IP verze 4 (TCP/IPv4) - vlastnosti

Obrazek 6: Nastaveni I[P adresy pocitace pro GUI

V okamziku pfipojeni pocitae do sité lze ve webovém prohlize¢i (Google Chrome) vyvolat GUI
napsanim IP adresy fidiciho poéitace robotu ve formatu 10.0.0.100 do adresniho fadku prohli-
zeCe, viz Obrazek [7]

(D (D@9

NDT robot pro kontrolu svarti s omezenou pfist.pnost?

& [T

Pojezd

+ +
Rychlost pfejezdu: 10 _ 10

+
Méfici pohyb (a):
Moter 2 Eici pohyb (a) py

9)

Utédhni

Rozestup meandru (b): =

Obvod potrubi (c): 1000 [mm]

Aktualni poloha:

Lineadr +

Linear -

Motor 1 Motor 2

Dokonceno

0 %

Pauza

B bbb e © 6 6

Obrazek 7: Grafické uzivatelské rozhrani

GUI je rozdéleno do nékolika sekei (skupin) tlacitek (viz. Obrazek[7). Funkce jednotlivych prvki

13
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GUI je popsana nésledovné:

1. ZAP/VYP:

Hlavni zapnuti/vypnuti fidiciho systému robotu. Po zapnuti se aktivuje silové napéjeni
servoméni¢ii motort jednotlivych pohonu robotu. Silové napéjeni je zapinano/odpinano
vykonovym relé v mobilnim rozvadédi (piistroj K1, ZAP - relé zapnuto, VYP - relé
vypnuto). Pfepinacem ZAP/VYP lze kdykoliv bezpeéné zastavit pohyb robotu z GUIL
Vykonové relé zaroven odpojuje napajeni brzd (aktivuje brzdy) motorii 1 a 2. V poloze
VYP jsou tak oba motory 1 a 2 zabrzdény a obvodovy ozubeny femen neumoziuje zadny
pohyb - robot je bezpecné zabrzdén.

2. Navijeni/Odvijeni

Pifepina¢ Navijeni/Odvijeni umoZiuje ménit smér pohybu motori 1 a 2 p¥i umistovani
robotu na potrubi (navijeni/odvijeni obvodového ozubeného femene). Vlastni pohyb mo-
torit ve sméru uréeném prepinac¢em Navijeni/Odvijeni je spustén piepina¢em Motor 1
(navijeni/odvijeni femenu Motorem 1) a piepinatem Motor 2 (navijeni/odvijeni femenu
Motorem 2). Navijeni/odvijeni obou motort je z divodu bezpec¢nosti realizovano pohybem
motori s omezenym silovym momentem (proudem), nejedna se o polohovy ¢ rychlostni
rezim pohybu motort. Diky tomu je mozné béhem navijeni/odvijeni femenu silu jednotli-
vych motort kdykoliv ruéné piekonat, tzn. motory lze tahem operdtora za ozubeny Temen
kdykoliv pribrzdit/zastavit ¢ urychlit.

3. Utahni
Tlacitko aktivace automatického dotazeni obvodového ozubeného femenu kolem potrubi.
Stiskem tlacitka Utadhni se ozubené femenice hnané motory 1 a 2 automaticky pohy-
buji, dokud neni vyvinuta predepsané sila napnuti ozubeného femenu. Proces napinani
je signalizovan kontrolkou Napinani. UtaZenim femenu se deaktivuji tlacitka umoziujici
Navijeni/Odvijeni femenu.

A Predepsana sila napinani obvodového ozubeného remene je nastavena na fixni hod-
notu a nemuze byt s ohledem na zajisténi bezpecnosti robotu konfigurovina z GUI. V
pripadé nutnosti konfigurovat predepsanou silu, kontaktujte vyrobce.

4. Uvolni
Tlacitko deaktivace utazeni obvodového ozubeného Femenu. Stiskem tlac¢itka Uvolni se
zpétné aktivuje moznost Navijeni/Odvijeni femenu. Obvodovy femen tak lze opét po-
volit, napf. za tcelem demontaze robotu z potrubi ¢i jeho pfesunu na nové testovaci misto.

A Tlac¢itko Uvolni po stisknuti neuvolni obvodovy ozubeny femen, tzn. pfi jeho stisk-
nuti nehrozi bezprostiedni pad robotu. Ozubeny femen je povolen aZz po nastaveni rezimu
odvijeni tla¢itkem Navijeni/Odvijeni a stiskem pfislusného piepinace pohybu motoru
Motor 1/ Motor 2.

5. Pocatek
Prepina¢ Poéatek zajisti automaticky pfesun robotu z aktuélni polohy (tzn. polohy kolem
potrubi a polohy linedrniho vysuvu) do poc¢ate¢ni polohy. Po¢atecni poloha je definovana
posledni aktivaci automatického testovaciho rezimu pfepinaci Automat 1 resp. Auto-
mat 2.

N
@ ReZim pfesunu robotu na pocatec¢ni testovaci polohu je vhodna k opakovani jiz od-
startovaného a nésledné zastaveného méfeni.

6. Pauza
Prepina¢ Pauza docasné zastavuje pohyb robotu v rezimech manualniho pojezdu po po-

14
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10.

11.

Motor

(a)

trubi a automatického méficiho rezimu (tla¢itka Motor 1, Motor 2 v sekci Pojezd,
pfepinace Automat 1, Automat 2 a piepina¢ Poéatek).

Rychlost pojezdu

Manualni nastaveni rychlosti obvodového pojezdu v rezimech manualniho i automatického
rezimu. Maximalni rychlost pojezdu je softwarové omezena na 20 mm/s, zrychleni je na-
staveno na 20 mm,/s%.

Rozestup meandru (b)
Manualni nastaveni vzdéalenosti mezi jednotlivymi rozmitanimi pfi meandrovitém pohybu
testovani. Hodnota je nastavovana v mm.

Obvod potrubi (c)

Nastaveni obvodu testovaného potrubi. Hodnota je nastavoviana v mm. Nastaveni sprév-
ného obvodu potrubi zajisti, Ze robot v automatickém rezimu méfeni objede celé potrubi
a zastavi se zpét na pocatecnim miste.

’@;ﬁ V pfipadé menadrovitého pohybu je vidy dokoncen meandr, ktery zajisti, Ze je ujeta
vzdalenost kolem potrubi rovna nebo vétsi nez zadany obvod potrubi (c).

Rychlost méreni

Manuélni nastaveni rychlosti méfeni v automatickém rezimu (maximalni rychlost linearniho
vysuvu). Maximélni rychlost méfeni je softwarové omezena na 40 mm/s, , zrychleni je
nastaveno na 150 mm/s%.

Meéfici pohyb (a)

Manualni nastaveni vzdéalenosti méficitho pohybu pfi meandrovitém pohybu testovani. Hod-
nota je nastavovana v mm. Hodnotou méficiho pohybu lze konfigurovat zéroven typ obvo-
dového méfeni ve smyslu jednoduchého ¢ meandrovitého pohybu, viz Obrazek [§ Déle 1ze
prepinacem Smér urcit pocateéni smér meandrovitého pohybu méfeni v kladném sméru

(od robotu), viz Obrazek [8(b)} nebo v zaporném sméru (k robotu), viz Obréazek

Jednoduchy obvodovy (b) Meandrovity obvodovy pohyb od (¢) Meandrovity obvodovy pohyb k ro-

pohyb robotu (kladny smér) botu (zdporny smér)

Obrazek 8: Schéma obvodového pohybu robotu

Y Prepinani mezi jednoduchym a meandrovitym méficim pohybem je ddno hodnotou
Mérici pohyb (a).

Meétici pohyb (a) = 0 pro jednoduchy pohyb
e Mg&tici pohyb (a) > 0 pro meandrovity pohyb

15



2.3

Grafické uzivatelské rozhrani 2 POPIS ROBOTU

12.

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

Aktualni poloha

V sekci Pojezd a Linear lze nalézt indikatory aktualni ujeté drahy podél potrubi resp.
drahy ujeté linearnim vysuvem. Hodnoty jsou zobrazovany v mm. Pfi aktivaci automatic-
kého rezimu méfeni prepinaci Automat 1, Automat 2 jsou hodnoty nulovany a aktualni
poloha obvodového pojezdu a linearniho vysuvu je chapéna jako pocateéni (do takové po-
lohy se bude vracet robot po aktivaci pfepinace Pocatek).

Motor 1, Motor 2

Tlac¢itka manualniho pojezdu robotu kolem potrubi. Pfepina¢e umoznuji pohyb na po-
trubi upevnéného robotu ve sméru za motorem 1 (pfepina¢ Motor 1) resp. za motorem 2
(pfepina¢ Motor 2). Manualni ovladani pojezdu robotu slouzi k pfesnému ustaveni ro-
botu podél potrubi (najeti na pocateéni bod méteni, objezd potrubi za téelem navinuti
privodniho kabelu robotu pred automatickou mé¥ici fazi, atd.).

Linear -, Linear +

Tlac¢itka manualniho pojezdu linedrniho vysuvu. Tlaéitka umoznuji pohyb linearniho vy-
suvu v kladném sméru (smérem k t&lu robotu) a zaporném sméru (smérem od téla robotu).
Manualni ovladani pojezdu linedrniho vysuvu slouzi k pfesnému ustaveni robotu na poca-
tecni bod méreni.

Automat 1

Pfepinac aktivace automatického métficiho pohybu robotu (jednoduchy/meandrovity pohyb
dle hodnoty nastavené v poli Mé&Fici pohyb (a)) ve sméru k motoru 1. Automaticky pohyb
robotu lze kdykoliv pferusit opétovnym stisknutim prepinace Automat 1 & pozastavit
stisknutim tlac¢itka Pauza. VSechny pohyby budou vykonavany dle aktualniho nastaveni
(v sekcich Pojezd a Linear).

Automat 2

Piepinac aktivace automatického mériciho pohybu robotu (jednoduchy/meandrovity pohyb
dle hodnoty nastavené v poli MéFici pohyb (a)) ve sméru k motoru 2. Automaticky pohyb
robotu lze kdykoliv pferusit opétovnym stisknutim piepinace Automat 2 & pozastavit
stisknutim tlacitka Pauza. Vsechny pohyby budou vykonavany dle aktualniho nastaveni
(v sekcich Pojezd a Linear).

Chybovy stav
Indikace chybového stavu fidictho systému robotu. V soucasné verzi fidictho systému nejsou
chybova hlageni dale diferencovana.

STOP tl.

Kontrolka indikujici stisknuti hardwarového tlacitka STOP nouzového zastaveni robotu
(umisténého na ¢elnim panelu rozvadéce). Tlacitko STOP odpoji kontakty relé vykonového
napajeni servoméni¢i a soucasné zabrzdi motory (Motor 1 a Motor 2) pohanéjici obvodovy
ozubeny femen. Zaroven dojde k prevedeni fidiciho systému robotu do stejného stavu jako
po zapnuti napajeni. K opétovné aktivaci robotu je nutné znovu stisknout prepinac¢ hlavniho
zapnuti/vypnuti Fidiciho systému ZAP/VYP.

Kontrolky stavu/rezimu Fidiciho systému robotu
(a) OK: Kontrolka béhu fidiciho systému, tzv. heartbeat. Blikdinim kontrolky je indikovan
korektni béh ridictho systému.

’@‘ Kontrolka OK je svazana s hardwarovou kontrolkou RIZENT - OK umisténou
na Celnfm panelu rozvadéce. Po zapnuti napajeni mobilniho rozvadéce je zacatkem
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20.

(b) Navijeni: Kontrolka signalizujici rezim navijeni/odvijeni obvodového ozubeného fe-
mene robotu robotu. Rezim je aktivni pfi montaZi/demontazi robotu na potrubi.
Motor Motor 1 a Motor 2 jsou v rezimu pohybu s omezenym silovym momentem.

(¢) Napinani: Kontrolka rezimu automatického napinani obvodového ozubeného femenu.

(d) Napnuto: Kontrolka signalizujici upnuti robotu k potrubi. Jsou odblokovany ostatni
rezimy robotu (manuélni pojezd robotu kolem potrubi, automaticky méfici pohyb)

(e) Pohyb: Kontrolka aktivniho pohybu robotu.

’@\ Ovladaci a zobrazovaci prvky GUI jsou z bezpecnostnich davodt vzajemné spirazeny
a jejich aktivni/neaktivni stav zavisi na aktualnim rezimu robotu (Navijeni, Napinani,
Napnuto, Pohyb, atd.). V urcitych rezimech tak je stisknuti nékterych tlacitek ¢ prepi-
nac¢t zakazano.

’@‘ Pfipojeni GUI k fidicimu systému robotu (aktivni stav GUI) je indikovan odbihajicim
¢asem v pravém hornim rohu obrazovky. Vedle ¢asového udaje je umisténo rolovaci menu
s informacemi o pfipojeni GUIL.

’@‘ Vgechny pole se zadavanymi hodnotami lze ménit stiskem pridruzenych tlacitek +, —
¢i editovat prostfednictvim zadavani hodnot z klavesnice. Po zadéni hodnoty z klavesnice
musi byt hodnota potvrzena stiskem klavesy ENTER.

Smeér
Pfepina¢ pro zménu sméru meandrovitého méficiho pohybu (viz 11. MéFici pohyb (a))

A 7 duvodu bezpecnosti jsou pohony Motor 1 a Motor 2 vybaveny brzdami, které
jsou v pripadé odpojeni ridiciho systému, v rezimu nouzového zastaveni a v nékterych rezi-
mech robotu uzaméeny. Pohon linearniho vysuvu neni brzdou vybaven, v pfipadé odpojeni
fidiciho systému (odpojeni robotu, nouzové zastaveni) s nim lze volné pohybovat.

3 Postup instalace (uvedeni do provozu) a ovladani robotu

V kapitole je shrnut postup pro instalaci a zédkladni konfiguraci robotu pro pouziti na testovani
obvodovych svarii potrubi s omezenym piistupem. Cely postup Ize shrnout do néasledujicich bod:

1.

Vybaleni robotu z prepravniho kufru a priprava rozvadéce ridiciho systému
Robot je umistén v pfepravnim kufru dle Obrazku Mobilni rozvadéc a jeho umisténi
v prepravnim kufru je znazornéno na Obrazku [9(b)|
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3 POSTUP INSTALACE (UVEDENI DO PROVOZU) A OVLADANI ROBOTU

(a) Pfepravni kufr robotu (b) Prepravni kufr mobilniho rozvadéce

Obrazek 9: Prepravni kufry

e Pripojime konektory robotu (XP3, XP4, XP5) do pfislusnych konektorovych zasu-
vek umisténych na ¢elnim panelu mobilniho rozvadéce (XS3, XS4, XS5).

A Konektory privodniho kabelu robotu jsou opatfeny mechanickymi ochranami
zamezujicimi netimyslnou zaménu konektort.

e Propojime UTP kabelem (souc¢asti prislusenstvi robotu) konektor XS2 a operatorsky
pocitac.

e Nakonfigurujeme sitové pripojeni operatorského pocitace, viz Kapitola [2.3]

e Propojime dle potfeby externi ultrazvukovy pristroj s mobilnim rozvadééem pres ko-
nektor XS1. Kabel je soucasti pfisluSenstvi robotu. Pro pfipojeni ultrazvukového
pristroje k robotu je vyzadovin enkoderovy vystup robotu, ktery emuluje dva in-
krementélni enkodéry (ve sméru obvodového pojezdu, ve sméru linedrniho vysuvu).
Enkodérovy vystup je realizovin konektorem XS1, zapojeni konektoru je znézor-
néno na Obrazku Rozligeni enkodert v obou smérech je softwarové nastaveno na
0.1mm/tick (tzn. jeden tik enkodéru odpovida posuvu o 0.1mm). Kladny/zaporny
smér enkodéri je dan nasledovné:

— Enkoder 1: Obvodovy pojezd, kladny resp. zaporny smér je uréen pohybem za
Motorem 1 resp. za Motorem 2.

— Enkoder 2: Linearni vysuv, kladny smér je totozny s oznaceni na robotu (v
GUI), tzn. kladny smér k télu robotu, zaporny smér od téla robotu.

Soucésti piislusenstvi robotu je propojovaci kabel mezi konektorem XS1 mobilniho
rozvadéce a ultrazvukového piistroje.
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Propojovaci kabel

Konektor do ultrazvukového pfistroje

Ultrazvukovy pfistroj

mobilniho rozvadéce LEMO FGG.2B.314

11

12

13 14

T T
15 11
Konektor na

XS1
Standard D Sub Connector

Obrazek 10: Zapojeni propojovaciho kabelu k ultrazvukovému p¥istroji

Kontakty vsech konektort jsou ¢islovany a jejich vyznam je nésledujici:
1. +5V
DIGITAL GND
Encoder 1: Phase A
Encoder 1: Phase A
Encoder 1: Phase B
Encoder 1: Phase B
Cable Screen
Cable Screen
Encoder 2: Phase A
Encoder 2: Phase A
. Encoder 2: Phase B
. Encoder 2: Phase B
13. +5V
14. DIGITAL GND

© ® NSO

— = =
N = O

A Emulované enkodérové vystupy jsou napajeny piimo ze zdroje napéti v ultrazvu-
kovém pristroji a jsou galvanicky oddéleny od elektronickych obvodi fidiciho systému
robotu.

e Instalujeme sondu na linearni vysuv robotu (ultrazvukovy pfistroj ani sonda neni
soucasti robotu).

e Zapojime kabel sitového napajeni do konektoru AC 230V.

2. Instalace robotu na potrubi

e Zapneme hlavni vypina¢ HL. VYP rozvadéce a pockime na start fidiciho systému
indikovany blikinim kontrolky RIZENT - OK.

e Na operatorském pocitaci spustime webovy prohlize¢ a zadame IP adresu 192.168.100.100
do adresniho fadku. Vyckame na pfipojeni vizualizace (indikovano blikajici kontrolkou
OK a odbihajicim ¢asem v pravém hornim rohu okna GUI).
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NS

’®‘ V pfipadé nutnosti lze aktualizovat GUI stiskem klaves F5 na klavesnici pocitace,

v

pripadné stiskem tlacitka Connect v levém hornim rohu okna GUI.

Umistime robot na potrubi a uvolnime areta¢ni péku.

A Pozor, robot dobfe jezdi po hladkych povrsich (opérné kolecka robotu jsou vy-
robena z kovu), hrozi sesunuti nezajisténého robotu z potrubi (ze stolu, atd.)

A Nikdy nemanipulujte s robotem prostifednictvim p¥ivodniho kabelu a krytt en-
kodéri motort (Motor 1, Motor 2).
V GUI zapneme robot stiskem piepinace ZAP/VYP.

Postupné aktivujeme rezim navijeni obvodového pruzného femene prepinac¢em Navi-
jeni/Odvijeni a zapnutim pfislusného motoru Motor 1 resp. Motor 2.

Postupné zalozime femen dle Obrézku [11] a provedeme ru¢ni dopnuti femenu tahem
za jeho volné konce.

Obréazek 11: Instalace obvodového ozubeného Femenu

A Rucéné dorovname femen po obvodu potrubi takovym zptisobem, aby ve vSech
mistech doléhal tésné k povrchu potrubi.

NN
- -

4

Y Dle potieby lze pii instalaci ozubeného femenu pfepinat mezi rezimy Navi-
jeni/Odvijeni v¢etné zapinani a vypinani jednotlivych motort.

NG
@ Pro snadnou instalaci robotu na potrubi je moZzné jednu stranu obvodového
ozubeného Femenu navinout na femenici robotu jiz pfedem (na zemi) a teprve potom
robot umistit na potrubi (navinout zbyvajici volny konec femenu).

AP
’@‘ Konstrukce manipulatoru umoziiuje manipulator usadit na Siroky rozsah pri-
méru potrubi (200 mm - 1200 mm). Za tcelem spravné fixace manipulatoru na potrubi
je moZné zalozit obvodovy femen dvéma zpusoby (hranice mezi malym a velkym pri-
mérem potrubi nenf pevné dana a volba zaloZeni femenu musi byt vzdy experimentalné
ovéfena):

— Varianta pro malé priméry potrubi, viz Obréazek

— Varianta pro velké priuméry potrubi, viz Obréazek|12(b)l V toto piipadé se doporu-
Cuje po instalaci manipuldtoru na potrubi zajistit aretac¢ni paku, aby nedochéazelo
k odpadani opérného valce od potrubi vlivem gravitace.
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Vodici rolna femenu Pritlacnd rolna remenu

Remen Vnitini opérnd kolecka
Vnéjsi opérnd kolecka

Stfedovd opérnd rolna

Rozpérnd tycka

Pohon Kontrolovand trubka

(a) Doporucené vedeni Femenu pro mensi priméry trubek - pfimé vedeni Femenu na po-
hony. Vnéjsi opérna kolecka jsou odlehéena a voziky sedi na vnitfnich opérnych koleckéch.
Pfipustné je vedeni femenu vnitini cestou (leva ¢ast obrazku) i vnéjsi cestou (prava ¢ast

obrazku).
Remen
Vnéjsi opérnd kolecka Pritlaénd rolna femenu
Vodicirolna fremenu Vnitini op&rnd koledka

Rozpérnd tycka v ] ey
Sttredovd opérnd rolna

Pohon
Kontrolovand trubka

S

(b) Doporucené vedeni Femenu pro vétsi priméry trubek - vyuZiti vodicich rolen. Vnit¥ni
opérna kolec¢ka jsou odlehéena a voziky sedi na vnéjsich opérnych koleckach.

Obrazek 12: Varianty zaloZeni obvodového femen, UPOZORNENI: Rozpérna tycka nesmi slouzit
k vedeni femenu!!!
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e Aktivujeme rezim automatického dopnuti femenu tla¢itkem Utahni a vyckime dota-
zeni femenu jehoz ukonceni je indikovano zhasnutim kontrolky Napinani a prfechodu
robotu do rezimu napnuto indikovaného p¥islusnou kontrolkou.

A Az do okamziku ukonceni automatického dopnuti femenu musi byt robot jistén
(pfidrzovan) operatorem na potrubi.

3. Priprava robotu na automatické méreni

e Tlacitky Motor 1, Motor 2, Linear +, Linear — navedeme vlastni robot a linearni
vysuv na pocateén{ bod méfeni.

A Obvodovy ozubeny femen neni vybaven zadnym zadrznym systémem znemoz-
nujicim jeho uplné odvinuti z ozubenych femenic. Hrozi pad robotu z potrubi!

A Prvni pohyb v rezimu automatického méfeni v pripadé meandrovitého pohybu
uskutec¢nuje linearni vysuv vzdy ve sméru k télu robotu.

’@‘ V pripadé potieby lze v tomto rezimu robotu provést manuélni objezd potrubi
za Uc¢elem navinuti privodniho kabelu robotu okolo potrubi a automatizovany rezim
méfeni poté aktivovat v opa¢ném smyslu.

e Nakonfigurujeme pozadované parametry pohybu robotu v rezimu automatického mé-
feni (Rychlost prejezdu, Rozestup meandri (b), Obvod potrubi (c), Rych-
lost méreni, MéFici pohyb (a)), viz Kapitola [2.3]

4. Rezim automatického méreni
Automaticky rezim je aktivovan pfepinaci Automat 1 resp. Automat 2 dle pozadovaného
sméru pohybu (za motorem 1 resp. motorem 2).

’@ Pred automatickym reZimem méfeni se doporucuje projet jednu otacku robotem
kolem potrubi s vysunutym linearnim vysuvem, aby se zamezilo pfipadnym kolizim b&hem
méfici faze. Zaroven dojde k navinuti piivodniho kabelu robotu. Nasledujici automatické
méfeni (v opaéném smyslu ota¢eni) poté zpétné piivodni kabel odviji, je tak minimalizovano
riziko, Zze bude pohyb robotu blokovin pfivodnim kabelem.

5. Ukonc¢eni méireni a demontaz robotu z potrubi
Pro demontovani robotu z potrubi po ukoncéeni méfeni je nutné provést nasledujici kroky:
e Robot je v klidu (ukon¢ené méteni a vSechny piipadné pohyby).
e Tla¢itkem Linear + pfesuneme linearn{ vysuv do polohy co nejblize k télu robotu.
e Tlacitkem Uvolni piejde robot zpét do rezimu Navijeni/Odvijeni obvodového ozu-
beného femenu. Nedojde k okamzitému uvolnéni robotu!
A Od tohoto okamziku je nutno robot pridrzovat na potrubi operatorem!

e Vlastni povoleni obvodového ozubeného femene je realizovano nastavenim piepinace
Navijeni/Odvijeni na odvijeni a aktivace pfepinace piislusného motoru Motor 1,
Motor 2.

e Po odvinuti obvodového ozubeného femenu z ozubenych femenic vypneme prepinace
Motor 1, Motor 2 a néasledné vypneme piepina¢ ZAP/VYP.

e Ulozime robot do pfepravniho kufru. V pfepravni poloze robotu utdhneme aretacni
paku.

A Je nutné dodrzet orientaci ulozeni robotu v kufru jako je znézornéno na Ob-
razku . V opacné pripadé hrozi poskozeni linedrniho vysuvu a piivodniho kabelu.
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e Vypneme hlavni vypina¢ HL. VYP. na ¢elnim panelu mobilniho rozvadéce a odpo-
jime v8echny konektory.
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4 BEZPECNOSTNI POKYNY

4 Bezpecnostni pokyny

A Robot pro kontrolu svari s omezenou pristupnosti je uréen pro testovani obvodovych
svaril potrubi v rozsahu pramért od 250mm do 900mm jednoduchym a meandrovitym pohybem.
Ptistroj pouzivejte pouze pro tyto tcely.

A Pied zahajenim prace s robotem je zapotfebi zkontrolovat pevnost a dotazeni vSech spojt,
mechanické neporuseni konstrukce robotu, neporuseni a ¢istotu femenic motort, hiebenu linear-
niho vysuvu a obvodového ozubeného femenu.

A Je nutné zajistit bezpecnost robotu tak, aby byl umoznén bezpecny kontakt osob ¢&i pred-
méti s robotem a jeho pohyblivymi ¢astmi za provozu robotu. Zajisténi bezpec¢nosti je povinnosti
uzivatele, vyrobce nenese zddnou zodpovédnost za Skody na zdravi ¢i majetku vzniklé v disledku
nespravného ¢i nedbalého zajisténi bezpecnosti.

& Robot smi obsluhovat pouze proskolené osoba. Proskoleni provadi vyrobce piipadné osoba
vyrobcem povérena.

A V pripadé ohroZeni zdravi ¢i majetku je mozné okamzité odpojit napajeni vykonové casti
servoménici motoru stiskem tlac¢itka STOP na ¢elnim panelu rozvadéce.

A ZaTizeni pripojte pouze k patfi¢né nainstalované zasuvce. Davejte pozor, aby predepsané
napéti odpovidalo napéti zasuvky.

A Robot je uréen pro pouziti ve vnitfnich prostorach. Nevystavujte jej desti, nadmérné
vlhkosti a prasnému prostiedi.

A Pokud se béhem provozu robotu objevi nezadouci vibrace ¢i zvuky, zafizeni okamzité
vypnéte a do nalezeni piiciny problému a jejtho odstranéni jej nepouzivejte.

A Nikdy nepouzivejte zafizeni, pokud jsou jeho dily poskozené nebo pokud jevi znamky
zédvazného mechanického opotiebeni (véetné obvodového ozubeného femenu).

A Praduchy ventilatort umisténé z bokt mobilniho rozvadéce musi za provozu robotu zi-
stav volné. Uzivatel je povinen provadét kontroly téchto priduchi a &istoty filtra¢nich vlozek
pred kazdym pouzitim zafizeni. SouCasné je uzivatel povinen kontrolovat béh ventilatoru b&hem
provozu zafizeni. Vyrobce nenese zadnou odpovédnost za poruchu zafizeni vlivem prehfati pii
nedodrzeni uvedenych nafizeni.

A A7z do okamziku ukonceni rezimu automatického dopnuti femenu musi byt robot jistén
(pridrzovan) operatorem na potrubi. To samé plati v piipadé uvolnéni obvodového ozubeného
femenu z GUIL

A Obvodovy ozubeny femen neni vybaven zadnym zadrznym systémem znemoziujicim jeho
uplné odvinuti z ozubenych femenic. Hrozi pad robotu z potrubi! Vyrobce nenese ziddnou odpo-
védnost za §kody na zdravi ¢ majetku vzniklé v disledku aplného odvinuti obvodového ozube-
ného femene a nasledném péadu ¢ sesunuti robotu.

& Za ucelem udrZeni robotu na potrubi jsou v manudlni rezimu ¢i automatickém méricim
rezimu vyvijeny velké sily v obvodovém ozubeném femenu a hnacich femenech. Uzivatel je povi-
nen dbat zvySené opatrnosti pred Grazem zpusobenym navinutim ¢asti odévi (rukavice, rukavy,
atd.), ¢asti lidského téla a dalsich cizich pFfedméti.
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6 NAHRADNI DILY

A Pozor, robot dobfe jezdi po hladkych povrsich (opérna kolecka robotu jsou vyrobena z
kovu), hrozi sesunuti nezajisténého robotu z potrubi (ze stolu, atd.)

& Zatizeni nesmi byt v zddném pfipadé provozovano bez nepfetrzitého dohledu operatora.

5 Preprava zarizeni

Pfepravovat zafizeni je povoleno vyhradné pouZitim k tomu uréenych obalt (kufri). Uzivatel je
povinen robot, mobilni rozvadé¢ a vSechny CGésti prislusenstvi umistit do kufri na predepsané
mista, viz Obrazek [9] a v predepsané poloze takovym zpiisobem, aby byl znemoznén jejich pohyb
béhem prepravy.

e Opérna kolecka robotu musi zapadnout do vyhrazenych mist v polstrovani kufru.

e Spravna poloha robotu v kufru je orientace pfivodnim kabelem robotu smérem k od panti
vika kufru.

e V okamziku umisténi robotu do kufru je tfeba zajistit areta¢ni paku kloubu robotu.
e Linearni vysuv musi byt zasunut na doraz k télu robotu.

e Piivodni kabel robotu musi byt stocen do piislusného priméru takovym zptisobem, aby
byl znemoznén jeho volny pohyb béhem prepravy.

e Konektory pfivodniho kabelu robotu musi byt umistény do stfedu kabelového svazku tak,
aby se zamezilo poskozeni robotu béhem piepravy.

e Do prostori pfed vétracimi priaduchy mobilniho rozvadéce je mozné za tucelem piepravy
umistit ¢asti prislugenstvi robotu (pouze p¥i odpojeném rozvadéci od sitového na-
pajeni).

6 Nahradni dily

e Silonovy opérny vélec (1ks)

e Remen HTD 05M-0245-25 (2ks)
e Lozisko F 6902 27 (2ks)

e Lozisko 16003 2Z (1ks)

e Lozisko F 63800 2Z (1ks)

o Lozisko 61901-2Z (1ks)

e Upinaci desticka (1ks)

e Ridici jednotka (servoméni¢) motoru EPOS2 70/10 (Maxon: 375711) konfigurovana pro
Motor 1 (2ks)

e Ridici jednotka (servoméni¢) motoru EPOS2 70/10 (Maxon: 375711) konfigurovana pro
Motor 2 (2ks)

e Ridicf jednotka (servoménic) motoru EPOS2 24/2 (Maxon: 380264) konfigurovana pro Mo-
tor 3 (2ks)
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7 PRILOHY

7 Prilohy
7.1 Mobilni rozvadéé

Dokumenty souvisejici s mobilnim rozvadééem robotu jsou umisténé v této kapitole.
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7.1 Mobilni rozvadéss 7 PRILOHY

7.1.1 Protokol o ovéreni kusové zkousky rozvadéce

PROTOKOL O OVERENi KUSOVE ZKOUSKY ROZVADECE

:?v'robce' Omega elektro Plzef, s.r.o., Dlazdéna 13/30, Plzef 3, Radobycice,
yrobee: IC : 00670855

Nazev / typ: Rmps  RZ54 vyrobni Eislo: 2281
jmenovité napéjeci napéti: 230V AC jmenovita frekvence: 50Hz
napétova soustava: 1IN PE (TN-S) jmenovity proud: 16A
“ochrana pred trazem el. proudem  Die CSN33 2000-4-41 | stupefi kryti: horni kryt , po otevreni | IP40/20
boky IP20
. CSN EN 61439-1 rok vyroby: 2015
technicka dokumentace ¢.: | p.KUBES zakaznik/akce: | ZCU - Plzef
Ae16165/dok Manipulator potrubnich svar(i

Prohlidky a zkousky dle €l. 8.3:

Popis namérené hodnoty vyhodnoceni
”p;;ﬁlidka a kontrola provedeni a oznageni rozvadéce Provedena vyhovél
prohlidka a kontrola elektrického zapojeni rozvadéce Provedena vyhovél
elektricka funkéni zkouska rozvadéce Provedena e
zkouska izolace pro PTTA - 0,5kV DC 299MQ vyhovél
1 kontrola zptisobu ochrany a celistvosti ochrannych obvodd 0,020 vyhovél
: Celkovy vysledek zkousky: Vyhovél bez zavad Newvyhovél

Osvédceni o jakosti a kompletnosti

Rozvadé¢ odpovida poZadavkim citované GSN a technické dokumentaci, spliuje podminky obvyklé jakosti
a je kompletni v rozsahu stanoveném privodni dokumentaci.

Zkousky proved!: p. Randa

V Plzni dne 26.102015 T

€~ razitko.a.podpis

J €% OMEG GAELEKTRO PLZEN
= £ spol. s r.o.
ZK JS‘ZQNA\
|__ROZVADECU NN
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7.1 Mobilni rozvadécé

7 PRILOHY

7.1.2 Udaje o rozvadé&éi a pracovnich podminkach

UDAJE O ROZVADECI A PRACOVNICH PODMINKACH

dle souboru norem CSN EN 61439 -1

a) Omega elektro Plzefi s.r.o. , Dlazdéna 13/30 , Plzeii 3 , Radoby¢ice , IC00670855
vyrobce
b) RZ54 vyrobni ¢islo: 2281
typ: ]
c) oznaceni normy CSN EN 61439-1
d) druh proudu , pfipadné kmitocet AC 50Hz,DC
e) jmenovita pracovni napéti (hl. obvody ) 230V AC, 24V DC, 12V DC
g) jmenovita napéti ( pomocné , fidici obvody ) 24V DC
f) jmenovité izola¢ni napéti 500V

jmenovité impulsni vydrzné napéti
j) jmenovity proud hl. obvodu p¥ip. rozvodnice 16A
1) stupeni ochrany poskytovany krytem Horni kryt 1P40

Boky I1P20

m) opatieni pro ochranu pred tirazem el. - automatickym odpojenim

proudem od zdroje

- malym napétim PELV

n) pracovni podminky Vnitini

pracovni podminky — stupen zne¢iSténi

pracovni podminky — soucinitel soudobosti
0) zpusob uzemnéni soustavy TN
p) rozméry v mm (vyS$ka , Sifka , hloubka) 500x400x230
q) hmotnost v kg 15
r) tvar vnitiniho déleni
s) typ el. spoju funkénich jednotek DDD
t) prostiedi EMC 2
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7 PRILOHY

7.1.3 ES prohlaseni o shodé

ES PROHLASENI O SHODE

EC Declaration of Conformity
podle § 13 odst. 2 zakona €. 22/1997 Sb., v platnem znéni

My, Omega elektro Plzen, s.r.o.

Dlazdéna 13/30, Plzei 3, Radobycice

IC : 00670855

prohladujeme na svou vyluénou odpovédnost, ze

- vyrobek:

- typ:

NN rozvadéc

uréeny pro jisténi elektrickych obvodl pracovnich strojil a technologii, na ktery se toto prohlaseni
vztahuje, je za podminek obvyklého pouZiti bezpecny a je ve shodé s nasledujicimi technickymi predpisy:

Ceské normy

Evropské normy

| —

'CSN EN 61439-1 ed. 2

EN 61439-1

| CSN EN 60 204-1 ed. 2:2007 + A1:2009

EN 60 204-1:2006

a témito nafizenimi viady, ve znéni pozdéjsich predpist (NV) a Cisla smérnic EU:

NV 17/2003 Sb., v platném znéni

2006/95/EC — including amendments

NV 616/2006 Sb., v platném znéni

2004/108/ES - including amendments

Posledni dvojéisli roku, v némz bylo oznaeni CE na vyrobek umisténo: 15

Posuzovani shody bylo provedeno postupem podle § 12, odst 3 pism. a) zakona

&. 22/1997 Sb., v platném znéni.

Vydano v Plzni, dne 26.10. 2015
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7.1 Mobilni rozvadsés 7 PRILOHY

7.1.4 Elektroprojekt
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7.2 Robot

8 KONTAKT NA VYROBCE

7.2 Robot

Dokumenty souvisejici s robotem jsou umisténé v této kapitole.

7.2.1 ES prohlaseni o shodé

Bude doplnéno.

8 Kontakt na vyrobce

V piipadé nutnosti, kontaktujte vyrobce na:

SmartMotion s.r.o.
Teslova 1242 /5¢
Plzenn 301 00

Web:  http://www.smart-motion.cz
Email: |info@smart-motion.cz

Mobil:  +420 728 455 031

Mobil:  +420 602 329 885
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9 RESENI CHYB

9 Reseni chyb
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