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1. WSKAZOWKI DOTYCZACE BEZPIECZENSTWA.

Przed kazdorazowym rozpoczeciem uzytkowania urzadzenia nalezy skontrolowaé
czy jego drewniana konstrukcja nie wykazuje uszkodzen badZ objawdw utraty
statecznosci  (chybotliwosé, nadmierne uginanie powierzchni), czy elementy
konstrukcji wsporcze] (stupy, rygle, zastrzaty) i pomocniczej (schody, elementy
ostonowe) nie wykazujg peknieé badz nie poluzowaly sig, czy w okolice obrzezy
elementu ruchomego nie dostaly sie przedmioty mogace zablokowaé lub utrudnié
ruch urzadzenia. Powyzsze usterki powinny zosta¢ niezwlocznie usuniete przed
rozpoczeciem pracy urzadzenia.

Podczas dziatania urzadzenia, nalezy zwréci¢é uwage na pojawiajace sie odgtosy,
drgania, a takze niezamierzong zmiane parametréw ruchowych urzadzenia.
Pojawienie sie powyzszych objawdw moze $wiadczy¢ o awarii urzadzenia i powinno
zostat¢ niezwiocznie zgtoszone do jednostki odpowiedzialnej za serwisowanie i
konserwacje urzadzenia.

Zabrania si¢ korzystania z urzadzenia w przypadku:

— dostania sie w szczeling pomiedzy czesé obrotowa, a otaczajgcg go nieruchomag
platforme drobnych przedmiotéw mogacych zablokowaé badz spowolni¢ dziatanie
manipulatora;

— zalegania przedmiotow jednocze$nie opartych na elemencie obrotowym oraz
otaczajacej go nieruchomej platformie;

— gdy przedmioty znajdujace sie na czesci obrotowej wystajg swoim obrysem poza
jej pole powierzchni ( znajdujg sie czesciowo nad powierzchnig nieruchome;
platformy otaczajacej manipulator);

- mozliwosci przewrdcenia sie obiektow ustawionych na urzadzeniu w wyniku jego
ruchu.

— pojawienia sie objawdw niesprawnosci urzgdzenia.

W przypadku stwierdzenia uszkodzenia nie wolno uruchamiaé urzadzenia. Nalezy
przestrzegaé przepiséw BHP dotyczacych eksploatacji urzgdzen zasilanych pradem
elektrycznym.

Wszelkiego rodzaju naprawy/usuwanie usterek nalezy bezwzglednie
przeprowadza¢é po odiaczeniu urzadzenia od zrédta zasilania!

Obstuga urzadzenia nie wymaga posiadania szczegdlnych uprawnien.
Konserwacjg urzadzenia moga zajmowac sie jedynie osoby posiadajace niezbedne
uprawnienia.

W urzadzeniu zainstalowano nastepujace rozwiazania majace wplywac na
bezpieczenstwo uzytkowania:

- Blokada pradowa z czujnikiem przy klapie rewizyjnej B, wylaczajaca zasilanie
urzadzenia po otwarciu klapy; klapa posiada zabezpieczenie przed przypadkowym
samoczynnym zamknieciem;



-Zabezpieczenie gtdwne- wylaczniki przy panelu sterowniczym i przy siiniku
potaczone szeregowo- nie ma mozliwosci wilaczenia urzadzenia z pozycji szafy
sterowania jesli jest wytaczone przy silniku.

- Wylgczniki awaryjne - 3 szt. grzybkowych awaryjnych wytgcznikow
bezpieczenstwa, zlokalizowanych:

- obok urzadzenia, na posadzce, w miejscu pobytu obstugi technicznej podczas
pracy urzgdzenia,

- na konstrukcji wysiegnika kamery, na wysokosci umozliwiajacej uzycie osobie
stojacej na posadzce, w miejscu pobytu obstugi technicznej podczas pracy
urzadzenia;

- w pomieszczeniu operatora systemu, bezposrednio przy stanowisku pracy;

Pomimo zastosowania powyzszych srodkéw ochronnych uczula sie uzytkownika Zze
powinien zachowaé wzmozong czujno$¢ podczas obstugi urzadzenia i nie pozwoli¢
na zblizanie sie do dziatajacego urzadzenia osobom nieprzeszkolonym, nie
zwigzanym z jego obstuga.

2. DANE OGOLNE.

2.1. Przedmiot opracowania.

Przedmiotem opracowania jest manipulator poziomy obrotowy. Urzadzenie to jest
koncowym elementem systemu post produkcji animagji i obrobki obrazu w produkcji
filmowej. Sterowana komputerowo praca urzadzenia zwigzana jest z poklatkowg
rejestracjg obrazu. Obiekty znajdujgce sie na obrotowej platformie manipulatora sg
przemieszczane, poprzez jego obrét, w sposéb zaplanowany, ruchem sterowanym
przez program zintegrowany z zewngtrznymi urzadzeniami rejestrujgacymi.

Dane techniczne czesci ruchomej:

Srednica: 7,31m
Maksymalna predkosé katowa: 24 stopnie/s
Maksymalna predkos¢ liniowa na obwodzie: 1,53 m/s

Maksymalne przyspieszenie/opéznienie katowe: 10 stopni/s®
Maksymalne przyspieszenie/op6znienie liniowe na obwodzie: 0,64 m/s?

Dopuszczalne obcigzenie: 1.7 T i nie wiecegj niz 25 0sob i nie wiecej niz
200kg/m? (wszystkie trzy parametry obcigzenia musza byé spetnione

rownoczesnie)

Op6znienie po zaniku zasilania: 7stopni/s®



2.2. Przepisy i normy budowy urzadzenia.

Urzadzenie wybudowano na podstawie przepiséw i norm opisanych w ,Wykazie
zastosowanych norm”.

2.3. Warunki pracy urzadzenia.

Manipulator zamontowany i uzytkowany jest w zamknigtym pomieszczeniu studia
filmowego CeTA. Panujace wewnatrz warunki Zabezpieczajg urzadzenie przed
szkodliwymi wplywami atmosferycznymi oraz wahaniami temperatur i Zmiang
wilgotnosci. Warunki wystepujace w pomieszczeniu wykazujg sig brakiem
agresywnosci chemicznej i nie powodujg korozji elementow sktadowych urzadzenia.

2.4. Przeznaczenie urzadzenia.

Manipulator jest urzadzeniem poruszajacym sie ruchem obrotowym w plaszczyznie
poziomej. Stuzy do przemieszczania przedmiotéw i ludzi w celu zarejestrowania
efektdw ich ruchu na urzadzeniach optycznych i akustycznych.

Zasadniczym celem uzycia urzadzenia jest mozliwosé zmiany trybu pracy kamery.
W tym wypadku kamera rejestrujaca moze przemieszczaé sig w osi pionowej (gbra —
dof) oraz w osi poziomej (blizej — dalej). Zastosowanie urzadzenia pozwala unikngé
ruchu poziomego kamery (lewo — prawo), ktory to ruch jest zastapiony i symulowany
poprzez ruch manipulatora, ktérego obrét daje efekt podobny do przesuniecia
kamery w strone przeciwna. Ponadto, filmowany obiekt (cztowiek, rekwizyt) moze
poruszac sie po platformie manipulatora z takg sama predkoscia katowa lecz
przeciwnym zwrotem, co pozwala zarejestrowaé rzeczywisty ruch obiektu bez
przemieszczania sig w stosunku do obiektywu kamery. Koordynacja lokalizacji
obiektu na platformie (odlegtosé¢ od osi obrotu) oraz sterowanie predkoscig obrotowg
urzadzenia daje mozliwo$¢ uzyskania wiasciwych, oczekiwanych efektéw wizualnych
w obiektywie kamery

Urzadzenie przeznaczone jest do uzytku w dobrych warunkach oéwietlenia zaréwno
podczas pracy urzadzenia jak i podczas jego postoju.

Nie przewiduje si¢ mozliwosci wchodzenia i schodzenia z urzadzenia podczas jego
ruchu,

Nie przewiduje sig obecnosci oséb postronnych w pomieszczeniu hali podczas
dziatania urzadzenia (brak widowni, widzéwy),

Sposob rejestracji obrazu i dzwieku na potrzeby produkcji filmowej charakteryzuje sie
nieciagtym sposobem uzytkowania ww. urzadzenia z licznymi probami i
powtdrzeniami, modyfikacja ruchu i zachowan aktoréw i rekwizytow.

2.5, Informacje na temat emisji hatasu

Poziom emitowanego ci$nienia akustycznego emitowanego na stanowisku pracy
skorygowanego charakterystyka A nie przekracza 70dB (A)



2.6. Informacje na temat szkodliwego promieniowania

Urzadzenie manipulator obrotowy nie generuje szkodliwego promieniowania na
uzytkownikow.

2.7. Informacje na temat szkodliwych drgan

Urzadzenie manipulator obrotowy nie generuje szkodliwych drgaih przenoszonych na
otoczenie lub na uzytkownikow.

2.8. Informacje o sposobie montazu

Urzadzenie zostaje zamontowane przez producenta, w docelowym miejscu jego
uzytkowania, zgodnie z rysunkami technicznymi bedacymi czescig tej instrukcji. Nie
przewiduje si¢ mozliwoéci demontazu i przemieszczania urzadzenia.

Ze wzgledu na swojg budowe, podczas uzytkowania oraz postoju, maszyna jest
stateczna.

2.9. Dodatkowe sSrodki ochrony

Nie przewiduje si¢ koniecznosci zastosowania dodatkowych §rodkéw ochronnych, w
tym srodkéw ochrony indywidualnej.

2.10. Narzedzia ktére mozna stosowaé w maszynie

W trakcie bezusterkowej eksploataciji nie przewiduje sie koniecznosci korzystania z
dodatkowych narzedzi.

Podczas wykonywania napraw i usuwania usterek, po uprzednim wytaczeniu
zrédia zasilania, producent dopuszcza uzycie dowolnych narzedzi ktérymi
dysponuje konserwujacy.

3. OPIS DZIALANIA URZADZENIA.

Obstuga urzadzenia zajmuje si¢ jedna osoba. Obstugujacy urzadzenie znajduje sie w
pomieszczeniu kontrolnym gdzie za pomocg komputera wprowadza komendy i
nadzoruje ruch urzadzenia.

Maniputator- przenosi poziomym ruchem obrotowym obiekty w celu rejestracji ich
ruchu. W zwigzku z zamierzonym efektem tych dziatan charakterystyka ruchu jest
zasadniczo jednostajna i przewaznie krétkotrwata lecz moze odbywaé sie w obu
mozliwych kierunkach obrotu.

Obstugujacy urzadzenie powinien stale nadzorowaé czy parametry ruchu sg zgodne
z zamierzonymi oraz czy w wyniku ingerencji czynnika losowego nie zmienity sie
pierwotnie zamierzone okolicznosci przeprowadzenia rejestracji.

Manipulator oraz otaczajgca go nieruchoma platforma maja te sama wysoko$é tj.
0,7m. Wejscie na urzadzenie odbywa sie za pomoca dwoch par schodkéw
umieszczonych po obu stronach otaczajacej urzadzenie nieruchomej platformy.

Po rozstawieniu na manipulatorze obiektéw, uzgodnieniu | potwierdzeniu ich
ewentualnego przemieszczania sie po platformie i sprawdzeniu warunkow
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Fot.2. Konstrukcja wsporcza, rolki obwodowe i pas napedowy manipulatora



bezpieczenstwa, obstugujgcy urzadzenie wprowadza na panelu sterowania komendy
dotyczace parametrow ruchu manipulatora.

W wyniku tych dziatan zespét napedowy manipulatora sktadajgcy sie z silnika
elektrycznego i przektadni przenosi naped na zebaty pas transmisyjny umieszczony
na obwodzie okragtej konstrukcji manipulatora.

Mozliwo$¢ obrotu manipulatora gwarantuje centralne tozysko oraz obwodowe
wsparcie na 36 plastikowych kétkach poruszajacych sie po okragtej gtadkiej biezni
okrytej warstwa twardego tworzywa sztucznego.

_--_-,_

- .

Fot.3. Naped manipulatora.

4. INSTRUKCJA OBSLUGI URZADZENIA

Urzadzenie jest sterowane za pomocg systemu komputerowego (opartego o
program), obstugiwanego przez jednego operatora. Zgodnie z Rozporzadzeniem
Ministra Gospodarki z dnia 18lipca 2001r. w sprawie trybu sprawdzania kwalifikacji
wymaganych przy obstudze i konserwacji urzadzen technicznych (Dz. U. Nr. 79, poz.
849), zmienionym rozporzgdzeniem z dnia20 lutego 2003r. (Dz. U. Nr. 50, poz.426),
wydanym na podstawie art. 23 ust. 5 ustawy o dozorze technicznym, przedmiotowe
urzadzenie nie wymaga posiadania dodatkowych uprawnien do obstugi.

Przed kazdorazowym rozpoczeciem uzytkowania urzadzenia nalezy skontrolowaé
czy drewniana konstrukcja platformy nie wykazuje uszkodzen badz objawéw utraty
statecznosci (chybotliwo$¢, nadmierne uginanie powierzchni), czy elementy
konstrukcji wsporczej (stupy, rygle, zastrzaty) i pomocniczej (schody, elementy
ostonowe) nie wykazujg peknie¢ badz nie poluzowaty sig, czy w okolice obrzezy



manipulatora nie dostaty sie przedmioty mogace zablokowa¢ lub utrudnié ruch
urzgdzenia. Powyzsze usterki powinny zostaé niezwlocznie usunigte przed
rozpoczeciem pracy urzgdzenia.

Podczas dziatania urzadzenia, nalezy zwrdci¢ uwage na pojawiajace sie odglosy,
drgania, a takze niezamierzong zmiane jego parametréow ruchowych.

Pojawienie si¢ powyZzszych objawéw moze $wiadczyé o awarii i powinno zostaé
niezwlocznie zgtoszone do jednostki odpowiedzialnej za serwisowanie i konserwacje
urzgdzenia.

4.1. Opis stanowiska pracy operatora

Obstugujacy urzadzenie moze zajac pozycje siedzacg w pomieszczeniu kontrolnym
(obstuga komputerem), badz dowolne miejsce i pozycje w przypadku sterowania
urzgdzeniem jog box. Niezaleznie od sposobu sterowania, obstugujacy powinien
upewnic¢ sie ze posiada wglad w postep przemieszczania sie manipulatora. W
przypadku zajgcia pozycji siedzacej w pomieszczeniu kontrolnym, obserwacji mozna
dokonywa¢ bezposrednio przez okno pomieszczenia kontrolnego oraz dzieki
obrazowi z kamer nadzorujacych ten ruch.

W przypadku obstugi panelem sterujacym jog box, zajecie okreslonej pozycji
powinno by¢ determinowane mozliwoscia obserwacji ruchu urzadzenia.

System obstugi rejestracji obrazu posiada 13 sterowalnych osi, 4 pomocnicze (nie
posiadajace mechanicznych napedow) i 9 gtéwnych:

- Pan (ruch obrotowy giowicy wzgledem osi wertykalne)),

- Tiit (ruch obrotowy gtowicy wzgledem osi horyzontalnej),

- Roll (ruch obrotowy kamery wzgledem osi $rodkowej obiektywu),

- Height (zmiana wysokoéci kamery), - Zoom (zmiana kata rozwarcia obiektywu),
- Focus (zmiana ostrosci),

- Track (ruch liniowy w kierunku platformy),

- Stage (ruch obrotowy manipulatora),

- Wipe: N, S, W, E (pomocnicze osie przyston),

- Table (ruch obrotowy stolika).

Kazda z osi moze by¢ sterowana recznie lub za pomocg wczeéniej wygenerowane;
sciezki. Istniejg dwa sposoby rozpoczecia ruchu: ruch wyzwalany automatycznie oraz
ruch wyzwalany recznie.

Ruch manipulatorem obrotowym poziomym sterowany jest za pomoca
komendy Stage.

4.2. Sposoby sterowania

Ruch maszyny moze by¢ inicjowany przez trzy sposoby sterowania: sterowanie
reczne przy pomocy jog box oraz sterowanie reczne i automatyczne przy pomocy
komputera. Nie ma mozliwo$ci sterowania na wiele sposobow jednoczesnie.

4.2.1. Sterowanie reczne jog box

Sterowanie reczne odbywaé sie moze przy pomocy panelu operatorskiego jog box.
Kazda z osi ma swéj numer. Sterowanie odbywa sig poprzez odpowiednie przyciski
na ktérych znajduje sie symbol plusa — zwigkszanie ilosci impulséw , symbol minusa
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— zmniejszanie ilosci impulséw. Przekiada sig to na ruch liniowy badz obrotowy,
Jazda prz6d-tyt lub zgodnie-przeciwnie do wskazéwek zegara.

4.2.2. Sterowanie przy pomocy komputera

Program komputerowy pozwala recznie sterowaé maszyng na dwa sposoby: jazda
przy pomocy myszki (rozbieg-predko$¢ stata-hamowanie) i jazda do punktu po
wpisaniu warto$ci (rozbieg-predkos¢ stata-hamowanie).

4.2.2.1 Reczne przy pomocy myszki

Przy pomocy prawego i lewego przycisku myszy mozemy analogicznie, klikajgc na
nazwe osi, zwigksza¢ warto$¢ impulséw lub jg zmniejszaé. Przektada sie to na ruch
liniowy badZ obrotowy, jazda przdd-tyt lub zgodnie-przeciwnie do wskazowek zegara.
Klikajac na warto$¢ obok nazwy przy pomocy prawego przycisku mozemy wpisac
docelowa warto$¢ impulséw, natomiast uzywajac lewego przycisku mozemy te
warto$¢ nadpisac. Widok ekranu pozwalajacego na ruch przedstawia rys. 1.

Pan
Tilt
Roll 0
Height U
Zoon PO
0 Focus 0 i
Track PO
st D PO
0 wi =1
0.00 wipes 0 PO
000 wi 0 =
0.00 wipeE 0 PO3
0 .000 Table 0 =
0. 000 POS
0.000 § 1
0.000 '8
0.000 [BF) UTrack
0 . 000
0.000 {5
0. 000
0.000 %]
0.000 5T}
00:00:27:11) Sywc FPs | = 2 |[aCTuAL PHASE] |
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4.2.2.2. Sterowanie automatyczne przy pomocy komputera

Sterowanie automatyczne odbywa sig poprzez wczytanie wezesniej przygotowane; i
sprawdzonej $ciezki. Ruch moze by¢ uruchomiony bez synchronizacji recznie
,Start:immediately’- rys. 1 lub ruch moze by¢ synchronizowany z systemem
wizyjnym.
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5. INSTRUKCJA POSTEPOWANIA W RAZIE WYSTAPIENIA

WYPADKU BADZ AWARII
UWAGA: Prace przy osprzgcie elektrycznym moga byé wykonywane wylacznie
przez uprawnionego konserwatora przy wylaczonym zasilaniu.

Lp.

Usterka.

Moiliwe przyczyny.

Usuwanie.

Nie moina zatgczy¢ stycznika
gidéwnego (migajaca lampka
stycznika- sprawny stycznik/
brak zasilania uktadéw
logicznych/ brak zasilania
napedow/ bigd kontroleréw
MCSM, uszkodzony czujnik
zaniku fazy; wylaczona
lampka stycznika-
uszkodzony stycznik/ brak
zasilania szafy sterowniczej)

Uszkodzona cewka stycznika.
Uszkodzony przycisk sterowniczy.

Wymiana stycznika

Brak zasilania szafy sterowniczej-
zanik napiecia. Czujnik zaniku fazy-
dioda poprawnosci jest czerwona.

Weryfikacja wskazania
czujnika zaniku fazy-
informacja o napieciu na
kaidej z faz. Sprawdzi¢ gtéwnga
rozdzielnie pradu.

Uszkodzenie kontrolera Motion
Control Safety Moduie.

Sprawdzi¢ informacje o stanie
kontrolerdw przez sie¢ CAN.
Wymiana/ serwis
uszkodzonego kontrolera.

Brak zasilania kontrolera Motion
Control Safety Module

Sprawdzi¢ zasilanie ukladow
logicznych w szafie
sterowniczej. Wymiana/
serwis uszkodzonego zasilacza.
Sprawdzi¢ uklady
zabezpieczent nadpradowych
niskiego napiecia- sygnalizacja
przepalenia bezpiecznika
topnikowego poprzez
zgaszong zielong diode.

Brak zasilania uktaddw napedowych

Sprawdzi¢ informacje o stanie
kontroleréw przez sie¢ CAN-
informacja o braku zasilania
poszczegdinych napeddw.
Wymiana/ serwis
uszkodzonego zasilacza lub
kontrola zasilania napedow
spoza szafy sterowniczej.

Uszkodzenie czujnika zaniku i
kolejnosci fazy- dioda poprawnosci
zgaszona,

Wymienié czujnik zaniku i
kolejnosci fazy.
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Mimo zatgczonego stycznika
ruch Zadnego z napedéw nie
jest moiliwy (migajaca
lampka stycznika- btad
kontroleréw MCSM)

Weisniety przycisk bezpieczeristwa.

Sprawdzi¢ powdd weisniecia
przycisku awaryjnego, gdy
moiliwa jest dalsza praca
naleiy zresetowac kontrolery
MCSM. Aktualna pozycja moze
by¢ utracona jezeli przycisk
awaryjny zadziatat podczas
ruchu.

Otwarta/ nie domknieta klapa
umozliwiajgca dostep do zespotu
napedowego

Sprawdzi¢ zamkniecie/
domkniecie klapy.

Uszkodzony wtacznik NO kraficowy
klapy.

Wymieni¢ wigcznik kraficowy.

Mimo dziatania wszystkich
osi manipulator obrotowy
nie obraca sie

Btad sterownika silnika
napedzajacegoe urzadzenie.

Reset sterownika, usuniecie
przyczyn problemu-
zapoznanie sie z plikiem LOG
wygenerowanym przez
sterownik.

Btad potaczenia, uszkodzenie
mechaniczne

Sprawdzi¢ polaczenie logiczne
kontrolera MCSM Se
sterownikiem silnika.

Ruch manipulatora nie jest
ptynny, silnik drzy.

Btedne parametry PID sterownika
sinika.

Korekta ustawieri PID silnika
wg instrukeji producenta.
Dane PID znajduja sie rdwniez
na PC zarzadzajacym
systemem MCSM.

6. INSTRUKCJA KONSERWACJI URZADZENIA

Obowiazki konserwatora:

Konserwacje urzadzenia moga sprawowaé osoby przeszkolone, posiadajgce

odpowiednie kwalifikacje z tytufu wiedzy i do$wiadczenia praktycznego, a takze
zaswiadczenie uprawniajace do konserwacji tego typu urzadzen wydane przez
jednostki dozoru technicznego.

- konserwator obowigzany jest na biezaco usuwac usterki i inne nieprawidtowosci w
dziataniu urzadzenia oraz dokonywaé przegladu urzadzenia nie rzadziej niz co 30
dni,
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- Podczas przegladu konserwator powinien sprawdzié mechanizmy, czy sg
nieuszkodzone i dziatajg prawidtowo a w szczegélnosci:

a) stan techniczny urzadzen wplywajgcych na bezpieczenstwo- wytgcznika
pradowego znajdujacego sig przy klapie B oraz systemu zabezpieczen gtownych
b} dziatanie silnika i przektadni, ich stan techniczny i stabilno$é montazu (zespot
napedowy nie powinien wykazywac luzow wzgledem podtoza do ktérego jest
przytwierdzony)

c) stan techniczny zebatego pasa transmisyjnego, poprawno$é jego potozenia
wzgledem konstrukcji obrotowego manipulatora

d) zwraca¢ uwage na prawidtowos$¢ obstugi urzadzenia,

e) doktadnos¢ zatrzymywania sie manipulatora,

Konserwator co 12 miesiecy powinien:

a) sprawdzi¢ stan konstrukcji nosnej a w szczegoinosci potaczen skrecanych,

b) przeprowadzi¢ ogledziny przeciwporazeniowej instalacji ochronnej a w razie
zauwazenia usterek domagac¢ sig ich usuniecia i przeprowadzenia pomiaru
skuteczno$ci dziatania tej instalacji.

Przeprowadzone przez konserwatora czynnoéci winne byé odnotowane w

dzienniku konserwacji i potwierdzone jego podpisem.

Konserwator jest zobowigzany do bezzwtocznego powiadomienia bezposredniego
przetozonego lub uzytkownika o zauwazonych usterkach wymagajacych zatrzymania
urzadzenia.

Jezeli podczas badania konserwator stwierdzi potrzebe wymiany jakiego$ elementu,
nalezy zastosowac element tozsamy w aspekcie wymiarow i wtagciwosci
mechanicznych. Wszelkiego rodzaju zmiany w konstrukgji lub mechanice urzadzenia
nalezy uprzednio skonsultowa¢ z producentem i po uzyskaniu jego zgody nanie$é w
dokumentacji technicznej urzadzenia.

6.1. Badania przecigzenia.

Dopuszczalne obcrqzenle nominalne urzadzenia wynosi 1700kg i nie moze byé
wieksze niz 200 kg/m? inie wiecej niz 25 osob.

Obcigzenie probne powinno wynosi¢ 125% obciazenia dopuszczalnego t.j. 2125kg.
Obcigzenie prébne w wysokosci 125% obcigzenia dopuszczalnego powinno zostaé
roztozone rownomiernie na powierzchni manipulatora obrotowego.

Nastepnie nalezy zdjq¢ obcigzenie i sprawdzi¢ czy w jego wyniku nie nastapity trwate
odksztatcenia powierzchni urzadzenia.

Prébe obciazenia ruchowego nalezy przeprowadzi¢ analogicznie, stosujac
obcigzenie rzgdu 110% obcigzenia dopuszczalnego t.j. 1870kg a nastepnie
sprawdzajgc dziatanie wszystkich komend manipulatora obretowego.

W obu przypadkach, podczas obcigzania, nie naiezy przekracza¢ maksymalnego
dopuszczalnego obcigzenia skupionego tj. 200kg/m?.

Uwagal

Podczas proby obcigzenia ruchowego nalezy zadbaé o stabilnosé i
rownomierno$é roztozenia obciazenia. Nalezy réwniez pamigtaé o
przestrzeganiu zasad bezpieczeristwa opisanych w tej instrukgji.
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7. ANALIZA RYZYKA ZAUWAZONYCH ZAGROZEN
WYKONANA W OPARCIU O NORME BEZIECZENSTWO MASZYN- OGOLNE ZASADY
PROJEKTOWANIA — OCENA RYZYKA | ZMNIEJSZANIE RYZYKA PN-EN 1SO 2100:2012

[ Nr Zagrozenie Zrédlo Stopienn | Prawdop. | Okolicznosci Srodki zmniejszajace
zagroi. Wystap. wystapienia ryzyko
[ 1.0 Uwagi ogdine
l1.1. Materiaty i Materiat Stopien [Pomijalnie | Zmiana wlasciwosci Lokalizacja urzadzenia w
produkty. manipulatora i 1 mate fizycznych, drewnianych | pomieszczeniu o statych
nieruchomej elementow skiadowych | warunkach
| platformy wrzgdzenia i podestu na | wilgotnosciowo-
skutek zmian warunkdw | temperaturowych
| temperaturowo-
wilgotnosciowych
1.2, Oswietlenie Niedostateczne Stopieri | Mate Uwarunkowania Moizliwos¢ ustawienia
| oswietlenie w 2 technologiczne przedmiotdéw na
miejscu pracy Zwigzane z procesem urzadzeniu podczas fazy
urzgdzenia rejestracji obrazu przygotowan, brak
| koniecznosci poruszania
sie po urzadzeniu przy
ograniczonej
| widocznosci.
1.3, Ergonomia Monitorowanie Stopiern | Mate Niewygoda, zmeczenie | Sterowanie moie
pracy maszyny 1 odbywac sie z
1 pomieszczenia
kontrolnego, sterujacy
moze siedziec.
l 1.4, Siedzisko Niecdpowiednia Stopienn | Mate Dlugotrwata Poinstruowanie
pozycja pracy 1 nieprawidtowa pozycja operatora o warunkach
operatora BHP pracy przy
| komputerze
| 2.0 Ukfady sterowania
2.1, Bezpieczenistw | Pulpity sterownicze Stopien | Mate Mozliwosé Zdublowanie mozliwosci
oi 1 mechanicznego sterowania
niezawodnosd uszkodzenia pulpitu urzgdzeniem- komputer
uktadéw sterowniczego i jog box.
| sterowania
| 3.0. Rozruch/Zatrzymanie
3.1. Rozruch/zatrzy | Pulpity sterownicze | Stopieit | Mate Zakoriczenie ruchu Urzadzenie posiada
manie 2 urzgdzenia niewielkg maksymalna
normalne- predkosé cbrotowq oraz
mozliwos¢ wartosci opdinien w
przewrdcenia tym ruchu.
sie
przedmiotu,
badZ osoby
3.2. Zatrzymanie Centralny sterownik | Stopierr | Mate Postoj w przerwie Program centralnego
eksploatacyjne 2 miedzy zaplanowanymi | sterownika

ruchami

unieruchamia
podest, monitoruje
i utrzymuje ten stan,
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r3-3- Zatrzymanie Whytaczniki awaryjne/ | Stopied | Mate Przerwanie ruchu Pomierzone wartosci
awaryjne- zanik zasilania 2 urzadzenia opdinien zblizone do
mozliwosc¢ tych wywotanych
| przewrocenia planowym
Sie zatrzymaniem.
przedmiotu,
| badZ osoby
3.4. Wybr trybu Zdublowany uktad Pomijalnie | Nie wystapi Uktad w trybie stero-
sterowania sterowania Stopien |mate wania jog boxem nie
| lub trybu recznego 1 zezwala na
pracy. sterowanie z pulpitu w
pomieszczeniu
‘ kontrolnym i odwrotnie
3.5. Zanik zasilania | Sie¢ elektryczna Stopienn | Mate Wypiecie wtyczki Uktad sterowania
energia 2 gtéwnej, brak napiecia wyposazony jest w
| w sieci, uszkodzenie uktad
kabla zasilajgcego monitorowania zaniku
fazy i napiecia zasilania
| i posiada zabezpieczenie
przed samoczynnym
uruchomieniem sig
‘ maszyny, z chwilg
przywrécenia napigcia.
Centralny sterownik
| posiada zapasowe
zrodto zasilania.
. 4.0. Ochirona przed zagrozeniami mechanicznymi
ﬁ-l- T Ryzyko utraty | Urzadzenie Stopien | Mate Nieprawidtowe Kontrola producenta,
statecznosci 1 potgczenie drewnianych | kontrole konserwacyjne
manipulatora elementow
‘ gbrotowego konstrukcyjnych
4.2. Ryzyko Urzadzenie Stopien | Mate Defekt zespotu Kontrola producenta,
isizkodzenia 1 napedowego/ zespotu kontrole konserwacyjne
]___ rodczas pracy przeniesienia napedu
5. fyzyko Przedmioty Stopieri | Srednie Nieprawidiowe Koniecznos¢ skontro-
owodowane | znajdujace sig na 2 zamocowanie/ dobér lowania przedmiotow
‘ nzez urzadzeniu przedmiotow, znajdujacych sig na
rzedmioty urzadzeniu przed jego
sadajace lub uruchomieniem,
| wyrzucane. wzrokowa kontrola
podczas ruchu.
4.4. iyzyko Powo- | Naroza, ostre Stopienn | Mate Eksploatacja, Stepienie, zaokraglenie
l jowaneprzez | krawedzie, 1 konserwacja, ostrych krawedzi i
iowierzchnie, | powierzchnie remont narozy urzadzenia, brak
| rawedzie, urzadzenia. mozliwosci
naroia. gilotynowania
4.5. lyzyko Rozpatrywana Stopienn | Mate Nie wystapi Rozpatrywana maszyna
sowodowane | maszyna nie 1 nie jest przeznaczona
rzez jest maszyna do wykonywania wielu
maszyny zespolong. operacji.
espolone.
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I 4.6. Ryzyko Manipulator Stopienn | Mate Zmiana predkosci Sterowanie predkosci
wigzane z 1 roboczej urzgdzenia Obrotu urzadzenia
réznicami w odbywa siew

) warunkach okreslonych i
pracy narzuconych odgornie

granicach, jest

‘ zaplanowane i

przewidywalne
4.7. Ryzyko Konstrukcja Stopiet | Mate Swiadome usuniecie Zabezpieczenie

’ Zwigzane z maniplatora 3 zabezpieczen urzgdzenia poprzez
czesciami tozysko, bieznia i zastosowanie oston.
ruchomymi. obwodowo

l umieszczone kota

4.8. Ryzyko Waska szczelina Stopied | Srednie Zablckowanie Budowa urzadzenia

, powodowane | pomiedzy 4 urzgdzenia w wyniku minimalizujaca szczeline
przez czesci powierzchniami dostania sig przedmiotu | pomiedzy ruchoma a
ruchome ohrotowego w szczeline pomiedzy nieruchoma czescia

( manipulatora i powierzchniy obrotowg | platformy.

otaczajgcej go i otaczajgca go
. platformy platforme

I 5.0. Wymagane wilasciwosci oston i urzadzen achronnych

Wymagania ogélne

Zastosowane ostony elementdw ruchomych sg solidne, nie powoduja
dodatkowych zagrozen, sa usytuowane w bezpiecznej odlegtosci od stref
pracy elementéw roboczych, s3 solidnie zamocowane i dostosowane do
srodowiska pracy urzadzenia.

Wymagania szczegdlne dotyczace oston

Ostany state

Obudowa bieini i
zespotu napedowego

Zabudowa trwata

Ruchome ostony blokujace

Ostona- klapa nad

Podnoszona na zawiasie, posiada automatyczny

zespotem wylacznik rzgdzenia w momencie otwarcia oraz
napedowym zabezpieczenie przed niezamierzonym
I_ zamknieciem
6.. . Ryzyko zwiazane z innymi zagrozeniami
i 6.1. Zasilanie Rozdzielnica Stopierr | Mate Praca urzadzenia Wyposaienie
energia 4 Z niezabezpieczong rozdzieinicy
elektryczng rozdzielnicy w zabezpieczenie
-mozliwosé przed przypadkowym jej
porazenia otwarciem.
pradem
elektrycznym.
Elektrycznosé | Konstrukcja - - - Konstrukcja i obudowa
6.2. statyczna urzgdzenia urzadzenia wykonane z

drewna i materiatéw
drewnopochodnych-
brak mozliwosci
odkladania tadunku
elektrostatycznego
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| 6.3. Biedy w Konstrukcia Stopienn | Mate Faza montaiu Zastosowanie sie do
montazu urzadzenia 1 wytycznych producenta
zawartych w DTR
| urzgdzenia. Kontrola
czesci budowlanej,
6.4. Skrajne Urzadzenie Stopienn [Pomijalnie | Nie wystepuja Urzgdzenie
‘ temperatury 4 imale zlokalizowane w
pomieszczeniu nie
narazonym na wysokie
f temperatury.
Pozar Uktad napedowy Stopienn | Mate Emisja ciepta w ukladzie | Zastosowanie silnikéw z
6.5. maszyny 4 napedowym, iskrzenie zabezpieczeniami
, termicznymi.
6.6. Wybuch Uktad napedowy Stopiern [Pomijalnie | Nie wystapi Brak substancji
| maszyny 4 mate wybuchowych
"6.7. Hatas Konstrukcja maszyny | Stopied | Mate Uszkodzenie stuchu Wygtuszenie napedu,
1 wygtuszenie ruchu kotek
| po bieini
' 6.8. Drgania Konstrukcja maszyny | Stopienn | Mate Pracujgce urzgdzenie Podczas pracy urzg-
1 dzenia nie wystepuja
‘ wibracje badi
wystepujace wibracje sa
. pomijalnie mate
[ 6.9. Promieniowan | Elektryczne #rddia Stopienn | Mate Praca urzadzenia w Uktad sterowania nie
' ie zewnetrzne | zasilania 1 obcym polu jest wrazliwy na
magnetycznym zaktécenia wynikajace z
| pracy inngj maszyny
' 6.10. Promieniowan | Urzgdzenie nie jest Nie Nie Nie istnieje Nie istnieje
ie laserowe wyposaione w tego | istnieje | istnieje
| typu urzadzenie
6,11, Emisja Urzadzenie nie Nie Nie Nie istnieje Nie istnieje
materiatéw emituje materiatow | istnieje | istnieje
| niebezpieczny | niebezpiecznych
. ch
6.12. Ryzyko Klapa nad zespotem | Stopied | Male Opadniecie klapy Zabezpieczenie przed
l uwiezienia we | napedowym 1 podczas czynnosci samoczynnym
wnetrzu serwisowych zamknieciem sie klapy
maszyny
6.13. Ryzyko Schodki wejsciowe Stopierr | Mate Podlizgniecie na Zastosowanie mat
zwigzane z 1 schodkach antyposlizgowych na
poélizgnieciem prowadzacych na schodkach.
badz nieruchoma platforme
upadkiem otaczajacy obrotowy
manipulator
6.14. Wytadowania | Maszyna Nie Nie Nie wystapia Urzadzenie znajduje sig
atmosferyczne wystapi | wystapig w budynku wyposazo-
3 nym w instalacje
odgromowa.

18



] 7.0. Konserwacja

7.1 Konserwacja Konstrukcja maszyny | Stopien | Mate Konserwacja urzadzenia | Konserwacja urzadzenia
’ maszyn 1 niezgodnie z instrukcja powinna odbywaé sie
obslugi wedtug wytycznych
zamieszczonych w
‘ instrukeji obslugi
7.2 Dostep do Urzadzenie Stopien | Male Uzytkowanie urzgdzenia | Konserwacja urzadzenia
stanowisk 1 powinna adbywac sie
’ obstugi i wedtug wytycznych
punktéw zamieszczonych w
L konserwacji instrukcji obstugi
| 7.3 Odtaczanie od | Rozdzielnica Stopien | Duze Konserwacja, naprawa Rozdzielnica
irodet energii 3 maszyny WYpOosazona jest w
gtowny wytacznik
’ zasilania
8.0. Informacje
[_8.1. Informacije i Naped, tabliczka Stopier | Mate Uzytkowanie, remonty Panel sterujgcy
ostrzezenia znamionowa 1 umoiliwia operatorowi
umieszczone kontrole nad przebie-
[ na maszynie giem pracy urzadzenia
' 8.2. Informacje i Naped Stopiern | Mate Uzytkowanie Panel sterujgcy
urzgdzenia 1 umozliwia operatorowi
| informacyjne kontrole nad przebie-
, giem pracy urzadzenia
8.3. Ostrzezenia Maszyna Stopien | Mate Uiytkowanie Uwagi w DTR dotyczace
| przed 1 uzytkowania,
ryzykiem konserwacji i remontu
resztkowym
| Oznakowanie | Nie istnieje Nie Nie Nie istnieje Urzadzenie jest
3.4. maszyny istnieje | istnieje zaopatrzone w tabliczke
L Znamionowg
l instrukcja Urzadzenie zostato zaopatrzone instrukc je obstugi wg
8. wytycznych Zalgcznika 1 Dyrektywy Maszynowej. Instrukcje
a dostarczono w jezyku polskim.
[ 8.5.1. | Ogodlne zasady opracowania instrukeji Do maszyny dolgczono instrukcje oryginalng
8.5.2. | Tres¢instrukgji Instrukeja obstugi odpowiada wymaganiom zawartym w

dyrektywie maszynowej

9.0. Stanowiska pracy

9.1. Stanowisko Nie dotyczy
kierowcy

9.2, Siedziska Nie dotyczy
innych oséb
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| 10. Przepisy ogdlne

l 10.1. Ryzyko Utrata statecznosci Stopienn | Mate Awaria Podest zamocowany
zwigzane z manipulatora 2 posrodku na tozysku, na
bakiem obrotowego obwodzie podparty jest

I statecznosci na kétkach porusza-

jacych sie po biezni,
10.2. Maszyny Nie dotyczy

' poruszajace
sie po
prowadnicach

] i torach
szynowych

10.3. Dostep na Potkniecie na Stopiern  |Pomijalnie | Wchodzenie na Bezposrednio przy

| platforme schodkach 1 mate platforme schodkach znajduje sie
otaczajgca Sciana tfa pozwalajgca
obrotowy sie oprzec w razie

L manipulator potkniecia

' 10.4. Wytrzymatosé Wytrzymatosé
mechaniczna potwierdzona

obliczeniami

wytrzymatosciowymi

8. UTYLIZACJA
Urzadzenie nie zawiera materiatow szkodliwych dla zdrowia ludzi i $rodowiska.
Kasacja produktu po zuzyciu winna przebiegaé bez zanieczyszczania $rodowiska.
Przebieg utylizacji winien przebiega¢, z zachowaniem obowigzujgcych w tym
zakresie przepiséw krajowych i lokalnych, nastepujaco:

» czesci metalowe — po selekcji wykorzystanie jako ztom hutniczy

+ czesci z tworzyw sztucznych i gumy — przewiezienie do utylizacji lub na
wysypiska specjalne
e konstrukcja drewniana i drewno pochodna- odwiezienie do przerdbki lub
utylizacji
» oleje, smary — odwiezienie do przerdbki lub utylizaci
o czesci i podzespoty elektroniczne i elektrotechniczne — przekazanie na
wysypiska specjalne.

9. RYSUNKI

B B I e

Sytuacja

Widok ogdlny
Konstrukcja drewniana
Zespot napedowy, tozysko
Przekrdj

mgr inz. Towmasz Jaworskd
RZECZOZNAWYA

Upr. bud. w sp cja
budowlansj do, roj
robotami bufipw!gini, bez ograniczer
1. 33/88/UW, 27/9%/DUW
801 872536 @
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