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Przed zainstal owaniem produktu naleUy dokgac

instrukcj N i posthipowal wgkhadnwlkami zawartymi
TreSi podr faktuainainkag pj- eksuktyeppblikacii.

Informacje o produkci e mogz2égopoweadomienai ani e b ez
uUyt kowni k- w.

JeSli nie masz pewnoSci co do wymaga®@ zal ec

opisanych w instrukgcji, skontaktuj s i fACoRmwbotics Sp. z 0.0.

UOyt kownicy ponoszN odpowiedzialnoSi za wsze
ni ewgaSci wym wUyet kpa vz a rspta i gtlgsesirukiog.

Uwaga Niekt- -re ilustracje
celupomoc uUyt kowni kom
koncepcjir o b oitzagadnie E z wi Nz
z instRazleaccziyNni sty prc

nieznacznier - Uni | si A od i
Zachowaj AR instrukec
mi ej scu, aby m-c z n
przyszgoSci .

Napincie: 100 ~ 240V

(Powi nno byl pasidrgaNc z
jednofazowego z uziemieniem)

Proszin sprawdzi | erpamg
instalacji i na stanowisku pracy. (Aby
sprawdzil l okal i zac]

patrz punkt 3.3).
Wszelkie odbiorniki
Z nieodpowiednim uziemieniem
mogN miel neganpy\
z a k {nia koeunikacji z robotem
Zwgjaszcza, jeSli
zainstal owany z 1
i ndukcyj nmpobooze d u |
prNdu, takiego | ¢
wymagana jest osobna dodatkowa
l'inia uziemiajNc:
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awa wgasnoSci intelektue

Prawa autorskie i pr S
ficzni ku nal eUON do Hanwha F

i schemat -w w podr
Prawa autorskie do tgumaczeni aodreSci nal e Ul

W zwi Nzku z tym ni el eg arbzpowszeckhiamiedubi e, powi el @
rozpowszechnianie podrncznika bez uprzedni ej
Precision Machinery Co. lub CoRobotics Sp.zo.oow zakresi e tgumaczeni
jest surowo zabronione, a dziaganie takie st
intelektualnej firmy Hanwha Precision Machinery Co. lub CoRobotics Sp.z 0.0. w
zakresie tgumaczeni a.

a
i

UOytkownicy ponoszN odpowiedzialnoSi za wsze
ni ewgaSciwym uUyciem lub modyfikacj N praw pe
i oprogramowania.

Informacje zawartewi nstr ukcj i spawdzona ilaanaatowarse

przez firmn Hanwha Precision Machinery Co. f
Co. nie ponosi odpowiedzi alnieSciilubzjeo Sscyit uac| e
liter-wki w treSci instrukcj.i

W ramach pgkgboyk jmAdewirNga,cjie zawarte w instruk
zmi anie bez wczeSniejszego powiadomieni a, a
zmi an wprowadzonych w instrukcji moUna znal
CoRobotics Sp.z 0.0. https://corobotics.pl

€

E 2017 Hanwha Precision Machinery Co.,Ltd. Ws ze | ki e prawa zastr zel

E 2019 CoRobotics Sp.zo.o.Prawado t umaaséenizaeUone
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Robot wsp-gprac cuj Ncy Ha pHCR gest przyjazayims i on Mac hi r
dla uUytkownika r o bnoa Celmi, autkrﬁeltyzacyloperacmewnla
w kthmoye bezpiecznie wmp: wpr addanwahh z | ud

Dzifnki funkcji bezpoSredniego graficzaemani a i i r
uOyt kommmgN ygat wo skonfigurowal i sterowal ro
TrzymagiNobota, uUytkownicy mogN wykonywai UONc
robot m-gg wykrywal i zapamiﬁtywai ruchy.
UOyt k @wn mogN przegl Ndal ruchy robota w cza
i korzystal z intuicyjnego GUI opartego na
Poni ewaU metoda instalacji jest prosta, na
inOynierami, mogN Jatwo skNmnkowerowal usta

i zaprogramowal robota.

UUytkownlcy mognga@mmloememkl aby moUna go

i szybko zastosowal do r-Unych proces- w.
PoniewaU uOytkownicy mogN obmzgsrzei,wal robot
i stnieje moUIli wosSlI Zmi any rozmieszczenia r
produkcyjne;j.

Robot jest | ekki i g aintuicyjne8r pdpemn s&deni u, a

programistyczne pozwala na gat we dostosowa
Zmi ennoSci,ngwetpreyp®dukejik r -t Koseryj nej

Korzystach z r-UOUnych funkcji bezpiecze@Est we
pracowall obok robota kkadexylricde eadbbaidMd Xkeo@Yy c h
bezpi ec 2ne (Bsotswaa C i kl atek, wygrodze® czy bari

Robot zostaje automatycznie zatrzymany po wykryciu kolizji, —~ win @ Ona go
zai nst al aWsglidavblnym miejscu z zachowaniem bezpiecze Es t wa
eksploatacii.
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O Hanwha

1.2.Komponenty robota HCR
Poni Uej szinfa jddiwsimeas k gwdaj Nc ybotaHSR. i n a
‘é?‘j \‘
) B

&
7
Ramin robota Pilot nauczania
[teach pendant]

Uchwyt do zawieszania

Sterownik robota
pilota nauczania

I nstrukcja obsgugi

8- pinowy kabel

il oSciowa produktu

Specyfi kacj a
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Robot Ramin robota 1 szt.
Kontroler robota 1 szt.
Kontroler Pilot uczenia [teach pendant] 1szt
i pilot do nauki P '
Uchwyt do zawieszania pilota uczenia 1 szt.
8-pinowy kabel nar znd 1szt.
Inne
I nstrukcja obsgugi 1 szt
A
a2
o

Ramifn r debtpraemysgolwgmem wsp- §
byi uUywany do przenoszenia p
uUywany przez dogNczanie r - Un
spawania, polerowania, malowania, itp.

Sterownik robotaz moUe sterowal r-Unymi ruchami ra
z programem przygotowarmMmomepihzdz poWNickowmryi k
z r-Unymi urzNdzeniami i deptiapngmhzapopoSwe
komuni kacyjnyc.8i i wej Si/w

Pilot uczenia - Tech Pendant (TP): Jest tonuezbdoderaie

prawi dgozw eagj@ayramowania robota. Moftanauczyl robot a
okreSlone|j pozycji | dbi kR gobdiaina Wwigle i konfigur

sposob- w.
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1.4. Struktura ramienia robota HCR

ITtTOA A TONRDOT I

Kognier z

E do montaUE Przedrami E J1
nar z nEDAT*a

&  J6Wrist3 é Goki el & Baza

E  J5Wrist2 E J3

é J4 Wrist 1 é J2 Shoulder

* EOAT 1 End of Arm Tooling
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Nr Nazwa Opis
Jest to elementrobota, d ok t zamentpwane
Kognier jest narzndzie.
- narzndz i
EOAT Aby wuzyskal wifc ej icaeriieo
Jesttoz § No g vealmsterowania
zamontowanymn ar zidzi em.
- Port /O Aby uzyskal winceformacznaz.
temat specyfikaciji, patrz
Wskazuje status robota.
Zielony: tryb pracy
® LED

Ni ebieski: bezpoSredni

Czerwony: tryb zatrzymania awaryjnego E-Stop

Baza robota

Toelementr obota przymocowan
Sciany.
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Nr Nazwa

- Uchwyt

- Ot wwylotu powietrza (filtrwy j Sc)i owy

® Otw-r wlotu pewSeitowywm (filtr w

§ruba blokuj Nca pokrywn kontrol

y Otwory do mocowania uchwytu pilota uczenia

z Wspornik do mocowania kontrolera

{ Uchwyt do zawieszania pilota uczenia
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HCR-3 | nst r uk €\easjaOl2818 u g i

Widokkontroleral R 2 Udz

(=_9

I
D,
O
D

1

T, It
Nr Opis
- ZgNcze robot a

- Z § N ¢ zpilotadiczenia

® Przycisk zasilania

Gniazdo zasilania prNdem zmienn

E
E
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Nr  Nazwa Opis

Wg Nc z / wilotubzenia.

Przycisk i
K zasilania Aby wuzyskal Wi ncej infort
patrz
Przycisk Naci Snzpatrapmal robot a.
i zatrzymania .
awaryjnego Aby wuzyskal wincej i nforr
E-Stop patrz
Rezystancyjny ekran dotyl
®  Ekrandotykowy o e ¢ jeSli uUytkownik n«

t USB 2.0, kt- -rdp moUe

Por
Port USB p o d § NapaemiiWiSs,iklawiatury, myszy itp. :

:Ni ekt -re urzNdzenia mo gibtemiceeniayi kompatybil
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Nr  Nazwa Opis
UOyt k own i swgbodmew kg a diai r 7
igat wo trzymal gquasikeota uc
- Uchwyt programowania.

UOyt kownichr amoeghNvy t w po
kierunkuumi eszczaj Nc wygodn
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RobotHCRsk JadasgeBczu osi,przaguusmak adsegpuj Nce
wsp- gr zindn ebratu. Kieeukek ®tsryzagki wskazuje (+) kNt
przeciwny kieruned «tNntzaobkiotwskazuje (

s

xei/ ﬁ\/, .\_/:>J5
E
H

~

(O3S} Zakres obrotu

0SS J1 -360 A <©O#360A
0SS J2 - 360 A<rz , O+ 360 A
oS J3 -160 A < ©O#160 A
0S J4 -360A < O%360A
oS J5 -360 A sOm 360 A

O0S J6 niesko®zzO#nyi eskoE zony
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HCR-3 | nst r uk €\easjaOl2818 u g i

Uwaga oS ma ogr anrickuzenwzgd Kirdais n a
st ur

Gdy oS J3Ama +160 Gdy oS -16BA ma

E
E
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Promi e obrotu robota, vyplostoyjarego ramifn j est
wynosi 630 mm. Pr o miv4e3@m od oS Srodkowej podstawy t
do kt-rego rami iw mpaedjodiiait qiri ¢l mowedewz gl Aidu na s
konstrukcijn

630mm

139.6mm

B A B R630mm

[ ——— "

R148.6mm

A: Zakres roboczy, wk t - rym ramifi robota nie moUe dosi
B: Zasing, w Kkt posigdaogrardcaoinyiz arsoibiiogt & oboc zy
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1.9.Maksymalny u d ¥ wrangienia

Obci NUenie ramienia robota moUe sin r.-0Onil
kogni er zem Swaodzkiidezm ac ian Uk@!1Se U n d & idoigiR u .
od| egjgeosst nastipuj Nca:

Ls

Y

HCR3 Payload

0 100 200 300 400 500 600

Odl eggoSi mindzy kognierzem naaduikdz i

I'mml
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Instrukcja obsgugi zawiera nastfipuj Nce znaki

A zZagroUenie

JeUeli uUytkownik nie przestrzega znaku bezy

powaUny wypadek, w tym Smierl | ub powaUne ol
/NOstrzeUeni e

JeSli uUypkaestkzega znaku bezpiecze@®&stwa, I

wypadek, w tym powaUne obraUenia uUytkowni ke
/N Uwaga

JeSli uUytkownik nie przestrzega znaku bezpi

uszkodzenie produktu | ub obraUenia uUytkowni

A zZagroUenie

UOyt kowni k musi z agiongsitcaelelanyczab, rpoobsottfiap uij Nc
zgodnie z instrukcjami podanymi w rozdziale 3 Instalacja.

/NOstrzeUeni e

Integratorzya p | i kacj i robot - w i uOyt'kownicy robot
z tym podrnincznikiem i ukoE&zyl szkolenie d
Upewni j sin, Ue jest wystarczaj Nco duUo mi

swobodnie poruszal

Podczas korzystania zrobotau Uyt k owni k ni e p
aniakcesoleSiwi. masz dyublUej wgmps
w przegubach robota.

Nigdy nie uUywaj uszkodzonego robot a.
JeSli w oprogramowaniu wystNpi bgNd krytyec
i skontaktuj sifn z dostawcN produktu
Sprawd¥, czy wartoSci takie jak kNt instal
i ustawienia bezpiecze@®twa sN prawi djowo

Nie podgNcEahbenpizdldoe @Egt Waph FEh we

wyj SUr zNdzeni a shtemapineocgzNe @y powgNSEiane tyl k
wy j Sefownikabezpi ecaze Est w

Podczas uplojameeniaawr - | szczeg-1nN uwagh na r
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Kiedy robot dziaga, nie wchod¥ w zakres ro
robota.

Nie modyfikuj robotaw e w grnazkregie.J e S1 i u Uspowddojevn i k
problemypopr zez samodzielnN modyfikacjn lub pr
Hanwha Precision Machinery nie ponosi za t
Robot i sterownik mogN generowal ciepgo po
Nie dotykaj robota po wi dlelSlgodadahicreaszh dwd ktnkl
robota w takiej sytuacji, wy gNcz naj ppioecrzwe kkaojn trrao loebrniiUe n i

sin tempobataat ur y
Kiedy robot zderza sin z zewnntrznym obi ek

poziom energik i netycznej, kt-ry jest proporcjona
i QJad(ubrkeur.gi a kinetyczna 2) 1/2 1T masa [ pri
JeSli chodzi o instalacji robota, upewni|j

konfiguraciji do instalacji. J e S| i mont alU robota, waga narzhn
ci i0UkoSci narzndzi &,0nd§waaSicjmarbzeizdziea,z e Es
nie zostanN wprowadzone poprawnie, funkcj a
l ub wykrywania kolizji moUe nie dziagal opr
PowinieneS uUywal funkcji bezpoSredniego n
SrodowNliIsEk uuUywea dodat kowych Srodk-w bezpie
j eSli w narzfidziu | ub ot acnebegpecyech i nstal a
czof [ostre, g o r Nlabdstnieje nyzyke zaklesiczenid. | we ]

0
Prawi dgowo wprowad?¥ inmfremmrdadjeen A vdigNizgaorSd , z
Srodek cinUkoSci narzndzia itp.) Przed uU
nauczania.J e S| i wprowadzisz informacje inne ni
narzndzia, moUesz doSwiadczyl nieprawidgo
korzystania z funkcjiijb e zpoSredni ego nauczani a.

JeSli pogNczenie jest obsgugiwane z priadko
przy korzystaniu z funkcji bezpoSredniego
awaryjne zatrzymanie dla bezpiecze@E&twa op

Y.
U
w

/N Uwaga

Zaleca sifi przetest owndazienepwseysuychemunkec
maszyny i/lub innego robota, k't - riys modiezi.DeSbboi ana
maszyna | ub robot zostanie uszkodzona prze
usterkiw wyni ku ni ewga S Eldnwha Precisiansviadhineaytnia ¢ j i
bndzie za to odpowiedzial na.

Ni e wystawi aj robota na dzi aglamije rsoiblontego
moUe zostal uszkodzony.



Hanwha @robotics

Ten robot moUe byl uUywany do transportu i
nar zAdkeadinnak uUywaj go tyl ko w Srodowisku okr

Poni ewaU funkcja bezpi ewsoESjtpwa cjae ot cwljwdvi &z
jest moUliwa bez f i zycznkdnakwpmgypadklz eni a ochr c
dopuszczenia stanowiska z robotemdopr acy powi nna byl przepr ow
ocena ryzyka przed uUyciem.

I ntegrator systemu |lub uUytkownik ko@® owy,
kt - ry zastowsecway sysgsty&m i dopuSci g do pracy
aplikacjach, ponosipe §nN odpowi edzi astamwiskh: za dzi agani e
(SN to przykgady i nie sN do nich ograniczor

Aplikaciew Srodowi sku potencjalnie wybuchowym.

Zastosowania medyczne i zastosowania zwi Nz
Do transportu ludzi i zwierzNt

U Uy wahei oeeny ryzyka

Stosowal w mdtejrsyccalchdziwaganie funkcji bezpi

ni ewystarczaj Nce
Apl i kacj e wypdaspaoyfikaxji Nc epar ametry robot a

JeUel i ocena ryzyka,k @Ezevywegavomapkaci,a pr zez
kt - ry zastosowag molkota&ststmeilUérn cveacafkowite
ryzyka tylko przy wbudowanych funkcjachb e z pi ecze Est avat omawa iUy
dodat kowe Srodki ochronne.

RozwalU potencjalne zagroUenia w nastninpuj Ncy

Urazy, kt -gteNpnoig,N gvsy cziSi ciaga ludzkieg
zostanie uwinzionlaulbv 3 4a dzakkeszdrenie)o bot a

Urazy spowodowane ostrymi krawndzi ami l ub
lubodci)ici e

Urazy spowodowane przez obelubbppdekk wok - g robo

Urazy, kt-re mogN wystNpil podczas pracy n
ni ebezpiecznych materiagach (uszkodzenie s
Urazy spowodowane zderzeniami z robotem (s
Urazy spowodowane przez | u¥fno pogNczone cz

Urazy spowodowane przez przedmioty oddzielone lub upuszczone
Z narzndzi a.

CoRobotics prowadzi szkolenia z zakresu bez
wsp-gpracuj Ncych HCR, na kt-rych moUna poznce

Uwaga Potencj alne zagroUeni a
zalneoWci o d joaplikagjittobataz n e
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Niniejsza instrukcja obsgugi nie obejmuje ws
wpgywaj Ncych na Ibnesztpaileactzoer Esstywsot.e mu musi speg
bezpieczeEGtwasadamni bezpiecze@E&stwa i przepi
obowi Nzuj Ncymi w kraju, w kt-rym zainstal owe

Robot po zainstalowaniu i zaprogramowaniu jest skonfigurowany jako stanowisko
zrobotyzowanep o g Nez omr z Nd z e ni a miNingjeza pdtrekejay j ny mi

obsgnuigei obej muje ani projektowanirabgtaii nst al ac
stanowiskaani wszystkich urzNdze® Eeryferyjnych,
bezpieczeE&st wa

Ostateczne stanowisko, w kt - rym zast os owaproektowane ot a, mu
i zainstalowane zgodniezwy mo g a mi b e z pigedoiezze@Episama

ust awowymi i wykonawczymi obowi Nzuj Ncymi w k

zainstalowany.

Integrator systemu |ub uUyt kownizxbkddEecaogvy,
stanowisko zrobotyzowane, pPrzyj muje nwa sNzikpiu:j Nce obo
(SN to pir znyikeasdy do nich ograniczone).

Ocena ryzyka w aplikaciji

Dodani e urezNd zeec@godrietz wymikami oceny ryzyka
Sprawdzenie, czy system jest poprawnie zaprojektowany, skonfigurowany
i zainstalowany

Definicja, jakk or zyst al z systemu

Dostarczanie informacij. na temat eksploata
informacji kontaktowych

Udostninpnianie dokument-w technicznych, w t

Przestrzeganie wskaz-wek bezpiecze®Etwa zaws
uUyt k owmizknea crziag Ue zapobiega sifin wszelkim m
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Masa ramienia robota wynosi 13 kg, a skrzynka kontrolera 20,2 kg. Do
bezpiecznego przeniesienia wymagane SN co neé

NoS pojemnik kontrolerg;rgrzytrzymuj Nc uchw,)

&Ostrzef)enie

Podczas transportu narleghdhigznygmi kal uszk«
Gwarancja nie obejmuje uszkodze@& powst

MoUesz nacisnNi przycisk zatr zymatniaymaiaryj r
robota w razie nRredyecips ke czet@Eszywaani a awaryjn
na pilocie nauczania, moUna zatr zymal robota, podgNczaj N

zatrzymania awaryjnego do sterownika robota.

& Uwaga

W przypadku kolizji i zatrzymania awaryjnego podczas ruchuz pr i d k 0i8,c
s p r a preeduby robota i w razie potrzeby skalibru. Nast inpni e spr ¢
czy ScieUka ruchu zestawu narznadzi w i
prawi djkoomat.akt uj si A z produceenrtweins ul,ubj
potrzebujesz dodatkowej kalibracji.
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HCR-3 | nstr uk ¢\easjaOUI2618 u g i
Korzystanie z zatrzymania awaryjnego
MoUesz nacisnNi przycisk zatrzymania awaryjr
robota.
Anulowanie zatrzymania awaryjnego
Przekrial przycisk zatpmawmaniadyawarnuyjomwado zat |
awaryjne.
2.8.Klatkabezpi eczeE&st wa
W przeciwie@twie do innych rodwgjmawgalij ?Nbot - \
fizyczne ogrodzenia, w HCR zaimplementowano wirtualne ogrodzenia, aby
upewnil sin, Ue r azpaprdgramawangch lakalizdcje Abg s i Nga
uzyskal wi nfcej 8i2ddtawinnmaai¢r bezpiepzalEivaz
2.9. Ograniczaniep r 1 d k o Saobroiu k Nt
Ograniczaj Nc kNt obrotu i prwdkb$tykafpdeigom:
bezpi ecazfelBs t wz y s k mfbrmaeji, fatze3jl Ograniczanie ruchu
robota.
2.10. Robot bez zasilania
W przypadku wy s t N pzi aegnri callteaty zasilania, osoba dorosga moUe
poruszal kaUdN osi N wgasnN si gN.
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& Uwaga

JeSli ulyjesz madmisgrameja oisd W,zhsjadyy r o
moLSeprzeciNUwPrudup)ﬁelrlt ni e ponosi odpo
uszkodzenia mechaniczne s p o wo d ouvdyndlhadmiernej s y. §

Kontrol er bez pdibatacHCR (st tgaday zdSIO43849 Cat.3 1 PL=d.

Ocena ryzyka jest jednym zinswlacflmbotah czynni k- \
i tworzenia stanowiska zrobotyzowanego. St opi e bezpi eczeEstwa zw
zapli kabjoNa jest r-Uny w zaleUnoSci od sposc
stanowiskiem, wi fic ni e moUna przeprowadzil oceny r

w stosunku do robota. Robot posiada stosowne certyfikaty i deklaracje
jako maszyn nieuko@® zona nzogwNl nUEe. z dyrektywl

Osoba, kt-ra konf istuowiskp i@rzeprovadza @ceni niyzyka,y m

powi nna zainstal owal i obsgugiwal go zgodni e
1ISO10218-2. Wi ncej informacji znajduje sifn w specy
TS15066.

Musiszwy k o n a ocenin ryzyka zar aGg pwnymii ncdlad miw

i
oceny ryzyka sN konfiguracja bezpiecze@Estwa
Srodowi ska i ust awi eelientualiyah doglatkowyehz ust al eni e
przycisk-w zatrzymani ahranyehr yj nego i Srodk - w
Mo Ul i we jest skonfigurowanie funkcj.i zwi Nz ar

wsp-gpracuj Ncego za pomocN'menu Konfiguracj e
bezpi ecz®aG&stwpne funkcje sN nastnpuj Nce:

GNczny |l imit obrotu: Mo (pmeygbuograniczyl kNt
Wsp- Il ny |imit prAadkoSci: MoUe przegibgr ani czyl
Limit priadkoSci TCP: MoUesz ograniczyl mak
linowegoSr odka ci AnUkoSci zai.nstalowanego nar zr
Ograniczenie sigy: MoUesz ograniczyl maksy
robota, gdy wydczeniegme kol i zjnA z ot

Granica bezpiecze@st wa: eMgrddeesiewobszarzd o wal wi
roboczym robota, aby zapobiec przemieszcza
narzndzi poza grandaciybé&pwné &z eaw@Est wa

Sterownikbe zpi ec z e ®® tUwa z redusdargne furlkcje o .
bezpi ec per@Esyt waykor zystaniu wej SI/ wyj SI ster

Je&laigrodéemi zostanN odpowi ednio zredukowane
powyUsze funkcjandleePy ew @Srd@sdkwnwy cdhichr onnych,

abywy el i mi nowal ryzyko IubAobni.lTiPly)d'lucedto akcepto
nie ponosi odpowiedzialnoSci za wypadki spoyv
z odpowiednimi wymaganiamimi ifdzynar odowych norm i l okaln

ustawowych i wykonawczych w odniesieniu do aplikacji lub z powodu
nieprzeprowadzenia przegl Ndu tych wymaga@E pc
powyUej
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Integratorpowi ni en zainstalowal i obsgugiwal robo
ISO 12100i1S010218-2 or az spegni al odpowi edni e wymag
mi n darogdowych norm, takich jak ISO / TS 15066 oraz lokalnych przepis- w

i regulacji.

Producent nie ponosi odpowiedzial noSci za Ww)
ni ezgocdaNodsdpowi edni mi wymagani ami mi ndzynaro
l okal nych przepis-w prawnych |l ub ze wzglnndu
oceny ryzyka, o kt-rej mowa wW punkcie 2.12.
Zaleca sifn instalacjnin systemu wW miejscu spec¢
Budynek o konstrukcji odpornej na trzfisien
Mi ej sce bez wyciek-w wody

Miejsce wolneodmat er iga § wwah &ulb vaybuchowych

Mi ej sce utr zymurjaNcuer fis tia gwi |tgeompneo Si

Miejsceo magym zapyl eniu

&Uwaga

Je@blikacjaniezo§t§miewykonanaw zal ecanym miejscu,

i Uywot noSlI robota mogN zost al zmni ej ¢

Ramifn robota moUna zamont pwalijorda es wf inaisd ,i p3ic
spos- b.

Przykgad i npsotdajloadczjei
stole
















































































































































































































































































































































































































































