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Wstňp 

Przed zainstalowaniem produktu naleŨy dokğadnie zapoznaĺ siň z niniejszŃ 
instrukcjŃ i postňpowaĺ zgodnie z zawartymi w niej wskaz·wkami. 

TreŜĺ podrňcznika jest aktualna najp·Ŧniej do daty publikacji.  
Informacje o produkcie mogŃ ulec zmianie bez wczeŜniejszego powiadomienia 
uŨytkownik·w. 

JeŜli nie masz pewnoŜci co do wymagaŒ, zaleceŒ lub procedur bezpieczeŒstwa 
opisanych w instrukcji, skontaktuj siň z CoRobotics Sp. z o.o. 

UŨytkownicy ponoszŃ odpowiedzialnoŜĺ za wszelkie szkody spowodowane ich 
niewğaŜciwym uŨytkowaniem, nie przestrzegajŃc poniŨszych instrukcji. 

  

Uwaga Á Niekt·re ilustracje w podrňczniku majŃ na 
celu pomoc uŨytkownikom w zrozumieniu 
koncepcji robot·w i zagadnieŒ zwiŃzanych 
z instalacjŃ. Rzeczywisty produkt moŨe 
nieznacznie r·Ũniĺ siň od instrukcji. 

Á Zachowaj tň instrukcjň w bezpiecznym 
miejscu, aby m·c z niej skorzystaĺ w 
przyszğoŜci. 

Á Napiňcie: 100 ~ 240VAC, 50 / 60Hz (1kW) 
(Powinno byĺ podğŃczone do zasilania 
jednofazowego z uziemieniem) 

Á Proszň sprawdziĺ poğŃczenie uziemienia w 
instalacji i na stanowisku pracy. (Aby 
sprawdziĺ lokalizacjň linii uziemiajŃcej, 
patrz punkt 3.3). 
Á Wszelkie odbiorniki  

z nieodpowiednim uziemieniem 
mogŃ mieĺ negatywny wpğyw. np. 
zakğ·cenia komunikacji z robotem 

Á Zwğaszcza, jeŜli robot jest 
zainstalowany z urzŃdzeniem 
indukcyjnym o duŨym poborze 
prŃdu, takiego jak grzağka, silnik, 
wymagana jest osobna dodatkowa 
linia uziemiajŃca. 
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Prawa autorskie 

Prawa autorskie i prawa wğasnoŜci intelektualnej do wszystkich treŜci  
i schemat·w w podrňczniku naleŨŃ do Hanwha Precision Machinery Co. 

Prawa autorskie do tğumaczenia treŜci naleŨŃ do CoRobotics Sp. z o.o. 

W zwiŃzku z tym nielegalne uŨywanie, powielanie, rozpowszechnianie lub 
rozpowszechnianie podrňcznika bez uprzedniej pisemnej zgody Hanwha 
Precision Machinery Co. lub CoRobotics Sp.z o.o. w zakresie tğumaczenia  
jest surowo zabronione, a dziağanie takie stanowi naruszenie praw wğasnoŜci 
intelektualnej firmy Hanwha Precision Machinery Co. lub CoRobotics Sp.z o.o. w 
zakresie tğumaczenia. 

UŨytkownicy ponoszŃ odpowiedzialnoŜĺ za wszelkie szkody spowodowane 
niewğaŜciwym uŨyciem lub modyfikacjŃ praw patentowych do sprzňtu  
i oprogramowania. 

Informacje zawarte w instrukcji sŃ uwaŨane za sprawdzone i gwarantowane 
przez firmň Hanwha Precision Machinery Co. Firma Hanwha Precision Machinery 
Co. nie ponosi odpowiedzialnoŜci za sytuacje wynikajŃce z nieŜcisğoŜci lub 
liter·wki w treŜci instrukcji. 

W ramach polityki ciŃgğego rozwoju, informacje zawarte w instrukcji mogŃ ulec 
zmianie bez wczeŜniejszego powiadomienia, a szczeg·ğowe informacje na temat 
zmian wprowadzonych w instrukcji moŨna znaleŦĺ na stronie internetowej firmy 
CoRobotics Sp.z o.o. https://corobotics.pl 

É 2017 Hanwha Precision Machinery Co., Ltd. Wszelkie prawa zastrzeŨone 

É 2019 CoRobotics Sp.z o.o. Prawa do tğumaczenia zastrzeŨone 
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Rozdziağ 1 - PrzeglŃd produktu 

1.1.Robot wsp·ğpracujŃcy 

Robot wsp·ğpracujŃcy Hanwha Precision Machinery, HCR jest przyjaznym  
dla uŨytkownika robotem, kt·ry zapewnia moŨliwoŜĺ automatyzacji operacji,  
w kt·rych moŨe bezpiecznie wsp·ğpracowaĺ z ludŦmi w r·Ũnych zadaniach. 

_ŀǘǿŜ programowanie 

Dziňki funkcji bezpoŜredniego nauczania i intuicyjnemu interfejsowi graficznemu 
uŨytkownicy mogŃ ğatwo skonfigurowaĺ i sterowaĺ robotem. 

Á TrzymajŃc ramiň robota, uŨytkownicy mogŃ wykonywaĺ ŨŃdane ruchy, aby 
robot m·gğ wykrywaĺ i zapamiňtywaĺ ruchy. 

Á UŨytkownicy mogŃ przeglŃdaĺ ruchy robota w czasie rzeczywistym w 3D  
i korzystaĺ z intuicyjnego GUI opartego na ikonach, aby uğatwiĺ obsğugň. 

Á PoniewaŨ metoda instalacji jest prosta, nawet jeŜli uŨytkownicy nie sŃ 
inŨynierami, mogŃ ğatwo skonfigurowaĺ ustawienia poczŃtkowe  
i zaprogramowaĺ robota. 

Zastosowanie w wielu aplikacjach 

UŨytkownicy mogŃ ğatwo zmieniĺ dziağanie robota tak, aby moŨna go byğo ğatwo  
i szybko zastosowaĺ do r·Ũnych proces·w. 

Á PoniewaŨ uŨytkownicy mogŃ obsğugiwaĺ robota na niewielkiej przestrzeni, 
istnieje moŨliwoŜĺ zmiany rozmieszczenia robota bez zmiany ukğadu linii 
produkcyjnej. 

Á Robot jest lekki i ğatwy w przenoszeniu, a jego intuicyjne Ŝrodowisko 
programistyczne pozwala na ğatwe dostosowanie robota do wysokiej 
zmiennoŜci proces·w, nawet przy produkcji kr·tkoseryjnej. 

.ŜȊǇƛŜŎȊƴŀ ǿǎǇƽƱǇǊŀŎŀ 

KorzystajŃc z r·Ũnych funkcji bezpieczeŒstwa, uŨytkownicy mogŃ bezpiecznie 
pracowaĺ obok robota bez uŨycia dodatkowych zabezpieczeŒ lub urzŃdzeŒ 
bezpieczeŒstwa w postaci klatek, wygrodzeŒ czy barier optycznych. 

Á Robot zostaje automatycznie zatrzymany po wykryciu kolizji, wiňc moŨna go 
zainstalowaĺ i uŨywaĺ w dowolnym miejscu z zachowaniem bezpieczeŒstwa 
eksploatacji. 
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1.2.Komponenty robota HCR 

PoniŨej znajduje siň lista element·w skğadajŃcych siň na robota HCR. 

 

 

Ramiň robota Pilot nauczania  
[teach pendant] 

 

 

Sterownik robota Uchwyt do zawieszania  
pilota nauczania 

  

 

 

8- pinowy kabel  Instrukcja obsğugi 

 

 

 

 

Specyfikacja iloŜciowa produktu 
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Robot Ramiň robota 1 szt. 

Kontroler  
i pilot do nauki 

Kontroler robota 1 szt. 

Pilot uczenia [teach pendant] 1 szt. 

Uchwyt do zawieszania pilota uczenia 1 szt. 

Inne 

8- pinowy kabel narzňdziowy 1 szt. 

Instrukcja obsğugi 1 szt. 

  

1.3.Podstawowa konfiguracja systemu 

 

 

 
Á Ramiň robota: Jest przemysğowym robotem wsp·ğpracujŃcym, kt·ry moŨe 
byĺ uŨywany do przenoszenia przedmiot·w lub montaŨu czňŜci i moŨe byĺ 
uŨywany przez doğŃczanie r·Ũnych narzňdzi, takich jak chwytaki, narzňdzia do 
spawania, polerowania, malowania, itp. 
 

Á Sterownik robota: moŨe sterowaĺ r·Ũnymi ruchami ramienia robota zgodnie  
z programem przygotowanym przez uŨytkownika. MoŨe byĺ poğŃczony  
z r·Ũnymi urzŃdzeniami i sprzňtem za poŜrednictwem dostňpnych port·w 
komunikacyjnych i wejŜĺ/wyjŜĺ. 

 
Á Pilot uczenia - Tech Pendant (TP) : Jest to urzŃdzenie niezbňdne do 
prawidğowego dziağania i programowania robota. MoŨna nauczyĺ robota 
okreŜlonej pozycji lub kontroli i konfigurowaĺ dziağanie robota na wiele 
sposob·w. 
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1.4. Struktura ramienia robota HCR 

/ȊťǏŎƛ ƛ ȊƱŊŎȊŀ

 

  

Ẻ 

Koğnierz  
do montaŨu 
narzňdzia EOAT* 

Ế Przedramiň Ể J1 

ẻ J6 Wrist 3 ế Ğokieĺ ể Baza 

Ẽ J5 Wrist 2 Ề J3     

ẽ J4 Wrist 1 ề J2 Shoulder     

 * EOAT ï End of Arm Tooling 
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Funkcje 

 

  

Nr Nazwa Opis 

¬ 
Koğnierz 
narzňdzia 
EOAT 

Jest to element robota, do kt·rego zamontowane 
jest narzňdzie. 

Aby uzyskaĺ wiňcej informacji, patrz 3.4 ĞŃczenie 
narzňdzi z Robotem. 

­ Port I/O 

Jest to zğŃcze uŨywane do sterowania 
zamontowanym narzňdziem. 

Aby uzyskaĺ wiňcej szczeg·ğowych informacji na 
temat specyfikacji, patrz ZağŃcznik E Schemat 
pin·w portu wejŜĺ/wyjŜĺ narzňdzia 

® LED 

Wskazuje status robota. 

Zielony: tryb pracy 

Niebieski: bezpoŜredni tryb nauczania 

Czerwony: tryb zatrzymania awaryjnego E-Stop 

 ̄ Baza robota 
To element robota przymocowany do podğoŨa lub 
Ŝciany. 
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1.5.PrzeglŃd kontrolera robota 

Z przodu 

 

  

Nr Nazwa 

¬ Uchwyt 

­ Otw·r wylotu powietrza (filtr wyjŜciowy) 

® Otw·r wlotu powietrza (filtr wejŜciowy) 

 ̄ śruba blokujŃca pokrywň kontrolera 

y Otwory do mocowania uchwytu pilota uczenia 

z Wspornik do mocowania kontrolera 

{ Uchwyt do zawieszania pilota uczenia 
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Widok kontrolera Ȋ ŘƻƱǳ 

 

  

Nr Opis 

¬ ZğŃcze robota 

­ ZğŃcze do pilota uczenia 

® Przycisk zasilania 

 ̄ Gniazdo zasilania prŃdem zmiennym 

  

  

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



HCR-3 Instrukcja Obsğugi ï wersja 11.2018 

 
 É 2019 - HANWHA All Rights Reserved. 
 É 2019 - CoRobotics Translations Rights Reserved.       Strona 19 z 180 

 

1.6.Pilot uczenia - wyglŃd  

Widok z przodu 

 

 

  

Nr Nazwa Opis 

¬ Przycisk 
zasilania 

WğŃcz/wyğŃcz pilot uczenia. 

Aby uzyskaĺ wiňcej informacji,  
patrz 4.2 WğŃczanie Pilota uczenia. 

­ 

Przycisk 
zatrzymania 
awaryjnego 
E-Stop 

NaciŜnij, aby zatrzymaĺ robota. 

Aby uzyskaĺ wiňcej informacji,  
patrz 2.7 Zatrzymanie awaryjne . 

® Ekran dotykowy 
Rezystancyjny ekran dotykowy, kt·ry wykrywa dotyk, 
nawet jeŜli uŨytkownik nosi rňkawicň. 

 ̄ Port USB 
Port USB 2.0, kt·ry moŨe byĺ uŨywany do 
podğŃczenia pamiňci USB, klawiatury, myszy itp. 1 

1 Niekt·re urzŃdzenia mogŃ nie byĺ kompatybilne z pilotem uczenia. 
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²ƛŘƻƪ Ȋ ǘȅƱǳ 

 

 

  

  

Nr Nazwa Opis 

¬ Uchwyt 

UŨytkownicy mogŃ swobodnie wkğadaĺ rňkň  
i ğatwo trzymaĺ pilota uczenia w czasie 
programowania.  
UŨytkownicy mogŃ obracaĺ uchwyt w poŨŃdanym 
kierunku umieszczajŃc wygodnie rňkň w uchwycie. 
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1.7.Wsp·ğrzňdne osiowe i zakres dziağania ramienia 

Robot HCR skğada siň z szeŜciu osi, a oŜ kaŨdego przegubu ma nastňpujŃce 
wsp·ğrzňdne i zakresy obrotu. Kierunek strzağki wskazuje (+) kŃt obrotu, a 
przeciwny kierunek strzağki wskazuje (-) kŃt obrotu. 

 

OŜ Zakres obrotu  

OŜ J1 - 360 Á <rz 1 Ò + 360 Á 

OŜ J2 - 360 Á <rz 2 Ò + 360 Á 

OŜ J3 -160 Á <rz 3 Ò +160 Á 

OŜ J4 - 360 Á <rz 4 Ò + 360 Á 

OŜ J5 - 360 Á rz 5 Ò + 360 Á 

OŜ J6 -nieskoŒczony <rz 6 Ò + nieskoŒczony 
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Gdy oŜ J3 ma +160 Á Gdy oŜ J3 ma -160 Á 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Uwaga OŜ J3 ma ograniczony zakres ruchu ze wzglňdu na jej unikalnŃ 
strukturň. 
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1.8. PrzestrzeŒ robocza ramienia 

PromieŒ obrotu robota, gdy jego ramiň jest w peğni wyprostowane, 
wynosi 630 mm. PromieŒ 74,3 mm od osi Ŝrodkowej podstawy to obszar,  
do kt·rego ramiň robota nie moŨe w peğni dosiňgnŃĺ ze wzglňdu na swojŃ 
konstrukcjň. 

               

 

Á A: Zakres roboczy, w kt·rym ramiň robota nie moŨe dosiňgnŃĺ 
Á B: Zasiňg, w kt·rym ramiň robota posiada ograniczony zasiňg roboczy 
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1.9.Maksymalny udŦwig ramienia 

ObciŃŨenie ramienia robota moŨe siň r·Ũniĺ w zaleŨnoŜci od odlegğoŜci miňdzy 
koğnierzem narzňdzia a Ŝrodkiem ciňŨkoŜci ğadunku. ZaleŨnoŜĺ ğadownoŜci od 
odlegğoŜci jest nastňpujŃca: 
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Rozdziağ 2 - BezpieczeŒstwo 

2.1. Znaki bezpieczeŒstwa w Instrukcji uŨytkownika 

Instrukcja obsğugi zawiera nastňpujŃce znaki bezpieczeŒstwa. 

 

ZagroŨenie 

JeŨeli uŨytkownik nie przestrzega znaku bezpieczeŒstwa, moŨe to spowodowaĺ 
powaŨny wypadek, w tym Ŝmierĺ lub powaŨne obraŨenia uŨytkownika. 

 

OstrzeŨenie 

JeŜli uŨytkownik nie przestrzega znaku bezpieczeŒstwa, moŨe to spowodowaĺ 
wypadek, w tym powaŨne obraŨenia uŨytkownika. 

 

Uwaga 

JeŜli uŨytkownik nie przestrzega znaku bezpieczeŒstwa, moŨe to spowodowaĺ 
uszkodzenie produktu lub obraŨenia uŨytkownika. 
 

2.2. Og·lne ostrzeŨenia dotyczŃce bezpieczeŒstwa 

 

ZagroŨenie 

UŨytkownik musi zainstalowaĺ robota i poğŃczenia elektryczne, postňpujŃc 
zgodnie z instrukcjami podanymi w rozdziale 3 Instalacja. 

 

OstrzeŨenie 

Á Integratorzy aplikacji robot·w i uŨytkownicy robot·w powinni zapoznaĺ siň  
z tym podrňcznikiem i ukoŒczyĺ szkolenie dotyczŃce obsğugi robota. 

Á Upewnij siň, Ũe jest wystarczajŃco duŨo miejsca, aby ramiň robota mogğo siň 
swobodnie poruszaĺ. 

Á Podczas korzystania z robota uŨytkownik nie powinien nosiĺ luŦnych ubraŒ 
ani akcesori·w. JeŜli masz dğugie wğosy, zwiŃŨ je z tyğu gğowy, aby nie utknňğy 
w przegubach robota. 

Á Nigdy nie uŨywaj uszkodzonego robota. 
Á JeŜli w oprogramowaniu wystŃpi bğŃd krytyczny, natychmiast go zatrzymaj  
i skontaktuj siň z dostawcŃ produktu. 

Á SprawdŦ, czy wartoŜci takie jak kŃt instalacji robota, ustawienia narzňdzia  
i ustawienia bezpieczeŒstwa sŃ prawidğowo wprowadzone. 

Á Nie podğŃczaj urzŃdzeŒ bezpieczeŒstwa do og·lnych wejŜĺ / 
wyjŜĺ. UrzŃdzenia bezpieczeŒstwa mogŃ byĺ podğŃczane tylko do wejŜĺ / 
wyjŜĺ sterownika bezpieczeŒstwa. 

Á Podczas uŨywania pilota uczenia zwr·ĺ szczeg·lnŃ uwagň na ruchy robota. 
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Á Kiedy robot dziağa, nie wchodŦ w zakres roboczy robota ani nie dotykaj 
robota. 

Á Nie modyfikuj robota we wğasnym zakresie. JeŜli uŨytkownik spowoduje 
problemy poprzez samodzielnŃ modyfikacjň lub przebudowň produktu, firma 
Hanwha Precision Machinery nie ponosi za to Ũadnej odpowiedzialnoŜci. 

Á Robot i sterownik mogŃ generowaĺ ciepğo po wielu godzinach uŨytkowania.  
Nie dotykaj robota po wielu godzinach uŨytkowania. JeŜli chcesz dotknŃĺ 
robota w takiej sytuacji, wyğŃcz najpierw kontroler i poczekaj na obniŨenie  
siň temperatury robota. 

Á Kiedy robot zderza siň z zewnňtrznym obiektem, generowany jest znaczny 
poziom energii kinetycznej, kt·ry jest proporcjonalny do prňdkoŜci  
i ğadunku. (Energia kinetyczna = 1/2 Ĭ masa Ĭ prňdkoŜĺ2 ) 

Á JeŜli chodzi o instalacjň robota, upewnij siň, Ũe uŨywasz odpowiedniej 
konfiguracji do instalacji. JeŜli montaŨ robota, waga narzňdzia, Ŝrodek 
ciňŨkoŜci narzňdzia, dğugoŜĺ narzňdzia, konfiguracja bezpieczeŒstwa itp.  
nie zostanŃ wprowadzone poprawnie, funkcja bezpoŜredniego uczenia  
lub wykrywania kolizji moŨe nie dziağaĺ prawidğowo. 

Á PowinieneŜ uŨywaĺ funkcji bezpoŜredniego nauczania w bezpiecznym 
Ŝrodowisku. NIE uŨywaj go bez dodatkowych Ŝrodk·w bezpieczeŒstwa,  
jeŜli w narzňdziu lub otaczajŃcych instalacjach wystňpuje niebezpieczne 
czňŜci [ostre, gorŃce, inne szkodliwe] lub istnieje ryzyko zakleszczenia. 

Á Prawidğowo wprowadŦ informacje zwiŃzane z narzňdziem (dğugoŜĺ, waga, 
Ŝrodek ciňŨkoŜci narzňdzia itp.) Przed uŨyciem funkcji bezpoŜredniego 
nauczania. JeŜli wprowadzisz informacje inne niŨ rzeczywista specyfikacja 
narzňdzia, moŨesz doŜwiadczyĺ nieprawidğowego dziağania podczas 
korzystania z funkcji bezpoŜredniego nauczania. 

Á JeŜli poğŃczenie jest obsğugiwane z prňdkoŜciŃ przekraczajŃcŃ pewien limit 
przy korzystaniu z funkcji bezpoŜredniego nauczania, moŨe to spowodowaĺ 
awaryjne zatrzymanie dla bezpieczeŒstwa operator·w. 

 

Uwaga 

Á Zaleca siň przetestowanie wszystkich funkcji oddzielnie przed uŨyciem 
maszyny i/lub innego robota, kt·ry moŨe uszkodziĺ robota. JeŜli inna 
maszyna lub robot zostanie uszkodzona przez bğňdy programowania lub 
usterki w wyniku niewğaŜciwej eksploatacji, Hanwha Precision Machinery nie 
bňdzie za to odpowiedzialna. 

Á Nie wystawiaj robota na dziağanie silnego pola magnetycznego. Tw·j robot 
moŨe zostaĺ uszkodzony. 
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2.3. Przeznaczenie 

Ten robot moŨe byĺ uŨywany do transportu i montaŨu obiekt·w za pomocŃ 
narzňdzi. Jednak uŨywaj go tylko w Ŝrodowisku okreŜlonym przez specyfikacje. 

PoniewaŨ funkcja bezpieczeŒstwa jest wbudowana, wsp·ğpraca z czğowiekiem 
jest moŨliwa bez fizycznego ogrodzenia ochronnego. Jednak w przypadku 
dopuszczenia stanowiska z robotem do pracy powinna byĺ przeprowadzona 
ocena ryzyka przed uŨyciem. 

Integrator systemu lub uŨytkownik koŒcowy, kt·ry wdraŨa robota,  
kt·ry zastosowağ system oceny ryzyka i dopuŜciğ do pracy w nastňpujŃcych 
aplikacjach, ponosi peğnŃ odpowiedzialnoŜĺ za dziağanie stanowiska:  
(SŃ to przykğady i nie sŃ do nich ograniczone). 

Á Aplikacje w Ŝrodowisku potencjalnie wybuchowym. 
Á Zastosowania medyczne i zastosowania zwiŃzane z Ũyciem czğowieka 
Á Do transportu ludzi i zwierzŃt 
Á UŨywanie bez oceny ryzyka 
Á Stosowaĺ w miejscach, w kt·rych dziağanie funkcji bezpieczeŒstwa jest 
niewystarczajŃce 

Á Aplikacje wykraczajŃce poza specyfikacjň i parametry robota 

 

2.4. Potencjalne niebezpieczeŒstwa 

JeŨeli ocena ryzyka, przeprowadzona przez koŒcowego integratora aplikacji, 
kt·ry zastosowağ robota, stwierdza, Ũe nie jest moŨliwe cağkowite zmniejszenie 
ryzyka tylko przy wbudowanych funkcjach bezpieczeŒstwa, naleŨy zastosowaĺ 
dodatkowe Ŝrodki ochronne. 

RozwaŨ potencjalne zagroŨenia w nastňpujŃcy spos·b: 

Á Urazy, kt·re mogŃ wystŃpiĺ, gdy czňŜĺ ciağa ludzkiego, taka jak palec, 
zostanie uwiňziona w stawach robota lub narzňdziu (zakleszczenie). 

Á Urazy spowodowane ostrymi krawňdziami lub rogami narzňdzi (przebicie  
lub odciňcie) 

Á Urazy spowodowane przez obiekty wok·ğ robota (przebicie lub upadek) 
Á Urazy, kt·re mogŃ wystŃpiĺ podczas pracy na toksycznych lub 
niebezpiecznych materiağach (uszkodzenie sk·ry lub dusznoŜĺ) 

Á Urazy spowodowane zderzeniami z robotem (siniak lub zğamanie) 
Á Urazy spowodowane przez luŦno poğŃczone czňŜci. 
Á Urazy spowodowane przez przedmioty oddzielone lub upuszczone  
z narzňdzia. 

 CoRobotics prowadzi szkolenia z zakresu bezpieczeŒstwa pracy robot·w 
wsp·ğpracujŃcych HCR, na kt·rych moŨna poznaĺ peğnŃ specyfikň tematu. 

Uwaga Potencjalne zagroŨenia mogŃ siň r·Ũniĺ w 
zaleŨnoŜci od ostatecznej aplikacji robota. 
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2.5.Ograniczenie odpowiedzialnoŜci 

Niniejsza instrukcja obsğugi nie obejmuje wszystkich urzŃdzeŒ peryferyjnych 
wpğywajŃcych na bezpieczeŒstwo. Instalator systemu musi speğniaĺ wymogi 
bezpieczeŒstwa zgodnie z zasadami bezpieczeŒstwa i przepisami 
obowiŃzujŃcymi w kraju, w kt·rym zainstalowany jest robot. 

Robot po zainstalowaniu i zaprogramowaniu jest skonfigurowany jako stanowisko 
zrobotyzowane poğŃczone z urzŃdzeniami peryferyjnymi. Niniejsza instrukcja 
obsğugi nie obejmuje ani projektowania, instalacji, dziağania koŒcowego robota i 
stanowiska ani wszystkich urzŃdzeŒ peryferyjnych, w tym urzŃdzeŒ 
bezpieczeŒstwa. 

Ostateczne stanowisko, w kt·rym zastosowano robota, musi byĺ zaprojektowane 
i zainstalowane zgodnie z wymogami bezpieczeŒstwa, zgodnie z przepisami 
ustawowymi i wykonawczymi obowiŃzujŃcymi w kraju, w kt·rym jest 
zainstalowany. 

Integrator systemu lub uŨytkownik koŒcowy, kt·ry wdraŨa robota, kt·ry zbudowağ 
stanowisko zrobotyzowane, przyjmuje nastňpujŃce obowiŃzki:  
(SŃ to przykğady i nie sŃ do nich ograniczone). 

Á Ocena ryzyka w aplikacji 
Á Dodanie urzŃdzeŒ bezpieczeŒstwa zgodnie z wynikami oceny ryzyka 
Á Sprawdzenie, czy system jest poprawnie zaprojektowany, skonfigurowany  

i zainstalowany 
Á Definicja, jak korzystaĺ z systemu 
Á Dostarczanie informacji na temat eksploatacji i bezpieczeŒstwa oraz 

informacji kontaktowych 
Á Udostňpnianie dokument·w technicznych, w tym instrukcji obsğugi 

Przestrzeganie wskaz·wek bezpieczeŒstwa zawartych w podrňczniku 
uŨytkownika nie oznacza, Ũe zapobiega siň wszelkim moŨliwym zagroŨeniom. 
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2.6. Transport 

Masa ramienia robota wynosi 13 kg, a skrzynka kontrolera 20,2 kg. Do 

bezpiecznego przeniesienia wymagane sŃ co najmniej dwie osoby. 

NoŜ pojemnik kontrolera, przytrzymujŃc uchwyt u g·ry. 

 

  

   OstrzeŨenie 

Podczas transportu naleŨy unikaĺ uszkodzeŒ mechanicznych.  
Gwarancja nie obejmuje uszkodzeŒ powstağych podczas transportu. 

 

2.7. Awaryjne zatrzymanie (E-Stop) 

MoŨesz nacisnŃĺ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby natychmiast zatrzymaĺ 
robota w razie niebezpieczeŒstwa. Przycisk zatrzymania awaryjnego znajduje siň 
na pilocie nauczania, moŨna zatrzymaĺ robota, podğŃczajŃc kolejny przycisk 
zatrzymania awaryjnego do sterownika robota. 

   Uwaga 

W przypadku kolizji i zatrzymania awaryjnego podczas ruchu z prňdkoŜciŃ 120Á/s, 
sprawdŦ przeguby robota i w razie potrzeby skalibruj. Nastňpnie sprawdŦ,  
czy ŜcieŨka ruchu zestawu narzňdzi w programie roboczym jest 
prawidğowa. Skontaktuj siň z producentem lub przedstawicielem serwisu, jeŜli 
potrzebujesz dodatkowej kalibracji. 
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Korzystanie z zatrzymania awaryjnego 

MoŨesz nacisnŃĺ przycisk zatrzymania awaryjnego, aby natychmiast zatrzymaĺ 
robota. 

 

Anulowanie zatrzymania awaryjnego 

Przekrňĺ przycisk zatrzymania awaryjnego w prawo, aby anulowaĺ zatrzymanie 
awaryjne. 

 

2.8. Klatka bezpieczeŒstwa 

W przeciwieŒstwie do innych rodzaj·w robot·w przemysğowych, kt·re wymagajŃ 
fizyczne ogrodzenia, w HCR zaimplementowano wirtualne ogrodzenia, aby 
upewniĺ siň, Ũe ramiň robota nie osiŃga zaprogramowanych lokalizacji. Aby 
uzyskaĺ wiňcej informacji, patrz 8.2 Ustawianie barier bezpieczeŒstwa. 

2.9. Ograniczanie prňdkoŜci i kŃta obrotu 

OgraniczajŃc kŃt obrotu i prňdkoŜĺ kaŨdego zğŃcza, moŨesz zwiňkszyĺ poziom 
bezpieczeŒstwa. Aby uzyskaĺ wiňcej informacji, patrz 8.1 Ograniczanie ruchu 
robota. 

2.10. Robot bez zasilania 

W przypadku wystŃpienia zagroŨenia utraty zasilania, osoba dorosğa moŨe 
poruszaĺ kaŨdŃ osiŃ wğasnŃ siğŃ. 
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  Uwaga 

JeŜli uŨyjesz nadmiernej siğy do poruszania osiŃ, gdy robot nie jest zasilany, 
moŨesz przeciŃŨyĺ napňdy. Producent nie ponosi odpowiedzialnoŜci za 
uszkodzenia mechaniczne spowodowanŃ uŨyciem nadmiernej siğy. 

2.11. Kontroler bezpieczeŒstwa 

Kontroler bezpieczeŒstwa dla robota HCR jest zgodny z ISO13849 Cat.3 ï PL=d. 

2.12. Ocena ryzyka 

Ocena ryzyka jest jednym z waŨnych czynnik·w podczas instalacji robota  
i tworzenia stanowiska zrobotyzowanego. StopieŒ bezpieczeŒstwa zwiŃzany  
z aplikacjŃ robota jest r·Ũny w zaleŨnoŜci od sposobu zintegrowania go z cağym 
stanowiskiem, wiňc nie moŨna przeprowadziĺ oceny ryzyka wyğŃcznie  
w stosunku do robota. Robot posiada stosowne certyfikaty i deklaracje  
jako maszyn nieukoŒczona zgodnie z dyrektywŃ maszynowŃ UE. 

Osoba, kt·ra konfiguruje robota, w tym stanowisko i przeprowadza ocenň ryzyka, 
powinna zainstalowaĺ i obsğugiwaĺ go zgodnie z instrukcjami norm ISO 12100 i 
ISO10218-2. Wiňcej informacji znajduje siň w specyfikacji technicznej ISO / 
TS15066. 

Musisz wykonaĺ ocenň ryzyka zaraz po zainstalowaniu robota. Gğ·wnymi celami 
oceny ryzyka sŃ konfiguracja bezpieczeŒstwa odpowiednia dla otaczajŃcego 
Ŝrodowiska i ustawieŒ robota oraz ustalenie ewentualnych dodatkowych 
przycisk·w zatrzymania awaryjnego i Ŝrodk·w ochronnych. 

MoŨliwe jest skonfigurowanie funkcji zwiŃzanych z bezpieczeŒstwem robota 
wsp·ğpracujŃcego za pomocŃ menu Konfiguracja konfiguracji 
bezpieczeŒstwa. Dostňpne funkcje sŃ nastňpujŃce: 

Á ĞŃczny limit obrotu: MoŨesz ograniczyĺ kŃt kaŨdego przegubu. 
Á Wsp·lny limit prňdkoŜci: MoŨesz ograniczyĺ prňdkoŜĺ kaŨdego przegubu. 
Á Limit prňdkoŜci TCP: MoŨesz ograniczyĺ maksymalnŃ prňdkoŜĺ ruchu 

liniowego Ŝrodka ciňŨkoŜci zainstalowanego narzňdzia. 
Á Ograniczenie siğy: MoŨesz ograniczyĺ maksymalnŃ siğň, kt·ra zatrzymuje 
robota, gdy wykryje kolizjň z otoczeniem. 

Á Granica bezpieczeŒstwa: MoŨesz zbudowaĺ wirtualne ogrodzenie w obszarze 
roboczym robota, aby zapobiec przemieszczaniu siň ramienia robota lub 
narzňdzi poza granicň bezpieczeŒstwa dla uŨytkownik·w. 

Á Sterownik bezpieczeŒstwa: MoŨesz ustawiĺ redundantne funkcje 
bezpieczeŒstwa przy wykorzystaniu wejŜĺ/wyjŜĺ sterownika. 

JeŜli zagroŨenia nie zostanŃ odpowiednio zredukowane lub usuniňte przez 
powyŨsze funkcje bezpieczeŒstwa, naleŨy uŨyĺ innych Ŝrodk·w ochronnych,  
aby wyeliminowaĺ ryzyko lub obniŨyĺ do akceptowalnego poziomu. Producent 
nie ponosi odpowiedzialnoŜci za wypadki spowodowane niezgodnoŜciŃ  
z odpowiednimi wymaganiami miňdzynarodowych norm i lokalnych przepis·w 
ustawowych i wykonawczych w odniesieniu do aplikacji lub z powodu 
nieprzeprowadzenia przeglŃdu tych wymagaŒ podczas oceny ryzyka, jak opisano 
powyŨej. 
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Rozdziağ 3 -  Instalacja 

Integrator powinien zainstalowaĺ i obsğugiwaĺ robota zgodnie z instrukcjami norm 
ISO 12100 i ISO10218-2 oraz speğniaĺ odpowiednie wymagania 
miňdzynarodowych norm, takich jak ISO / TS 15066 oraz lokalnych przepis·w  
i regulacji. 

Producent nie ponosi odpowiedzialnoŜci za wypadki spowodowane 
niezgodnoŜciŃ z odpowiednimi wymaganiami miňdzynarodowych norm i 
lokalnych przepis·w prawnych lub ze wzglňdu na niewprowadzanie przeglŃdu 
oceny ryzyka, o kt·rej mowa w punkcie 2.12. 

3.1. środowisko pracy robota 

Zaleca siň instalacjň systemu w miejscu speğniajŃcym nastňpujŃce warunki: 

Á Budynek o konstrukcji odpornej na trzňsienie ziemi 
Á Miejsce bez wyciek·w wody 
Á Miejsce wolne od materiağ·w ğatwopalnych lub wybuchowych 
Á Miejsce utrzymujŃce stağŃ temperaturň i wilgotnoŜĺ 
Á Miejsce o mağym zapyleniu 

  

  Uwaga 

JeŜli aplikacja nie zostanie wykonana w zalecanym miejscu, wydajnoŜĺ  
i ŨywotnoŜĺ robota mogŃ zostaĺ zmniejszone. 

   

3.2. Rodzaje instalacji 

Ramiň robota moŨna zamontowaĺ na suficie, Ŝcianie lub podğodze w nastňpujŃcy 
spos·b. 

 

Przykğad instalacji na podğodze, 
stole 
































































































































































































































































































