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1. Bevezetés

A modern ipari megoldas adta lehetoségekkel élve a gazdasagi tarsasagok az ipari
automatizacidban rejlé lehetdségek kihaszndlasaval képesek folyamataikat, gyartasukat
gyorsitani, csokkenteni a monoton munkabol fakadé emberi hibdkat, és koltséghatékonyabba
tenni 6nmagukat. Az automatizacioban rejlé tovabbi lehetdség, hogy az ember-gép interakciod

csokkentésével a veszélyt jelentd kockazatok csokkennek.

Szakdolgozatom témaja egy termeld vallalatndl Gjonnan gyartasba allitott csomagolasi
miiveletet végzd ipari robot tervezéséhez kapcsolodod gépbiztonsagi kockazatértékelés, és a
szabvanyok altal eldirt sziikséges teljesitményszint meghatarozasa majd az elérésének

ellendrzése.

1.1. Téma jelentosége

Az Eurdpai Unidban létrehozott egységes piacon a fogyasztok és felhasznalok védelme
érdekében egységesen bevezetésre keriilt a CE-jelolés (conformité européenne). A jelolés
megmutatja, hogy egy termék megfelel a vonatkozo egészségi, biztonsagi és kornyezetvédelmi

kovetelményeknek, és hogy alavetették a relevans megfeleloségértékelési eljarasnak.

A gépbiztonsag célja a gépek ¢€s rendszerek kockazatainak és veszélyeinek minimalizaldsa
annak érdekében, hogy a gépek és rendszerek hasznédlata biztonsdgos legyen a
kezeldszemélyzet ¢és a kozelben tartdzkoddk szamara. Tovabbi cél a vagyontargyakban
bekovetkezd karok minimalizalasa. A multban a gépbiztonsagot nem tartottak olyan fontosnak
az iparban, de napjainkban nagymértékben novekszik a jelentdsége. Ez az egyik {6 téma az (j

automatizalasi rendszerek tervezésekor.

A jol megtervezett ¢s megvaldsitott gépbiztonsdg altalaban drasztikusan csokkenti a

baleseteket és a gyarban bekovetkezo sériilések szamat.

1.2. Célkitiizés

Célom, hogy a Tarsasagunk altal tervezett és kivitelezett MON38 csomagold robot és a hozza
tartozO biztonsdggal Osszefiiggd védOberendezések esetében a  kockazatbecslést,
kockazatértékelést elvégezzem, valamint a szabvany altal eléirt teljesitményszintnek torténd

megfelelést ellendrizzem a kovetekzo 1épésekben:
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e arendelkezésre all6 miiszaki dokumentaciok attekintése;
e vonatkoz6 szabvanyok beazonositasa, attekintése;
o sziikséges teljesitményszint meghatarozasa;
e kockéazatok becslése és értékelése;
e a Vezérldrendszerek biztonsaggal 6sszefiiggd részeihez kapcsolodo teljesitményszintek

ellendrzése a nyilt forrasu SISTEMA szoftverben.
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2. A téma irodalmi feldolgozasa

Napjainkban nagy volumenti gyartasi tevékenység elképzelhetetlen ipari robotok alkalmazasa
nélkiil, de ez nem volt mindig igy. Az els6 ipari hasznalatra tervezett robot Joseph F.
Engelberger amerikai fizikus, mérnok és iizletember nevéhez kotédik. [1] Az els6 robot
megalkotasatol nagy utat tett meg a robotizacid. A XXI. szdzadban sok gyartd széles palettan
kinalja termékeit, szinte minden gyartasi tevékenységhez adaptalhaté robot. Az EN ISO
8373:2021 szabvany az alabbiak szerint definialja az ipari robotot: automatikusan vezérelt,
Ujraprogramozhatd, harom vagy tobb tengelyen programozhat6 tobbcélli manipulator, amely
helyhez kotott vagy mobil platformhoz régzithetd, ipari kdrnyezetben torténd automatizalasi

alkalmazasokban val6 hasznalatra. [2]

Az iparban hasznalt robotok miikodéhez és a biztonsaggal dsszefiiggd részeinek pontosabb
megismeréséhez nyuUjtanak tadmpontokat a kiilonbozd szabvanyok. A jelen dolgozatban
ismertetett szabvanyok jelentds részének alapja az Eurdpai Uni6 egységes, ijmegkozelitésii
jogszabalya a 2006/42/EK iranyelv a gépbiztonsagra vonatkozoan. Az iranyelven beliil az A-
tipust szabvanyok a gépbiztonsagi szabvanystruktara logikai sorrendjének elsé helyén (1. abra
Gépbiztonsagi szabvanyok hierarchidja), prioritasi sorrendjének pedig utolsé helyén allnak. A
szabvanyok tartalmazzak az alapfogalmakat, terminologiai ¢és tervezési elveket, a
kockézatfelmérés keretében a hatarok rogzitését, veszélyazonositast, kockazatbecslést,
kockazatértékelést és kockazatcsokkentést, valamint a dokumentaldsi kovetelményeket.
Jelenleg egyetlen A-tipusu szabvany létezik: az MSZ EN I1SO 12100 Gépek biztonsaga. A
kialakitas altalanos elvei. Kockazatfelmérés €és kockazatcsokkentés szabvany.

A gép 52016
2

1. abra Gépbiztonsagi szabvanyok hierarchidja

7
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A B-tipusi szabvanyoknak két csoportja létezik, a Bl-tipusi szabvanyok a gépek
biztonsaganak pontos szempontjaival, a biztonsagi funkciok kialakitasaival foglalkozik, mig a
B2-tipusu szabvanyok a biztonsagi berendezések konkrét tipusaival, az azokra vonatkozo

kovetelményekkel foglalkoznak.

A C-tipusu szabvanyok olyan specifikus szabvanyok, amelyek egy adott gépkategoriara vagy
gépcsoportra vonatkozoan tartalmaznak biztonsagi eldirasokat €és kovetelményeket. Ezek a
szabvanyok az ilyen gépek rendeltetésszerii hasznalatara épiilnek, és azokat a kockazatokat és

veszélyforrasokat célozzak meg, amelyek ezen gépek mitkddtetése soran eléfordulhatnak. [3]

A gépbiztonsag elsddleges célja az alapvetd egészségvédelmi €s biztonsagi kdvetelmények

elérése, €s az emberre nézve biztonsagos mitkodés garantilasa.

A C-tipust MSZ EN MSZ EN ISO 10218 szabvanycsalad tartalmazza az ipari robotokra és
ipari robotrendszerekre alkalmazand6 biztonsagi kovetelményeket. A szabvanyok magyar
nyelven elérhetéek. Az ipari robotok felépitése és kialakitasa jelentés mértékben fiigg a
feladattol és az alkalmazasi teriilettl, amelyben hasznaljak 6ket. A kiilonb6z6 kialakitasok
lehetdvé teszik, hogy a robotok hatékonyan végezzék el a specidlis feladatokat, a megfeleld

munkavégzo egységekkel és vezérlérendszerekkel ellatva.

A robotok munkavégzd egysége, vagy kdznapibb nevén maga a robot, olyan szerkezet, amely
kiilonb6zé mechanikai és kinematikai megoldasokkal rendelkezik. Ezeket az egységeket a
feladatuknak megfelelden kiilonb6z6 csoportokba sorolhatjuk, ahol a kinematikai struktarak
meghatarozzak az adott robot mozgasanak jellegét. A kinematikai szerkezetek alapvetden azt
befolyasoljak, hogy a robot milyen mozgési szabadsagfokkal és pontossaggal tudja elvégezni a

munkajat. [4]

A munkamban nem térek ki a dontden transzlacids, azaz egyenes vonali mozgast végzo
tengelyekkel rendelkezé robotok vizsgélatara, mert ezek a robotok a vilagon alkalmazott

robotok kis részét teszik Ki.
Altaldnossagban a robotok fébb egységei:

e robot mechanika,
e hajto egység,

e robot megfogo szerkezet,
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e szenzorikai elemek,

e iranyito rendszer a szoftverekkel. [5]
2.1.1. Vizszintes sikit vagy SCARA robot

Neve a Selective Compliance [Assembly or Articulated] Robot Arm mozaikszobol szarmazik.

Jellemzben az utolsé tengely kivételével valamennyi tengely vizszintes sikban képes csak
elmozdulasra, vagyis a Z tengely iranyaban merev szerkezettel rendelkezik. Innen ered a
Selective Compliance kifejezés a nevében (2. abra SCARA tipusi FANUC robot (forras: ). Az
utolsé tengely mozgasirdnya 90 fokos szoget zar be a tobbi tengely mozgasi sikjaval, igy
fliggbleges irdnyl, egyenes vonali mozgasra képes. Ezeknél a robotokndl leginkabb a 3
tengelyes kivitel a jellemz6. A tengelyek soros elrendezésiiek, ezaltal az egyik tengely
elmozdulasa a mogotte 1évo tengelyeket is mozgatja. [7]

Egyik fontos jellemzdje, hogy gyorsabb, mint a csuklokaros robotok, ugyanakkor kisebb
teherbirassal rendelkeznek, és a munkatere is korlatozottabb. Az iparban elsésorban kisebb
targyak mozgatasara hasznaljak, ahol gyors és preciz elmozdulas sziikséges.

FANUC Robot SR-201A

L] £

2. abra SCARA tipusi FANUC robot (forrds: [6])
2.1.2. Parhuzamos vagy DELTA robot

Jellemz6i nagyon hasonloak a SCARA robotokhoz: nagy sebesség, kis teherbirds és
korlatozott munkatér. A 1ényeges kiilonbség a kialakitasbol fakad. Mig a SCARA robotok a
munkafeliilettel azonos sikban keriilnek felszerelésre, addig a DELTA robotokat jellemzdéen a
munkafeliilet folé fliggesztve helyezik el. Ez a kiillonbség meghatarozza az alkalmazésukat is,
hiszen a DELTA robotok idealisak olyan feladatokhoz, ahol gyors ¢€s preciz fiiggdleges mozgas

sziikséges, mig a SCARA robotokat inkabb vizszintes sika miiveletekre alkalmazzak. [4]

Legelterjedtebb a 4 tengelyes kivitel, amelynél hdrom tengely az alaphoz van rogzitve, és a
tengelyekhez csatlakozo karok egy k6zos pontban talalkoznak (3. abra). Az 1., 2. és 3. tengely,
valamint barmely két tengely és a karokat 6sszekotd szerszampont egy haromszoget formalnak,

amelyrdl a DELTA elnevezés szarmazik. A ,,parhuzamos” kifejezés arra utal, hogy a karokon

9
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alkalmazott paralelogrammak miatt a karokat 6sszekotd pontban talalhatéd szerszamtarté mindig

crer

tengely altalaban a szerszam forgatasaért felel, és ez a funkcid nem része a robot kinematikai

modelljének. [8]

g

“~
Hy

/

\

3. abra DELTA tipusu FANUC robot (forrds: [9])
2.1.3. Csuklokaros robot

A robotikai piactéren a legelterjedtebb €s legnagyobb szamban gyartott, valamint a legtobb
feladatra alkalmazhaté kinematikai struktura az, amit a koztudatban leginkabb ,,robotnak”
neveznek. Tudomanyos neve a csukldkaros robot, de sok gyarté a termékkinalataban ,,robotkar”
(Robot Arm) néven emliti. A tengelyek sorban helyezkednek el, hasonléan a SCARA
robotokhoz, azonban a tengelyek elfordulési sikja néhol parhuzamos, mas esetekben 90 fokos
szoget zarnak be egymassal. Ennek megfelelden a tengelyek két tipusra oszthatok: forgd és
csukl6 tengelyekre. A forgo tengelyek az alapra vagy az dket tartd csuklora merdleges sikban

helyezkednek el, biztositva a robot sokoldali mozgasat és preciziés miikodését. [10]

Altaldnossagban elmondhat6, hogy ezek a robotok villamos motorok éltal hajtott csuklok
sorozatabol épiilnek fel, amelyeket mechanikus egységek, karok (kényszerek) kotnek dssze (4.
abra). Ezek a csuklok és karok egyiitt biztositjak a robotok mozgasat és miikodését, lehetdvé

téve a kiilonboz6 feladatok preciz és automatizalt végrehajtasat a gyartasi folyamatok soran.

10
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4. abra Csuklokaros FANUC robot (forras: [11])

2.1.4. Robotok jellemzésére szolgalo paraméterek

A robot alapvet6 technikai paraméterei meghatarozzak a robotkar alkalmazasi lehetdségeit,

ideértve a biztonsagi kovetelményeket is.

A robotkar munkatere az egyik alapvetd jellemzd, amely meghatarozza, hogy a robot milyen
teriiletet képes elérni és kezelni mozgésa soran. A munkatér nemcsak a robot alkalmassaganak
¢és képességeinek fontos mutatoja, hanem azt is meghatarozza, hogy milyen feladatokat tud a

robot hatékonyan ellatni egy adott kornyezetben.

A munkatér fogalmat itt a robot viladgkoordinata rendszerében értelmezett térként definialjak,
amelyet hatarolo feliiletek sziikitenek le. Ezek a feliiletek a robotkar mozgéstartomanyanak
sz¢Is6 helyzeteit jelolik ki, és azokat a trajektoridkat (mozgasi palyakat) hordozzak, amelyek a
robotkar végpontjainak maximalis elérhetd pozicidit irjak le. A munkatér tehat a robot fizikai
hatarain beliili tér, amelyben a robot miiveleteket végezhet. [12] Kozérheté megfogalmazasban
a munkatér azt a teriiletet vagy térrészt jelenti, amit a robotkar el tud érni, mikézben a kiilonb6z6
tengelyek mentén mozog. Ez a teriilet a kar maximalis és minimalis mozgasi kiterjedésétol fligg
minden egyes tengely mentén. Példaul egy robotkar karkinyuldsa szoros kapcsolatban all a

munkatér méretével, mivel a kinyalas meghatarozza, hogy milyen messzire tud elérni a robot.

Minden robot, a kinematikai modellje alapjan, egyedi munkatérrel rendelkezik. Ez azt jelenti,
hogy kiilonb6z6 robot tipusok mas-mas formaji és méretli munkatérrel rendelkeznek, amelyek

meghatdrozzak, hogy milyen tipust feladatokat képesek ellatni. Az ipari robotok példaul

11
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kiilonb6z6 munkaterekkel birhatnak attol fliggden, hogy forgd vagy linearis mozgasra képesek-

e, ¢s hogy milyen hosszliak a karjaik vagy mas mechanikai részeik. [12]

A robotok szerves részei az megfogok, vagy effektorok (angolul effector), azaz ipari robot
azon szerkezeti egysége, amely a targgyal kozvetleniil interakcidba 1ép és lehetové teszik a
robotok szamara, hogy az energidt mozgassd alakitva kolcsonhatasba 1éphessenek
kornyezetiikkel. Az ipari robot megfogd szerkezete a mozgatandd, manipulalandé targgyal
kozvetlen kapcsolatban van, azt megfogja, biztosan megtartja, az eldirt helyzetbe hozza, majd

elengedi. A megfogo szerkezet kivalasztasanak legfontosabb szempontjai:

e megfogasi, kezelési feladat analizise,
e amegfogd szerkezet rendszerbe integralasa,
e amegfogo szerkezet funkcionalis rendszerének kivalasztasa,

e alegkedvezdébb, optimalis megfogo szerkezet kivalasztasa. [13]
Megfogasi elv szerint megkiilonboztethetiink:

e mechanikus
e pneumatikus (pl.: vakuumos)

e clektromos (pl.: magneses)
megfogo szerkezeteket. [14]

A pneumatikus megfogok olyan tipustt miikodteték, amelyek siritett levegét hasznalnak a
mozgas létrehozasara. Elonyoket kindlnak az egyszerliség, a konny( stly és az alacsony koltség

tekintetében, igy alkalmasak a robotikdban torténd szamos alkalmazasra.

Dolgozatomban els6sorban a pneumatikus megfogd szerkezetek miitkodését jarom korbe,
ugyanis az elvégzendo feladatokhoz egyrészt siiritett levegd altal mozgatott megfogot, valamint
vakuum miikodtetésii felvevot hasznal. A pneumatikus megfogd egy olyan ,,pick-and-place”
eszkoz, amely stritett levegdt haszndl a megfogd pofak, mas néven ujjak mikodtetésére. Ezek
az emberi ujjakhoz hasonloan végzik a munkadarabok megfogasat, megtartasat €s elengedését.
Altaldban 2 (parhuzamos vagy szogletes) vagy 3 ujjal rendelkeznek, amelyek vezérlésére
egyszeres vagy kettds miikodtetésii henger szolgal. Leginkabb automatizalt gyartasi

folyamatokban hasznaljak ¢ket a munkadarab megragadasara. [15]
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A vakuumos megfogok esetén azt a fizikai jelenséget hasznaljuk ki, hogy a szivokorong
ratapad a feliiletre, mert a kornyezeti nyomas nagyobb, mint a munkadarab feliilete altal lezart

szivotérfogatban uralkodd nyomas. [16]

2.2. Villamos uton érzékelo védoszerkezetek

Ahhoz, hogy egy gép biztonsadgosan tudjon miikddni, olyan egyéb kiegészitd berendezések
valtak szilikségessé az idok folyaman, amelyek képesek érzékelni az ember jelenlétét mieldtt az

a veszeélyes térrészhez érne, €s csokkentse a sériilés valosziniiségét.

A sériilés valosziniiségének csokkentésére tobbféle mddszert alkalmazhatunk, ezek koziil az
egyik a kiilonb6zé mechanikai védéburkolatok kategoridja, mely ennek a dolgozatnak nem
témaja. A masik nagy csoport az un. villamos uton érzé¢keld véddszerkezetek, angol roviditéssel
ESPE (Electro-sensitive protective device) (Erzékeld védokésziilék). Az ESPE-kre vonatkozo
biztonsagtechnikai kovetelményeket MSZ EN IEC 61496 nemzetkdzi szabvéanysorozat
tartalmazza, fiiggetleniil a kés6bb taglalt technologiajatol vagy miikodési elvétdl, de tobbnyire

legalabb az aldbbiakat tartalmazzak:

e ¢érzékeloelem,
o vezérlési, ill. feliigyeleti elemek,

e kimeneti kapcsoloelemek (OSSD). [3]

A véddburkolatokkal szemben az ESPE védoéhatasa nem a veszélyeztetett személy és a
veszEly egymastol valo elszigetelésén alapszik. A véddhatas elérése itt idobeli elvalasztassal
torténik. Mindaddig, amig a személy egy meghatarozott teriileten tartozkodik, addig semmilyen
veszélyes gépfunkcid nem hajthaté végre. Ha mar folyamatban van ilyen funkcid, akkor azokat
le kell allitani. Ehhez a megallitdshoz sziikség van egy bizonyos iddre, az Gn. utanfutasi iddre.
Az érzékeld védbeszkozoket elsddlegesen azokra a helyekre célszert telepiteni, ahol a miivelet
vagy technoldgia megkdveteli, hogy a kezelonek gyakran vagy rendszeresen be kell nyulnia a

gépbe, és kdzben kiilonbozd veszélynek van kitéve. Milyen eldnydket nytjthat a hasznalata:

e csokkenti a munkatérhez torténd hozzaférési idot (a kezeldnek nem kell megvarnia a
védoéburkolat nyitasi periodusat),

e e+ noveli a termelékenységet,
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e -« javitja a munkahelyi ergonomiat (a kezeld személyzetnek nem kell miikddtetnie a

védoburkolatot).

Az ESPE-k nem jelentenek fizikai akadalyt a veszélyes géptér és a felhasznalo kozott, ezért
nem képesek megvédeni ket a veszélyes tér feldl érkezd hatasoktol pl.: zajkibocsatas, kirepiild

elemek, ionizald sugarzasok, hésugarzas stb. [17]

Az FErzékeld védokésziilékek kiilonbozé mikodési elvek alapjan valdsithatjak meg
aszemélyek felismerését: optikailag, kapacitivan, vagy ultrahang, mikrohullam, ill. passziv
infravords érzékelés utjan. A legelterjedtebb villamos uton érzékeld véddberendezések az

optoelektronikus berendezések, igymint

e Dbiztonsagi fényfliggényok és fénysorompok (angolul: AOPD - active opto-electronic
protective devices),

e Dbiztonsagi lézerszkennerek (angolul: AOPDDR - active opto-electronic protective
device responsive to diffuse reflection),

e kameraalapu védoberendezések (angolul: VBPD - vision based protective devices). —

Dolgozatom a VBPD tipust berendezések miikodésére nem térek ki.
2.2.1. Biztonsagi fényfiiggonyok és fénysorompok

Az AOPD-k olyan biztonsagi eszkozok, amelyek optoelektronikai ado- és vevdelemek
segitségével kétdimenziods térben érzékelik az emberi jelenlétet. Az add altal kibocsatott és a
vevl altal érzékelt, jellemzben infravords tartomanyban mikodé parhuzamos fénysugarak
védOmezOt hoznak létre a 5. dbran lathaté modon, amely biztositja a veszélyes teriiletek
védelmét. Az érzékelés tigy torténik, hogy egy vagy tobb sugar atlatszatlan test altal torténd
megszakitdsa esetén a vevo jelez, amely a kapcsolokimenetek (OSSD) jelallapotanak

megvaltozasaval (KI allapot) jelzi egy vagy tobb sugar megszakadasat.
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5. dbra AOPD illusztracioja veszélyes tér védelmére [18]

2.2.2. Biztonsagi lézerszkenner

Az AOPDDR (Active Optoelectronic Protective Devices Responsive to Diffuse Reflection)
olyan véddberendezések, amelyek az optoelektronikus technoldgia segitségével mitkddnek.
Ezek az eszkozok érzékelik a kibocsatott optikai sugarzas visszaverddését egy adott
kétdimenzids tartomanyon beliil elhelyezkedd objektumrdl. Amikor az érzékelés megtorténik,
a berendezés kapcsoldkimenetei (OSSD - Output Signal Switching Devices) jelvaltozast

produkalnak, és KI allapotba kertilnek.

Az OSSD jeleinek valtozasa, példaul amikor egy személy belép a védett teriiletre, egy
veszélyes gépallapot azonnali leallitdsat eredményezi. Ez biztositja a munkatertiilet biztonsagat,

¢s megakadalyozza a baleseteket, ha egy személy vagy targy kertil a veszélyzonaba.

A biztonsagi lézerszkenner egy fejlett optikai érzékeld, amely infravords lézersugarak
segitségével pasztazza a kornyezetet egy meghatarozott sikban. Ez a technoldgia kiilonosen
hasznos a gépek vagy jarmiivek veszélyzonajanak feliigyeletére. A szkenner a 1ézerfény altal
megtett Gt idejének mérésén alapuld elven mikodik, amelyet Time-of-Flight (TOF)

modszernek is neveznek.

A mukddési elv soran a szkenner rovid fényimpulzusokat (S) bocsat ki. Amint a fény
kibocsatasa megtorténik, egy ,,elektronikus stopperdra” is elindul. Ha a fény egy objektumba
titkozik, visszaverddik, és ezt a visszaverddott jelet a szkenner érzékeli (R). A szkenner az
impulzus kibocsatasa €és a visszaérkezése kozott eltelt idobol kiszamitja a targy tavolsagat.

Ezzel a modszerrel a szkenner pontosan képes meghatdrozni, hogy egy objektum a
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vesz€lyzonaban tartozkodik-e, €s sziikség esetén biztonsagi intézkedéseket kezdeményezni,

példaul a gép vagy a jarmii azonnali leallitasat. [19]

A biztonsagi 1ézerszkenner milkddésében a kulcsfontossagli szerepet a szkennerben
elhelyezett, alland6 fordulatszdmmal forgd tiikkor (M) jatssza. Ez a tiikor eltériti a kibocsatott
fényimpulzusokat tigy, hogy azok egy meghatarozott sikban korcikk forméjaban péasztazzak a

kornyezetet.

A szkenner nemcsak az objektum tavolsagat képes meghatarozni a visszavert fényimpulzus
alapjan, hanem a tiikkor aktualis forgdsszoge is nyomon kovethetd. A két adat, vagyis a mért
meghatarozni a szkennelési teriileten beliil. Ezaltal nemcsak a veszélyzona észlelésére
alkalmas, hanem arra is, hogy az adott targy helyzetét pontosan lokalizalja a pasztazasi sikon,

a 6. abran lathatoan.

6. abra SICK biztonsdgi lézerszkenner miikodési tartomanya [19]

2.3. Kockazatok felmérése

A kockézatok felmérése mar a gép tervezési fazisban elindul. A berendezéssel kapcsolatos
kockazatok kezelése érdekében eldszor azonositani kell a felmeriild kockdzatokat, figyelembe
véve a gép teljes életciklusat. Ezt kovetden fel kell mérni az azonositott kockazatok sulyossagat,
majd az eredmények alapjan ki kell értékelni, hogy ezek a kockézatok elfogadhatéd szinten
vannak-e, vagy tovabbi intézkedések sziikségesek. A kovetkezd 1épés az, hogy a nem
elfogadhaté mértékli kockazatokat csokkentsiik. Ezt a folyamatot addig kell ismételni, amig

minden kockazat elfogadhato szintre nem csokken.
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2.3.1. Kockazatok azonositdisa

A kockézatok azonositdsa a kockdzatkezelési folyamat elsé lépése. A fennallo veszélyek
felismeréséhez elengedhetetlen, hogy eldszor a gép hatarait pontosan tudjuk definialni. Mig
kisebb gépeknél ez viszonylag egyszerli feladat, addig nagyobb, tobb mas berendezéshez

kapcsolodo gépeknél ez mar 1ényegesen Osszetettebbé valhat. [20]

A kockazatfelmérést a gép hatarainak meghatarozasaval kell kezdeni, amely soran figyelembe

kell venni a gép Osszes életszakaszat. Tobbféle hatarrol is beszélni sziikséges, példaul:

A hasznalati hatarok magukban foglaljak a gép rendeltetésszerii és az ésszerlien eldre lathatod
rendellenes hasznalatat. Ennek soran meg kell vizsgalni a gép 6sszes lizemmodjait, valamint
azt, hogyan avatkoznak be a gépet hasznalo személyek, beleértve a karbantartast, az iizemszeri
miikddést és a meghibasodasokat is. Ezen szempontok alapjan figyelembe kell venni a
felhasznaldk nemét, életkorat, dominans kézhasznalatat, illetve korlatozott fizikai
képességeiket. Fontos szdmolni a felhasznalok kiilonb6z6 gyakorlati és tapasztalati szintjeivel
is, legyenek azok az operatorok, karbantartok, gyakornokok, didkok vagy akar a nagykdzonség
tagjai.

A géppel kapcsolatba keriilé személyek kozott kiilonbséget tehetiink aszerint is, hogy
mennyire ismerik a gépek sajatos veszélyeit. A hasonld gépek kezeldi nagy valosziniiséggel
jobban ismerik ezeket a kockazatokat, mig léteznek olyan csoportok, amelyek nem feltétleniil
iIsmerik a gép sajatos veszélyeit, de tisztdban van a helyi biztonsagi szabalyokkal — példaul az
irodai személyzet. Végezetiil vannak azonban olyanok, akik sem a gép veszélyeit, sem a helyi

szabalyokat nem ismerik. [20]
Térbeli hatarok: ez a kategdria magéaban foglalja a gép mozgéstartomanyat, a kdrnyezeti tér
kovetelményeit az lizemszer(i €s elére lathatd nem lizemszerli miikodés soran. Emellett az

ember-gép kapcsolat kialakitasa és a gép energiaellatasanak biztositasa is ide tartozik.

Id6beli hatarok: az idébeli hatarok a gép és részegységeinek élettartamara vonatkoznak,
figyelembe véve a rendeltetésszerti és rendellenes hasznalatot. Ide tartoznak a kopasra hajlamos

alkatrészek, elektromechanikus elemek és az ajanlott karbantartasi ciklusok is.

Egyéb hatarok: olyan tényezOkre vonatkoznak, amelyek nem sorolhatok be a térbeli vagy

1dobeli kategoriakba, mint példaul a megmunkalandé alkatrészek fizikai tulajdonsagai, illetve
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a berendezés kornyezeti viszonyokhoz (széraz, nedves kornyezet, por) vald

alkalmazkoddképessége.
2.3.2. Veszélyek azonositdsa

A gép hatdrainak rogzitése utdn meg kell hatdrozni a rendeltetésszerti, valamint az észszerlien
elére lathatd veszélyek (pl.: rendellenes hasznalat) és a vészhelyzetek, veszélyes események
kovetkeztében kialakuld lehetséges veszélyforrasokat, eseményeket a berendezés teljes
¢letciklusanak idejére. A veszélyek kikiiszobolése, vagy kockazatainak csokkentése csak a

veszélyek azonositasa utan lehetséges.

Az egyes veszélyforrasok azonositisa utan minden veszé€lyhelyzetre el kell végezni a
kockézatbecslést. A kockazatbecslés soran a konkrét veszélyhelyzettel kapcsolatos kockazat

két elemtdl fiigg (7. abra):

e akarosodas sulyossaga

e akarosodas eléfordulasdnak valdszinlisége

e karosodas

ELQFORDpLASI
VALOSZINUSEGE
KAROSODAS
KOCKAZAT SULYOSSAGA Személy(ek)
a vizsgalt amit amelyeta os veszélyexpozicioja
veszeélyre meghataroz a vizsgalt
vonhatkozdan veszély ] ]
okozhat egy veszélyes esemény

eléfordulasa

a karosodas elkerlilésének
vagy korlatozasanak
lehetdsege

7. abra Kockazatelemek [21]
Az el6fordulds valoszinliségét tobb tényezd egyiittesen befolydsolja. A sériilés vagy
egészségkarosodas mértéke (konnyt, sulyos, haldlos), a karosodas kore (egy vagy tobb személy

érintett), illetve a veszélyexpozicio.
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2.3.3. Kockazatértékelés

A kockézatok becslése utan, a kockazatértékelés hivatott eldonteni, hogy sziikséges-e még
tovabbi kockazatcsokkentés. A folyamat sordn a cél, hogy a veszélyeket kikiiszoboljiik, a

kockazatot ado elemek csokkentésével:

e amérlegelt veszélybdl eredd karosodas stilyossaga,

e akarosodas fellépésének valdsziniisége.

Amennyiben a folyamat végén sziikséges kockazatcsokkentd intézkedéseket hozni, tigy ki kell
valasztani és alkalmazni kell a megfelelé véddintézkedést. Ennek soran figyelni kell, hogy a
kockazatcsokkentés ne okozzon tovabbi kockazatokat, ill. fellépnek-e jarulékos veszteségek a
kockazatcsokkentés sordn. Ha igen, akkor hozzajuk is megfeleld véddintézkedést kell

alkalmazni.
A véddintézkedéseket harom nagy egységbe lehet foglalni.
Beépitett biztonsagot ado tervezoi intézkedések

Ezek az intézkedések onmagukban, és/vagy a gép és az exponalt személy kozotti kapcsolat
révén kiiszobolik ki a veszélyeket, vagy legalabb csokkentik azokat. Ezt a gép tervezése soran
annak tulajdonsagainak megfelel6 megvalasztasaval érhetjilk el. Ezek az intézkedések a
legfontosabbak és leghatékonyabbak a kockazat csokkentés folyamataban, mivel

elvalaszthatatlanul hozzatartoznak a gép jellemzéihez.
Miiszaki védelem és kiegészito védointézkedések

Amikor egy veszély kikiiszobolése, vagy a vele kapcsolatos kockazat kell6 mértékii
csokkentése tervezoi intézkedésekkel nem lehetséges, vagy nem célszerli beépitett biztonsagot
ado tervezdi intézkedésekkel, akkor megfelelden kivalasztott miiszaki védelmet és kiegészitd
véddintézkedéseket kell alkalmazni a rendeltetésszerii hasznélat és az észszeriien elére lathatod
rendellenes hasznalatra tekintettel. Az ilyen kiegészitd véddintézkedések adott esetben egy

vagy tobb funkciot is ellathatnak.
Hasznalati informaciok

A hasznalati informaciok megtervezése a géptervezés szerves eleme. Ezek az informaciok

szovegekbdl, szavakbol, jelzésekbdl, jelekbdl, szimbolumokbol, diagramokbdl és ezek
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kombindcioibol allnak, hogy megfeleld utmutatidst nyujtsanak a felhasznalonak a gép
miukodtetéséhez. Fontos, hogy minden olyan informécidt tartalmazzanak, amely a gép
rendeltetésszerli és biztonsagos lizemeltetéséhez sziikséges, beleértve a betanitast, a személyes
védOeszk6zok hasznalatat, és esetlegesen tovabbi véddburkolatok, véddberendezések

alkalmazasat.

Amennyiben a beépitett tervezdi intézkedések, a miiszaki védelem ¢és a kiegészité védelmi
intézkedések ellenére maradnak kockdzatok, ezeket a haszndlati utasitisban egyértelmiien fel
kell tiintetni. A kezel6 figyelmét fel kell hivni az észszerlien eldre lathaté rendellenes

hasznalatbol eredo kockazatokra is.

A gépek ¢és berendezések biztonsagos hasznalataval kapcsolatos itmutatok és figyelmeztetések
fontos szerepet jatszanak a munkavédelem ¢és az lizemeltetés hatékonysaganak biztositasaban.
Az altalad leirtak alapjan a figyelmeztetések, piktogramok és irdsos utasitdsok kiilonbozo
formai eldirdsokat és nemzetkdzi szabvanyokat kovetnek, amelyek biztositjadk, hogy a
felhasznalok megértsék a kockazatokat €s a helyes tizemeltetési eljarasokat. A kulcsfontossagu

elemek 6sszefoglalva:
Figyelmeztetd jelzések és piktogramok:

A vizualisan jol érthetd piktogramokat és szimbolumokat elonyben kell részesiteni az irott
figyelmeztetésekkel szemben, mivel gyorsan felismerhetok ¢és egyértelmiiek. A
piktogramoknak ¢és szoveges elemeknek az lizemeltetés helyén beszElt nyelven kell irddnia,
ehhez az ISO 2972 és ISO 7000 szabvanyok biztositjak a piktogramok, szimbolumok és szinek

megfeleld hasznalatat.

A gépek villamos szerkezetének jelolése az IEC 60204-1, a hidraulikus és pneumatikus

rendszerek jelolése pedig az ISO 4413 ¢és ISO 4414 szabvanyok szerint torténik.
Hasznalati és karbantartasi utasitasok tartalma:

Szallitas, mozgatas, tarolas: informaciok a tarolasi koriilményekrél, méretekrdl, tomegrol,

sulypontrél, valamint a mozgatas €s szallitas modjarol.

Feléllitas ¢és ilizembe helyezés: utasitasok a gép rogzitéséhez, zaj- és rezgéscsillapitasi

kovetelményekhez, valamint az Osszeallitishoz és szereléshez sziikséges feltételekhez.
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Tovabba iranymutatds a g€p energiaforrasainak csatlakoztatasardol és a miikodtetési

kornyezetrol.

Gép specifikus informaciok: a gép és alkatrészeinek részletes leirdsa, az alkalmazasi teriilet,

tiltott hasznalati médok, diagramok, kibocsatasi adatok és a megfeleldségi igazolasok.

Hasznalatra vonatkozé informaciok: a gép rendeltetésszerti hasznalata, kezeloelemek, beallitasi
¢és kikapcsoldsi modok, eldre lathatod rendellenes hasznalati modok, hibaazonosités, javitas és

ujrainditas folyamata, valamint a sziikséges véddeszkozok.

Karbantartas: a karbantartds soran kovetendd eljardsok, beleértve a biztonsagi funkciok
ellendrzését, a tartalék alkatrészek hasznalatat, a kiilonleges szakértelmet igénylé miiveleteket

¢s a kezeld altal elvégezhetd karbantartasi feladatokat.
Szétszerelés €s leselejtezés: Utasitdsok a gép lizemen kiviil helyezésére és megsemmisitésére.

Vészhelyzetek kezelése: teendok a balesetek vagy ilizemzavar esetére, tiizoltd felszerelés
hasznalata, valamint a veszélyes anyagok kibocsatdsara vonatkozd figyelmeztetések ¢€s a

védekezés modjai.

Ezek az informacidok elengedhetetlenek a biztonsagos ¢és hatékony iizemeltetéshez,

karbantartashoz, valamint a vészhelyzetek kezeléséhez.
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3. Biztonsagi funkciok, és kockazatértékelés bemutatasa

Ebben a fejezetben bemutatom a szakdolgozatom témajanak valasztott robotot, és annak
funkcio6it. Bemutatom, hogy a tervezés soran mely szabvanyok keriiltek alkalmazéasra és a
csomagold robot milyen biztonsagi funkcidkkal rendelkezik. A kockézatértékelésben elemzem,
hogy az egyes ¢letciklusokban milyen veszélyek meriilnek fel, illetve azokra milyen

intézkedések kerliltek alkamazasra.

8. abra Csomagolo robot 3D-s modellje [sajat készités]

3.1. Csomagolorobot miikodésének bemutatasa

A berendezés a megrendeld szdmara a kovetkezd mivelet elvégzésére késziil: a meglévo
(dolgozat targyat nem képezd) csomagolo berendezés 10 darab terméket a robot altal felveheto
kotegekbe Osszerendezi. A robot a cimkézd 4allomas legtetejérdl vakuumos megfogd
segitségével levesz egy cimkét és a koteg f0l€ helyezi. A robot felveszi a koteget, a kotegelt

részt a kamera elé tartja, ami ellendrzi a kdteg meglétét (egyszeriien szin alapjan).

A robot atforditja a koteget és a masik felét tartja a kamera elé. Megtorténik az ellendrzés,
amely miivelet soran a cimke is rogziil a kotegen. Ha a koteg vagy a cimke hianyzik, akkor a

robot selejtbe rakja a koteget és ujat vesz fel. A robot a kész koteget a gytijtd kartonba helyezi.
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A kotegeket egymashoz képest mindig ugyanolyan tavolsagra helyezi a gyiijtobe, és egy sor

betelte utan 180°-ban elforgatva tolti ki a helyeket. Ha harom szintet végig rakott a robot, akkor

a tarolobol egy elvalaszto kartont vesz fol, és azt a koteg tetejére rakja.

Uj, iires gylijté karton esetén a robot a fejen levé szenzorral megkeresi a doboz sarkat.

A csomagolo robot a dan gyoker(i Universal Robots A/S terméke. Az Universal UR10e tipust

robot az alabbi fobb tulajdonsagokkal rendelkezik (1. tablazat):

1. tablazat Universal UR10e robot technikai adatai [22]

Technikai adatok:

Teherbiras: 12,5 kg

Maximalis kinyulas: 1.300 mm

Szabadsagfok szama: 6

Tengelyek mozgasa: + 360°

Teljesitmény (csokkentett teljesitmény): 615 W (315 W)
Tapfesziiltség: 100-240 VAC, 47-440 Hz
Miikédési homérseklet-tartomany: 0-50°C

A robot képes az ISO/TS 15066 szerinti kollaborativ funkcioknak is megfelelni, azonban a

projekt keretében erre nem Kkeriilt sor, a megrendeld oldalardl erre vonatkozoan nem érkezett

igény.

A 9. abra alapjan lathato a robot Osszetett megfogoja, ami tobb kiillonbozd feladat ellatasra

képes.

9. abra Megfogo szerkezet [sajat készités]
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A kovetkezo elemekbdl épiil fel:

1. A termék megfogasahoz a szerkezet alapjat egy darab Schunk PWG-plus 80-AS
megfogd adja, Ehhez egyedi tervezésben keriiltek legyartdsra a megfogopofak a
termékek felvételéhez és megtartasahoz;

2. A masodik képen egy darab PIAB F33 szilikon szivokorong végzi a termékkoteg
azonositasahoz sziikséges cimke megfogasat.

3. Minden 10 sorba rakott termék utdn egy karton fedlapot kell a robotnak a termékek
elvalasztasahoz behelyeznie. Ezt a miiveletet négy darab Festo ESG-40 szivokorong

latja el.
3.2. A gép hatarainak bemutatasa

A robotcella térbeli méretei: 2.200 mm*2.800 mm*2.000 mm (sz*h*m)

Fizikai hatarai:

A robotcella 3D-s modellje - 8. abran bemutatott - szerint a védett teret egy oldalrol
véddéburkolat valasztja el az lizemi teriilet egyéb részeitol.

A csomagoldrobot dramellatasanak fizikai hatdra a C010 tervjeli kapcsoldszekrény.

Az csomagolorobot vezérlofesziiltsége 24 V DC-FELV rendszer, az alkalmazott
érintésvédelem 1. osztaly TN-S rendszerrel. A halozati betaplalas 230 V monofazis 16A
aramterhelhetdséggel. Az aramiités kockazatanak csokkentése érdekében érintésvédelmi relé
keriilt beépitésre (10. abra).

19100 ¢ g

SIEMENS
SSLSS 0-7

10. dbra Beépitett életvédelmi relé [sajat készités]

A csatlakozéds C010 tervjelii kapcsoldszekrény sorkapcsaira kozvetleniil torténik a telepités

hely¢iil szolgalo lizemcsarnok villamosenergia halozatarol.
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A stiritett leveg0 ellatasanak fizikai hatara a PO10 tervjelii (11. abra) stritett levegd elokészitd
egység. Az MSZ EN ISO 13849-1 szabvany a kozos okt meghibasodasok (CCF) elleni
intézkedés miatt a gyartoi eldiras az MSZ EN I1SO 8573-1:2010 szerinti 7:4:4 mindségi osztalyu
stiritett levegd. A csomagolo robot a csarnokban a csarnokban kiépitett stiritett levegd halozatra

lesz csatlakoztatva, a robot biztonsagos miikodéséhez sziikséges levegényomas 6 bar.

11. dbra A csomagolo robot levego eldkészité egysége [sajat készités]

Iddbeli hatarok esetén a kovetkezd 1épések keriiltek beazonositasra:

e Szallitas,

e Osszeszerelés és telepités; Uzembe helyezés

e A tanitas / programozas €s / vagy a folyamatvaltas beéllitasa
e Mikddtetés (normal iizemi koriilmény)

e Karbantartas

e Hibakeresés / hibaelharitas

e Leszerelés

A felsorolt idobeli hatarokbdl a leszerelés témajat nem érintettem, azonban leszerelés esetén

1s az 0sszeszereléshez hasonld és kockazata veszélyekkel lehet szamitani.

Az iddbeli hatarokhoz a Felmeriild kockazatok fejezetben feltart kockéazatok keriiltek
azonositasra, melyre vagy beépitett biztonsagot add tervezdi intézkedések torténtek, vagy
miiszaki védelem és kiegészité véddintézkedések keriiltek kialakitasra, vagy pedig a maradd

kockézatok kozott kertiltek feltlintetésre a géppel atadésra keriil6 hasznalati informaciok k6zott.
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A kapcsolasi rajzok és az alkatrészjegyzékek segitségével meghatarozhatok a biztonsagi

funkciok vezérlési kategodridi, az alkalmazott szerkezeti elemek megfelel0sége, a diagnosztikai

lefedettség szintje, valamint a rendszer redundancidja. Az alkatrészjegyzékek alapjan

hozzaférhet6k az alkatrészek gyartoi adatlapjai is, amelyek fontos adatokat tartalmaznak,

példaul a B10D értékeket. A B10D érték jelzi a kapcsolasi ciklusok azon szamat, amig a

komponensek 10%-a veszélyesen meg nem hibasodik. Ebb6l az értékbdl kiszamithatd az

MTTFp érték, amely azt mutatja meg, milyen valosziniiséggel fordul eld egy adott komponens

veszélyes meghibasodasa annak teljes élettartama alatt.

3.3. Vonatkozo szabvanyok

A robotcella tervezése sordn legaldbb az alabbi szabvanyok kdvetelményei keriiltek

alkalmazasra (2. tablazat):

2. tablazat Alkalmazott szabvanyok listaja [sajat készités]

MSZ EN I1SO
12100:2011

Gépek biztonsaga, a kialakitas altalanos elvei. Kockazatértékelés és
kockazatcsokkentés.

MSZ EN 60204-

Gépek biztonsaga. Gépek villamos szerkezetei.

10218-2:2011

1:2019

%zigli\l 2I§1% Gépek biztonsaga. Vezérlérendszerek biztonsaggal 6sszefiiggd részei.
MSZ EN ISO Gépek biztonsaga. Vezérlérendszerek biztonsadggal dsszefiiggd szerkezeti
13849-2:2013 részei. Validalas.

]I\_gzgoEzl\(l)::_go Gépek biztonsaga. Vészleallitds. Tervezési alapelvek.

MSZ EN ISO Gépek biztonsaga. A legkisebb tavolsdgok az emberi testrészek
13854:2020 Osszezlizodéasanak elkeriiléséhez.

MSZ EN ISO Gépek biztonsaga. Biztonsagi berendezések elrendezése az emberi testrészek
13855:2010 kozelitési sebességének figyelembevételével.

MSZ EN ISO Gépek biztonsaga. Biztonsagi tdvolsagok a veszélyes terek felso és alsd
13857:2020 végtagokkal valo elérésének megakadalyozasara/megeldzésére.

MSZ EN ISO Pneumatikus teljesitményatvitel. A rendszerek és szerkezeti elemeik
4414:2011 altalanos szabdlyai és biztonsagi kovetelményei.

MSZ EN 1SO Robotok €s robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi kdvetelményei. 1.
10218-1:2011 rész: Ipari robotok. Manipulatorok.

MSZ EN ISO Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi kovetelményei. 2.

rész: Robotrendszerek €s 6sszehangolasuk.

MSZ 1585:2016

Villamos berendezések tizemeltetése.

1:2013

MSZ EN 50110-

Villamos berendezések iizemeltetése. 1. rész: Altalanos kovetelmények.
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MSZ EN IEC
61000-1-2:2017

Elektromagneses 0sszeférhetdség. Modszertan a villamos és elektronikus
rendszerek miikddési biztonsaganak elérésére, beleértve a berendezéseket,
tekintettel az elektromagneses jelenségekre.

Elektromagneses 0sszeférhetdség. Az ipari teriileteken alkalmazott,

61496-2:2021

MSZ EN I_EC biztonsaggal (mikodési biztonsaggal) kapcsolatos funkcidkat ellatd
61000-6-7:2015 L AR .

rendszerek berendezéseinek zavartiirési kovetelményei.
MSZ EN IEC Gepek biztonsaga. Elektromosan érzekeld védoszerkezetek. 1. resz:
61496-1:2021 Altalanos kovetelmények és vizsgalatok.
MSZ EN IEC Gépek biztonsaga. Elektromosan érzékeld véddszerkezetek. 2. rész: Aktiv

optoelektronikus véddeszkozzel (AOPD) ellatott berendezések kiegészitd
kovetelményei.

715:2012

MSZ HD 60364-7-

Kisfesziiltségli villamos berendezések. 7-715. rész: Kiilonleges
berendezésekre vagy helyekre vonatkozo kovetelmények. Torpefesziiltségii
vilagitasi berendezések.

”r

3.4. Eloirt teljesitményszint meghatarozasa

A gép vezérlérendszerének biztonsagi szempontbol kritikus részeinek (SRP/CS)

ellendrzéséhez elengedhetetlen a kockazatértékelés, a villamos és fluidtechnikai kapcsolasi

rajzok, valamint

a hozzajuk tartozo alkatrészjegyzékek attekintése. Ezek alapjan lehet

meghatarozni, hogy az egyes biztonsagi funkciok teljesitményszintjei (PL) megfelelnek-e az
MSZ EN ISO 13849 szabvany kockézati grafja altal el6irt kovetelményeknek (PLr) a 12. dbra
MSZ EN ISO 13849-1 szerinti kockazati graf.

A sériilés slilyossaga A veszély gyakorisaga A veszély elkeriilésének
S1: kénnyd és/vagy idétartama vagy a kar korlatozasanak
S5: siilyos Fy: ritka/rovid idejii lehetdsége

Fo: gyakori/hosszu ideji P4: lehetséges

Po: alig lehetséges
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F, G
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P, =

F, E

<
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©
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12. abra MSZ EN ISO 13849-1 szerinti kockazati graf [19]
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A vezérlérendszerek biztonsaggal 6sszefliggd szerkezeti részeinek az a képessége, hogy elére
lathato feltételek mellett teljesitsenek egy biztonsagi funkciot, 6t osztalyra van felosztva, a

felosztast a 3. tabladzat mutatja be.

Ezeket nevezziik teljesitményszinteknek, angolul Performance Level (PL). Ezek a
teljesitményszintek az oOrankénti veszélyes meghibasodds valdszinlisége szerint vannak

meghatarozva.

3. tablazat Teljesitményszintek [23]

Az orankénti veszélyes meghibasodasok atlagos valoszintisége
Performance Level

(PFHDp) [1/N]
a >105-< 104

b 6 5
>3x10°-< 10

¢ > 106 < 3*10°
d >107"-<10-5
¢ >108-< 107

Ez a val6szinliség szamos tényezotdl fligg. Hatdssal van ra a hardver és szoftver szerkezete, a
hibafelismer6 szerkezetek terjedelme (DC), az alkatrészek hibamentessége (MTTFd), és kdzos
oku meghibasodas (CCF), a tervezési folyamat, az tizemi igénybevétel, a kornyezeti hatasok és

az alkalmazott muveletek.

3.5. Felmeriilo kockazatok

A kockézatok értékelésénél figyelembe vettem a 2. fejezetben bemutatott szakirodalom
alapjan a térbeli, id6beli, és hasznalati hatarokat. A kockéazatokat az alabbi szempontok szerint

értékeltem:

o A gép ¢letciklusanak fazisa;
e Veszély tipusa;

e Veszély eredete;

e Lehetséges kovetkezmények;

o A veszélyek, veszélyhelyzetek €s veszélyes események példai;
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A veszélyforrasok azonositdsa utan elvégeztem a kockéazatok becslését, amelyhez a kovetkez6

elemeket alkalmaztam:
Eléfordulasi valésziniiség (EV)

Az el6fordulasi valoszinliséget egy 9 foku skalan hataroztam meg, ahol a 0 jelenti a
lehetetlent, vagyis azt a valosziniiséget, hogy az adott esemény sohasem kovetkezik be a gép
adott ¢letciklusaban. Ezen analdgia szerint a skdla masik végét a 15 jelenti, ahol az adott

esemény bekovetkezése 100%-o0s valoszinliséggel varhato.
A veszély gyakorisaga (VGY)

A vesz€lyek gyakorisdganak megallapitasat a ritkan el6forduld vesz€lytdl az allando jelleggel
fennallo veszélyekig terjedden hataroztam meg, ahol a 0,1 érték a ritkan eléforduld veszélyt

jelenti, mig az 5 az allandodan jelenlévd veszély értéke.
A lehetséges karosodas mértéke (LKM)

A karodas mértéke a veszEly altal okozott sériilés sulyossagat hivatott meghatarozni. a 7 foku

skala az alabbiak szerint osztdlyozza a sériiléseket:

e 0,1 =karcolas / zizodas

e 0,5 =Csipddés / enyhe egészségkarositod hatas

o 1 =torés (kisebb csont)

o 2 =torés (fécsont)

e 4 =1 végtag / szem elvesztése vagy sulyos betegség (atmeneti)
o 8 =2 végtag / szem elvesztése vagy sulyos betegség (allando)

e 15=Halal
Veszélyeztetett személyek szama (VSZ)

A veszélyeztetett személyek azokat a személyeket hatarozzdk meg, akikre az adott veszély
hatéssal van/lehet. Az 1-es érték jelenti a veszélyeztetett személyek legsziikebb csoportjat, mig

a 12 esetén tomegesen vannak kitéve személyek az adott veszély hatasanak.

A kockazatbecslés eredményét az egyes veszélyekhez tartozd értékek szorzatai fogjak

megadni:

kockazat mértéke = EV*VGY*LKM*VSZ
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Az igy kapott eredményeket a 4. tablazatban bemutatott kockazati osztalyokba soroltam be:

4. tablazat Kockazati osztalyok [sajat szerkesztés]

Kockazat mértéke | Kockazat értékelése

0-1 Elhanyagolhat6 kockéazat
1-5
5-10
10-50
100-500
500-1000
1000 +

A kapott értékek alapjan a 2.3.3 részben bemutatott modon a kockéazatok kezelésére hozott
intézkedések kozott beépitett biztonsagot add tervezdi intézkedések torténtek, valamint
miszaki védelem és kiegészitd veéddintézkedések keriiltek beépitésre. Az intézkedéseket
kovetden a kockazatértékelés alapjan tovabbra is Jelentds kockazatként azonositott veszélyeket
a haszndlati informéciok kozott fel kell tiintetni, mint maradd kockazat, melyre az

Uzemeltetd/Felhasznal6 figyelmét fel kell hivni.
A teljes kockazatértékelés a mellékletben keriil bemutatésra.
3.6. Biztonsaggal osszefiiggé funkciok bemutatasa

A csomagolo robot kockazatértékelése alapjan meghatarozasra kertiltek a 13. abra Biztonsagi

funkciok attekint6 rajzaan attekintheté modon bemutatott biztonsagi funkciok.
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13. dbra Biztonsagi funkciok dattekinto rajza [sajat készités]
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Vészleallitas

A ,,Vész-stop kor” az MSZ EN ISO 13850:2016 szerinti 0. leallitasi kategoriat valositja meg,
a gép energiaellatasanak (villamosenergia és siritett levegd) megsziintetésével. A robot STO

(Safe Torque Off) megallitasa és mechanikus fékezése torténik.
Vészleallitas funkcio felépitése

Az 40S0 nyomédgomb (14. abra VESZSTOP gomb elhelyezkedése) ketté par bontd kontaktja
(11-12; 21-22) miikodteti a 20KF1 tervjeliit SICK RLY3-EMSS300 biztonsagi relé kartyat,
melynek a biztonsagi kontaktjai (13-14; 23-24;33-34) zarnak, ha a 40S0 nyomogomb
bontokontaktok alaphelyzetben vannak. Ekkor a Vész-stop kor engedélyezésre keriil. A
relékartya tesztjel segitségével ellenérzi a kontaktok megfeleléségét, amelyet bizonyos
id6kozonként megszakit és cserélget, majd a logikan keresztiil ellenérzi. Valamely csatorna
megszakadasa esetén (gomb lenyomadsa esetén) a relékartya beavatkozik, a Vészstop- kor

crer

leallitassal.

14. dbra VESZSTOP gomb elhelyezkedése [sajdt készités]

A csomagolo robot dramellatasa megszakad, és a fék miikodésbe 1ép.

Az 40S0 nyomdégomb lenyomasaval a 300QM4 tervjelii Festo MS4-EE-1/4-10V24-S 3/2

alaphelyzetben zart monostabil szelepen keresztiil a levegé leszellozik, igy megtorténik a teljes
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energiamentesités. A levegd leszelloztetéssel a megfogd kialakitasabol adodoan szoritd

pozicidban rogziil, igy a megfogott termék elejtése nem lehetséges.

A vészledllitas-funkcidt az MSZ EN 1SO 13850:2016 szabvanyban meghatdrozottak szerint

lehet visszaallitani.

15. abra A beépitésre keriilt SICK biztonsagi szkenner [sajat készités]

16. dbra Safety relék [sajat készités]
Safeguard funkcio felépitése

A 24BG1 és 28BG1 tervjelti SICK S32B-2011BA tipusu biztonsagi 1ézerszkennerek (15. abra)
alapallapotban engedélyezik a 20KF2-20KF4 tervjeli SICK RELY-OSSD200 biztonsagi
relékartydkat és a 20KF2.1 ¢és 20KF4.1 tervjeli SICK RELY-OSSD400 biztonsagi
kontaktbdvitd-kartyakat (16. abra). Amennyiben a veszélyes térbe nem torténik behatolas a
biztonsagi kor aktiv marad. A lézerszkennerek szoftveresen, eldre beallitott mdédon pasztazzak

a veszg€lyes teret., a lathatdsagi tartomanyuk 270° 2 méteres tavolsagban.

A veszélyes térbe hatolas esetén a 20KF2, illetve a 20KF4 biztonsagi relékartyak megszakitjak
a 13-14, 23-24 biztonsagi kontaktjaikat, valamint a 20KF2.1 és 20KF4.1 biztonsagi
kontaktbovitd-kartyak 13-14, 23-24, 33-34, 43-44-es biztonsagi kontaktjaikat. Ez a biztonsagi
kor a robot mozgasanak leallitasaért felelds. A folyamat kdvetkezményeként az UR10 robot
mozgasa megall, azonban aramellatasa megmarad, a poziciot ellenérzott allasban tartja. Ebben

az esetben a fék nem aktivalodik.

A veszélyes térbol valo kilépés utan a robot ,teach pendant” vezérléegységén nyugtazni

sziikséges a hibaiizenetet, a robot csak a nyugtazas parancs utan kezdi meg a mozgési miiveletet.
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A veszélyes térbol torténd kilépés esetén a robot mozgasa elindul, a miivelet -a meghatarozott

mozgassor- végrehajtasa folytatodik.

Osszegezve a biztonsagi funkcidk alrendszereinek egyes elemei a 5. tablazatban lathato
biztonsagi jellemzdékkel rendelkeznek az MSZ EN ISO 13849 alapjan.

5. tablazat A biztonsaghoz kapcsolo elemek értékei [sajat szerkesztés]

Teljesitmény | PFHqg
Egység megnevezése Kategoria ) MTTFq
szint érték
SICK S300 mini lézerszkenner (2 db) 3 PLd 8 x 108 20 év
SICK RLY3-OSSD400 Biztonsagi relé
4 PLe 1.0x10°| 20év
(2 db)
SICK RLY3-OSSD200 Biztonsagi relé
4 PLe 1.0x10°| 20¢év
(2 db)
SICK RLY3-EMSS300 Biztonsagi relé 4 PLe 1.0x10°| 20¢év
Festo MS4-EE-1/4-10V24-S szelep 1 PLc 20 év
Universal UR10e robot 3 PLd 1.8 x 107
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4. Robotcella biztonsagtechnikai feliilvizsgalata

Ebben a fejezetben a kockazatértékelés kapcsan feltart maradd kockazatokat, valamint a
szabvanyokban meghatarozott eldirt teljesitményszinteket azonositom, melyet aztdn a

SISTEMA programban értékelek ki.

4.1. Marado kockazatok

A kockazatértékelés soran feltarasra keriiltek olyan veszélyhelyzetek, amikor a beépitett
biztonsagot add tervezoi intézkedések ¢€s a kiegészitd véddintézkedések sem nyujtanak

megfeleld védelmet és a gép életciklusa sordn marado kockézatként kell szamolni vele.

A kockazatértékelés els6sorban a normal lUzemmenettol eltéré esetekben -karbantartas,
hibakeresés, beallitas- tart fel kockazatokat. Ezek a veszélyforrasok a kockazatértékelésben
,MARADO KOCKAZAT” kiegészitéssel keriiltek megjelolésre. A maradd kockazatok listajat

a Mellékletben csatolt kockazatértékelés tartalmazza.

4.2. Eloirt teljesitményszint elérésének az ellenorzése

A robot kapcsan felmeriil kovetelményeket, a korabbiakban mar bemutatott C-tipusu, MSZ
EN 1SO 10218-2:2011 Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi kdvetelményei.
2. rész: Robotrendszerek €s 6sszehangolasuk szabvany mutatja be részletesen. Ez a szabvany
az ipari robotok gyartdi szdmara tartalmaz iranyelveket, és a robotrendszerek biztonsagos
tervezésére, gyartasara, illetve az tlizemeltetése soran kovetendd alapelvekre koncentral. A
szabvany meghatdrozza azokat a miiszaki biztonsagi kovetelményeket, amelyeket a gyartoknak
figyelembe kell vennilik a robotok tervezése soran. Ide tartozik a mechanikai szerkezet, a
vezérlorendszerek, valamint a robot mikddéséhez sziikséges biztonsagi funkciok. Részletes
utmutatast ad a potencidlis veszélyek azonositdsdhoz, valamint a kockézatértékeléshez annak

érdekében, hogy a robotok megfeleljenck az elvart biztonsagi kdvetelményeknek.

A szabvany eldirja, hogy a vezérlérendszerek biztonsdggal Osszefiiggd részeit ugy kell
megtervezni, hogy megfeleljenek az MSZ EN ISO 13849-1:2016 Gépek biztonsaga.
Vezérlérendszerek biztonsaggal O0sszefliggd részei. 1. rész: A tervezés altalanos alapelvei
szabvany szerinti 3. szerkezeti kategérianak megfelelé PL = d értéknek, vagy az MSZ EN IEC
62061:2021 Gépek biztonsaga. A biztonsaggal Osszefliggd vezérlérendszerek mitkddési
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biztonsaga szabvany szerinti SIL 2-nek, 1-es hardver hibatlirés-hatarral, ahol az ellenérzo

feliilvizsgalat intervalluma 20 év.

A vészleallitasra vonatkozo kovetelményeket az MSZ EN ISO 13850:2016 Gépek biztonsaga.
Vészleallitas. Tervezési alapelvek szabvany rogziti. A sziikséges teljesitményszint (PL) a
szabvany 4.1.5.1 pontja alapjan minimalisan PL, ¢, azonban az MSZ EN 1SO 10218-2:2011
szabvany kimondja, hogy a biztonsaggal 0Osszefliggd részeinek PL = d értéknek kell

megfelelniiik.

4.3. SISTEMA ellenorzés

A vezérlorendszerek biztonsadggal 0Osszefliiggd részeinek megfeleldoségét a SISTEMA
programmal végeztem. A SISTEMA (Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of
Machine Applications) egy olyan szoftveres eszkdz, amelyet a német BGIA
(Berufsgenossenschaftliches Institut fiir Arbeitsschutz, ma DGUV - Deutsche Gesetzliche
Unfallversicherung) fejlesztett ki. A SISTEMA célja, hogy tamogassa a felhasznalokat az ISO
13849-1 szabvanynak megfeleld gépbiztonsagi vezérlérendszerek megbizhatosdganak
szamitasaban ¢€s értékelésében.

A SISTEMA programban a biztonsaggal Osszefiiggd rendszerek halozati topoldgiaja,
valamint a rendelkezésre all6 tervdokumentacio €s termékadatlapok alapjan felépitettem a

Biztonsagi funkciokat (Safetyfunction - SF) a kovetkezok szerint:

e Emergency stop — Elektromos
e Emergency stop — Pneumatika

e Biztonsagi 1ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

A biztonsagi funkciokhoz a SISTEMA honlapjan elérhetdek a nagyobb gyartok termékeinek
xml kiterjezstésti konyvtarjai, és a hozzajuk tartoz6 biztonsagtechnikai szempontbdl fontos
adatok (PL; PFH; Category), ami az alrendszereim (Subsystem - SB) definialasahoz sziikséges.
Az alrendszerek koziil az Universal UR10e robotnak nem volt elérhetd infomacidja a
teljesitményszintet illetéen a SISTEMA honlapon. A sziikséges informaciokat ezért a robot

gyartojanak honlapjarol kellett 6sszegytijtenem.
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A sziikséges informaciok rendelkezésre allasa és bevitele utan, manudlisan bevittem a
kiértékeléshez sziikséges tovabbi adatokat €s a végén az Osszeallitott biztonsagi funkcidkat a

SISTEMA program kiértékelt a 17. dbran lathaté modon.

A SISTEMA értékelés soran a Vészleallitas funkcid pneumatikus alrendszere az eldirt PLg
teljesitményszint helyett PLc szintet ért el.

Az értékelés alapjan a biztonsaggal 6sszefliggd rendszerek teljesitményszintjei nem elégitik ki
a szabvanyok vonatkoz6 részeit.
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17. abra a gép kiértékelése a SISTEMA rendszerben [sajat készités]



5. Fejlesztési lehetoségek

A SISTEMA értékelés alapjan a Vészleallitas funkcié pneumatika alrendszere nem felel meg

a PLq teljesitményszintnek, ezért ennek javitasa a projekt befejezése elott sziikséges.

A PLg szint eléréséhez a jelenlegi pneumatika alrendszert sziikséges fejleszteni. A magas
MTTFq értékeli Festo MS4-EE-1/4-10V24-S szelep 6nmagaban nem elégséges a redundancia
hianya miatt, illetve alkalmazni kell a koz6s okt meghibasodasok (CCF) elleni intézkedéseket
iS. Tovabba a diagnosztikai lefedettséget (DCavg) legalabb alacsony szinten (60 — 90 %) kell

megvaldsitani.

Ehhez javasolt az MS4-EE-1/4-10V24-S szelep cserélésére egy, a kivant teljesitményszinttel
rendelkezd szelepre, esetlinkben vezérl6tombre. A gyartéi katalogus alapjan ilyen
paraméterekkel a VOFA-L26-T52-M-G14-1C1-APP vezérl6tomb rendelkezik. A vezérl6tomb

a 6. tablazatban bemutatott modon kertilt 0sszehasonlitasra a jelenlegi szeleppel.

6. tablazat Szelepek dsszehasonlitasa [sajat szerkesztés]

Jellemzo MS4-EE-1/4-10V24-S VOFA-L26-T52-M-G14-1C1-APP
B1o érték: 0,35 milli6 ciklus 10 milli6 ciklus
Jol bevalt komponens: | Igen Szelep: igen, szenzor: nem
PFHq érték: - 3.92*108
PL: NA PLe

A szelep kivalasztdsa utdn a biztonsagi funkcidkat ismételten kiértékeltem a SISTEMA
szoftverben. az 0j szeleppel, az eldirt PLqg érték helyett PLe értékkel rendelkezik a Vészleallitas

funkci6 pneumatika alrendszere.

Ezekkel a kiegészitésekkel a vészleallitas funkcié meg tud felelni az MSZ EN 1SO 10218-
2:2011 szabvany altal megkdvetelt PLd teljesitményszintnek.

Az el6z0 fejezetekben bemutatésra kerdilt feladatok, és kiértékelések csak egy részét képezik
a teljes a CE-jelolési folyamatnak. Ahhoz, hogy a berendezésre kiadhato legyen az EK
megfeleldségi nyilatkozat a biztonsagi részek megfeleldségéhez tovabbi dokumentacio és

miuszeres vizsgalat sziikséges.

Ennek egyik fontos 1épése, hogy a teljes SRP/CS tervet validalni sziikséges az MSZ EN 1SO
13849-2:2013 szerint. A validalds célja, hogy az egyes biztonsagi funkcidkra biztositott
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SRP/CS kombinacio teljesiti az MSZ EN 1SO 13849-1 vonatkozo kdvetelményeit. Ennek
elkészités¢hez miiszeres vizsgalatokra van sziikség. Az egyik ilyen mérés az utanfutas mérés.
A vizsgalat célja, hogy a beépitésre keriilt biztonsagi 1ézerszkenner képes-e az MSZ EN 1SO
13855:2010 szabvanyban meghatarozott idén beliill leallitasi parancsot kiadni a veszélyes
mozgast végzd robot felé, és a robot képes-e azon idon beliil megéllni, ezzel megsziintetve a

veszélyt, amig a veszélytetetett személy elérné azt.
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6. Gazdasagi szamitas

A lejjebb bemutatott gazdasagi szamitas bemutatja azokat a munkadijakat melyek az elvégzett
munka, és az elkészitett dokumentaci6é alapjan keriiltek volna kiszdmldzasra, amennyiben
szolgaltatas keretében tortént volna a megbizas.

A koltségszamitds a Magyar Mérnoki Kamara ajanlasait szemmel el6tt tartva (melyet a 7.
tablazat tartalmaz), a végzettségek és a gyakorlati id6 fiiggvényében az ,,Onalld mérnok”
dijazasat alkalmazva késziilt.

7. tablazat Mérnéknap dija a Magyar Mérndki Kamara ajanldsai szerint [24]

Mérnoknap dija forintban

(a tablazatban szerepld értékek nettd dijak, az 4fat nem tartalmazzak)

Segéd
Kiemelt Iranyit6 Onallé Beosztott Kezdé tervezd,
Mérnok Mérnok Mérnok Mérnok Mérnok szerkeszto
405.000 Ft 296.000 Ft 235.000 Ft 178.000 Ft 119.000 Ft 89.000 Ft

Az , Onélld mérnok” kategoria 235.000, - Ft napidija nyolc 6rads munkanapot feltételezve
29.375, - Ft oradijat jelent. A koltségszamitas oradija ezek alapjan 29.375, - Ft + Afa. Az
elvégzett szamitasokat a 8. tablazat mutatja be.

8. tablazat Munkadij kiszamitasa [sajat készités]

Elvégzett feladat Rafor(,htott 1do Munkadij
(ora)

Vonatkoz’o’kovetelmenye’k, szabvanyok 5 176.250, - Ft
beazonositasa, feldolgozasa
Kockazatbecslés- kockazatértékelés 3 88.125, - Ft
Hattér vizsgalatok (dokumentacié attekintése,
SRP/CS értékelése) 4 117.500, - Ft
SISTEMA kiértékelés 2 58.750, - Ft
Vizsgalati dokumentécio elkészitése 3 88.125, - Ft
Osszesen: 19 528.750, - Ft + Afa

Mindezek alapjan a kiszamitott munkadijam 528.750, - Ft + Afa 6sszegben keriilt
megallapitasra.

40



= Szent Istvan Campus, G6d6116
M/l\ | | E Cim: 2100 Go6dollo, Pater Karoly utca 1.
MAGYAR AGRAR- £S Tel.: +36-28/522-000
ELETUDOMANYI EGYETEM Honlap: https://godollo.uni-mate.hu

7. Osszefoglalas

Szakdolgozatom témajanak a munkahelyemen tervezett €és kivitelezett csomagoldrobot és a
hozza kapcsolodo biztonsaggal 6sszefiiggd rendszerek kockazatbecslését, kockazatértékelését
végeztem. A rendelkezésre allo miiszaki dokumentacio, termék adatlapok, és a vonatkozo
szabvanyok attekintése utan meghataroztam a sziikséges teljesitményszintet, melyet aztan a

SISTEMA programban ki is értékeltem.

Dolgozatom elején bemutattam a dolgozat targyat képezd berendezések hatterét. A
szakirodalom vonatkozo6 részei alapjan atfogo6 képet alkottam a robotok tipusair6l, felépitésérol,
valamint a veszélyes tér ellendrzését villamos uton érzékeld védoszerkezetekrol. A MSZ EN

ISO 12100 szabvany alapjan leirtam a kockazatértékelésem menetét.

A kockazatértékelés soran feltart kockazatok kozott eléfordul olyan kockéazat, melyet a
tervezoi intézkedésekkel, valamint kiegészitd intézkedésekkel sem sikeriilt alacsony szintre
értekelni. Ezekben az esetekben a hasznalati dokumentacioban marado kockazatként sziikséges
feltiintetni ezeket az informaciokat és az iizemeltetd, ill. a kezeld személyzet figyelmét fel kell

erre hivni.

A szabvanyokban meghatarozott sziikségesteljesitményszintek alapjan a SISTEMA
programban a gyartdi informaciok alapjan felépitettem a biztonsagi funkciok rendszereit. Az
értékelés alapjan a Vészleallitas - pneumatika funkcio nem az eldirt PLg szinttel rendelkezett,

az elért teljesitményszint PLc volt.

Mindezek alapjan a fejlesztési lehetdségek kozott javaslatot tettem az eltérést ado szelep

cser¢jére, mellyel a szilikséges teljesitményszint kielégithetd lesz.

Fejlesztési és  tovabblépési lehetéség az SRP/CS terv validalasa, mellyel

megbizonyosodhatunk a rendszer megfeleldségérdl.
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8. Summary

The subject of my thesis was the risk assessment of a packaging robot and the safety-related
systems designed and built at my workplace. After reviewing the available technical
documentation, product data sheets and relevant standards, | determined the required

performance level, which | then evaluated in SISTEMA program.

At the beginning of my thesis, I presented the background of the subject equipment of this
thesis. Based on the relevant sections of the literature, | have provided a comprehensive
overview of the types of robots, their construction and the protective devices that electrically
detect the control of hazardous areas. | have described the process of my risk assessment based
on the MSZ EN 1SO 12100 standard.

Among the risks identified in the risk assessment, there are some risks that could not be
reduced to a low level by the design measures and additional measures. In these cases, it is
necessary to include this information as a residual risk in the operating documentation and to
draw the attention of the operator or the operating personnel to this fact.

Based on the required performance levels defined in the standards, | have built up a system of
safety functions in the SISTEMA program from on the manufacturer's information. Based on
the evaluation, the Emergency Stop - Pneumatics function did not have the required PLd level,
the achieved performance level was PLc.

On this basis, | have proposed, among the improvement options, the replacement of the

deviation valve, which will allow the required performance level to be met.

A further development and way forward is the validation of the SRP/CS plan to verify the

adequacy of the system.
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A lehetséges karosodas mértéke (DPH)

Intézkedés utini eléfordulasi

A lehetséges karosodas mértéke (DPH)

Eredmény
HRN =
LO*FE*DPH*N

@
8
« e % - Eléfordulasi valészintiség (LO) 0,1 = karcolas / zazodas valésziniiség (LO) A veszély 0,1 = karcolas / zizodas
2 ;i, E 3 0 = lehetetlen A veszély gyakorisaga| 0,5 = Csipédés / enyhe egészségkarositd 0 = lehetetlen gyakorisiaga | 0,5 = Csipddés / enyhe egészségkarositd
& ‘g E 2 0,1 Szinte elképzelhetetlen (FE) hatés 0,1 Szinte elképzelhetetlen (FE) hatas
'E E =% 0,5 Nagyon valosziniitlen 0,1 = ritkan 1 =torés (kisebb csont) Veszélyeztetett 0,5 Nagyon valosziniitlen 0,1 = ritkan 1 = torés (kisebb csont) Veszélyeztetett
)
= . s o E 1 = Nem val6szinii 0,2 = évente 2 = torés (fécsont) személyek szima (NP) 1 = Nem val6szinii 0,2 = évente 2 = torés (fécsont) személyek szama (NP)
$
E i § g é > E 2 = lehetséges 1 = havonta 4 =1 végtag / szem elvesztése vagy sulyos 1=1-216 2 = lehetséges 1 = havonta 4 =1 végtag / szem elvesztése vagy 1=1-216
’g g & g F E E 5 = egyenl§ esély (megtorténhet) 1,5 = hetente betegség (atmeneti) 2=3-716 5 = egyenl§ esély (megtorténhet) 1,5 = hetente stlyos betegség (atmeneti) 2=3-716
= k) = = %ﬂ g 2 8 = Valoszinii 2,5 =Naponta 8 =2 végtag / szem elvesztése vagy sulyos 4=8-15f6 8 = Valoszini 2,5 = Naponta 8 =2 végtag / szem elvesztése vagy 4=8-15f6
‘§ .a ‘§ "E g § ‘E 10 = Nagyon valoszinii 4 = Oranként betegség (allando) 8=16-50 & Eredmény Kockazatesokkenté 10 = Nagyon valoszinii 4= Oranként stlyos betegség (allando) 8=16-50 f6
S < S N 3 < ¢ 15 = Bizonyos 5 = dllandoan 15 = Halal 12 = Tobb mint 50 f6 | HRN = LO*FE*DPH*NP |intézkedések 15 = Bizonyos 5 = allanddan 15 = Halal 12 = T6bb mint 50 f§
1 1 Szallitas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgo elemek 1.c zuzodas; 1.3 Csomagolas 5 1 1 2 10 Szervezési intézkedések 1 1 1 2
2 1 Szallitas 1 Mechanikai veszélyek 1.10. ilita 1.c z0z6das; 1.4 Szallitds 5 2,5 1 2 25 Szervezési intézkedések 1 2,5 1 2
3 1 Szallitas 1 Mechanikai veszélyek 1.10. 1.c z0z6das; 1.5 Kirakodas 5 2,5 2 2 50 Szervezési intézkedések 5 2,5 2 2
4 1 Szallitas 1 Mechanikai veszélyek 1.10. 1.c z0z6das; 1.6 Kicsomagolas 5 2,5 1 2 25 Szervezési intézkedések 0,1 2,5 1 2
2 Osszeszerelés és telepités; Sz i etk
5 - c pites; 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek 1.c zuzodas; 2.1 A gép és alkatrészeinek beallitasa 5 25 1 2 25 0,1 2,5 1 2
Uzembe helyezés
2 Osszeszerelés és telepités; Szepectlintzed e
6 - c PHES 1] Mechanikai veszélyek 1.10. Instabilitas 1.c zazodas; 2.2 A gép Gsszeszerelése 5 2,5 1 2 25 0,1 2,5 1 2
Uzembe helyezés
2 Osszeszerelés és telepités: Kézi beallito tizemmod -
7 Sspeszereies 8 ICEPHES: | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgo elemek ¢ zuzbdas; 2.11 Tesztelés 8 2,5 1 1 20 csokkentett sebesség 0,1 25 1 1
Uzembe helyezés
2 Osszeszerelés és telepités; 1.1 sziras va Ll L) Tzl
8 Ssz S S TECPIES: | ) Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek | Szurds vagy 2.11 Tesztelés 8 1 4 1 32 csokkentett sebesség 0.1 1 1 1
Uzembe helyezés atszuras;
2 Osszeszerelés és telepités: 2.4 Csatlakoztatas az aramellatashoz
9 Urembe hel czc’sp > | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.a égés; (példaul elektromos tapegység, 5 2,5 4 1 50 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 4 1
Y stiritett levegd)
2 Osszeszerelés és telepités: 2.4 Csatlakoztatas az aramellatashoz
10 Urembe hel czc’sp * | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; (példaul elektromos tapegység, 5 2,5 15 1 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 15 1
Y stiritett levegd)
2 Osszeszerelés és telepités: 2.4 Csatlakoztatas az aramellatashoz
11 " . PIES 1 2 Elektromos veszélyek 2.8. Rovidzérlat 2.a égés; (példaul elektromos tapegység, 9 25 1 1 12,5 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1 1
Uzembe helyezés o P
stiritett levegd)
2 Osszeszerelés és telepités: 2.4 Csatlakoztatas az aramellatashoz
12 " . PIES 1 2 Elektromos veszélyek 2.8. Rovidzérlat 2.d halalos dramiités; (példaul elektromos tapegység, 9 25 15 1 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 15 1
Uzembe helyezés o P
stiritett levegd)
2 Osszeszerelés és telepités; 8.c vaz-izomrendszeri Szeizeiintteleacs s
13 . . G Ergonémiai veszélyek 8.8. Testtartas : 2.2 A gép dsszeszerelése 8 4 0,5 2 32 0,1 4 0,5 2
Uzembe helyezés zavar;
2 Osszeszerelés és telepités; 8.c vaz-izomrendszeri Szeizeiintteleacs s
14 . . pHes: | g Ergonémiai veszélyek 8.4. Erckifejtés : 2.2 A gép dsszeszerelése 8 4 0,5 2 32 0,1 4 0,5 2
Uzembe helyezés zavar;
2 Osszeszerelés és telepités; Bz ilod el
15 Uszembe helyezs 4 Zajveszély 4.5. Mozgo részek 4.g faradtsag; 2.2 A gép dsszeszerelése 8 4 0,5 2 32 0,1 4 0,5 2
3 A tanitas / programozas és 3.1 A véddberendezésck & b Kézi beallitd tizemmod -
16 /vagy a folyamatvaltas | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgd elemek L.c zizodis; 1 A vecoerencezesek € egyc 15 25 1 1 37,5 csokkentett sebesség 05 2,5 1 1
: alkatrészek bedllitasa és beallitasa
beallita:
3 A tanitas / programozas és L, . R R . Kézi beallito tizemmod -
17 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek 1 fzuryas'vagy 3.1 A'vcdobcr'cnficyzcs'ck cs'cg'y'cb 15 1 4 1 csokkentett sebesség 0,5 1 1 1
R atszards; alkatrészek bedllitasa és bedllitasa
beallitasa
3 A tanitas / programozas és 3.2 A gép funkcionalis Kézi beallitd tizemmod -
18 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek 1.c zhzodas; paramétereinek bedllitasa és beallitasa 15 2,5 1 1 37,5 csokkentett sebesség 0,5 2,5 1 1
beall vagy ellendrzése
3 A tanitas / programozas és 11 sziirds va 3.2 A gép funkcionalis Kézi beallitd tizemmod -
19 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek ) dtszrds: 8y paramétereinek bedllitasa és beallitasa 15 1 4 1 csOkkentett sebesség 0,5 1 1 1
bedllitasa ’ vagy ellenfrzése
3 A tanitas / programoza: Kézi beallito tizemmod -
20 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek 1.c zazodas; 3.5 Funkcionalis teszt, kisérletek 15 2,5 1 1 37,5 csOkkentett sebesség 0,5 2,5 1 1
bedllitasa
3 A tanitas / programozas és 11 sziirds va Kézi beallito tizemmod -
21 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek ) dtszrds: 8y 3.5 Funkciondlis teszt, kisérletek 15 1 4 1 csokkentett sebesség 0,5 1 1 1
bedllitasa >
3 A tanitas / programozas és B . . Csomagolo robot energia- és
2 / vagy a folyamatviltas | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgd elemek Lozizodis; |0 Aktutor les?ﬁ',f}csc vagy esereje, 15 25 1 1 37,5 fesziiltségmentesitése - 5 25 1 1
bedllitisa caTitasa MARADO kockiizat
3 A tanitas / programozas és Kézi beallitd tizemmod -
24 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek 1.c zhzodas; 3.7 Programozas ellenérzése 15 2,5 1 1 37,5 csokkentett sebesség 0,5 2,5 1 1
beallitasa
3 A tanitas / programozas és 11 sziirds va Kézi beallitd tizemmod -
25 / vagy a folyamatvaltas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek ) dtszrds: 8y 3.7 Programozas ellenérzése 15 1 4 1 csokkentett sebesség 0,5 1 1 1
beallitasa >
26 N évmﬂlil‘lan ll)‘w’m"“,)l ‘,1 © 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.aégés; 4.9 Manualis mikodtetés 5 25 1 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1 1
3 A tanitas / programozas és
27 / vagy a folyamatvaltas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos dramiités; 4.9 Manualis miikddtetés 5 1 15 1 Frintésvédelmi relé beépitése. 0,1 1 15 1
beallitdsa
3 A tanitas / programozas és
28 / vagy a folyamatvaltas 2 Elektromos veszélyek 2.8. Rovidzarlat 2.a égés; 4.9 Manualis miikddtetés 5 25 1 1 12,5 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1 1
beallitdsa
3 A tanitas / programozas és
29 / vagy a folyamatvaltas 2 Elektromos veszélyek 2.8. Rovidzarlat 2.d halalos aramiités; 4.9 Manualis miikodtetés 5 1 15 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 1 15 1
beallitdsa
3 A tanitas / programozas ¢és TN TSI
30 / vagy a folyamatvaltas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.aégés; 410 Agep u‘lmlr,ld,nd“ leallitas / 5 25 1 1 12,5 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1 1
ol megszakitas utan
beallitdsa
3 A tanitas / programozas és e AT1ren
4.10 A ditasa leallitas / . .
31 / vagy a folyamatvélts | 2 Elektromos veszélyek | 2.4. Aktiv részek | 2.d haldlos dramiités; £ep tyrameiiasa feallias 5 1 15 1 Erintésvédelmi relé bedpitése. 0,1 1 15 1
ol megszakitas utan
beallitdsa
3 A tanitas / programozas ¢és TN TSI
32 / vagy a folyamatvaltas 2 Elektromos veszélyek 2.8. Rovidzarlat 2.aégés; 410 Agep u‘lm",ld,nml, leallitas / 5 25 1 1 12,5 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1 1
ol megszakitas utan
beallitdsa
3 A tanitas / programozas és FARTTI AT1ren
S S, 410 A ditasa leallitas / A VAl
33 / vagy a folyamatvaltas 2 Elektromos veszélyek 2.8. Rovidzarlat 2.d halalos aramiités; gty m",l ,l m, catiitas 5 1 15 1 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 1 15 1
ol megszakitas utan
beallitdsa
34 5 Karbantartds, tisztitas | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgé elemek L.c zz6dis; 5.1 Beallitésok 8 25 1 1 20 Ll g NEh il 0,1 25 1 1

csokkentett sebesség

P



1.1 sziras vagy

Kézi beallit6 tizemmod -

35 5 Karbantartas, tisztitas 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgo elemek . 5.1 Beallitasok 8 Z5 4 " . 0,1 25 1
Atszaras; csokkentett sebesség
r , Csomagol6 robot energia- és
36 5 Karbantartés, tisztitas 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek 1.c zazodas; 5.9 Az clhasznalofi.otl alkatrészek 8 2,5 1 fesziiltségmentesitése - 5 2,5 1 12,5
cserse MARADO kockiizat
L, r , Csomagol6 robot energia- és
37 5 Karbantartés, tisztitas 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek 1 flzuryas'v.agy 5.9 Az clhasznalofi.otl alkatrészek 8 2,5 4 fesziiltségmentesitése - 5 2,5 1 12,5
atszrds; cserse MARADO kockiizat
Csomagolo robot energia- és
38 5 Karbantartés, tisztitas 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek 1.c zazodas; 5.4 Takaritas 8 2,5 1 fesziiltségmentesitése - 5 2,5 1 12,5
MARADO kockézat
11 sztrd Csomagol6 robot energia- és
39 5 Karbantartés, tisztitas 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek h flzuryas'v.agy 5.4 Takaritas 8 2,5 4 fesziiltségmentesitése - 5 2,5 1 12,5
atszrds; MARADO kockiizat
40 5 Karbantartas, tisztitas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.a égés; 5.1 Beallitasok 5 25 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1
41 5 Karbantartas, tisztitas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; 5.1 Beallitasok 5 5 15 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 5 15
42 5 Karbantartas, tisztitas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.aégés; 39 Az elhasz::;;):izn alkatrészek 5 2,5 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1
43 S Karbantartés, tisztités | 2 Elcktromos veszélyck | 2.4. Aktiv részek | 2.d halélos aramités; | > 7 elh"‘”::‘el;’;‘e’“ alkatrészek 5 5 15 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 5 15
44 5 Karbantartas, tisztitas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.a égés; 5.4 Takaritas 5 25 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1
45 5 Karbantartas, tisztitas 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos dramiités; 5.4 Takaritas 5 5 15 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 5 15
r , Csomagol6 robot energia- és
46 5 Karbantartas, tisztitas 4 Zajveszély yilé/siivitd pneumatikus|  4.a rossz kozérzet 39 Az clhasznalofi.otl alkatrészek 15 1 1 15 fesziiltségmentesitése - 5 1 1
cserse MARADO kockiizat
. r , Csomagol6 robot energia- és
47 5 Karbantartas, tisztitas 4 Zajveszély yilé/siivitd pneumatiku h4i1:lyma{a l?l? ndro. 39 Az clhasznalofi.otl alkatrészek 15 1 8 fesziiltségmentesitése - 5 1 8 40
allascsokkenés; cseréje MARADO kockézat
L . r . Szervezési intézkedések
48 | 5 Karbantartés, tisstitds | 8 Ergonomiaiveszélyek | 8.8, Testtartss | 5. A izomrendszeri| - 3.9 Az elhaszndlodott alkatrészok 15 1 1 15 01 1 1
zavar; cseréje
L . r . Szervezési intézkedések
49 | 5 Karbantartés, tisstitds | 8 Ergonomiai veszélyek | 8.4, Erdkifejess | 5. VA izomrendszeri| - 5.9 Az elhaszndlodott alkatrészok 15 1 1 15 01 1 1
zavar; cseréje
. o T fs o 2 . s - . Kézi beallito tizemmod -
50 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgé elemek 1.c zazbdas; 6.3 Hibakeresés 8 2,5 1 20 " . 0,1 2,5 1
csokkentett sebesség
51 |6 Hibakeresés / hibaclhrités | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgé clemek | 1 $70rds vagy 6.3 Hibakeresés 8 25 4 WA Q= 0,1 25 1
Atszaras; csokkentett sebesség
Csomagolo robot energia- és
52 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek 1.c zazodas; 6.7 Javitas 8 2,5 1 20 fesziiltségmentesitése - 5 2,5 1 12,5
MARADO kockézat
11 szrds va Csomagolo robot energia- és
53 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 1 Mechanikai veszélyek [ 1.13. Mozgo elemek h tszlrds: ey 6.7 Javitas 8 2,5 4 fesziiltségmentesitése - 5 2,5 1 12,5
atszrds; MARADO kockiizat
54 |6 Hibakeresés / hibaclhdritds | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgé elemek 1.c zizodis; 6.6 Visszatérés az clakadsisbol 8 25 1 Kézi belltd iizemmod - 0.1 25 1
csokkentett sebesség
y o . . . . -, - Kézi beallito i od -
55 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgo elemek 6.6 Visszatérés az elakadasbol 8 2,5 4 ?,Zl cattito uzemo 0,1 2,5 1
csokkentett sebesség
56 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.a égés; 6.3 Hibakeresés 5 25 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1
57 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; 6.3 Hibakeresés 5 5 15 Frintésvédelmi relé beépitése. 0,1 5 15
58 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.a égés; 6.7 Javitas 5 25 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1
59 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; 6.7 Javitas 5 5 15 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 5 15
60 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.a égés; 6.6 Visszatérés az elakadasbol 5 25 1 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 2,5 1
61 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; 6.6 Visszatérés az elakadasbol 5 5 15 FErintésvédelmi relé beépitése. 0,1 5 15
Csomagolo robot energia- és
62 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas 4 Zajveszély yilé/siivitd pneumatikus|  4.a rossz kozérzet 6.3 Hibakeresés 8 1 1 fesziiltségmentesitése - 5 1 0,5
MARADO kockézat
. Csomagolo robot energia- és
. . . P . . P . 4.d maradandd . . " oz
63 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas 4 Zajveszély yilé/siivitd pneumatikus halldscsikkenés: 6.3 Hibakeresés 15 1 8 fesziiltségmentesitése - 5 1 8 40
aTdsesokkenes: MARADO kockiizat
8. viz-i dszeri Szervezési intézkedések
64 |6 Hibakeresés / hibaelhdritas | 8 Ergonomiai veszélyek 8.8. Testtartis < Vaz";‘::f“ szen 6.3 Hibakeresés 15 1,5 1 22,5 0,1 15 1
8.c viz-izomrendszeri Szervezési intézkedések
65 | 6 Hibakeresés / hibaelharitas | 8 Ergonomiai veszélyek 8.4. Erdkifejtés : Javar: 6.7 Javitas 15 1,5 1 22,5 0,1 1,5 1
66 4 Mukodtefte:S (nf:rmal U2 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek 1.c zazodas; 4.9 Manualis miikodtetés 5 5 2 50 K&iz‘l‘beallno (gnitidl= 0,1 5 2
koriilmény) b
67 4 Mukodtefte:S (nf: rmdl tzemi 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozg6 elemek L :szur: 'vagy 4.9 Manualis miikodtetés 2 5 4 40 K&iz‘l‘beallno uzemod - 0,1 5 2
koriilmény) atsziras; b
4 Miikodtetés (normal tizemi . P s A Ga e g PP
68 \Griilmény) 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.aégés; 4.9 Manualis miikodtetés 2 5 2 20 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 9 2
4 Miikodtetés (normal tizemi . L, P ., PR , L, C i,
69 \Griilmény) 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; 4.9 Manualis miikodtetés 2 5 15 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 9 15
70 4 Miikodteté: (nf:rmal lizemi| | nikai veszélyek | 1.13. Mozgs elemek 1. zizbdas: 4.10 A gép u_]ralryndl Ra' leallitas / ) 5 5 2 BthOI?Sﬂgl 1ézerszkenner 0.1 5 5
koriilmény) megszakitds utdn I it
71 4 Miikodteté: (nf:rmal lizemi| | nikai veszélyek | 1.13. Mozgs elemek 4.10 A gép Gj 1r'|d1 Ra' leallitas / ) 5 4 40 BthOI?Sﬂgl 1ézerszkenner 0.1 5 5
koriilmény) megszakitds utan I it
7z |4 Mikodtetés (ormal tzemi | o )y oo veszelyek | 2.4. Aktiv részek 2.a égés; 410 A gép jrainditésa ledlitds / 2 5 2 20 Erintésvédelmi relé beépitése. 0.1 5 2
koriilmény) megszakitds utdn
73 |4 Mikodtetés (normal tizemi | ) )y oo veszelyek | 2.4, Aktiv részek | 2.d haldlos aramiites; | +10 A 86P Wrainditésa ledlitds / 2 5 15 Erintésvédelmi relé beépitése. 0.1 5 15
koriilmény) megszakitds utdn
74 4 Mukodtefte:S (nf: rml tizemi 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgo elemek 1.c zazodas; 4.11 Felugyelet 1 3 2 10 BthOI?Sﬂgl Wred e 0,1 9 2
koriilmény) I 1t
75 4 Mukodtefte:S (nf: rml tizemi 1 Mechanikai veszélyek | 1.13. Mozgo elemek 4.11 Felugyelet 1 3 4 20 BthOI?Sﬂgl Wred e 0,1 9 2
koriilmény) I 1t
76 |4 Mkodtetes (normdl dzemi | ) gy ovoc vecratvek | 2.4, Aktiv részek 4.1 Feligyelet 1 5 2 10 Erintésvédelmi relé bedpitése. 0,1 5 2
koriilmény)
4 Miikodtetés (normal tizemi . P P e Gg enn 8 VA Ty
77 KGriilmény) 2 Elektromos veszélyek 2.4. Aktiv részek 2.d halalos aramiités; 4.11 Feliigyelet 1 5 15 Erintésvédelmi relé beépitése. 0,1 9 15
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File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

FR Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

Project file name:

C:\Users\borsodi\Documents\SISTEMA\Projects\MON 38 Universal Robot
Station.ssm

Creation date:

12.09.2024 10:20:22

Project status:

Done

Project number:

Project version:

Authors:

Borsodi Tamas M806AO

Project managers:

Inspectors:

Dangerous point/machine:

Documentation:

Document:

.\PAU-23.019017_-_P-00005419_ROTOcsom.pdf

Version of software:

2.1.1 build 2

Version of standard:

1ISO 13849-1:2015, ISO 13849-2:2012

Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Options: Use DC intermediate levels for calculation of PFHD (more precise)
[CIJMTTFD capping for category 4 lower from 2500 to 100 years.

Status: Xred

Note: There are messages with red status listed for this project (or it's

subordinate basic elements). These point out either some
unaccomplished conditions or inconsistencies.

Message [Status of Message]:

- For this component, no RDF value was specified by the manufacturer in
the VDMA Library. The RDF value (default: 100 [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 27 451 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 9 803,9 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 9 803,9 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The required performance level (PLr = d) is not reached by this safety
function.

Hint: See tab 'Subsystems' column 'PL' [red]

- The channels MTTFD has been cut from originally 9 803,9 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 9 803,9 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

Print options
Show device details

Show documentations on SF, SB, BL and EL

Show requirements on PL and Category

Show parameter documentations on PLr, PL,
Category, CCF, MTTFD and DC
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u
Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

FR Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

Show CCF and DC measures in detail Show messages
Contained safety functions

Name: Emergency stop - Elektromos
Required: PLr d Reached: PL d PFHD [1/n]: 4,6E-7 Status: green

List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:
: - No devices known -

Name: Emergency stop - Pneumatika
Required: PLr d Reached: PL ¢ PFHD [1/n]: 1,2E-6 Status: red

List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:
: - No devices known -

Name: Biztonséagi lézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz) [Safety-related stop function
initiated by safeguard]

Required: PLrd Reached: PL d PFHD [1/h]: 5,1E-7 Status: green

List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:
: - No devices known -

SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 2/25
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Identifier of the Safety function:

Safety function type: Emergency stop function

Triggering event: Vész-stop gomb megnyomasra aktivalodik.

Reaction and STO (Safe Torque Off) 0. kat, hajtoelemek energiaellatasanak leallitasa.
Behaviour on power failure: Hajtoemelek energia levalasztasa, energiamentes allapot

Safe state: Energiamentes allapot, nincs veszélyes mozgas.

Operation mode: Mind

Demand rate:

Running-on time:

Priority:

Documentation: biztonsagi funkciok blokkdiagramja

Document:

‘Required Performance Level Safety function

PLr (by risk graph): d

Severity of injury (S): Serious (normally irreversible) injury or death
Frequency / exposure times to hazard (F): Frequent to continuous / exposure time is long
Possibility of avoiding (P): Possible under specific conditions

Risk graph:

=S, =p=F, —=p=P, —p| d

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Safety function
‘Reached PL: d PFHD [1/n]: 4,6E-7

‘List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:

Device list:
L

‘Status / Messages Safety function

‘Status: green

Subsystems (1/3)
=E Name: ReLy EMSS300 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF1 Inventory number:

‘Device details Subsystem

Device Manufacturer: SICK AG
Device Identifier: Rely EMSS300 V1.0.0
Device group: Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 3/25



Project name:

SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Part number: RLY3-EMSS300/1099973 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

[] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Auswerteeinheit fir Sicherheitsschalter mit manuellem und
automatischem Reset,
integriertes EDM

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:

Rely RLY3-EMSS300

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Subsystems (2 / 3)

=E Name: Stop buttons

Reference designator: 40S0

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SIEMENS

Device Identifier:

Device group:

Part number: 3SU1000-1HB20-0AAQ; 3SU1400-1AA10-1CA0 Revision:

Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Use case: Vészstop esetén

Description of the
use case:

A meglevd vagy fellépd veszély elharitasara.

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Qualitative aspects suitable up to PL:

n.a.

PL requirements:

fulfilled

The PL shall be determined by the estimation of
the following aspects:

- Behaviour of the safety function under fault conditions (see clause 6)
[fulfilled]

- safety-related software according to clause 4.6 or no software
included [fulfilled]

- systematic failure (see Annex G) [fulfilled]

- Ability to perform a safety function under expected environmental
conditions [fulfilled]

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,4E-8

‘Documentation:

‘Category Subsystem

Cat.: 3
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

- Accordance with relevant standards to withstand the expected
influences. [fulfilled]

- Basic safety principles are being used. [fulfilled]

- Well-tried safety principles are being used. [fulfilled]

- A single fault tolerance and reasonable fault detection are given.
[fulfilled]

- MTTFD is at least Low or Medium or High. [fulfilled]

- DCavg is at least Low or Medium; [fulfilled]
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Requirements of the Category:

- The achieved score of the CCF-rating is at least 65. [fulfilled]

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘MTTFD and Mission time Subsystem

MTTFD [a]:

100 (High)

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Diagnostic coverage Subsystem
‘ DCavg [%]:

94,5 (Medium)

Common cause failure Subsystem
[

CCF Points:

65 (fulfilled)

Documentation:

Document:
L

‘Status / Messages Subsystem

‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)

EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator:

‘Device details Block

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0

Device group:

Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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DHH

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Documentation Block
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 9803,9 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 250000 nop [cycles/a]: 255
Nop parameter: Days: 255 Hours: 8 Seconds: 28300

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 99 (High)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status: green

Channels / Test channels (2/2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)
EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator: Inventory number:

‘Device details Block

Device Manufacturer: SICK AG

Device Identifier: ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0
Device group: Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
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DHH

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Block
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 9803,9 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 250000 nop [cycles/a]: 255
Nop parameter: Days: 255 Hours: 8 Seconds: 28800

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 90 (Medium)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status: green

Subsystems (3/3)

%R Name: OUTPUT - UR 10 robot

Reference designator: CB3 Inventory number:

‘Device details Subsystem

Device Manufacturer: Universal

SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 8 /25



SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine 'u H
of

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Device Identifier:

Device group:

Part number: Revision:

Function: [ Input [J Logic
Output [Junknown

Use case:

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination: Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:d Qualitative aspects suitable up to PL: d

Reached PL: d PFHD [1/h]: 4,3E-7

Documentation:

‘Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem

Cat.: 3

Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category: Since the category is given by the manufacturer he is responsible to

satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status: green
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Identifier of the Safety function:

Safety function type:

Emergency stop function

Triggering event:

Vész-stop gomb megnyomasra aktivalodik.

Reaction and
Behaviour on power failure:

STO (Safe Torque Off) 0. kat, hajtoelemek energiaellatasanak leallitasa.
Hajtoemelek energia levalasztasa, energiamentes allapot

Safe state:

Energiamentes allapot, nincs veszélyes mozgas.

Operation mode:

Mind

Demand rate:

Running-on time:

Priority:

Documentation:

biztonsagi funkciok blokkdiagramja

Document:

‘Required Performance Level Safety function

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

‘File:

‘Performance Level Safety function

‘Reached PL:c

PFHD [1/h]: 1,2E-6

‘List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:

Device list:
L

‘Status / Messages Safety function

Status:

red

Message [Status of Message]:

- The required performance level (PLr = d) is not reached by this safety
function.
Hint: See tab 'Subsystems' column 'PL' [red]

Subsystems (1/3)

=B Name: ReLy EMSS300 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF1

‘Device details Subsystem

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

Rely EMSS300 V1.0.0

Device group:

Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name:

SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Part number: RLY3-EMSS300/1099973 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

[] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Auswerteeinheit fir Sicherheitsschalter mit manuellem und
automatischem Reset,
integriertes EDM

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:

Rely RLY3-EMSS300

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Subsystems (2 / 3)

=E Name: Stop buttons

Reference designator: 40S0 Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Device Identifier:

Device group:

Part number: Revision:
Function: Input [J Logic

] Output [Junknown
Use case:

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination: Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg
Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.
PL requirements: fulfilled

The PL shall be determined by the estimation of - Behaviour of the safety function under fault conditions (see clause 6)
the following aspects: [fulfilled]
- safety-related software according to clause 4.6 or no software
included [fulfilled]
- systematic failure (see Annex G) [fulfilled]
- Ability to perform a safety function under expected environmental
conditions [fulfilled]

Reached PL: e PFHD [1/n]: 3,4E-8

Documentation:
L

‘Category Subsystem
Cat.: 3

Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category: - Accordance with relevant standards to withstand the expected
influences. [fulfilled]
- Basic safety principles are being used. [fulfilled]
- Well-tried safety principles are being used. [fulfilled]
- A single fault tolerance and reasonable fault detection are given.
[fulfilled]
- MTTFD is at least Low or Medium or High. [fulfilled]
- DCavg is at least Low or Medium; [fulfilled]
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine 'u H
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Requirements of the Category:

- The achieved score of the CCF-rating is at least 65. [fulfilled]

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘MTTFD and Mission time Subsystem

MTTFD [a]:

100 (High)

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Diagnostic coverage Subsystem
‘ DCavg [%]:

94,5 (Medium)

Common cause failure Subsystem
[

CCF Points:

65 (fulfilled)

Documentation:

Document:
L

‘Status / Messages Subsystem

‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)

EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator:

‘Device details Block

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0

Device group:

Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

DHH

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Documentation Block
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 9803,9 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 250000 nop [cycles/a]: 255
Nop parameter: Days: 255 Hours: 8 Seconds: 28300

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 99 (High)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status: green

Channels / Test channels (2/2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)
EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator: Inventory number:

‘Device details Block

Device Manufacturer: SICK AG

Device Identifier: ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0
Device group: Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

DHH

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Block
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 9803,9 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 250000 nop [cycles/a]: 255
Nop parameter: Days: 255 Hours: 8 Seconds: 28800

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 90 (Medium)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status: green

Subsystems (3/3)

=E Name: Pneumatika (betaplalas, fészelep)

Reference designator: 300QM4 Inventory number:

‘Device details Subsystem

Device Manufacturer:

SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 15/ 25



SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine

B
||
-
~

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Device Identifier:

Device group:

Part number: Revision:
Function: [ Input [J Logic

[] Output unknown
Use case:

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination: Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg
Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.
PL requirements: fulfilled

The PL shall be determined by the estimation of - Behaviour of the safety function under fault conditions (see clause 6)
the following aspects: [fulfilled]
- safety-related software according to clause 4.6 or no software
included [fulfilled]
- systematic failure (see Annex G) [fulfilled]
- Ability to perform a safety function under expected environmental
conditions [fulfilled]

Reached PL: ¢ PFHD [1/h]: 1,1E-6

Documentation:
L

‘Category Subsystem
Cat.: 1

Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category: - Accordance with relevant standards to withstand the expected
influences. [fulfilled]
- Basic safety principles are being used. [fulfilled]
- Well-tried components are being used. [fulfilled]
- Well-tried safety principles are being used. [fulfilled]
- MTTFD is at least High. [fulfilled]

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘MTTFD and Mission time Subsystem
MTTFD [a]: 100 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u =
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

‘Status / Messages Subsystem

‘Status: green

Channels / Test channels (1/1)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)

EL Name: On/off valve MS4-EE-1/4-10V24-S

Reference designator:

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

Festo AG & Co.KG

Device Identifier:

542598

Device group:

Compressed air preparation

Part number: 542598 Revision: 1.0

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Block
[

Documentation:

Further information:

Online data sheet:
https://www.festo.com/cat/en_en/DKI3WebDataSheet.asp?part
=542598

Online data sheet product reliability:
https://www.festo.com/eap/en_en/ReliabilityDatasheet/start.do?
partno=542598

Support portal:
https://www.festo.com/net/en-gb_gb/SupportPortal/default.aspx
?0=542598&tab=3

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block

MTTFD [a]: 27451 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10 [cycles]: 350000

RDF [%]: 50
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u
Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

B10D [cycles]: 700000 nop [cycles/a]: 255
Hours: 8 Seconds: 28300

Nop parameter: Days: 255

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

Status: green

Message [Status of Message]: - For this component, no RDF value was specified by the
manufacturer in the VDMA Library. The RDF value (default:
100 [green]
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Identifier of the Safety function:

Safety-related stop function initiated by safeguard

Safety function type:

Enabling device function

Triggering event:

A lézerszeknner éaltal pasztazott, veszélyes térbe térténd belépés.
(+F010-24BG1; +F010-28BG1)

Reaction and
Behaviour on power failure:

STO (Safe Torque Off) 0. kat, hajtoelemek energiaellatasanak leallitasa.
Hajtoemelek energia levalasztasa, energiamentes allapot.

Safe state:

Energiamentes allapot, nincs veszélyes mozgas. A levegd betaplalas az
aktuatornal makaodik.

Operation mode:

Automata izemmod

Demand rate:

Running-on time:

80 ms

Priority:

Documentation:

Document:

‘Required Performance Level Safety function

PLr (by risk graph):

d

Severity of injury (S):

Serious (normally irreversible) injury or death

Frequency / exposure times to hazard (F):

Frequent to continuous / exposure time is long

Possibility of avoiding (P):

Possible under specific conditions

Risk graph:

=S, =p=F, =p="P, =p|

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Safety function

‘Reached PL:d

PFHD [1/h]: 5,1E-7

‘List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:

Device list:
L

‘Status / Messages Safety function
‘Status:

green

Subsystems (1/4)

=B Name: ReLy OSSD400 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF2.1; 20KF4.1

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK AG
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Device Identifier:

Rely OSSD400 V1.0.0

Device group:

Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

Part number: RLY3-EMSS400/1099971 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

[] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Ausgangserweiterung fir OSSDs fiir optoelektronische
Schutzeinrichtungen,
EDM uber Pfad

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.
Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:
Rely RLY3-OSSD400

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem

Status:

green
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Subsystems (2 / 4)

=B Name: ReLy OSSD200 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF2; 20KF4

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ReLy OSSD200 V1.0.0

Device group:

Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

Part number: RLY3-0SSD200/1085344 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Auswerteeinheit flr optoelektronische Schutzeinrichtungen mit
manuellem und automatischem Reset,
integriertes EDM

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.
Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:
Rely RLY3-OSSD200

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.
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Project name:

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01.

MON 38 Universal Packaging Robot Station

B
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~

Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green

Subsystems (3/4)

=B Name: S300 (Stand 2012-02)

Reference designator: 24BG1; 28BG1

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

S300 V1.0.0

Device group:

Sicherheits-Laserscanner

Part number: S30B-x011xA Revision: 1.0.0
Function: Input [J Logic

] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Typ 3 (IEC 61496)

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:

S300 Standard
S300 Advanced
S300 Professional
S300 Expert

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the

requirements of the Category and of the PL)

PL:d

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 8E-8

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.:
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Project name:
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of

MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Category requirements:

fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green

Subsystems (4 / 4)

%R Name: OUTPUT - UR 10 robot

Reference designator: CB3

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Universal

Device Identifier:

Device group:

Part number:

Revision:

Function:

[ Input [J Logic
Output [ unknown

Use case:

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:d

Qualitative aspects suitable up to PL: d

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 4,3E-7

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 3
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.
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u
Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station H

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status: green
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of Machine App”C&tiOl’]S Institut fiir Arbeitsschutz der

Deutschen Gesetzlichen Unfallversicherung

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station

File date: 01.11.2024 13:44:04 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 0702b102201067e04647172a38fcd471

EXCLUSION OF LIABILITY

Care has been taken in production of the software SISTEMA, which corresponds to the state of the art. It is made
available to users free of charge.

Die Haftung des Institut fiir Arbeitsschutz der DGUV (IFA) ist damit auf Vorsatz und grobe Fahrlassigkeit (§ 521 BGB)
bzw. bei Sach- und Rechtsméangel auf arglistig verschwiegene Fehler beschréankt (523, 524 BGB).

The Institute for Occupational Safety and Health of the German Social Accident Insurance undertakes to keep its
website free of viruses; nevertheless, no guarantee can be given that the software and information provided are
virus-free. The user is therefore advised to take appropriate security precautions and to use a virus scanner prior to
downloading software, documentation or information.

NOTE

This document is not a complete technical documentation according to EN 1SO 13849-1:2015, clause 10.

CONTACT

Institute for Occupational Health and Safety of German Social Accident Insurance (IFA)
Division 5: Accident Prevention: Digitalisation - Technologies

Alte Heerstr. 111, 53757 Sankt Augustin

E-mail: sistema@dguv.de

www.dguv.de/ifa (Webcode e561582)

Name in block letters: Date, signature:
Authors Authors
Inspectors Inspectors
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

FR Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

Project file name:

C:\Users\borsodi\Documents\SISTEMA\Projects\MON 38 Universal Robot
Station_2.ssm

Creation date:

12.09.2024 10:20:22

Project status:

Done

Project number:

Project version:

Authors:

Borsodi Tamas M806AO

Project managers:

Inspectors:

Dangerous point/machine:

Documentation:

Document:

.\PAU-23.019017_-_P-00005419_ROTOcsom.pdf

Version of software:

2.1.1 build 2

Version of standard:

1ISO 13849-1:2015, ISO 13849-2:2012

Checksum: 4aecabff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Options: Use DC intermediate levels for calculation of PFHD (more precise)
[CIJMTTFD capping for category 4 lower from 2500 to 100 years.

Status: wgreen

Note: There are no warnings listed for this project (or it's subordinate basic

elements).

Message [Status of Message]:

- The channels MTTFD has been cut from originally 3 424,7 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 3 424,7 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 9 803,9 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

- The channels MTTFD has been cut from originally 9 803,9 to 100 a. For
a channel 100 a is the maximum acceptable mean time to a dangerous
failure. [green]

Print options
Show device details

Show documentations on SF, SB, BL and EL

Show CCF and DC measures in detail

Contained safety functions

Show requirements on PL and Category

Show parameter documentations on PLr, PL,
Category, CCF, MTTFD and DC
Show messages

Name: Emergency stop - Elektromos

Required: PLr d

Reached: PL d PFHD [1/n]: 4,6E-7 Status: green

List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u HL_
u
Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett H

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

FR Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

w .
- No devices known -
L

Name: Emergency stop - Pneumatika
Required: PLrd Reached: PL e PFHD [1/h]: 7,4E-8 Status: green

List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:
: - No devices known -

Name: Biztonsagi [ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz) [Safety-related stop function
initiated by safeguard]

Required: PLrd Reached: PL d PFHD [1/h]: 5,1E-7 Status: green

List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:
: - No devices known -
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Identifier of the Safety function:

Safety function type: Emergency stop function

Triggering event: Vész-stop gomb megnyomasra aktivalodik.

Reaction and STO (Safe Torque Off) 0. kat, hajtoelemek energiaellatasanak leallitasa.
Behaviour on power failure: Hajtoemelek energia levalasztasa, energiamentes allapot

Safe state: Energiamentes allapot, nincs veszélyes mozgas.

Operation mode: Mind

Demand rate:

Running-on time:

Priority:

Documentation: biztonsagi funkciok blokkdiagramja

Document:

‘Required Performance Level Safety function

PLr (by risk graph): d

Severity of injury (S): Serious (normally irreversible) injury or death
Frequency / exposure times to hazard (F): Frequent to continuous / exposure time is long
Possibility of avoiding (P): Possible under specific conditions

Risk graph:

=S, =p=F, —=p=P, —p| d

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Safety function
‘Reached PL: d PFHD [1/n]: 4,6E-7

‘List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:

Device list:
L

‘Status / Messages Safety function

‘Status: green

Subsystems (1/3)
=E Name: ReLy EMSS300 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF1 Inventory number:

‘Device details Subsystem

Device Manufacturer: SICK AG
Device Identifier: Rely EMSS300 V1.0.0
Device group: Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely
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Project name:

SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Part number: RLY3-EMSS300/1099973 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

[] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Auswerteeinheit fir Sicherheitsschalter mit manuellem und
automatischem Reset,
integriertes EDM

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:

Rely RLY3-EMSS300

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Subsystems (2 / 3)

=E Name: Stop buttons

Reference designator: -40S0

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SIEMENS

Device Identifier:

Device group:

Part number: 3SU1000-1HB20-0AAQ; 3SU1400-1AA10-1CA0 Revision:

Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Use case: Vészstop esetén

Description of the
use case:

A meglevd vagy fellépd veszély elharitasara.

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Qualitative aspects suitable up to PL:

n.a.

PL requirements:

fulfilled

The PL shall be determined by the estimation of
the following aspects:

- Behaviour of the safety function under fault conditions (see clause 6)
[fulfilled]

- safety-related software according to clause 4.6 or no software
included [fulfilled]

- systematic failure (see Annex G) [fulfilled]

- Ability to perform a safety function under expected environmental
conditions [fulfilled]

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,4E-8

‘Documentation:

‘Category Subsystem

Cat.: 3
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

- Accordance with relevant standards to withstand the expected
influences. [fulfilled]

- Basic safety principles are being used. [fulfilled]

- Well-tried safety principles are being used. [fulfilled]

- A single fault tolerance and reasonable fault detection are given.
[fulfilled]

- MTTFD is at least Low or Medium or High. [fulfilled]

- DCavg is at least Low or Medium; [fulfilled]
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett H

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Requirements of the Category:

- The achieved score of the CCF-rating is at least 65. [fulfilled]

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘MTTFD and Mission time Subsystem

MTTFD [a]:

100 (High)

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Diagnostic coverage Subsystem
‘ DCavg [%]:

94,5 (Medium)

Common cause failure Subsystem
[

CCF Points:

65 (fulfilled)

Documentation:

Document:
L

‘Status / Messages Subsystem

‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)

EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator:

‘Device details Block

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0

Device group:

Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Documentation Block
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 9803,9 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 250000 nop [cycles/a]: 255
Nop parameter: Days: 255 Hours: 8 Seconds: 28300

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 99 (High)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status: green

Channels / Test channels (2/2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)
EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator: Inventory number:

‘Device details Block

Device Manufacturer: SICK AG

Device Identifier: ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0
Device group: Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Block
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 9803,9 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 250000 nop [cycles/a]: 255
Nop parameter: Days: 255 Hours: 8 Seconds: 28800

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 90 (Medium)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status: green

Subsystems (3/3)

%R Name: UR 10 robot - OUTPUT

Reference designator: CB3 Inventory number:

‘Device details Subsystem

Device Manufacturer: Universal
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MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Elektromos

Device Identifier:

UR10e

Device group:

Industrial robot

Part number: 20245200441

Revision: 2024 September

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Further information:

Online data sheet:
https://www.festo.com/cat/en_en/DKI3WebDataSheet.asp?part=5425
98

Online data sheet product reliability:
https://www.universal-robots.com/products/ur10-robot/

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:d

Qualitative aspects suitable up to PL: d

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 4,3E-7

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 3
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem

‘Status:

green

SISTEMA a free of charge tool from IFA

Page 9/24



SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine 'u H
of

Project name:

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01.

MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett H

Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Identifier of the Safety function:

Safety function type:

Emergency stop function

Triggering event:

Vész-stop gomb megnyomasra aktivalodik.

Reaction and
Behaviour on power failure:

STO (Safe Torque Off) 0. kat, hajtoelemek energiaellatasanak leallitasa.
Hajtoemelek energia levalasztasa, energiamentes allapot

Safe state:

Energiamentes allapot, nincs veszélyes mozgas.

Operation mode:

Mind

Demand rate:

Running-on time:

Priority:

Documentation:

biztonsagi funkciok blokkdiagramja

Document:

‘Required Performance Level Safety function

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

‘File:

‘Performance Level Safety function

‘Reached PL:e

PFHD [1/h]: 7,4E-8

‘List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:

Device list:
L

‘Status / Messages Safety function

‘Status:

green

Subsystems (1/3)

=B Name: ReLy EMSS300 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF1

‘Device details Subsystem

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

Rely EMSS300 V1.0.0

Device group:

Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

Part number: RLY3-EMSS300/1099973 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett
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File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Use case:

Standard Use Case

Description of the
use case:

Auswerteeinheit fir Sicherheitsschalter mit manuellem und
automatischem Reset,
integriertes EDM

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.
Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:
Rely RLY3-EMSS300

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem

Status:
L

green

Subsystems (2 / 3)

=E Name: Stop buttons

Reference designator: 40S0

‘Device details Subsystem

Inventory number:
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File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Device Manufacturer:

Device Identifier:

Device group:

Part number: Revision:
Function: Input [JLogic

] Output [Junknown
Use case:

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination: Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg
Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.
PL requirements: fulfilled

The PL shall be determined by the estimation of - Behaviour of the safety function under fault conditions (see clause 6)
the following aspects: [fulfilled]
- safety-related software according to clause 4.6 or no software
included [fulfilled]
- systematic failure (see Annex G) [fulfilled]
- Ability to perform a safety function under expected environmental
conditions [fulfilled]

Reached PL: e PFHD [1/n]: 3,4E-8

Documentation:
L

‘Category Subsystem
Cat.: 3

Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category: - Accordance with relevant standards to withstand the expected
influences. [fulfilled]
- Basic safety principles are being used. [fulfilled]
- Well-tried safety principles are being used. [fulfilled]
- A single fault tolerance and reasonable fault detection are given.
[fulfilled]
- MTTFD is at least Low or Medium or High. [fulfilled]
- DCavg is at least Low or Medium; [fulfilled]
- The achieved score of the CCF-rating is at least 65. [fulfilled]

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:
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File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

‘MTTFD and Mission time Subsystem

MTTFD [a]:

100 (High)

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Diagnostic coverage Subsystem
‘ DCavg [%]:

94,5 (Medium)

Common cause failure Subsystem
[

CCF Points:

65 (fulfilled)

Documentation:

Document:
L

‘Status / Messages Subsystem

‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)

EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator:

‘Device details Block

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0

Device group:

Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Block
[
Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Documentation:

hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:
ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):
ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsoéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block

MTTFD [a]: 3424,7 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 250000

nop [cycles/a]: 730

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block
DC [%]: 99 (High)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block

‘Status:

green

Channels / Test channels (2/2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 100
Blocks (1/1)

EL Name: ES21 (Stand 2024-01)

Reference designator:

‘Device details Block

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ES21-MB16S2/ -MB16S4 V1.0.0

Device group:

Not-Halt-Taster

Part number: ES21-MB16S2 (6082622)/ ES21-MB26S4 Revision: 1.0.0
(6082623)
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine u

Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Documentation Block
[

Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten.
Verbindlich sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des
jeweiligen Produktes.

Die hier gemachten Daten gelten nur mit den angenommenen
Werten fur die Anzahl der Schaltzyklen pro Jahr. Ggfs. kann
hier eine Anpassung ndtig sein.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilie:

ES21 (Einbau- und Aufbauversionen):

ES21-MB16S2 (6082622)

ES21-MB16S4 (6082623)

beide mit 2 Zwangsdéffner

Document:
L

‘MTTFD and Mission time Block
MTTFD [a]: 3424,7 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 250000

nop [cycles/a]: 730

Documentation:
L

‘Diagnostic coverage Block

DC [%]: 90 (Medium)

Documentation:
L

‘Status / Messages Block
‘Status:

green

Subsystems (3/3)

=B Name: Steuerblock VOFA-L26-T52-M-G14-1C1-APP

Reference designator:

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Festo AG & Co.KG

Device Identifier:

569819

Device group:

Ventile und Ventilbaugruppen

Part number: 569819 Revision: 1.0

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown

Use case: nop=3.000.000 | - |- |- |-

Description of the
use case:

PFHD-Wert unter Annahme der mittleren Anzahl jahrlicher

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

EIHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

Description of the
use case:

Betéatigungen nop von 3.000.000. Bitte Einschréankung durch
B10-Wert beachten: B10=10.000.000

Weitere PFHD-Werte in Abh&ngigkeit der jahrlichen Betatigung
kénnen dem Diagramm "PFHD-Wert in Abh&ngigkeit von der mittleren
Anzahl jahrlicher Betéatigungen nop" in der Bedienungsanleitung
entnommen werden.

Beachten Sie die Betriebszeit (T10D, nach EN ISO 13849-1, C.3)
lhres Steuerblocks. Die Betriebszeit ist abh&ngig vom
Lebensdauerkennwert (B10D)

und der mittleren Anzahl jahrlicher Betétigungen (nop) und kann
abhéngig von lhrem Anwendungsfall kiirzer ausfallen, als die
angegebene Gebrauchsdauer.

Die Magnetventile des Steuerblocks miussen spatestens zum Ende
der Betriebszeit ausgetauscht werden.

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Weitere Informationen:

Online Datenblatt:
https://www.festo.com/cat/de_de/DKI3WebDataSheet.asp?part=5698
19

Online Datenblatt Produktzuverlassigkeit:
https://www.festo.com/eap/de_de/ReliabilityDatasheet/start.do?partno
=569819

Supportportal:
https://www.festo.com/net/de_de/SupportPortal/default.aspx?q=56981
9&tab=3

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,9E-8

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Emergency stop - Pneumatika

‘Status / Messages Subsystem
‘Status: green
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Identifier of the Safety function:

Safety-related stop function initiated by safeguard

Safety function type:

Enabling device function

Triggering event:

A lézerszeknner éaltal pasztazott, veszélyes térbe térténd belépés.
(+F010-24BG1; +F010-28BG1)

Reaction and
Behaviour on power failure:

STO (Safe Torque Off) 0. kat, hajtoelemek energiaellatasanak leallitasa.
Hajtoemelek energia levalasztasa, energiamentes allapot.

Safe state:

Energiamentes allapot, nincs veszélyes mozgas. A levegd betaplalas az
aktuatornal makaodik.

Operation mode:

Automata izemmod

Demand rate:

Running-on time:

80 ms

Priority:

Documentation:

Document:

‘Required Performance Level Safety function

PLr (by risk graph):

d

Severity of injury (S):

Serious (normally irreversible) injury or death

Frequency / exposure times to hazard (F):

Frequent to continuous / exposure time is long

Possibility of avoiding (P):

Possible under specific conditions

Risk graph:

=S, =p=F, =p="P, =p|

Documentation:

Document:
L

‘Performance Level Safety function

‘Reached PL:d

PFHD [1/h]: 5,1E-7

‘List of devices with a permissible operation time (T10D) of less than 20 years:

Device list:
L

‘Status / Messages Safety function
‘Status:

green

Subsystems (1/4)

=B Name: ReLy OSSD400 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF2.1; 20KF4.1

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK AG

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Device Identifier:

Rely OSSD400 V1.0.0

Device group:

Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

Part number: RLY3-EMSS400/1099971 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

[] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Ausgangserweiterung fir OSSDs fiir optoelektronische
Schutzeinrichtungen,
EDM uber Pfad

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.
Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:
Rely RLY3-OSSD400

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem

Status:

green
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Subsystems (2 / 4)

=B Name: ReLy OSSD200 (Stand 2020-03)

Reference designator: 20KF2; 20KF4

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

ReLy OSSD200 V1.0.0

Device group:

Sicherheitsschaltgerét/-relais Rely

Part number: RLY3-0SSD200/1085344 Revision: 1.0.0
Function: [ Input Logic

] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Auswerteeinheit flr optoelektronische Schutzeinrichtungen mit
manuellem und automatischem Reset,
integriertes EDM

Beabsichtigtes Sicherheitsniveau bendtigt regelméaRiges Prufinterval:
SIL3/ PL e/ Kat.4 monatlich

SIL3/PL e/ Kat.3 monatlich

SIL2/ PL d/ Kat.3  jéhrlich

SIL1/PL ¢/ Kat.2 keine regelméRige Uberpriifung benétigt

Documentation Subsystem
[

Documentation: Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.
Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:
Rely RLY3-OSSD200

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:e

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-9

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.: 4
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.
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Project name:

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01.
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Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green

Subsystems (3/4)

=B Name: S300 (Stand 2012-02)

Reference designator: 24BG1; 28BG1

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK AG

Device Identifier:

S300 V1.0.0

Device group:

Sicherheits-Laserscanner

Part number: S30B-x011xA Revision: 1.0.0
Function: Input [J Logic

] Output [Junknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Typ 3 (IEC 61496)

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Irrtiimer und technische Anderungen bleiben vorbehalten. Verbindlich
sind nur die Daten in der Betriebsanleitung des jeweiligen Produktes.

Die Daten gelten fir die folgenden Produktfamilien:

S300 Standard
S300 Advanced
S300 Professional
S300 Expert

Document:
L

‘Performance Level Subsystem
PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the

requirements of the Category and of the PL)

PL:d

Qualitative aspects suitable up to PL: n.a.

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 8E-8

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

‘Category Subsystem
Cat.:

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

Category requirements:

fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:

‘Status / Messages Subsystem
‘Status:

green

Subsystems (4 / 4)

%R Name: UR 10 robot - OUTPUT

Reference designator: CB3

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Universal

Device Identifier:

UR10e

Device group:

Industrial robot

Part number: 20245200441

Revision: 2024 September

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown
Use case: Standard Use Case

Description of the
use case:

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Further information:

Online data sheet:
https://www.festo.com/cat/en_en/DKI3WebDataSheet.asp?part=5425
98

Online data sheet product reliability:
https://www.universal-robots.com/products/url0-robot/

Document:
L

‘Performance Level Subsystem

PL determination:

Enter PL/PFHD directly (manufacturer ensures compliance with the
requirements of the Category and of the PL)

PL:d

Qualitative aspects suitable up to PL: d

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 4,3E-7

Documentation:

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

DHH

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

Safety function: Biztonsagi |ézerszkenner (Field Scanner) - elektromos (Robothoz)

‘Category Subsystem
Cat.: 3
Category requirements: fulfilled

Requirements of the Category:

Since the category is given by the manufacturer he is responsible to
satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

‘File:

‘Status / Messages Subsystem

Status:
L

green
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation w IFA
of Machine App”C&tiOl’]S Institut fiir Arbeitsschutz der

Deutschen Gesetzlichen Unfallversicherung
Project name: MON 38 Universal Packaging Robot Station_Fejlesztett

File date: 01.11.2024 13:44:02 Report date: 2024. 11. 01. Checksum: 4aeca5ff18ff7796eaa9f39ef2d5babe

EXCLUSION OF LIABILITY

Care has been taken in production of the software SISTEMA, which corresponds to the state of the art. It is made
available to users free of charge.

Die Haftung des Institut fiir Arbeitsschutz der DGUV (IFA) ist damit auf Vorsatz und grobe Fahrlassigkeit (§ 521 BGB)
bzw. bei Sach- und Rechtsméangel auf arglistig verschwiegene Fehler beschréankt (523, 524 BGB).

The Institute for Occupational Safety and Health of the German Social Accident Insurance undertakes to keep its
website free of viruses; nevertheless, no guarantee can be given that the software and information provided are
virus-free. The user is therefore advised to take appropriate security precautions and to use a virus scanner prior to
downloading software, documentation or information.

NOTE

This document is not a complete technical documentation according to EN 1SO 13849-1:2015, clause 10.

CONTACT

Institute for Occupational Health and Safety of German Social Accident Insurance (IFA)
Division 5: Accident Prevention: Digitalisation - Technologies

Alte Heerstr. 111, 53757 Sankt Augustin

E-mail: sistema@dguv.de

www.dguv.de/ifa (Webcode e561582)

Name in block letters: Date, signature:
Authors Authors
Inspectors Inspectors
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