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1. Bevezetés

A jelenlegi kiélezett gazdasagi versenyben kiemelten fontos, hogy a gyartdk a legkisebb
koltségek mellett idoben a lehetd legjobb mindségii arut le tudjak szallitani. Mar a beszerzési
folyamat elején azonosithatd, hogy az egyik legnagyobb koltséget a géppark jelenti, amivel a
termékeket eldallitjadk. A technologia fejlddése és a vevOk egyre magasabb igényei miatt a
legtobb esetben mar nincs lehet6ség kész gépet vasarolni a piacon, ezért négy lehetdsége maradt
a megrendelének. Partner céggel épitteti meg az U gépet, esetleg egy meglévo régebbi gépet
épittet at, vagy sajat maga végzi el az atépitést, vagy épiti meg az Uj egyedi gépet. Mind a négy
megoldasnak megvannak a maga elonyei €és hatranyai, de barmelyik megoldast is valasztja a

megrendeld a géppel szembeni biztonsagi kovetelmények minden esetben egyformak.

Nem elegendd tehat olcson megépiteni egy gépet, ami aztan képes legyartani a megfeleld
mindségll terméket, arra is figyelni kell, hogy az teljesitse a rad vonatkozd biztonsagi minimum
kovetelményeket a teljes életciklusa soran. Meglatasom szerint azoknal a nagyobb méretli
multinacionalis gyaraknal, ahol mar évek O6ta stabilan miikodik a gyartads és van sajat
mérnokségi csapat, a koltségek optimalizalasa végett igyekeznek sajat maguk megoldani a
gépépitést. Azonban gyorsan emelkedhetnek a koltségek, ha a biztonsagi eléirasok ismerete
nélkul probalnak meg gépet épiteni, mert azok hianyaban végul a gép nem teljesiti a minimum
kovetelményeket, ami miatt nem helyezhetd el rajta a CE jelolés és annak hianyaban nem lehet

forgalomba hozni, rosszabb esetben a gép balesetet is okozhat.

Szakdolgozatomban bemutatom egy amerikai multinacionalis gyar részére gyartott

Forrasztorobot vezérlorendszerének biztonsagi értékelését.
1.1. Téma jelentOsége

A JU forraszté robotot a JABIL Circuit Magyarorszag Kft. egy nemzetkdzi beszerzési
folyamat részeként gyartja sajat merndkeivel, annak érdekében, hogy az elektronikai
Osszeszerel6 tiszajvarosi bérgyaraban az ligyfél altal igényelt terméket az elvart kapacitéssal
a megfelelé mindségben gyartani tudja. A gép vazat Kinabol, a robotkarokat Japanbdl szerezték

be és a gépet Magyarorszagon, Tiszaujvarosban épiti 6ssze a gyar helyi mérnokségi csapata.

A gépgyartas soran a tervezo és fejlesztd mérnokok elsddleges célja, hogy a gép legyartsa a

terméket a megfeleld6 mindségben és kapacitassal, amit gyors megtériiléssel szeretnének
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megvaldsitani, de ez altalaban a biztonsag karara tortenik. Kilonodsen fontos ez a szempont a
vezérldrendszerek biztonsagi részeire nézve, mert azok a koltségek jelentds részét kiteszik.
Kiemelten fontos tehat ismerni a pontos kdvetelményrendszert, mert a rosszul megvéalasztott
biztonsagi berendezések extra koltséget jelenthetnek és a gép balesetveszélyes lesz, ami miatt

nem helyezhet6 el rajta a CE jelolés, végiil pedig nem hozhato forgalomba, azzal tilos gyartani.

A gyarban bevalt eljards, hogy a mérnoksegi csapat egy tandcsadd cég bevonasaval
(meghatalmazott képviseld) biztositja, hogy a gép teljesitse a rd vonatkozd biztonséagi
kovetelményeket. A tanacsadd cég altal készitett hibajegyzéket a mérndkség sajat hataskorben
javitja, majd a visszaellendrzést kovetden az EK-megfeleldségi nyilatkozat alairhatova valik.
Ezzel az eljarassal biztosithato, hogy a gép teljesiti a minimum kovetelményeket, és kozben a
helyi mérnokségi csapat gyakorlati tapasztaltokat szerez és megtanulja, hogy hogyan épitsen
megfelelden biztonsagos gépeket. Ezen cél elérésében timogatom a helyi mérnoksegi csapatot,

szakdolgozatom téméajanak megvalositasaval.

1.2. Célkitlizés

Dolgozatom célja a JU forrasztd robot vezérld rendszer biztonsaggal 0sszefliggd részeinek
ellendrzése, feliilvizsgalata, majd validalasa, hogy a gép megfeleljen a hatalyos jogszabalyi
kdvetelményeknek, ezzel tdmogatva a mérndkségi csapatot a tervezési fazistél a hatékony
gépepitésben.  Dolgozatomban bemutatom a vonatkozd kovetelményeket, azok
alkalmazhatosagat, igy kiilonosen a vezérlérendszerekre vonatkozd biztonsagi eldirdsokat,
majd bemutatom a JU forraszto robotot, a vezérlé rendszer biztonsaggal Gsszefliggd részeit,
végiil elkészitem a robot vezérlérendszerére vonatkozd biztonsdgi integritdsi értékelést
(SISTEMA) és validacios tervet. Ezek alapjan dontés hozok azok megfeleldségérdl, illetve nem

megfelel6ség esetén ajanlast teszek a sziikséges intézkedésekrol.
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2. Szakirodalom feldolgozasa

Szakdolgozatom targya egy robot vezérlérendszerének biztonsaggal Osszefliggd részeinek
kiértékelése, ezért ebben a fejezetben elemzem a robotok vezérlérendszereire vonatkozod

eldirasokat a szabvanyokra épitve, illetve bemutatom azok hazai jogszabalyba illeszkedését.
2.1. Gepek hasznélatbha vétele

Hazankban az Eurdpai Unié jogszabalyaihoz igazodva a gépek hasznalata jolI megahatarozott
keretek kozoOtt van szabalyozva. A hazai jogrend gyakorlati megvaldsulasaval a gépek elsé
alkalommal torténé atadasakor szembesilhetlink a termelési tertileten. A telepités és beallitasok
utdn a munkavédelmi szakember a munkaltatd képviseletében és a munkavallalok biztonsaga
érdekében a kovetkezok szerint jarhat el. Munkaeszkdzt izembe helyezni, valamint hasznélatba
venni csak abban az esetben szabad, ha az egészséget nem veszélyeztetd és biztonsagos
munkavegzés kdvetelményeit kielégiti, és rendelkezik az adott munkaeszkdzre, mint termékre,
kilon jogszabalyban meghatarozott EK-megfeleldségi nyilatkozattal, illetve a megfelel6séget
tanusito egyéb dokumentummal (pl. tandsitvany). [1] A munkaltatd tehat nem veszélyes gepek
estében elvégezteti az ellendrz6 feliilvizsgalatot egy megbizott személlyel, vagy veszélyes
gépek esetében a munkavédelmi szemponti eldzetes vizsgalatot munkabiztonsagi ¢és
munkaegészségiigyi szaktevékenységet ellaté személyekkel. [1] [2] J6I igazodik ehhez a
torvényi kodvetelményhez a gépgyartokra vonatkozé unids direktiva és annak végrehajtasi
rendelete. A gyartok teljes felelosséggel tartoznak, hogy igazoljak, gépeik megfelelnek ezen
iranyelv rendelkezéseinek. [3] Gép vagy részben kész gép csak akkor hozhaté forgalomba vagy
helyezheté lizembe, ha megfelel az e rendelet szerinti biztonsagi és egészségvédelmi
eldirasoknak, és rendeltetésszerli Gsszeszerelés, karbantartas €s hasznalat, vagy az ésszeriien
elére lathato rendellenes hasznalat mellet nem veszélyezteti a személyek, allatok életét, testi
épségét, egészsegét es a vagyonbiztonsagot, valamint adott esetben a kdrnyezetet. A gépet vagy
részben kész gépet ugy kell tervezni, gyartani, kialakitani, és akkor lehet forgalomba hozni, ha
megfelel az 1. mellékletben meghatarozott alapvetd biztonsagi ¢és egészségvédelmi
kovetelményeknek. Az olyan gépet, amely a CE jeldlést viseli, és amelyhez mellékelték a 3.
melléklet A. pontjadban meghatérozott tartalmi EK-megfeleléségi nyilatkozatot, ugy kell

tekinteni, mint amely megfelel e rendelet rendelkezéseinek. [4]
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2.2.  Vezérlérendszerekre vonatkozo minimum kovetelmények

A 2006/42/EK gépdirektiva és annak hazai jogrendbe atultetett 16/2008. (V111.30.) NFGM
rendelete a gépek biztonsagi kovetelményeirdl és megfeleldségének tantsitasarol szolo
jogszabalyok mar meghataroznak alapkovetelményeket a vezérlérendszerekkel szemben, de

ezek egyelore csak az iranyt mutatjak konkrét miiszaki tartalom nélkiil.
A vezérlérendszert a kovetkezd szempontok figyelembevételével kell tervezni €s gyartani:

a) aveszélyes helyzet kialakulasa megakadalyozhat6 legyen,

b) alljon ellen a tervezett mitkodési behatasoknak és kiils6 hatasoknak,

c) a vezérlérendszer hardverének vagy szoftverének meghibasodasa ne vezessen veszélyes
helyzethez,

d) avezérlérendszer logikajanak hibai ne vezessenek veszélyes helyzetekhez, és

e) a mikodés kozbeni ésszerlien eldrelathatdo emberi hiba ne vezessen veszélyes

helyezetekhez.
Kiilonos figyelmet kell forditani a kovetkezokre:

a) agép nem indulhat el varatlanul,

b) a gép paraméterei nem valtozhatnak meg ellendrizhetetlen modon, ha az ilyen valtozas
veszélyes helyzethez vezethet,

c) ageépet ne lehessen megakadalyozni a leallasban, ha a ledllasi parancsot kiadték,

d) agép mozgo alkatrésze vagy gép altal tartott darab nem eshet le, nem dobddhat ki,

e) lehetévé kell tenni minden mozg6 rész automatikus vagy kézi megallitasat,

f) a védéberendezések maradjanak teljesen milkodOképesek vagy adjanak parancsot a
leallasra,

g) avezérlérendszer biztonsagi részei 6sszehangoltan vezéreljék a gép és/vagy részben kész
gép teljes szerelékét, és

h) kabel nélkiili vezérlésnél automatikus leallasi parancsot kell adni, ha a megfelel6 vezérlési

jelek nem érkeznek be, beleértve a kommunikéacio elvesztését is.

Ha egynél tobb vezérlohely van, a vezérlorendszert tigy kell megtervezni, hogy az egyik

hasznalata Kizarja a tobbi hasznalatat, kivéve a leallitas vezérlését és a vészleallitast.
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Inditas: Biztositani kell, hogy a gép csak az ¢ célra szolgald vezérlberendezés szandékos

mitkddésbe hozatalaval legyen elindithato.
Ugyan ez a kdvetelmény vonatkozik:

a) a barmilyen okbol leallitott gép Ujrainditasara és

b) a mikodési feltételek jelentds valtozasara.

A gép Ujrainditasat vagy a mitkddési feltételek megvaltoztatasat abban az esetben lehet
eléidézni a vezérlOberendezésen kiviili, erre a célra szolgdlo egyéb berendezés szandékos

mitkddésbe hozatalaval, ha ez nem vezet veszélyes helyzethez.
Automata tizemmoda gépnél a gép inditasa, ledllas utani Gjrainditasa vagy a miitkodési
feltételek valtoztatasa kdzbeavatkozas nélkil torténhet feltéve, hogy ez nem vezet veszélyes

helyzethez. Ha a gépnek tobb inditd berendezése van, és a kezeldk egymast veszélyeztethetik,

az ilyen kockazatok kizarasa végett tovabbi berendezéseket kell beszerezni.

Ha a biztonsag megkdveteli, hogy az inditast és/vagy leallitast meghatarozott sorrendben kell
elvégezni, a gépnek rendelkeznie kell olyan berendezésekkel, amelyek biztositjak, hogy a

miiveleteket a helyes sorrendben végezzék el.

Normal ledllitas: A gépet fel kell szerelni olyan vezérlberendezéssel, amellyel biztonsagosan

teljesen ledllithatd. Minden munkaallast fel kell szerelni olyan vezérléberendezéssel, amely a
gép egyes funkcidit vagy — a fennalld veszElytdl fiiggden — a gép 6sszes funkcidjat le tudja
allitani. A gép ledllitas-vezérlésének elsébbséget kell élveznie az inditasvezérléssel szemben.
Amint a gép leallt, vagy annak veszélyes funkcidéi megsziintek, a hozzajuk tartoz6 miikodtetd

szerkezetek energiaellatasat meg kell szakitani.

Kezeldi leallitas: Ha izemeltetési okok miatt sziilkség van olyan leéllitas-vezérlére, amely nem

kapcsolja ki az energiaellatast, akkor az energiaellatas helyzetét figyelni kell, és azt fenn kell

tartani.

Veészleallitds: A meglévo vagy a lehetséges veszély elharitasa érdekében a gépet egy vagy
tobb vészleallitd berendezéssel kell ellatni.

Ez alol kivételt képeznek a kovetkezok:
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a) olyan a gép, amelyen egy vészleallitd berendezes nem csokkentené a kockazatot, akar
azért, mert nem csokkentené a leallasi idot, akar azért, mert nem tenné lehetové a kockazat
kezelésehez szlikséges kildnleges intézkedéseket,

b) hordozhatd kézi, illetve kézi iranyitasu gép.
A vészleallité berendezés:

a) rendelkezzen jol beazonosithaté, jol lathaté, és konnyen megkozelithetd
vezérloberendezéssel,

b) legyen képes a veszélyes miiveletet a lehetd leggyorsabban leallitani tovabbi kockazat
eloidézése nélkiil, és

C) ha sziikséges, inditson el bizonyos védelmi miveleteket, vagy engedélyezze az

elinditasukat.

Amint a vészleallito berendezés mitkodése megsziint a leallitasi parancsot kovetden, azt a
parancsot fenn kell tartani a veszleallit berendezés reteszelésével, amig ez a reteszelés nincs
specialisan feloldva; a berendezést ne lehessen rogziteni a leallitasi parancs elinditasa nélkil; a
berendezést csak megfeleld miivelettel lehessen feloldani, és a feloldds ne indithassa Ujra a
gépet, csak tegye lehetdvé az tjrainditast. A veszledllito funkcionak mindenkor
hozzaférhetének ¢és miikodoképesnek kell lennie, tekintet nélkiil a miikodési modra. A

vészleallitd berendezés a tobbi biztonsagi intézkedés kiegészitdje, és nem helyettesiti azokat.

A gépek egyiittese: Abban az esetben, ha a gépet arra tervezték, hogy egy masik géppel, vagy

a gép részeit arra tervezték, hogy azok egyiittesen mukodjenek, a gépet ugy kell megtervezni
és gyartani, hogy a leallitas-vezérlések, beleértve a vészleallitas-vezérlést is, ne csak magat a
gépet tudjak leallitani, hanem az 0sszes kapcsolddo berendezést is, ha azok tovabbi mitkdodése

veszélyes lehet.

A vezérlési Uzemmébdok kivalasztdsa: A kivalasztott vezérlési izemmaodoknak fellil kell irniuk

az 0sszes tobbi vezérlési vagy izemmaodot, kivéve a vészleallitast.

Ha egy gépet gy terveztek és gyartottak, hogy az tébb vezérlési izemmddban hasznalhato,
amelyek kilonféle ovintézkedéseket és/vagy munkafolyamatokat kivannak meg, akkor a gépet
el kell 1atni egy modkivélasztoval, amelyet minden allasban le lehet zarni. Az izemmadvalaszto
kapcsolé minden 4llasanak jol azonosithatonak kell lennie, és egyetlen miikodési vezérlési

uzemmaodnak kell megfelelnie.
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Az Uzemmddvalasztd kapcsolot lehet helyettesiteni masik kivalasztasi modszerrel, amely a

g¢ép bizonyos funkcidinak hasznalatat adott kategdriaba tartozo kezeld szamara korlatozza.

Ha bizonyos lizemmodokban a gépnek a véddburkolat athelyezésével vagy eltavolitasaval

és/vagy a biztonsagi berendezés kiiktatasaval kell miikddnie, a vezérlési lizemmodvalasztd

kapcsolonak egyidejiileg:

a)
b)

c)

d)

hatastalanitania kell az 6sszes tobbi vezérlési vagy zemmddot,

a veszélyes funkcidkat csak a fenntartott miiveletet igényld vezérloberendezéssel szabad
engedélyeznie,

a veszélyes funkciok miikodését csak csokkentett kockazata feltételek mellett
engedélyezheti, mikdzben megakadalyozza az Osszekapcsolt fazisokbdl eredd
veszélyeket, és

meg kell akadalyoznia minden, a gép érzékeldinek szandékolt vagy véletlen miikodése

altal eldidézett veszélyes funkciot.

Ha ezt a négy feltételt egyidejileg nem Iehet teljesiteni, akkor a vezérlési- vagy

tizemmodvalasztd kapcsolonak egyéb olyan véddintézkedést kell mitkddésbe hoznia, amelyet

a biztonsagos munkateriilet biztositasa celjabdl tervezetek és alakitottak ki. Biztositani kell

tovabba, hogy a kezeld személy arrol a beallitasi helyrdl, ahol munkat végez, képes legyen

vezérelni a mindenkor mukodtetett géprészek miikodését.

Az energiaellatds meghibasodasa: Nem vezethet veszélyes helyzethez a gép barmilyen médu

energiaellatasaban bekovetkezett megszakadas vagy ingadozéds, megszakadas utdn az

energiaellatas helyreéllitasa.

Kiilonos figyelmet kell forditani a kovetkezdkre:

a)
b)

c)
d)
e)
f)

a gép nem indulhat el varatlanul,

a gép paraméterei nem valtozhatnak iranyitatlanul, ha az ilyen véaltozas veszélyes
helyzethez vezethet;

a gép ne legyen megakadalyozhato a leallasban, ha a leallitasi parancsot kiadtak;

a gép mozgo alkatrésze vagy gép altal tartott targy nem eshet le, vagy dobddhat Ki;
lehetévé kell tenni minden mozg6 rész automatikus vagy kézi megallitasat;

a véddberendezéseknek teljesen lizemképeseknek kell maradniuk, vagy parancsot kell

adniuk a leallitasra. [3] [4]
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2.3. Vezérlorendszerekre vonatkozé miiszaki alapkOvetelmények a

szabvanyokon keresztil

Ahhoz, hogy a gépen elhelyezhetd legyen a CE jel, a jogszabalyi minimumkovetelmények
eloirasait kell teljesiteni, de azokat konkrét miiszaki kovetelmények nélkiil nem lehet igazolhat6
maodon megvalositani. Ezért a szabvanyokat kell segitségiil venni. A gépekre vonatkozo ,,A”
tipust szabvanybdl indulunk ki, ami altalanossdgban minden gépre kiterjed6 kovetelményeket
hataroz meg, a vezérlérendszercket beleértve. A gép teljes életciklusara kiterjedd
kockazatcsokkentési startégiat kell késziteni az MSZ EN I1SO 12100:2010 6.2. és 6.3.
szakaszaiban megadottak szerint. A kockazatcsokkentési stratégia fontos eleme a
vezérldrendszerrel torténd kockazatcsokkentés, melynek soran célunk, hogy biztositsuk a
megkovetelt kockazatcsokkentést a vezérlérendszer biztonsaggal 0Osszefliggd részeinek

segitségével.

A szabvany kovetelménye szerint a vezérlérendszert ugy kell megtervezni, hogy tegye
lehetévé a kezeld szamara a géppel vald biztonsagos €s egyszerli egyiittmiikddést. Ehhez a

kovetkez6 megoldasok koziil egy vagy tobb sziikséges:

a) az inditasi és leallitasi korilmények kovetkezetes elemzése;

b) gondoskodas a kulénleges Gzemmddokrdl (példaul: inditas Gzemi kikapcsolds utén,
Gjrainditas megszakitott ciklus utan vagy vészleallitas utdm, gépbe befogott munkadarab
eltavolitasa, a gép egy részének mikodtetése a gép egy szerkezeti elemének
meghibasodasa esetén);

C) ahibak egyértelmii kijelzése;

d) eszkozok az olyan varatlan inditasi parancsok véletlen kiadasanak megelézésére (példaul,
burkolat inditokésziilék), amelyek valosziniileg veszélyes gépviselkedést okoznak (1.
abra)

e) fenntartott allj parancsok (példaul reteszelés), hogy megel6zzék az olyan ujrainditast,

amely veszélyes gépmiikodést okozhat (1. abra) [5]
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Kézi vezérlbeszkiozok
(miikodtetok)

v

A gép vezérldrendszere
(adattarolds, logikai és analog
adatfeldolgozas)

....................................................................................

Védoberen-

r

dezések

Jelmagyarazat:

=

—»

Teljesitményvezérl6 elem
(kontaktorok, szelepek, kézvetlen
hajtoegység)

Gépmiikodtets
(motor, henger, 1ézer, flitGtest)

Teljesitményatviteli elem

7

Munkaveégzd részek
(veszélykelts elem)

Energia (villamos, hidraulikus, pneumatikus stb.)

Szokasos leallitd (vagy STOP) vezérlGjel

A szint Mechanikai reteszelés

(pl. Zarhato eszkozok)
Vezérelt reteszelés
B szint (pl. vezérloparancs
kovetkeztében)
C szint Energiaszétkapcsolas
Mechanikus
D szint <76 solis
E szint Mozgb rész rogzitése

1. dbra Részegységek/eszkozok, valamint a levalasztastol és az energialevezetéstol eltéro
intézkedések alkalmazasa, varatlan inditast eredményezd akaratlan inditoparancsok
megeldzése érdekében [6]

Amikor a gép egymastol fiiggetleniil mitkodtethetd kiilonbozo szerkezeti részeket tartalmaz,

akkor a vezérldérendszert ugy kell megtervezni, hogy elkeriiljék az 6sszehangolas hianyabol

"o

ered6 kockazatokat (példaul sszeiitkdzést megel6z6 rendszer). [5]
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Belso energiaforras inditasa/rakapcsolas Kiilsé energiaellatasra: Egy belsé energiaforras

inditasa vagy a radkapcsolas egy kiilsé energiaellatdsra nem eredményezhet veszélyhelyzetet.
P¢ldaul a villamos téplalashoz vald csatlakozds nem eredményezheti a gép munkavégzd

részeinek elindulasat. [5]

Ha a tapfesziiltség kimaradasa vagy a fesziltségcsokkenés veszélyes helyzetet termet, a motor
vagy a munkafolyamat hibas mitkddését okozhatja, akkor olyan fesziiltségcsokkenési védelmet
kell alkalmazni, amely példaul egy elére meghatarozott fesziiltségszinten a gép kikapcsolasaval

megfeleld védelmet ny;t.

Amikor a gép miikddésében nem okoz zavart, ha a tapfesziiltség kimaradasa vagy csokkenése
rovid  id6tartamu,  késletetett  fesziiltségesokkenési  védelem  alkalmazhat6. A
fesziiltségcsokkenés elleni védelmi eszk6z mikdodése ne veszélyeztesse a gép leallitd
vezérlését. A tapfesziiltség visszatérése vagy a betaplalas bekapcsolasa utan a gép automatikus,
vagy varatlan Ujrainditdsat meg kell akadalyozni, ha az Gjraindulas veszélyes helyeztet
teremthet. Ahol a fesziltségcsokkenés vagy a taplalds megszakadasa csupan a gép egy reszere
vagy az 0Osszehangolatlan egyitt dolgozd gépcsoport egy részére van hatassal, a
fesziiltségcsokkenés elleni védelem kezdeményezzen megfeleld vezérlési parancsot az

0sszehangolt miikddés biztositasara. [7]

A szerkezet inditdsa/ledllitdsa: Egy szerkezet inditasara vagy mozgasanak gyorsitasara az

elsédleges miiveletet a fesziiltség vagy a fluid kdzeg nyomasanak bekapcsolasaval vagy
novelésével, vagy — ha binaris logikai elemeket terveznek, akkor —a 0 allapotbdl az 1 allapotba
valo atmenettel kell kialakitani (ha az 1 allapot képviseli a magasabb szinti energetikai

allapotot).

A ledllitdsra vagy a lassitasra az elsddleges miveletet a fesziiltség vagy a fluid kozeg
nyomaséanak lekapcsolaséval vagy csokkentésével, vagy — ha binaris logikai elemeket
terveznek, akkor —az 1 allapotbdl a 0 allapotba vald atmenettel kell kialakitani (ha az 1 allapot

képviseli a magasabb szintii energetikai allapotot). [5]

Az energiakimaradas utani Ujraindulds: Ha a gép spontan ujraindulasa veszélyt okozhat,

amikor az energiakimaradas utan az energia visszatér, akkor ezt meg kell elézni (példaul, egy

ontarto relé hasznalataval, kontaktorral vagy szeleppel).
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Az energiaellatas megszakadasa: A gépeket ugy kell megtervezni, hogy megel6zzék az

energiaellatas megszakadasabol vagy erds ingadozasabol eredd veszélyhelyzeteket. Legalabb a

kovetkez6 kovetelményeket kell kielégiteni:

f) fenn kell tartani a gép leallitasi funkcidjat;

g) a biztonsag szempontjabol allandé miikodést igényld Osszes berendezésnek hatékony
modon kell mikodnie a biztonsdg fenntartdsa érdekében (példaul reteszelés,
rogzitészerkezet, hiitd- vagy fiitdberendezés);

h) ahelyzeti energia hatdsara mozgasra hajlamos géprészeket vagy munkadarabokat és/vagy
a géppel tartott terheket rogziteni kell az ahhoz sziikséges idore, amely lehetdvé teszi azok

biztonsagos leeresztését.

Onmiikédo ellendrzés: Az onmuikodo ellendrzést annak biztositasara tervezik, hogy egy

véddintézkedés altal végrehajtott biztonsagi funkcid(k) nem maradjon/maradjanak el, ha egy
alkatrész vagy egy elem funkcioteljesitd képessége csokken, vagy ha a folyamat koriilményei

ugy valtoznak meg, hogy veszélyek keletkeznek.

Az 6nmiikddo ellendrzés vagy kozvetleniil jelzi a hibat, vagy elvégzi az iddszakos ellendrzést
ugy, hogy jelzi a hibat a biztonsagi funkcid iranti kovetkezd igény eldtt. Barmelyik esetben a
véddintézkedés kivalthato kozvetleniil vagy késleltetve mindaddig, amig be nem kovetkezik

egy sajatos esemény (példaul a gép miikodési ciklusanak megkezdése).
A védointézkedés lehet, példaul

i) aveszélyes folyamat leéllitéasa,
J) e folyamat Ujrainditasanak megakadalyozasa a meghibasodast kovetd elsé leallitas utan,

vagy
K) egy riasztas kivaltasa. [5]

2.3.1. Programozhato elektronikus vezerlorendszerekkel kivitelezett biztonsagi funkciok
A programozhatd elektronikus berendezést (példaul programozhatd vezérldszerkezetet)
tartalmazo vezérlérendszer, ahol erre alkalmas, hasznalhaté a gépek biztonsagi funkcidinak
végrehajtasara. Amikor programozhatd elektronikus vezérlérendszert hasznalnak, akkor

mérlegelni kell annak teljesitménykdvetelményeit a biztonsdgi funkcidk kovetelményeire

vonatkozdan. A programozhat6 elektronikus vezérlérendszert ugy kell megtervezni, hogy a
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biztonsaggal Osszefiiggd vezérlési funkcio(k) teljesitoképességére ellentétesen hatni képes
véletlen hardvermeghibasodasok valdszintisége és a rendszeres meghibasodéasok valdszinlisége
kelloképpen kicsi legyen. Amikor a programozhaté elektronikus vezérlérendszer ellendrzési

funkcidt teljesit, akkor mérlegelni kell a hibadetektalasra vonatkozo rendszerviselkedést.

A programozhat6 elektronikus vezérlérendszert ugy kell iizembe allitani és validalni, hogy
biztositsa az el6irt teljesitmény (SIL vagy PLr) elérését minden egyes biztonsagi funkcio esetén.
A validalds magéaban foglalja a vizsgalatot eés az elemzést annak bemutatisara, hogy a
kolcsonhatasban allé 6sszes rész helyesen teljesiti a biztonsagi funkciot, és hogy nem fordulnak

el6 nem tervezett funkciok. [5]

Hardverszempontok: A hardvert (beleértve, példaul az érzékel6ket, a mikodtetdket, a

logikai megoldoeszkdzoket) agy kell kivalasztani és/vagy megtervezni és tizembe allitani, hogy
kielégitse a teljesitendd biztonsagi funkcio(k) mindkét, a funkciondlis és a teljesitoképességi

kdvetelményeit, killéndsen

I) a szerkezeti korlatozasok (a rendszerkonfiguracid, annak hibatliré képessége, annak
hibafelismerés utani viselkedése stb.) révén,

m) az eszkdz- és berendezéskivalasztas eés/vagy tervezés révén, a veszélyes véletlen
hardvermeghibasodas megfeleld valoszintiségével, és

n) magaban foglalva a hardveren beliili intézkedéseket és eljarasokat ugy, hogy megel6zzék

a rendszeres meghibasodasokat €s a vezérlérendszeri hibakat.

Szoftverszempontok: A szoftvert, beleértve a belsé operacios szoftvert (vagy

rendszerszoftvert) és az alkalmazdi szoftvert, ugy kell megtervezni, hogy kielégitse a biztonsagi

funkciokra vonatkozo teljesitmeny-eléirasokat.

Az alkalmazdi szoftver ne legyen a hasznal¢ altal Gjraprogramozhatd. Ez elérhetd beagyazott
szoftver haszndlataval egy nem ujraprogramozhatdé memoriaban (példaul mikrovezérld,

alkalmazoéspecifikus integralt aramkar).

Ha az alkalmazds megkdveteli a hasznalé altali Ujraprogramozast, akkor a biztonsagi
funkciokkal kapcsolatos szoftverhez vald hozzaférést korlatozni kell (példaul zarakkal vagy

jelszavakkal a felhatalmazott személyek szdmara). [5]
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Vezérlési modok beallitas, tanitas, folyamatatallitas, hibakeresés, tisztitas vaqy

karbantartas esetén: Amikor a gép bedllitdsa, tanitasa, folyamatatallitasa, hibakeresése,

tisztitdsa vagy karbantartasa esetén egy védoburkolatot elmozditanak vagy leszerelnek és/vagy
egy védoberendezést hatdstalanitanak, és amikor e miiveletek céljabol a gépet vagy a géprészt
miukaodtetni kell ,akkor a kezeld biztonsagat egy olyan specialis vezérlési méd alkalmazasaval

kell elérni, amely egyidejlileg

a) hatéstalanitja az 6sszes tobbi vezérlési madot,

b) a veszélyes elemek miikodtetését csak egy Osszehangold berendezés folyamatos
mukodtetésével, egy kétkezes vezérléberendezéssel vagy egy onmikodd
visszakapcsoloval ellatott vezérloberendezéssel teszi lehetdve,

C) aveszélyes elemek mikodtetését csak csokkentett kockazati helyzetekben teszi lehetové
(példaul, csokkentett sebesség, csokkentett teljesitmény/erd, 1éptetés, példaul egy hatarolt
mozgasu vezérléberendezéssel), és

d) agép érzékeldire kifejtett szandékos vagy akaratlan hatasnal megakadalyozza valamennyi

veszélyes funkcié miikddését.
Ezt a vezérlési modot tarsitani kell a kovetkezd intézkedések koziil eggyel vagy tobbel:

0) aveszélyes térhez vald hozzaférés korlatozasa, amennyire csak lehetséges;
p) vészleallitasi vezérlés a kezel6 kozvetlen elérhetdségén beliil;
q) hordozhatd vezérl6egység (,.teach pendant”) és/vagy (a vezerelt elemekre valo ralatast

lehetévé tevo) helyi vezérlések.

A vezérlési és Uzemmddok Kkivalasztdsa: Ha a gép tervezése és felépitése lehetévé teszi

annak hasznalatat olyan kiilonb6zé vezérlési vagy tizemmodokban, amelyek kiilonbozo
védointézkedéseket és/vagy munkaeljarasokat igényelnek (példaul a beallitds, a beszabalyozas,
a karbantartas, az ellen6rzés elvégzésére), akkor a gépet el kell latni egy minden egyes allasdban
lezérhatd lUzemmodvalasztd kapcsoloval. A valasztokapcsold minden egyes allasa legyen

egyértelmen azonosithato, és kizarolag egyetlen vezérlést vagy iizemmoddot tegyen lehetdve.

A valasztokapcsold helyettesithetd mas valasztoeszkozokkel, amelyek korlatozzak a gep
bizonyos funkcidinak hasznalatat a kezelok bizonyos csoportjai szamara (példaul hozzaférési

kodok bizonyos numerikus vezérlésii funkciok esetén).
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Gondoskodas hibakeresést segitdé diagnosztikai rendszerekrdl: A hibakeresést segitd

diagnosztikai rendszereket tigy kell beépiteni a vezérlérendszerbe, hogy ott emiatt ne kelljen

hatastalanna tenni barmelyik védéintézkedést. [5]

A biztonsagi funkciok meghibasodasi valosziniiségének minimalizalasa:

A gép biztonsaga nem csupan a vezérlérendszerek megbizhatosagatol fligg, hanem a gép

dsszes részének megbizhatosagatdl is. A biztonsagi funkcidk folyamatos mitkodése 1ényeges a

gép biztonsagos hasznalatahoz.

a)

b)

Elsédlegesen megbizhatd szerkezeti elemeket kell hasznalni. A ,,;megbizhat6 szerkezeti
elemek” olyan szerkezeti elemek, amelyek képesek ellendllni az eszkdz rendeltetési
kortilmények (beleértve a kornyezeti koriilményeket) kozotti hasznalataval dsszefiiggd
0sszes =zavarnak ¢&s igénybevételnek a haszndlatra rdgzitett iddszakra vagy
mikodésszamra, a gép veszélyes hibas miikodéssel jar6 meghibasodasainak kis
valoszintiségével. A szerkezeti elemeket az alabbiakban emlitett Osszes tényezo
figyelembevételével kell kivalasztani.

Az ,Iranyitott meghibasodasi modu” szerkezeti elemek hasznalata is lehet egy megoldas.
Az iranyitott meghibasodasi modu” szerkezeti elemek vagy rendszerek azok,
amelyekben az uralkodé meghibasodasi mod eldre ismert, €s amelyek ugy hasznalhatok,
hogy egy ilyen meghibasodasnak a gépi funkciora gyakorolt hatasa elére jelezhetd. Az
ilyen szerkezeti elemek hasznalatat mindig meérlegelni kellene, killéndsen az olyan
esetekben, ahol nem alkalmaznak redundanciat.

Redundancia a szerkezeti elemek vagy alrendszerek megkettdzését jelenti. A gép
biztonsagi vonatkozasu részeinek tervezésében a szerkezeti elemek megkettdézése (vagy
redundancidja) Ugy hasznalhat6, hogyha egy szerkezeti elem meghibasodik, akkor masik
szerkezeti elem(el) folytatja/folytatjak a megfeleld funkcio(k) végrehajtasat, biztositva
ezéltal, hogy a biztonsagi funkcié hasznalhaté marad. Azért, hogy lehet6vé tegyék a
helyes miivelet megkezdését, a szerkezeti elem meghibasodasat detektalni kell 5nmiikddo
ellendrzéssel vagy valamilyen koriilmények kozotti rendszeres —ellendrzéssel,
gondoskodva arrél, hogy az ellenérzési idészak révidebb legyen, mint a szerkezeti elemek

varhatd élettartama. A tervezési és/vagy a technol6giai valtozatossag hasznalhaté a
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(példaul, az elektromagneses zavarok miatt) k6z6s oku meghibasodasok vagy a k6zos

modu meghibasodasok megeldzésére.

d) A gép Osszes szerkezeti részének megnovelt megbizhatosaga csokkenti a javitast igényld

események gyakorisagat, és ennek kovetkeztében csokkenti a veszélyexpozicidt. Ezt
alkalmazni kell az energetikai rendszerekre, valamint a vezérlérendszerekre €s a
biztonsagi funkciokra, valamint a gép tobbi funkcidjara. A biztonsaggal Osszefiiggd
szerkezeti elemek (példaul, bizonyos érzékeldk) ismert megbizhatosagl elemek legyenek.
A véddburkolatok és a véddberendezések szerkezeti elemei kiillondsképpen megbizhatoak
megbizhatdsag arra is 6szténdzne, hogy megprobaljak hatastalanitani azokat.

A gép adagolasi/elszedési miiveleteinek, ¢és altalanosabban — munkadarabok,
nyersanyagok és egyéb anyagok — kezelési miiveleteinek a gépesitése €s automatizalasa
korlatozza az ilyen miiveletek miatti kockazatot a személyek veszélyexpoziciojanak a
miveleti pontokon valé  csokkentésével. Az  automatikus  adagolo-  €s
elszedoberendezéseket a sajat vezérlorendszerilkkkel és a csatlakozd  gép
vezérldrendszerével alapos tanulmanyozas utan ugy kell 6sszekapcsolni, hogy az 6sszes

biztonsagi funkcid teljestljon a teljes berendezés dsszes vezeérlési és izemmadjéban.
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2.4. Vezérlérendszerek biztonsaggal Osszefiiggd részei

A vezerlések biztonsagi elemeit — pl. az érzékeldket, a logikai

egységeket,

a

teljesitményvezérld elemeket, valamint a hajtdé ¢és munkavégzé elemeket a biztonsagi

funkcioknak (SF - Safety Function) és a sziikséges biztonsagi szintnek megfeleléen kell

kivalasztani. Ez a kivalasztas rendszerint a biztonsagi koncepcié formajaban torténik. Egy adott

biztonsagi funkcio egy vagy tdbb biztonsagi komponens felhasznalasaval is megvalosithato.

Tébb biztonsagi funkcio is osztozhat egyazon vagy tébb komponensen. A vezérléseket tgy kell

kialakitani, hogy a veszélyes helyzetek elkeriilhetok legyenek. A gép elinditasa csak egy erre

tervezett vezérld késziilék szandékos miikodtetésével lehet lehetséges. [8]

A biztonsagi funkcié: (safety function) MSZ EN ISO 12100 szerint: A gép olyan funkcidja,

amelynek meghibasodasa a kockazat(ok) kdzvetlen ndvekedését eredményezheti. [5]

A 2. abran 1év6 példan keresztul roviden bemutatom a biztonsagi funkcié fogalmat és részeit.

A biztonsagi berendezés (pl. nyithatd reteszelt biztonsagi ajto) érzékeldje detektalja a személyt,

aki belép a veszélyes térbe, majd a biztonsagi vezérld a programozott logika szerint vezérli a

teljesitményvezérlot, ami megallitja a mozgasokat a veszélyes térben.

Biztonsagi ajté Biztonsagi ajto érzékeld Biztonsagi vezérlé Teljesitmény vezérlo
= =Tk
Wou @& e e
XPON 3 1
2O K —> —_ L d -_ M
| ﬁ ‘: =
o'y b
“~od | !
< .
Passive protective Input Logic Output
measure
Safety
sub-function
Safety function

2. abra Altalanos biztonsagi funkcio [9]

>
rd

Hajtas

=

Machine function

Energy transducer

Az 1SO 13849 szabvanysorozat e része biztonsagi kovetelményeket és Utmutatast ad a

vezérlorendszerek biztonsagaval Osszefliiggd szerkezeti részek (SRP/CS) kialakitasara és

beépitésére vonatkozo alapelvekhez, beleértve a szoftverek kialakitasat. Az SRP/CS e részeire

vonatkozdan el6irja azokat a jellemzdket, amelyek magukban foglaljak a biztonsagi funkciok
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végrehajtasara vonatkozd megkovetelt teljesitményszintet. Ezt a szabvanyt az SRP/CS-ekre
alkalmazzak, tekintet nélkill a technol6gia és hasznalt energia (villamos, hidraulikus,

pneumatikus, mechanikus stb.) tipusara, a gépek minden fajtaja esetén. [10]

Erzékelok Kezeld- és Erzékeldok
Uzemi funkcidkhoz megfigyeléelemek biztonsagi funkcidkhoz

7 7Y 7Y

A4 A4
Logikai egység € g Logikai egység
azemi funkcibkhoz biztonsagi funkcidkhoz
8
5 A
'5 ——
e Vi
B S
2 v v v
w
Teljesitményvezérlo Teljesitményvezério
elemek elemek
A4 v
Hajté-/munkavégzo elemek Hajté-/munkavégz6 elemek
veszélyeztetés nélkal lehetséges veszélyeztetéssel

3. abra A gépvezérlés funkcionalis felépitése [8]
Ahol a biztonsagi intézkedés hatékonysaga a vezérlés helyes mikodésétol fiigg, ott
funkciondlis biztonsagrol beszéliink. A funkciondlis biztonsag megvalositashoz meg kell
hatarozni a biztonsagi funkciokat (SF) és a szlikséges biztonsagi szintet, majd azokat a

megfelel6 komponensek kivalasztasaval kell megvaldsitani és ellendrizni. [9]
A leggyakoribb biztonsagi funkciok a kovetkezok:

a) A biztonsaggal Osszefiiggd, biztonsagi berendezéssel kezdeményezett leallitas
b) Vészleallité funkcié (STO, Safe Torge Off)

c) Némitas/muting funkcio

d) Vezérlési méd mddvalasztas

e) Biztonsagi funkcio kézi és idoben korlatozott felfiiggesztése

f) Eszkoz funkcidjanak engedélyezése

g) Intézkedések beszorult, bennrekedt személyek kiszabaditasara és mentésére
h) Biztonsadgosan korlatozott sebesség (SLS, Safely limited speed)

i) Biztonsagosan felugyelt pozicio (SLP, Safely limited position)
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Teljesitményszint: (PL — performance level) egy diszkrét szint, amelyet arra hasznalnak,

hogy eldirjak a vezérlérendszerek biztonsaggal Osszefiiggd részeinek azt a képességét, hogy

teljesitsenek egy biztonsagi funkciot eldre lathato koriilmények kozott. [10]

Kiilonboz6 kockéazatokkal kell szdmolni a kiilonbozé feladatoknal a gép minden egyes
életciklusaban. Ezért a biztonsagi funkciot minden egyes életszakaszra és veszélyre kiilén meg
kell hatarozni. A kockazatértékelést a 4. abran lathatd kockézati graf segitségével lehet
elkésziteni. A biztonségi szint meghatarozasahoz az MSZ EN 1SO 13849-1 szabvany alapjan
leirt eljaras alkalmazasakor, a gépet mindig véddberendezések nélkiil vizsgaljuk. Ezek alapjan
meg kell hatarozni a jellemzoket és a megkdvetelt teljesitményszintet (PLr required
performance level) minden egyes biztonsagi funkcidra vonatkozoan, ami egy 6tfoku skalan
hatarozhat6 meg (4. abra), a legkisebb PL a-t6l a legnagyobb PL e-ig, az érankénti veszélyes
meghibdsodasok valdszinliségének (PFHd Probability of dangerous failure per hour)
meghatarozott tartomanyaival. A PFHd megmutatja, hogy az SRP/CS mennyire megbizhato,

tehat milyen biztonsaggal valositja meg a biztonsagi funkciot.

* - Sériilés sulyossaga
N
P1 .
a € st kennyd
F1 Q .
o S2: silyos
P2 x
S1 e
c
P1 b 2
) F2 § Veszély gyakorisaga
INDULAS P2 < éslvagy id6tartama
o— : e
P1 C F1: ritka / rovi ideji
F1 F2: gyakori /| hosszu idej
P2 -
S2 ©
d N
P1 'S
F2 8 Veszély elkerillésének vagy
< a kar korlatozasanak lehetésége
P2 »
e o .
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v s P2: alig lehetséges

PLr sziikséges teljesitményszint

4. abra szukséges teljesitményszint meghatarozasa kockazati graffal [10]

PL: (required performance level — megkdvetelt teljesitményszint): Teljesitményszint (PL),
amelyet rendszerint arra alkalmaznak, hogy elérjék a megkdvetelt kockazatcsokkentést minden

egyes biztonsagi funkcié esetén. [10]
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SIL (safety integrity level — biztonsagertetlenségi szint): Megkulonboztetett szint (a lehetséges

harom egyikeként) a biztonsagi funkcié ellatasara vald képesség leirasahoz, ahol a 3-as

biztonsagsertetlenseégi szint a biztonsagertetlenség legmagasabb szintje és az 1-es

biztonsagseértetlenségi szint a legalacsonyabb. [11]

A PL és SIL bar kiilonb6z6 szabvanyok szerint keriilnek meghatarozasra, kozos nevezdjik
miatt (PFHd) képesek vagyunk egy skalan (5. abra) alkalmazni dket.

A veszélyes meghibasodas dérara vonatkoztatott értéke
(PFHd Propability of dangerous failure per hour)

10* 10° 10® 107 10°

ISO 13849 / / 3*10°/ / /

/ / / /

PL / a /b// C/ d / e /
st = =
IEC 62061/ mnos/f 1 // 2 /x 3 //

5. &bra A veszélyes meghibasodas orara vonatkoztatott ertéke és a teljesitményszint kozotti

Osszefligges [10]

A biztonsagi funkciok alrendszerekbdl épiilnek fel, melyek biztonsagi szintje (PL) a

kiilonboz6 biztonsagtechnikai jellemzotol fiigg:

a)

b)

A komponensek, illetve késziilékek megbizhatosaga

A megbizhatd komponensek hasznédlata kiemelt fontossdgl, mert azok
megbizhatésaganak ndvekedésével egyre valosziniitlenebb a veszélyes meghibasodas.
B10 értékkel hatarozhatd meg, ami a kapcsolasi ciklusok azon szamat adja meg, amely
utan a komponensek 10%-a meghibasodik. [9]

Atlagos id6 a veszélyes meghibasodas kialakulasaig (MTTFd mean time to dangerous
failure)

Ez az érték elméleti mennyiség, és azt fejezi ki, mennyire valoszinii egy adott komponens
veszélyes meghibasodasa a komponens élettartama alatt. Azt fejezi ki, hogy egy adott
komponens veszélyes meghibdsodasa mennyire valoszinii az élettartam alatt. Az MTTF
érték a meghibasodasi ratdbol vezethetd le, amihez a B10 értéket kell ismerni. A B10d a
kapcsolasi ciklusok azon szamat adja meg, amig a komponensek 10%-a veszélyesen meg
nem hibasodik. Ha a B10d érték nem &ll rendelkezésre, akkor altalaban a B10d= 2x B10
értéket vehetjik alapul. [9]
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c) Struktdra vagy kategoria (CAT category)
Egy vagy kétcsatornds biztonsdgi komponensek alakithatok ki. Jobb struktdraval
csokkenteni lehet a biztonsagi komponensek hibaérzékenyseégét, mert a
biztonsagtechnikai funkciok tébb csatornan parhuzamosan hajthatdk végre. [9]

d) Diagnosztika hibafelismeréshez (DC diagnostic coverage)
A diagnosztikai lefedettségi rata a veszélyes hibak felimerési képességének mértéke, ami
a diagnosztikaval feltarhatd veszélyes meghibasodasok viszonyitva az 6sszes veszélyes
meghibasodashoz [%]. [9]

e) Kozos okd meghibasodasok (CCF Common Casue Failure)
Akkor beszélhetlink kdz6s mddu meghibasodasrol, amikor példaul a zavar6 hatas miatt
mindkét csatorna egyszerre hibasodik meg. A CCF elleni intézkedéseket az 1SO13849-1
szabvany ,,F”” mellékletében talalhato pontrendszer alapjan értkeljiik 100-bol legaldbb 65
pontot el kell érni. [9]

A 6. abra a biztonsagi funkciok alrendszerei kozotti 6sszefuggést szemlélteti.

104
a
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& b
E |
3 3x10 i
g & T
o | ) =
g 10 %
2 =
8 107
e .
Diagnosztikai 108
agno a : = = =
e nincs nincs alacsony  kozepes = alacsony  kozepes magas
Kategéria B 1 2 2 3 3 a
K25 okd - -
meghibasodasok Nem relevans Nagyobb mint 65 %
CCF
DC MTTFd

Nincs Alacsony Kozepes Magas Kozepes
0-60% 60-90% 90-99% 299 % 10-30év
6. abra A teljesitményszint és a vezérlési kategdria, MTTFd, DC és CCF kozotti 6sszefliggés

[9]
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2.5. Robotok vezérlérendszereire vonatkozo kdvetelmények

Amennyiben robotot, vagy robotrendszert épitiink elkertlhetetlenil meg kell ismernilink és
alkalmaznunk kell a robotokra vonatkozo ,,C” tipusa MSZ EN 1SO 10218 szabvanysorozatot.

A vezérlérendszerek biztonsdggal 0Osszefliggd részeit ugy kell megtervezni, hogy
megfeleljenek az MSZ EN 1SO 13849-1 szerinti 3. szerkezeti kategorianak megfelel6 PL = d-
nek, vagy, hogy megfeleljenek a SIL 2-nek, 1-es hardverhibatiirés-hatarral, ahol az ellendrzo
vizsgalat intervalluma 20 év, az MSZ EN IEC 62061-ben leirtak szerint. A PL d szintt6l
alacsonyabb csak akkor lehet, ha a kockéazatfelmérés alapjan kimutathaté annak indokoltsaga,
de szlikség esetén szigoritani természetesen lehet.

Ezek részletesen azt jelentik, hogy :

a) ezeknek az alkatrészeknek egyetlen hibaja se vezessen a biztonséagi funkcio elvesztéséhez;

b) amikor az észszeriien megvaldsithatd, az egyedi hibat azonnal vagy még a biztonsagi
funkcio6 kovetkezé mitkddése eldtt ismerjék fel.

c) amikor egy egyedi hiba bekdvetkezik, a biztonsagi funkcido mindig végre van hajtva, és
egy biztonséagos allapotot kell fenntartani mindaddig, amig az észlelt hibat ki nem javitjak;
és

d) minden észszeriien eldre lathato hibat ismerjenek fel;

A robot és a mas hozza tartozé berendezés biztonsaggal Osszefliggd vezérlérendszerének

teljesitményét egyértelmiien fel kell tiintetni a hasznalati Gtmutatoban.

A biztonsaggal Osszefiiggd vezérlorendszernek barmilyen hibaja esetén az MSZ EN 60204-1
szerinti 0. vagy 1. ledllitasi kategoriat kell eredményeznie. [12]

2.5.1. Robotleallasi funkcidk

Minden robotnak rendelkeznie kell egy biztonsagi ledllitd funkcidval és egy fiiggetlen
vészleallité funkcioval. Ezeknek a funkcioknak rendelkezniiik kell a kiilsé védoberendezések
csatlakoztatasara vonatkozo intézkedesekkel. Opcionalisan, egy vészleallitd kimeneti jel is
biztosithatd. [12]

25.1.1. Vészleallitas

-7

60204-1 szerint) kell rendelkeznie.

Minden olyan vezérldallomasnak, amely képes a robot mozgésat vagy egyéb veszélyes

szituaciot kezdeményezni, rendelkeznie kell kézi miikddtetésti vészleallitd funkcioval, amely:

a) teljesiti az EN 1SO 10218-1 5.4. szakasz és az MSZ EN 60204-1 kovetelményeit;
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b) els6bbséget élvez minden mas robot-vezérldeszkozzel szemben;

c) az 6sszes vezérelt veszély leallitasat okozza;

d) lekapcsolja a gépi hajtast a robot miikodtet6irdl;

e) lehetdséget biztosit a robotrendszer altal feligylet veszélyek vezérlésre;

f) fennall, amig vissza nem allitjak; és

g) csak olyan kézi beavatkozassal allithato vissza, amely nem okoz Ujrainditast a visszaallitas

utan, és csak az Ujrainditast engedelyezheti.
Vészleallitd kimeneti jel esetén:

f) akimenetek tovabbra is miikddnie kell, amikor a robot tapellatasat megszintették; vagy
g) ha a vészleallito kimenete nem miikodik, amikor a robot tapellatisa megsziinik, egy

vészledllitd jelnek kell generalodnia. [12]
A leallitofunkcioknak a kovetkezé harom kategoriaja van:

h) 0. ledllitasi kategoria: a hajtas leéllitasa az energiaellatds azonnali megsziintetésével
(vagyis vezéreletlen leallitas). Példai:
o a gép villamos motorja(i) villamos taplalasanak kikapcsolas elektromechanikus
kapcsoldeszkozokkel,
o a mechanikus megszakitds a veszélyes elemek ¢és azok gépmiikddtetdje
(gépmikodtetoi) kozott;
o a hidraulikus/pneumatikus gépmiikodtetdk hidraulikus energiaellatasnak elzarésa;
o anyomaték vagy az erd elallitasahoz sziikséges energia megsziintetése a villamos
motorban a villamos hajtasrendszer biztonsagos nyomatékkikapcsold (STO)
funkciojat hasznalva
i) 1. leéllitasi kategoria: vezérelt leallitas, ami a hajtasokon az energiat a leallas befejezéséig
fenntartja, ledllas utan az energiat Kiiktatja; Példai:
o a mozgés ledllitasa, majd a motor(ok) villamos taplalasdnak kikapcsolasa
elektromechanikus kapcsoldeszkozokkel, amikor a mozgas megsziint;
o avillamos hajtasrendszer biztonsagos leéllas 1 (SS1) funkciojat hasznélva.

j) 2. leéllitasi kategoria: vezérelt ledllitas, a hajtasokon az energiat fenntartja.
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Az energiaellatas megsziintetéséhez elegendd lehet a nyomaték vagy az erd 1étrehozasahoz
szllkséges energia kiiktatdsa. Ez megoldhaté a tengelyek szétkapcsolasaval, levalasztassal,

kikapcsolassal vagy elektronikus eszkdzokkel.

Minden egyes vészleallito eszkdz vezérlési hatokore fedje le a teljes gépet. Kivételként, az
egyetlen vezérlési hatokor lehet nem megfeleld akkor, amikor példaul az 6sszes kapcsolodo

gép leallasa jarulékos veszélyeket képez, vagy sziikségtelenil befolyasolja a termelést. [7] [13]
2.5.1.2.  Biztonsagi leallitas

A robotnak egy vagy tobb kiilsé véddberendezéshez vald csatlakoztatdsra kialakitott
biztonsagi leéllitd funkcidval kell rendelkeznie. Ez a ledllitdé funkcié okozza minden
robotmozgés ledllasat, szlintesse meg vagy feliigyelje a robothajtasok energiaellatasat, és tegye
lehetévé a robot altal vezérelt barmely mas veszélyek kezelését. Ezt a leallitast kézzel vagy a

vezérl6logikaval lehet kezdeményezni.

=z

kell lennie. A robotnak lehet egy tovabbi biztonsagi leallité funkcioja, alkalmazva a 2. leéllitasi
kategodriat, mely nem eredményezi a gépi hajtds lekapcsolasat, de a robot leallitdsa utan
szlikségessé teszi a leallitott allapot felligyeletét. A robot barmilyen akaratlan mozgésa a
ledllitas felligyelet allapotaban vagy a biztonsagi leallité funkcié meghibasodasanak észlelése
(véddberendezésektdl érkezé bemeneti leallito jellel) is kezdeményezhetd. [12]

2.5.2. Sebességvezérlés

A robot végberendezést rogzitd peremének és a szerszamkdzéppont (TCP) sebessége allithatd
legyen a valaszthatd sebességekre. A TCP sebességvezérlésének lehetdvé tétele érdekében egy

bedllitasi funkciot kell biztositani.

Csokkentett sebességre vezérelt miikodés esetén a TCP sebessége legfeljebb 250 mm/s
legyen. Lehetové kell tenni 250 mm/s-nal Kisebb sebességérték megengedett hatarértékként

vald kivalasztasat.

Ha rendelkezésre 4ll, a biztonsdggal dsszefiiggd csokkentett sebességfeliigyeletet az MSZ EN
ISO 10218-1 5.4.2. szakasz szerint kell megtervezni és kialakitani annak érdekében, hogy hiba
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esetén a TCP sebessége ne haladja meg a csokkentett sebesseg hatarérétéket, és biztonsagi

leallitast eredményezzen hiba esetén.

Ha rendelkezésre all, a TCP vagy a tengely sebessége legyen felugyelettel ellatva. Ha a
sebesség meghaladja a kivalasztott hatarértékeket, akkor az egy biztonsagi leallitast

eredményezzen. [12]
2.5.3. Uzemmddok

Az (zemmddokat olyan Uzemmodvalasztoval kell kivalasztani, amely minden helyzetben
zarhato (példaul egy kulcsos kapcsoldval, amely beilleszthet6 és kihtizhatdo minden helyzetben).
Az lzemmodvalasztdé minden helyzete legyen egyértelmiien azonositva, és kizardlag egy

vezérlési vagy Uzemmadot engedélyezzen. [12]
Hérom tizemmodot kiilonbdztethetiink meg a kovetkezok szerint:

Automata (zemmod: Automata Uzemmddban a robotnak végre kell hajtania a
feladatprogramot és a védointézkedéseknek miikodniiik kell. Az automatikus miikodést meg
kell akadalyozni, ha barmilyen leallitasi allapotot észlelnek. Ebbdl az tizemmodbol valo atvaltas

eredményezzen leallast.
2.5.4. Kezivezérloeszkozok

A kézi vagy a tanitd vezérldeszkdzrol kezdeményezett robotmozgés legyen csokkentett

sebességfeligyelet alatt.

A kézi vagy tanité vezérldeszkoznek legyen haromallasu engedélyezdeszkoze az IEC 60204-
1 szerint. A kézi vagy tanitd vezérldeszkoz legyen ellatva vészledllitoé funkcidval. Ne lehessen
a robotot automatikusan miikodtetni, kizardlag a kézi vagy a tanitd vezérldeszkozzel. Az
automata tizemmod inditasa eldtt egy kiilonalld megerdsitd miiveletnek kell lennie, amely a

védett téren kivil torténik. [12]

28



Szent Istvan Campus, G6dollé
M/;‘\WE Cim: 2100 G6dollo, Pater Karoly utca 1.
MAGYAR AGRAR- £ Tel.: +36-28/522-000
BLEUOOMANYIEGYETEM Honlap: https://godollo.uni-mate.hu

2.6. SISTEMA rendszer

A német szocidlis balesetek biztositasanak Munkahelyi Biztonsagi és Egészségvédelmi
Intézete (Institut fir Arbeitsschutz der Deutschen Gesetzlichen Unfallversicherung - IFA) altal
ingyenesen biztositott biztonsagi integritdsu szoftver eszkdze a SISTEMA (Safety Integrity
Software Tool for the Evaluation of Machine Applications), amit a gépek vezérlérendszerének
értékeléséhez lehet hasznalni. A SISTEMA szoftver a biztonsaggal kapcsolatos gépvezérlések
fejlesztéi és tesztel6i szamara nyujt segitséget az MSZ EN ISO 13849-1 szabvany
kovetelményeinek érvényesitéséhez. A vezérlés biztonsaggal Osszefiiggd részek relevans
paraméterei 1épésrol 1épésre megadhatok, majd a szoftver értékeli a megadott adatokat és az
eredményekrél nyomtathatd Osszefoglaldé dokumentumot készit. A szoftver hasznalatahoz
elengedhetetlen az MSZ EN ISO 13849-1 szabvény alapos ismerete és annak megfeleld
alkalmazésa. A szoftverfejleszté kiadott egy dokumentumot (SISTEMA Cookbook), mely

segitséget nyujt a program hasznaldinak.
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3. JU Forraszté robot vezérlorendszer biztonsaggal osszefiiggd részeinek
kiértekelése

3.1. A JU Forraszt6 robot bemutatasa

A JAG2 jelolésti JU forraszto robot (1. kép) egy automatizalt 6sszeszereld sorban modularisan
elhelyezett egyedi igényekre tervezett es készitett célgép, melynek feladata a Renault Inverter
termékekben a PM modul és DR board robotizalt forrasztasa.

L
1. kép JAG2, JU forrasztd modul [forras: sajat]

A gép alapadatai:

a) Geép megnevezése: JAG2 JU Forrasztd modul

b) Gép azonosito: 2022004 012

c) Gép tdmege: 2000 kg

d) Gép dimenzioi: 1400 x 1600 x 2050 mm

e) Villamos energia

o 3x400/230V AC névleges tapfesziltség
o 50 Hz névleges frekvencia
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o TN-S foldelési tipus

o 25 A teljes terheléshez tartozé aram
f) Pneumatikus energia

o Névleges nyomas 6 bar

o Maximalis pneumatikus nyomas a betaplalasi oldalon 7 bar
g) Nitrogén betaplalas

o Névleges nyomas 6 bar

o Maximalis pneumatikus nyomas a betaplalasi oldalon 7 bar [14]
Bar a gép egy technoldgiai folyamat része, modularis elhelyezése miatt mégis énallo
gépnek szamit sajat EK-megfeleloségi nyilatkozattal. A gép gyartdja a Jabil Circuit
Magyarorszag Kft. A gép a kovetkez6 egységekbol (7-8. abra) épul fel:

Kefés tisztitd

o HOmérd egység

|
g

Levegd lefujas -
Pakahegy beméré egység

Szallitészalag palya

7. abra JU forraszt6 robot gépegységei 1. [14]
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JAG2 JU Forraszté modul berendezés

Kezeld feliilet

Automatikusan miikédé széllitdszalag
palya védoburkolat

Els6 szerviz ajtd

Villamos vezérlé szekrény

8. abra JU forrasztd robot gépegységei 2. [14]

A termékek a szallitoszalag palyan mozognak a széllitasara kialakitott palettdkon. A termék a
szallitoszalag két végén 1évo gépi mitkodtetésli gépburkolaton keresztiil jut be a gépbe és halad
tovabb a kovetkez6 allomasra. A gépburkolatoknak fontos szerepe és feladata, hogy a veszélyes
térbe ne lehessen benytlni, amikor ott veszélyes mozgasok térténnek. Nyitott gépi miikddtetésii

gépburkolatok esetén a gépen beliil csak a szallitoszalag miikodése engedélyezett.

A forrasztd fejek pozicionalasat a Scara robotok valdsitjdk meg. Az eldre meghatarozott
poziciokba mozgatjak a forraszté fejeket, majd a forraszto fejek elvegzik a forrasztasi feladatot,

forraszt6 paka felhasznalasaval, amit koalis forraszhuzal adagolassal biztositanak.
A JAG2 JU forraszté modul gépre a kovetkez6 jogszabalyok elbirasait kell alkalmazni:

— 2006/42/EK a gépekrol

- 16/2008. (VIIL.30.) NFGM rendelet a gépek biztonsagi kovetelményeirdl és
megfeleldségének tanusitasarol

— 2014/35/EU a meghatérozott feszultséghataron bellli hasznélatra tervezett elektromos

berendezések forgalmazasara vonatkozo tagallami jogszabalyok harmonizaciojarol
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- 23/2016. (VIL.7.) NGM rendelet a meghatarozott feszultséghataron beliili hasznalatra
tervezett villamossagi termékek forgalmazasardl, biztonsagi kovetelményeirdl és az
azoknak valo megfeleldség értékelésérdl

— 2014/30/EU az elektromagneses Osszeférhetdségre vonatkozd tagéallami jogszabalyok

harmonizalasarol
A jogszabalyokon tilmenden a kdvetkezd szabvanyok alkalmazhatok:

- MSZ EN ISO 12100:2011 Gépek biztonsdga. A kialakitas A&ltalanos elvei.
Kockazatfelmérés és kockazatcsokkentes

—~ MSZ EN 60204-1:2019 Gépek biztonsaga. Gépek villamos szerkezetei. 1. rész: Altalanos
kdvetelmények

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

- MSZ EN ISO 13849-1:2016 Gépek biztonsaga. Vezérlérendszerek biztonsaggal
Osszefliggo részei. 1. rész: A tervezés altalanos alapelvei

- MSZ EN ISO 13850:2016 Gépek biztonsaga. Veszleallitas. Tervezési alapelvek

- MSZ EN ISO 13855:2010 Gépek biztonsaga. Biztonsagi berendezések elrendezése a(z
emberi) testrészek kozelitesi sebességének figyelembevételével

- MSZ EN 1SO 13857:2020 Gépek biztonsaga. Biztonsagi tavolsagok a veszélyes terek
felso és also végtagokkal vald elérésének megakadalyozasara/megeldzésére

- MSZ EN ISO 14118:2018 Gépek biztonsaga. A varatlan inditas megeldzése

- MSZ EN ISO 14119:2014 Gépek biztonsaga. Véddburkolatokkal 0Osszekapcsolt
reteszeloberendezések. Kialakitédsi és kivalasztasi iranyelvek

— MSZ EN ISO 14120:2016 Gépek biztonsaga. Véddburkolatok. A rdgzitett és a nyithatd
véddburkolatok tervezésének ¢és kialakitasdnak altalanos kovetelményei

- MSZ EN ISO 11161:2007/A1:2010 Gépek biztonsaga. Integralt gyartérendszerek.
Alapkovetelmények

- MSZ EN ISO 10218-1:2011 Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi
kdvetelményei

- MSZ EN ISO 10218-2:2011 Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi

kdvetelményei
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3.2. Biztonsagi funkciok bemutatasa

A gépvezérlés biztonsagot szolgald részének részrendszerei (SRP/CS) harom {6 részbol

allnak, melyek tovabb bonthatdk alrendszerekké. A harom f6 rész:

1.) Input (érzékeld)
2.) Logika (donteshozo)
3.) Output (beavatkozo).

A kovetkezdkben a JU forrasztd robot SRP/CS részrendszereit mutatom be, majd értékelem
azokat. A robotokra és robotszerkezetekre vonatkoz6 szabvéanysorozatban mar megtalaltuk,
hogy a vezérlérendszerek biztonsdggal 0Osszefiiggd részeinek legalabb 3. szerkezeti
kategorianak megfelelé PL egyenld d-nek, vagy 1-es hardverhibatiirés-hatarral SIL 2-nek kell

megfelelni Ggy, hogy az ellenérzd vizsgalat intervalluma 20 év legyen.

A fentiek a 9. 4bran szemléltetett rendszer megvalositasaval teljesitheto.

i, L
I1 — L1 i 01
A
!
i PESLLLEEN
12 L2 i, 02
Jelmagyarézat:
im csatlakozbeszkozok
C keresztellendrzés/keresztmonitorozas
11, 12 bemeneti késziilék, pl. érzékeld
L1, L2 logika
m ellenérzés/monitoring

01,02 kimeneti késziilék, pl. févéddkapcsolo
A szaggatott vonalak az ésszerlien megvalosithato hibafelismerést mutatjak.

9. abra A Kijelolt felépités 3. kategoria esetén [10]
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3.2.1. Input bemutatasa

Az input vagy érzékeld egy olyan fizikai elem, ami a biztonsagi PLC-nek ad jelet valamely
veszélyes helyzetrdl, annak fennallasarol vagy megsziinésérdl. Fontos tehat, hogy a megfeleld
jeleket megbizhatéan kildje az eszkdz a logika részére. A JU forrasztorobot esetében a

kovetkezd inputok lettek beépitve.
3.2.1.1.  Veszledllitd

A JU forrasztdé modulba a 2. képen lathato ketté darab Harmony XB5 (ZB5AS844) tipusu
Schneider Electric gyartmanyu vészleallitd nyomdgomb kerllt beépitésre a szerelvényeivel

egyutt, melyek a kezeléallomas kozvetlen kdzelében helyezkednek el.

A vészleallitd nyomogombot egyetlen emberi cselekvésnek kell elinditani és annak
visszaallitasat is szandékos emberi miivelettel kell megvaldsitani. A vészleallitas-funkcidnak
feliil kell vezérelnie minden mas funkciot és mitkodést a gép Osszes lizemmodjaban, Kivéve a
tobbi védelmi funkcié megzavarasat. A vészleallitas- funkcidnak fenn kell maradnia annak kézi

visszaallitasaig, és elsObbséget kell élveznie minden inditasi rendelkezéssel szemben.

A vészledllitd nyomogomb miikodtetését kovetden a gép veszélyes mozgasainak ¢és
miikddéseinek megfelel6 modon le kell allniuk anélkiil, hogy veszélyek keletkeznének vagy

barmilyen tovabbi kdzbeavatkozasra keriljon sor. [13]

Veészleallito

2. kep Vészleallito nyomogomb [forrés: sajat]
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A 10. abran lathato, hogy az ES1 és ES2 tervjelt vészleallito nyomogombok az SI1 tervjela
biztonsagi PLC-be csatlakoznak redundansan az 1, 9, 10, 2 (ES1) és 3, 11, 12, 4 (ES2)
csatlakozokon keresztul. A kialakitaskor elvards, hogy minden egyes vészleallito vezérlési

hatdkdre fedje le a teljes gépet.

Emergency Stop 1 Emergency Stop 2
Front door Rear Side
@ R
ki P
‘, b ]
tro-lo- tm-30- 4

C_ESt C_ES2
YsUv-1z veriz

X0, 50,5
300/500V_| 1 300/500'V,

e e oo e oo e
¥ Safedr o1 02 o1 X _Safeg1 G4 Q4 O3
CONR O v e

l1 ls . |10 _ 2 . JE] In ~ lz _ ls
i) i) ) Si1 511 ST ST ST
I+ 2+ 1z - [y T4s 4 -
T 3 E] 1 3 ) 4
ES1 Chl+ ES1 Ch2+ ES1 Ch2- ES1 Oh)- ES2 Chl+ ES2 Ch2+ ES2 (ha- ES2 Chl-

10. &bra Vészleallitd nyomdgombok a kapcsolasi rajzon [15]

Az MSZ EN ISO 13850:2016 ,B” tipust szabvany meghatarozza a szlikséges
teljesitményszintet a vészleallitok esetében, ami PL: egyenl6 ¢ vagy SIL 1, de mivel a MSZ EN
ISO 10218-1:2011 ,,C” tipusu szabvanyban a sziikséges teljesitményszint PLr egyenld d vagy
SIL 2, ezért arobotokra vonatkoz6 szigoribb szabvanyt kell figyelembe venni. A PLC bemeneti
kartyaja végzi el a jelek keresztellendrzését, igy lesz a DC 99%, tehat a kétcsatornan torténd
csatlakozas (redundans) miatt a diagnosztikai lefedettség magas. A szerelés és a hasznalt

alkatrészek alapjan a kdzosoku meghibasodasra (CCF) 65 pont adhato.

Az lizem altal megadott lenyomasok szama miiszakonként 1, ami napi 3 lenyomast jelent, igy

évente 1095 lenyomassal kalkulalhatunk. A nyomdgomb termékadatlapja szerint anyomdégomb
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mechanikai tartéssaga 300000 ciklus, ezek alapjan normal tzemi korilmények kozétt 300 evig

lehet hasznalni ezt a tipusi nyomogombot.

A meglévé informaciok alapjan a nyomogomb megfeleld, de ezt a SISTEMA szamitas soran

kilon igazolni fogom.

3.2.1.2.  Ajtonyitas

Az ajtonyitast két kiillonbozd tipust €s mitkddést érzékelovel oldottdk meg a JU forraszto
robot veszélyes tér elérésének korlatozasahoz, ezzel egyszerre teljesitik a diverzitas elvét és a
redundans kialakitast. A két szervizajton kulon-kilén egy mechanikai és egy érintés nélkili

miikodtetd keriilt elhelyezésre.

Erintés nélkiili reteszeld szerkezet

Alapvetd kiilonbség, hogy amig a mechanikai képes zarva tartani az ajtot, addig az érintés
nélkiili csak az ajtd helyzetét figyeli, ezért barmikor kinyithatd. A reteszeld szerkezet az ajto
nyitott allapotabol kovetkeztet arra, hogy veszélyes gépi funkcio lehetséges ezért allj, vagy stop

parancsot kild a logikéanak. Ennek funkciodiagramjat a 11. dbra mutatja be.

f
Veszélyes 1 A véddburkolat becsukva
gép funkcio <
lehetséges
> Becsukds vége - A Vedobu'rkolat nyitasanak
megkezdése
Veszélyes:; \
gép funkcio <
meggatolva 2 A védéburkolat nincs becsukva
“

11. abra Burkolatzar6 szerkezet nélkiili reteszel6berendezés funkcidodiagramja [16]
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Szakdolgozatomban targyalt gépben a 3. képen lathatd 6sszesen hat darab RE13-SAC tipusu

SICK gyartméanyu érintés nélkiili reteszel6 szerkezet kertilt beépitésre. Ez a tipusu retesz kertlt

az els6 és hatso nyithatd ajtokra, a konvejor két végén elhelyezett gepi mikodtetési

burkolatokra és a két forrasztd robot home pozicidihoz (robotonként egy) is.

3. kép SICK RE13-SAC érintés nélkiili reteszel6 szerkezet [17]

A 12. &brén lathato, hogy az -SS1 és -SS2 tervjelt érintés nélkiili reteszel6 szerkezetek az -
SI1 tervjelti PLC-hez csatlakoznak az 5, 13, 14, 6 (-SS1) és 7, 15, 16, 8 (-SS2) csatlakozasi

pontokon redundansan.

Non Contact Safety Switch
Guillotine Door IN Side
Closed

e Je Jo e
X Safeos 05 0o 9

Sit

Non Contact Safety Switch
Guillotine Door OUT Side
Closed

1681868

Phoenix Contact
C_ss2
4x0,25_| o

15-

5
Gotin IN Chi-

B
|~ Giotin OUT G2+

8
Giotin OUT Ch2

Si Sit [ Sit

5+ L 23 35

5 Q 6
Gaotin IN O+ Giotin TN Cha+ Gictin TN G2

i i
SI1 “ SI1 SI1
5  —— 7
“ :
|

12. abra Gépi mitkodtetésii burkolatok, érintés nelkili reteszel6 szerkezetei a kapcsolasi

rajzon [15]
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A 13. abran az els6 és hatso ajtora szerelt -SS3 és -SS4 tervjelii érintés nélkiili reteszeld
szerkezeteket lathato, ahogyan az -SI2 tervjelit PLC-hez csatlakozik az 1, 9, 10, 2 (-SS3) és 3,
11, 12, 4 (-SS4) csatlakozokon keresztil.

Non Contact Safety Switch Non Contact Safety Switch
Front door Rear door
> % -
clg clLg”
‘ SICK ‘ — | SICK
Ny o<
R O R

1681868
Phoenix Contact
C_SS3

4x0,25

1681868
Phoenix Contact
C_SS4

e ‘ B

T 4x0,2

25

e o o e S i P
X_Safeds 0w 010 09 X safedn On ou ou
S i ol S

1 ls 10 o 2 3 . u 12

SI2 S22 ‘ S12 57 SI2 Si2 SI2 | SI2
Ti+ o+ 7} | 1 B+ A i+ B
1 z z 1 ([ 1 3 [ L [ 4 ]

Front D Chi+ Front D Cha+ Front D Ch2 Front D Chi Rear D Chi+ Rear D Ch2+ Rear D Ch2 Rear D Chi-

13. abra Elso és hatso nyithato burkolatok, érintés nélkiili reteszeld szerkezetei a kapcsolasi

rajzon [15]

A SICK RE13-SAC tipusu érintés nélkiili reteszel6 szerkezet MSZ EN ISO 14119:2014
szabvany szerinti 4. tipusu eszkdz, vagyis kodolt magnes, alacsony kodoltsdgi szinttel. Az
eszkOznek nincs belsé hibaellendrzése és hiba esetén nem tud biztonsagos allapotot 6nalléan
felvenni, ezért a hibaellendrzést a biztonséagi logikai egység hajtja végre. Az alkatrész Biod
értéke 2 x 10°.

Az érzékeld teljesitményszintje a vele kotott logikai kapcsolat alapjan hatarozhatéo meg, amit
a kiilonboz6 biztonsagi alrendszereknek megfelelden specifikaltan tudunk csak meghatarozni a
SISTEMA elemzésben.
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Burkolatzar6 szerkezetes reteszeld szerkezet

A burkolatzaré szerkezetes reteszelés alkalmazasakor elérni kivant cél, hogy a védéburkolat
nyités akadalyozva legyen addig, amig valamely veszélyes gépi funkcio fennall. Két modon
miikodhet (14. dbra) a védéburkolatreteszelési funkcid. Feltétel nélkili kioldassal. Ebben az
esetben a burkolat barmikor nyithatd, és a nyitds hatdsara a reteszeld szerkezet allj/stop
parancsot ad ki. A masik megoldas, amit jelen gép esetében alkalmazunk, a feltételhez kotott
kioldas. Ennél a megoldasnal kizardlag a veszélyes gépi funkciok megsziinése utan lehetséges

a véddburkolat kinyitasa.

1 A védéburkolat becsukva ¢és Veszélyes 1 A védoéburkolat becsukva és
zarva, kioldas lehetséges ~ aépi fun)licib N zarva, kioldas meggatolva
lehetséges Kiolds A veszély megsziinését (pl. A gép le-
Zaras elérve 4 L Kioldas elérve* = L 1oldas | | jllasat) felismerték vagy biztositottak
meggatolva a rogzitett idtartam elmuldsaval
) A véddburkolat becsukva és kioldva, 2 A védodburkolat becsukva és
a védéburkolat kioldésa lehetséges Vessl zérva, kioldas lehetséges
eszélyes
A védoéburkolat A védsburkolat nvitésénak \— gépi funkcio
becsukasanak | | £ Vedoburkolat nyitasan meggitolva L L
vége megkezdése Zaras elérve + -+ Kioldas elérve
€] vy
3 A véd6burkolat nincs A
becsukva 3 A véddburkolat becsukva és kioldva,
- a védoburkolat kioldisa lehetséges
*) A kioldas elérve” azt jelenti hogy: Beosuki )
- kiadtak egy allj/stop parancsot a kioldoszerkezet eesukas |1 A Véfé?rkdﬂ‘ nyitasanak
miik6dtetésének megkezdésével egyidejiileg — és vege megkezdese
annak kovetkezményeként; J -
- A védBburkolat kioldasahoz sziikséges id8 nagyobb, 4 A Védgburkilﬂt nincs
mint a veszélyes gépi funkciok megsziinéséhez L cosulva
sziikséges ido.
Feltétel nélkiili kioldas Feltételhez kotott kioldas

14. abra Burkolatzar6 szerkezetes reteszel6berendezések funkcionalis diagramja [16]
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A gép elején és hatuljan 1évé nyithatd burkolatokon a 4. képen lathaté HS5L-VD4 tipusd,

IDEC gyartméanyu burkolatzaro szerkezetes reteszel berendezés kerult beépitésre.

4. kép IDEC, HS5L-VD4 burkolatzaro szerkezetes reteszel6 berendezés [forras: sajat]

A 15. &bran az els6 és hatso ajtora szerelt -INT1 és -INT2 tervjelii burkolatzard szerkezetes
reteszelé berendezés lathato, ahogyan az -SI3 tervjelti PLC-hez csatlakoznak az 1, 9, 10, 2 (-
INTL) és 3, 11, 12, 4 (-INT2) csatlakozdkon keresztiil, tovibba az -SO1 tervjelii PLC-nek a
kimeneti jelén is adnak visszajelzest az allasukrol az 1, 2 kontaktuson keresztul redundansan.

INT1-2 Ch+ INT1-2 O
1 1
O1+ 01-
] =)
-S01 501
Front Door Interlock
Back Door Interlock
-X_Safe 4 »
b5 i y
C_INT.A g “C_INT.2
YSLY-1Z YSLY-1Z2
70,5 70,5
300/500V_| 6 s 300/500V_| &

INTL
ec

[ m INT2 =
axs . [ A:.L‘n
HSSLADA 4 F 5LV - ’, 4
t i
CINT.1 C_INT.2
YSLY-2 LYz
7x0,5 7%0,5
300/500 V. 3 300/500 V.
.
X_Safe O 2 on o [ [
[
o
i) S S0 ESEN i) S ESE) | el
0.4 i 0.4 ] 0.4
NI 1+ - - B+ s 4 | B-
|p— | 2 | 2 |1 |3 I 4 A
INTL_Ghiv NTL_Cha+ INTLGh2 INTL_Chi INT2_Chiv INT2_Ch2+ NT2_Ch2 | INT2_Chi
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15. abra Elso6 és hatso nyithatod burkolatok, burkolatzard szerkezetes reteszeld berendezés a

kapcsolasi rajzon [15]

A ket retesz (burkolatzaro és erintés nélkili) agy kerilt elhelyezésre, hogy a burkolatzard
szerkezet keriil az ajto fels6 részére és az érintés nélkiili retesz az ajto also éléhez. Ezzel elérik
a diverzitas elvét és a redundanciat is. Tovabba az ajto zarva marad, de annak feszegetése soran
az ajtd also élének elhajlasa esetén az érzékeldk eltavolodasa miatt a gép allj/stop jelet fog

kapni.

A megismert adatok alapjan az MTTFD értéke magas, a diagnosztikai lefedettség magas, a

kdzdsoku meghibasodasra (CCF) 75 pont adhato.

A kivalasztott alkatrésszel az elvart teljesitményszint elérhetd, de ezt a SISTEMA riportban

tudom sz&mitassal igazolni.

3.2.1.3.  Uzemmo6d valasztas

A kézi lizemmoddban engedélyezett valamennyi kimeneti jel és a robot kézi mikodtetése, ami

kizarolag a géphez tartozo kezeldfeliiltrdl torténhet.

Az Uzemmdd valasztas a JU forraszto robot esetében az 5. képen lathatd Harmony XALG
(ZB5AG2) tipusti Schneider Electric gyartmanyl kulcsos kapcsoloval és  kiegészitd
szerelvényeivel (ZB5SAZ009 rogzité elem, ZBE101 érintkezd blokk 1NO, ZBE102 érintkezd
blokk 1NC) keriilt megvalositasra. A kulcsos kapcsold megfelel6en jelolt és biztosithato, hogy
mindkét izemmaddban zarhato legyen. Az illetéktelenek hozzaférését mar az iizemeltetonek kell
biztositania azzal, hogy a kulcshoz vald hozzaférést olyan eljarassal biztositsak, hogy

illetéktelen személyek ahhoz ne ferhessenek hozza.
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5. kép Schneider Electric ZB5AG2 kulcsos kapcsol6 [forras: sajat]

A 16. dbran az -SSw1 tervjelt kulcsos kapcsold lathato, ahogyan az -SI3 tervjelit PLC-hez

csatlakoznak a 13, 5, 6, 14 csatlakozokon keresztil redundansan.

@ Door Open LED Reset LED
2 13 14 15
g g o13 014 015 Buttons
\ 7324 [324 324 o
z \ D01 001 -001 Key Switch
¥ s 3 1 15
v
s | o 16 o o0
W | ».« W
Jos  os 05 {05 05
o
X_Button $1 Y
C_Button
o | i et creee Wit vetow e
YSLY-0z
14x0,5
[ 1
g |
| Start Reset 2 |
[ StartButton | StoplED |  StopButton  |DoorOpen,  DoorOpen | ResetiED Button Service Switch [
i | Swi Hi Sw2 H3 Sw3 HA Swd Sowl i
‘ » F ‘
[ - ENg] 2o 112 2o ila 2o NG ~Na [
[ O ‘ s 1 o o i 54 | [
| - 152 |
S ¢ S—
[ ‘ [
| |
-C_Button
R whie o o o pek e Gk
YSLY-0z
14x0,5
X Button §2 & $ s & . & iy
g v 8 . v o o
ons o7 s o o2 oz 2 oazs o426
W W W i at i w W Wt
05 Jos Jos 03 los 03 03 03
1z [s 2 14
SE) Si3 ]
J30.4 305
7+ 3 16-
7 3 6
Reset_Chi Sw_Service_Ch2 Sw_Service_Chi-
2 3 ) 8 i) 6
oIz [7] {1)7] Sl S3 S5
[32.2 322 32.2 730.4 730.5 730.4
7] B (] 7 T+ 5
7 3 g 7 3 5
Start Button Stop Button Door O Button Reset_Clr Sw_Service_Chi+ Sw_Sarvice_Cha-

16. abra Kulcsos tizemmad kapcsold a kapcsolasi rajzon [15]

A kulcsos Gizemmod valasztd kapcsolo teljesitményszintjét a PLC-vel és a robotvezérlvel
egyutt lehet értelmezni. A logika és az outputok bemutatas soran a kulcsos lizemmddvalaszto
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teljesitmenyszintjére kilon kitérek, de a SISTEMA elemzésben fogom tudni szamitassal

igazolni annak megfeleldségét.

3.2.2. Logika bemutatasa

A logika a folyamatokban a dontéshoz6, ami az inputon 1év0 jel alapjan fog dontést hozni és
az outputon 1évo teljesitmény vezérlét iranyitani. A logika tobbféleképpen megvaldsithatod,
példaul biztonsagi relével, vagy biztonsagi PLC-vel. Jelen esetben a 5. képen lathat6 CX5140
tipusu Beckhoff gyartmanylU processzoron a 6. és 7. képen lathat6 EL1918 és EL2904
TwinSAFE tipusu Beckhoff gyartmanyl terminalok konfiguralasaval valdsul meg a biztonsagi
PLC.

=y

o)
s

| -
—

BECKHOFF
=

5.kép Beckhoff CX5140 PC [18]
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7. kép Beckhoff EL2904 TwinSAFE Terminal [20]

A TwinSAFE a biztonséagi és 1/0 technoldgia egy rendszerben valdsul meg. Szabadon

valaszthatd ¢és keverhetd a biztonsagi és sztenderd jelek. A biztonsagi szempontbol relevans
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haldzati kommunikacié EtherCat BUS rendszeren valdsul meg. A biztonsagi protokoll teljesiti
az MSZ IEC 61508:2010 szabvany szerinti SIL 3 szintet és az EN 1SO 13849-1:2015 szabvany
szerinti PL egyenel0 e szintet 4. szerkezeti kategoria mellett. Az eszkoz rendelkezik watchdog
(hibaellendrzés) funkcidval és a kétcsatornds csatlakozassal teljesiil a redundancia is, ami
szintén sziikséges a PL e szint eléréséhez. J61 megbizhato elemekbdl épiil fel az eszkdz, a PFHD

3.00 E-09, a diagnosztikai lefedettség magas, és az MTTFp is magas.
Kijelenthet tehat, hogy a kivalasztott eszkoz tulteljesiti az elvart kovetelményeket.
3.2.3. Output bemutatasa

Az outputok vagy masnéven a kimenetek teljesitményvezérléi a kovetkezoket fogjak

eredményezni:

- Pneumatikus és Nitrogén rendszer leallitasa
- Robot vezérld, egyben a robot leéllitasa

- Konvejor hajtas (kivéve a gépi miikodtetésti burkolat esetében) leallitasa

3.2.3.1.  Pneumatikus és Nitrogén rendszer levalasztasa

A pneumatikus rendszerekre és szerkezeti elemekre vonatkozo kovetelmények az I1SO
4414:2011 szabvanyban taldlhatok meg. A szabvany egyértelmiien meghatdrozza, hogy a
rendszert ugy kell megtervezni, hogy az energiaforrdsokrol vald kényszerti levalasztés
megvalosithatd legyen. Ez megoldhatd egy megfelelé kikapcsold eszkozzel, aminek
lezarhatonak kell lennie, illetve hozzaférhetonek anélkiil, hogy veszélyt okozna, vagy a nyomas
levélasztasaval és a rendszerbdl vald leeresztésével egy megfeleld kikapcsold eszkozzel
(eszkozokkel), amelynek van nyomasmentesité tulajdonsidga, ¢és amely sziikség esetén
lezérhatd. De megoldas lehet még a mechanikai terhelések lekapcsolasa vagy alatamasztasa, a
rendszer nyomasmentesitésekor, esetleg a villamos taplalas levalasztasaval. A rendszernek
biztositania kell a fluid kdzeg teljes nyomasmentesitését. A levalasztas vagy nyomasmentesités

utdn a visszatérd energia varatlan megjelenése miatt tovabbi véddintézkedéseket kell hozni.
[21]

A JU forraszt6 robot esetében a fenti kdvetelményt a penumatikus és nitrogén rendszerre is
alkalmazzuk. A pneumatikan a VP544-5DZ1-03F-M-X555 cikkszamu SMC gyartmanyd
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teljesitményvezérl6 szeleppel (8. kép) valositjak meg, amita 16. és 17. abran lathato kapcsolasi
rajzokon -SPV1 jel6léssel tudunk azonositani. A nitrogén esetében a VP544-5YZ1-03F-M-
X538 cikkszami SMC gyartmanya teljesitményvezérlé szeleppel (9. kép) Kkerdlt

megvaldsitasra, melyeket a 18. és 19. abran lathatd kapcsolasi rajzokon -N_SPV2 tervijellel
talalunk meg.

8. kép SMC, VP544-5DZ1-03F-M-X555 teljesitményvezérld szelep [22]

9. kép SMC, VP544-5YZ1-03F-M-X538 [23]

A VP544-5DZ1-03F-M-X555 biztonsagi szelep lagyinditoval és VP544-5Y Z1-03F-M-X538
biztonsagi szelep van ellatva és teljesiti a 3-as és 4-es szerkezeti kategoriakat. A szelep alap

vagy leszelldztetett allapotarol visszajelzést ad, redundans és modularis csatlakozési lehetdsége

van a levegdeldkészitd egységhez.
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16. abra JAG 2 Forrasztdo Modul Pneumatikus kapcsolasi rajz, Levegd betaplalas [24]

Air Safety Valve

17. dbra JAG 02 ST 02 Robot Soldering villamos kapcsolasi
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18. dbra JAG 2 Forrasztd Modul Pneumatikus kapcsolasi rajz, Nitrogén betaplalas [24]
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19. 4bra JAG 02 ST 02 Robot Soldering villamos kapcsolasi rajz, Nitrogen Safety Valve

[15]

Ezzel a megoldassal a teljesitményszint PL egyenld e érhet6 el, ahol a PFHD [1/h]: 2,5E-8

értékkel szamolunk. A megoldas a B kategoéria kovetelményei teljestilnek és jol bevalt

biztonsagi elvek alkalmazhatok. A biztonsagi elemek gy vannak kialakitva, hogy az elemeken

keletkezé 6nalld hiba ne vezethessen a biztonsagi funkcidé megsziinéséhez és az 6nalld hiba
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felismerésre keriil. Az 6nallo hiba bekovetkezésekor a biztonsagi funkcié megmarad. A
diagnosztikai lefedettség (DCavg) magas. A stritett levegd leeresztésével és ebben az
allapotban tartasaval megvaldsul a Safe Torge off (biztonsdgos nyomatékkikapcsolas) funkcid

0. ledllitasi kategoriaval.

Megallapithatd tehat, hogy ezekkel az eszkozokkel jelentdsen tullépjik az elvart

teljesitményszintet.

3.2.3.2.  Robot vezeérlo, egyben a robot ledllitasa

A megismert EN ISO 10218 szabvanysorozatbol tudjuk, hogy egy vagy tobb kiilsé
védOberendezéshez vald csatlakoztatasra kialakitott biztonsagi ledllito funkcidval kell
rendelkezni, melyek a robotmozgas leallitasat eredményezik és ezek 0. vagy 1. leallitasi
kategdriajuak legyenek. Jelen esetben két robotot is vezérlink parhuzamosan és az elérni kivant
eredmény, hogy barmely SF aktivaldsa esetén a robotok végrehajtsdk a biztonsagos
nyomatékkikapcsolas funkciot. A 20. dbran lathatd, hogy UNIX-HFR554 tipust Japan Unix
gyartmanyu robot mozgasa az UNIX HFR4545-NR robot vezérlé hatasara valosulnak meg.

Japan Unix Soldering Unit

L_Rob_C_1

s}
2
&
=z
Y

Rob_C_1

b ¢
Lol RIO

Robot Controller

l

A oapaN UNIX

AJAPANUNIDX  Robot
S UNIX-HFRS54 ()
[ geel [ 8ad 2 !

e

X_PE_19

Teaching box

20. abra Japan Unix Soldering Unit [15]
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A Mitsubishi Electric FR-D series CR800-D tipus termék a JAPAN UNIX megvasarolta es
sajat neven UNIX HFR4545-NR robot vezérléként forgalmazza. Ezért a 21. abran a MELFA
tajékoztaton talaljuk meg a robotvezérld biztonsaggal 6sszetiiggd adatait. A gyarto a szereléstol
fliggden hatdrozza meg a vezérld teljesitmény szintjét. A JU forrasztorobot esetében a tablazat
elsé és utolsd oszlopat kell figyelembe venni. Az elsé oszlopban a tesztelt vészkor inputot
lathatd, ahol a PL egyenld e, az MTTFd >100 év, a diagnosztikai lefedettség magas (DCavg
99%), a PFHd 1,40E-8, a kdz6s okd meghibasodasra 75 pontot adnak 4. szerkezeti kategoria
mellett, igy ezzel a lehetd legmagasabb szintet érjik el. Az utols6 oszlopban az
Uzemmodvalasztd és ajtbkapcsolok adatai lathatok. Itt a PL egyenlé d, az MTTFd >100 év, a
diagnosztikai lefedettség kozepes (DCavg 90%), a PFHd 1,57E-8, a kozds ok meghibasodasra
75 pontot adnak 3. szerkezeti kategoria mellett, igy ezzel is teljesithetd a robotokra vonatkozé

minimum kovetelmény.

RV-FR, RH-FR series
e RV-CR, RH-CR series
1:2015
RV-5AS
EMG-ifbut EMG-input Using TB EMG-output [ Using TB EMG-output Mode selector
ina T 'TPUI without using Test 2F-TBSTS-01 2F-TBEMGSTS-01 switch/ Door switch
HEING 10t paes pulses EMG-output EMG-output input
PL e d d d d
MTTFd >100 years >100 years 56 years >100 years >100 years
DCavg 99% 90% 95% 85.1% 90%
CCF 75 75 75 65 75
Cat 4 3 3 3 3
PFHd 1.40E-8 1.57E-8 741E-11 3.10E-9 1.57E-8

21. dbra MELFA Robot Product Santdards and Safety Level [25]

A MELFA tablazat alapjan megallapithatd, hogy a robot vezérldje teljesiti a robotokra

vonatkoz6 ,,C” szabvany minimumkdvetelményeit.
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3.2.3.3.  Konvejor hajtas leallitasa

A konvejor hajtas leallitasa megegyezik az eldz6 pont szerinti kovetelményekkel. A konvejor
mozgasainak tiltasa mégis eltér a robot mozgasatol, mivel a termék csak nyitott véddburkolat
esetében tud bejutni a gép belsejébe, ezért az ajtdk nyitott allapota nem tilthatja a konvejor

mozgasat. Tehat a gépi miikddtetésii ajtok pozicidja nincs hatdssal a konvejor mozgasara.

A konvejor mozgasa a 10. képen lathatd 3G3MX2 tipusi Omron gyartmanyu
frekvenciavaltoval valésul meg, amit a TCE 80A-4 tipusi Rexroth gyarmanyu haromfazisu
motor hajt végre. A frekvenciavalto és a PLC kozé elhelyezésre kerilt egy PSR-SPP-
24UC/URM4/5X1/2X2/B tipustu Phoenix Contact gyartmanyu ,,masold” biztonsagi relé (11.
kép), ami a PLC jelét ,masolja”, mert az nem tud 24 V-0s kimeneti jelet adni a
frekvenciavaltonak, ezért valdjaban a ,,masold” biztonsagi relé a PLC részének vagyis a logika
részének tekinthetd, bar az outputra van kotve. A frekvenciavalto dupla input korrel
(redundancia) és EDM (externel device monitoring) funkcidval is rendelkezik ezzel teljesitve a
3. kategoriat, tovabba teljesiti a PL egyenld d szintet és SIL 2-t. A 22. és 23. abran lathatd, hogy
a frekvenciavaltd a 24-es kontaktusrol kapja az STOL1 jelet, melynek hatéséara vegrehajtja a
motor a Safe Torge off (biztonsadgos nyomatékkikapcsolas) funkciot, ezzel megvaldsitva a 0.
ledllitasi kategdriat. A PLC kap diagnosztikai jelet a frekvenciavaltorol és a ,,masold”

biztonsagi relérdl is, tehat a diagnosztikai lefedettség magas.

10. kép Omron, 3G3MX2 Frekvenciavalto [15]
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22. &bra Frekvenciavaltd vezérlése [15]
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23. abra Konvejor motor mitkodtetése [15]

A fentiek alapjan kijelenthetd, hogy a konvejor hajtas ledllitasara kivalasztott eszk6zok és

azok szerelése egylittesen teljesiti a robotokra vonatkoz6 ,,C” tipust szabvany kdvetelményeit.
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3.3. SISTEMA értékelés

Szakdolgozatom 3. fejezetének zarasaként az eddig bemutatott gép és annak vezérléssel
Osszefliggd biztonsagi részeit a SISTEMA szoftver segitsegével validalom. Az Ggynevezett
SISTEMA riport részletes jelentése az 1. szamu mellékletben tekinthetd meg.

A SISTEMA szoftver megfelelo hasznalatdhoz nélkiilozhetetlen az MSZ EN ISO 13849-
1:2016 szabvany ismerete, tovabba a validalni kivant gép, annak beépitett alkatrészeinek, a
szerelési modszereknek az ismerete, végil a géphez tartozo villamos, pneumatikus, hidraulikus
kapcsolasi rajzok megértése. Megallapithato tehat, hogy Osszetett villamos és gépész miiszaki
szaktudasra van sziikség a szoftver megfeleld hasznalatdhoz.

A SISTEMA szoftverben Iétrehozom a projektet (JU forraszt6 robot), amit a 24. dbrén PR
jeloléssel latunk, majd létrehozom a 3.2. fejezetben bemutatott dsszes biztonsagi funkciot,
melyek SF jel6léssel lathatok, ezek utan felveszem az alrendszereket (SB) az SF-ek al, végul
egyes esetekben akar a csatorndkat (CH) és azokban az egyes blokkokat (BL) is kilon-kulon
fel tudom venni.

i SISTERA - Safety Integiiy Software Toclfor the Evalustion of Machine Applicaticns 208

(6, Cone rject | g Loray 4 VoA LSy | 5 Rapet | @9 e NP tnata o

Sl Project W IFA

Oucementmion  Satery nnctons

.........

4Lt

24. dbra JU forraszt6 robot SISTEMA szoftverben [forras: sajat]

PR - Projekt

A szoftverben kibonthat6 szintek vannak, melynek legmagasabb pontjan a projekt all. Az els6é
Iépeés az, hogy definidljuk ezt a szintet, vagyis megadjuk a gép nevét, azonositdit, a
berendezéshez tartozd dokumentumok helyét. Késdbb ez ala a szint ala épitjlik fel a biztonsagi
funkciokat és azok biztonsagi szintjeit.
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SF — biztonsagi funkcio

Ezen a szinten a gépbe épitett biztonsagi funkciokat definialom gy mint, vészleallitas,
lizemmod valasztas, érintésmentes érzékelok, burkolatzard szerkezetes reteszelo berendezés
(interlock). A biztonsagi funkciok esetében meg kell adnom azok nevét, tervjelét, tipusat, a
Kivaltd esemenyt, mi torténik a biztonsagi funkcid végrehajtasa kdzben, az eldidézett allapot,
miikodési mod, a varhato bekovetkezési gyakorisag, utanfutas id6, prioritds — ha van — egyéb
informéaciok, dokumentumok.

Az alapadatok megadasa utan a PLr megadasa kovetkezik direkt modon vagy kockéazati graf
alapjan. A PL szint értékét a szoftver automatikusan fogja szamolni a kés6bb megadott
alrendszerekbdl interaktiv modon.

Ezen a szinten az utolso Iépés az alrendszerek felvétele, ami egy biztonsagi funkcio esetében
tobb alrendszert is jelenthet. Ezen ponton valésitjuk meg a 9. dbrdn bemutatott input-logika-
output folyamatot.

SB — alrendszer

Kétfajta lehetdséglink van 1j alrendszer felvételére. Vagy biztonsagi épitdelemeket
hasznélunk (gyartok altal elére definialt alrendszerek), vagy nem biztonsagi épitéelemekbdl
alrendszert definialunk, szabvanyos vezérlési architektirak alkalmazésaval.

A biztonsagi épitéelemek hasznalata esetében a gyartok elére megadjak az épitdelem adatait,
ezzel jelentdsen felgyorsitva a folyamatot. Ha nem biztonsagi épitéelemekbdl definialjuk az
alrendszert, akkor meg kell adnunk az alrendszer nevét, tervjelét, gyartojat, azonositojat,
cikkszamat, funkciojat (input, logika, output, ismeretlen), és leirdsat a technikai
dokumentaciora valo hivatkozassal.

Kovetkezd 1épésben a PL megadasa torténik, amit négy kiilonb6zé moédon adhatunk meg, de
minden esetben a PFHD-bol szd&molunk.

Majd meg kell adnunk az SB szerkezeti kategoriat, ami a JU forraszto robot esetében legalabb
3. szerkezeti kategoria, mas esetben nem teljesiilne a robotokra vonatkoz6 ,,C” szabvany
minimum kdévetelménye.

Az MTTFd értéket a program szdmolja a blokkokbol, de kdzvetlenil is megadhato, ha a
blokkokbdl nem tudja szamolni.

A DCavg erteke az MTTFd-hez hasonlé moédon szdmolja a program, vagy kozvetlenil
megadhatd, ha a blokkokbdl nem tudja szamolni.

A k6z6s okl meghibdsodas elleni intézkedések (CCF) értékét a meglévd intézkedések
kivalasztasaval a rendszer automatikusan szamitja.

Végll az alrendszer csatornajanak blokkjai maradnak.
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BL — blokk

A blokkok megadasa lehet gyartdi adatbazisbdl, vagy létrehozhatjuk manualisan. A blokk
alapadatainak kivalasztasa, vagy megadasa utan az MTTFd érték szamitasa kovetkezik. Az
MTTFd értéket szamithatjuk az elemek adataibdl, vagy direkt megadva, esetleg a B10, vagy
B10d értékébdl szdmitassal, végiil a lambda, MTTF, MTBF és RDF értékébdl szamitva.

A blokk diagnosztikai lefedettségének értékét szamithatjuk az elemek adataibdl, vagy direkt
megadva, esetleg az alkalmazott diagnosztikai modszer meghatarozésa alapjan.

SISTEMA riport

A fentiek szerint megadott értékek és szamitasok alapjan a program interaktiv moédon mutatja,
hogy az egyes biztonsagi funkcidok megfelelt (pipa), vagy nem megfelelt (x) értékelést kapnak.
A program segitségével kiallithatunk egy egyszerisitett és egy részletes jelentést is ugy, hogy
mindkét esetben meg tudjuk adni annak f6 tartalmi elemeit. Ez a jelentés az alatdmasztod
miiszaki dokument4ci6 fontos eleme, hiszen ezzel validaljuk a vezérlés biztonsaggal
Osszefiiggd részeit. A JU forraszto robot altalam készitett részletes SISTEMA jelentése az 1.
szdmu mellékletben tekinthetd meg.

rrrrr

(hiba), vagy green (megfelelt) megjeltléssel Iat el a program. A jelentés eredménye alapjan a
JU forrasztd robot vezérléssel Osszefiiggd részei MEGFELELT értékelést kap. A program
kiaddja rogziti, hogy a program csupéan egy eszkdz, ami segit a validacio elkészitésében, de
annak megfeleld kitdltéséért és hasznalataért a vizsgalod személynek kell feleldsséget vallalni.
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4. JU forraszto robot biztonsaggal osszefiiggé vezérlérendszer validacios

terve

A robotrendszerre vonatkozd tervezés és kialakitas verifikalasat és validalasat a robotrendszer

gyartéjanak vagy az integratornak el kell végeznie, figyelembe véve a megfeleld
védoeszkozoket az MSZ EN 1SO 10218-2:2011 ,,C” tipusu szabvanyban foglalt alapelvekkel
0sszhangban.

A fentnevezett szabvany 6.2. fejezet szerinti verifikalasi és validalasi modszert alkalmazom,

mely sordn az eredmény lehet: Megfelelt, Nem megfelelt.

A ,Megjegyzés” rovatban az eredmény igazolasara (validacio) vagy a hiba leirdsara van

lehetdség.

A kovetkezOkben felsorolom azokat a specifikus teljesitménykovetelményeket, melyek a JU

forrasztd robot alapvet6 biztonsagahoz sziikségesek a vezérlérendszer biztosaggal dsszefiiggd

részeire vonatkozoan.

Amennyiben a verifikaci6 soran ,,Nem megfelelt” eredmény sziletik barmely pont esetében,

akkor azon pont javitasaig és ,,Megfelelt” eredmény igazolasaig, a gép nem validalhato!

Szakasz

Biztonsagi

kdvetelmények

Validalasi médszer

Megjegyzés

Eredmény

5.2. Biztonsaggal 0sszefliggd vezérlérendszer-teljesitmény (hardver/szoftver)

3. szerkezeti kategodria.

5.2.1. Teljesitoképesség, adat- | Szemrevételezés
€s Eldirasok és a hasznalati
kritériummegallapitasok Gtmutatd attekintése
a teljesitmény
meghatarozasahoz a
hasznalati Gtmutatoban.
5.2.2. Teljesitményszint PL=d, | Alkalmazasspecifikus

vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintese.
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Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazéas szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio

felllvizsgalata.

Eldirasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése.

5.2.2. A teljesitményszint SIL

2, 1-es
hardverhibatiirés-
hatarral, az

igazolasvizsgélati
intervallum legalabb 20

év.

Alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal 0sszefliggd
alkalmazéas szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio

felulvizsgéalata

Eloirasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése

5.2.3. A kockéazatfelmérés
eredményei
meghatéarozhatjak a

teljesitményszintet.

Feladatlapd
kockazatfelmérés

attekintése

Floirasok és a hasznalati

Utmutato attekintése

5.3. Tervezés és telepités

5.3.2. Az automata Uzemmod
kivalasztasa a védett
téren  kivul  legyen

lehetséges.

Szemrevételezés
Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus

vazlatok, a kapcsolasi

59




M/

MAGYAR AGRAR- ES
ELETTUDOMANY| EGYETEM

Szent Istvan Campus, G6dollé

Cim: 2100 G6dolls, Pater Karoly utca 1.
Tel.: +36-28/522-000

Honlap: https://godollo.uni-mate.hu

rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

5.3.3.

A robotrendszer nem
vezérelhetd olyan kiilsé
tavvezerléssel vagy
feltétellel, amely
veszelyes  helyezeket

eredményezhez.

Miikodési vizsgalatok

A mikddés megfigyelése

5.3.6.

A veszélyes energiat
levélasztd eszkdzok

rendelkezésre allnak.

Szemrevételezés
Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

5.3.7.

A veszélyes energia
vezérlet
megszintetésének
eszkozei rendelkezésre

allnak.

Szemrevételezés
Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

5.3.8.1.

A robotrendszer el van
latva biztonsagi

leallitoval.

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

5.3.8.1.

A robotrendszer el van
latva egy fuggetlen

vészleallitoval.

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus

vazlatok, a kapcsolasi
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rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

538.2. |A veszleallitd | Mitkodési vizsgalatok
miikddtetése leallit | A, alkalmazasspecifikus
minden robotmozgast és vizlatok, a kapcsolasi
mas veszelyes rajzok és a tervezési
funkciokat a cellaban. anyagok attekintése

5.3.8.2. | A rendszer vagy a | Miikodési vizsgalatok
tobbfunkcids vezérlési Az alkalmazasspecifikus
tartomany egyetlen vazlatok, a kapcsolasi
veszleallitasi funkcidval rajzok és a tervezési
rendelkezik. anyagok attekintése

5.3.8.2. | Az egy munkateriileten | Miik6dési vizsgalatok
1évé Osszes vészleallito Az alkalmazésspecifikus
eszkoz  ugyanazzal a vazlatok, a kapcsolasi
vezérlési tartomannyal rajzok s a tervezési
rendelkezik. anyagok attekintése
5.3.8.2. | A veszleallité funkcio 0. | Miikodési vizsgalatok
vagy L leallitast Az alkalmazasspecifikus
kategoriaju legyen. Vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
eldirasok és a hasznalati
atmutato attekintese
5.3.8.2. | A veészleallitd funkcid | Eldirasok és a hasznalati

feleljen meg a PL=d 3.

=77

ha a kockazatfelmérés

Utmutaté attekintése
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s

mas
teljesitménykritériumot

hataroz meg.

5.3.8.2.

Ha a  vészledllito
Kimeneti jel
rendelkezésre all, annak
tovabbra is aktivnak kell
lennie, amikor a
robotrendszer

tapellatdsa megsziinik,
ellenkezd esetben egy
vészleallito jelet kell

generalnia.

Miikodési vizsgalatok
Mérés
FEloirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

5.3.15.

A kiegészitd reteszelt
biztonsagi berendezések
kalon Gjrainditast

igényelnek.

Miikodési vizsgalatok
A mukodés megfigyelése

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutato attekintése

5.4. A robot mozgasanak korlatozasa

54.2.

A robot korlatozott tere
olyan eszkdzokkel van
kialakitva, amelyek
korlatozzdk a robot, a
végberendezés, a
rogzitett szerelvény és a

munkadarab mozgasat.

Miikodési vizsgalatok
Mérés
Feladatlapl

kockazatfelmérés

attekintése
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Elrendezési  rajzok
dokumentumok

attekintése

5.4.2.

A Korlatozott tér a védett
térben helyezkedik el.

Szemrevételezés

Miikodési vizsgalatok

Elrendezési  rajzok
dokumentumok

attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése

és

5.4.3.

A mechanikus
robothatarold eszkdzok
megfelelnek az ISO
10218-1-nek.

Szemrevételezés

Miikodési vizsgalatok

Mérés
Elrendezési  rajzok

dokumentumok

attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

és

5.6. A robotrendszer lizemmaodjainak

alkalmazésa

5.6.2.

A jogosulatlan és/vagy
téves Uzemmddvalasztas

meg van akadalyozva.

Szemrevételezés

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi

rajzok és a tervezési

anyagok attekintése
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Biztonsaggal 0Osszefiiggd

alkalmazas szoftverének

és/vagy a szoftver
dokumentacio
feltlvizsgalata
5.6.2. Az  lzemmodvalasztd | Szemrevételezés
eszkozOk  csak @ | hrapsdesi vizsgalatok
Kivalasztott Gizemmddot
i o A mikodés megfigyelése
engedélyezik és nem a ey
miikodést. Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazés szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio
felllvizsgélata
5.6.2. Kiilonallo  miikodtetés | Szemrevételezés
szilkseges a  robot Miikodési vizsgalatok
miuikodtetésének
) o A mukodés megfigyelése
kezdeményezesere. ey

Az alkalmazésspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazas szoftverének

és/vagy a szoftver
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dokumentacio

felulvizsgalata

5.6.2. Az tzemmadd | Szemrevételezés
egyértelmi Miikodési vizsgalatok
visszajelzése biztositott.

A mukodés megfigyelése

56.3.1. | A vedett térbe valé | Mikodési vizsgalatok
belépes biztonsagi A mukodés megfigyelése
ledllitashoz vezet

. ) Az alkalmazésspecifikus
automata zemmadban.
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
Biztonsaggal 0Osszefliggd
alkalmazés szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio
felulvizsgalata
El6irasok ¢és a hasznalati
Utmutatd attekintése
5.6.3.1. | Az automata Uzemmdd | Miikodési vizsgalatok

kivalasztasa nem biralja
felil a  biztonsagi
leallitas vagy a

veszleallitas allapotat.

A miikddés megfigyelése

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazas szoftverének

és/vagy a szoftver
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dokumentacio

felulvizsgalata

5.6.3.2. |Az automata | Mikodési vizsgalatok
izemmodbol valo A mikddés megfigyelése
atkapcsolas leallitast
) Az alkalmazasspecifikus
eredményez.
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
56.3.3. | Az automatikus | Miikodési vizsgalatok
lizemmod A mikddés megfigyelése
kezdemeényezése  csak
Az alkalmazasspecifikus
akkor lehetséges, ha P
. | vazlatok, a kapcsolési
minden véddberendezés
rajzok és a tervezési
mitkodik )
anyagok attekintése
Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazés szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio
felllvizsgélata
56.34. | A biztonsaggal | Az alkalmazésspecifikus
Osszefliggd vazlatok, a kapcsolasi
vezérléfunkciok rajzok és a tervezési

megfelelnek az 5.5.2.

szakasznak

anyagok attekintése

Biztonsaggal 0sszefliggd
alkalmazéas szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio

felulvizsgéalata
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Feladatlapu
kockézatfelmérés

attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

5.6.3.4. | Rendelkezésre &ll kézi | Mikodési vizsgalatok
mitkdtetest Az alkalmazasspecifikus
inditastiltas az inditas és vazlatok, a kapcsolési
az Ujrainditas ellen. rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazés szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio
felllvizsgélata
56.34. | A személyek védve | Szemrevételezés

vannak az inditastol és
az Ujrainditastél, amikor
a védett téren beldl

tartozkodnak

Miikodési vizsgalatok
A miikddés megfigyelése

Az alkalmazésspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal 0Osszefiiggd
alkalmazés szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio

felllvizsgélata
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Elrendezési  rajzok
dokumentumok

attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

5.8. Karbantartas és javitas

5.8.3.

A gyakori hozzaférésu

helyek

védOberendezésekkel

vannak védve,

a

lehetdleg nyithat6

burkolatokkal.

A

nyithatd véddburkolatok

nem kezdeményeznek

indité parancsot, amikor

elérik a védett poziciot.

Szemrevételezés

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi

rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Feladatlap(
kockazatfelmérés

attekintése

Elrendezési  rajzok
dokumentumok

attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

és

5.10. Miuszaki védelem

5.10.4.3.

A védbéburkolatokhoz

kapcsolodo
reteszel6eszkzok

megfelelnek

az

Szemrevételezés

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus

vazlatok, a kapcsolasi
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alkalmazhato

kdvetelményeknek.

rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése

5.10.4.3.

A nyithaté burkolat
reteszeld funkcioja
teljesiti  legalabb az
5.2.2. szakasz

kovetelményeit.

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése

5.10.5.2.

Miukdodtetést kovetoen, a
veszélyes helyzet ellen
védo érzékeld
védoberendezés
megakadalyoz minden
veszelyes mozgést vagy
szituaciét, amig az
érzékeld
védbéberendezést vissza

nem allitjak.

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal 0sszefliggd
alkalmazéas szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio

felulvizsgéalata

5.10.5.2.

Az érzékeld
védoberendezés
visszaallitasa nem
okozza a veszélyes
helyzetek

kezdeményezését.

Miikodési vizsgalatok

Az alkalmazasspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése
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5.10.5.2. | Az Ujrainditas-tiltas | Mikodési vizsgalatok

visszaallitasa

megkdveteli a
szandékos emberi
miuveletet.

JU forraszt6 robot validacioja

=77

forrasztorobotra vonatkoz6 kitoltott jegyzokonyve a 2. szamua mellékletben tekintheté meg. A
vizsgalat eredmenyeképpen a JU forraszté robot MEGFELELT értékelést kapott. Ez a
dokumentum ebben a formaban a miiszaki alatamaszt6 dokumentacid része, ami az EK-
megfeleldségi nyilatkozat kiallitasanak feltétele.
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5. Gazdasagi szamités

A JU forrasztd robot projekt soran a vezérléssel dsszefliggd részek biztonsagos kialakitdsanak
koltségeit harom téma alapjan allitottam 6ssze:

- Anyagkoéltség
- Tervezési koltség
- Kivitelezés

Anyagkoltseg

- CX5140, Beckhoff PLC (1 db) — nett6 353.500.- HUF

- EL1918, Beckhoff terminal (6 db) — netté 554.000.- HUF

- EL2904, Beckhoff terminal (2 db) — nett6 129.250.- HUF

- RE13-SAC, SICK érintés nélkuli retesz (6 db) — netté 66.500.- HUF

- HS5L-VD4, IDEC burkolatzar6 szerkezetes reteszel6 (2 db) — netté 82.000.- HUF

- 2981046 Phoenix Contact bovité relé (5 db) — nettd 323.200.- HUF

- Mode selector, lizemméd vélaszté kapcsol6 (1 db) — nett6 17.800.- HUF

- Vészleallitd gomb (szerkezet) (2 db) — nettd 18.500.- HUF

- VP544-5DZ1-03F-M-X555, SMC pneumatikus biztonsagi szelep (1 db) — nettd
85.300.- HUF

- VP544-5YZ1-03F-M-X538, SMC nitrogén biztonsagi szelep (1 db) — nettd 76.500.-
HUF

A fenti adatokat a gyartd biztositotta részemre, figyelembe véve a sajat beszallitoi
kedvezményeit, ezert azok eltérhetnek a piaci araktol.

Tervezés koltsége

Az 0Osszes raforditott mérnokidé 24 munkadra, amit a www.mmk.hu mérnoki oradijakkal
kalkulalva az Onall6 Mérnok kategériaban nettd 600.000.- HUF koltséget jelent.

Kivitelezés koltsége

Az Osszes raforditott beosztott mérnokidé 40 munkadra, amit a www.mmk.hu mérnoki
oradijakkal kalkulalva a Beosztott Mernok kategdridban netté 755.000.- HUF koltseget jelent.

Jelen projektben a gép vezérléssel Osszefiiggd részeinek biztonsagos kialakitasa Osszesen
nett6 3.061.550.- HUF Osszegbe keril. Ez a koltség elegendd ahhoz, hogy a gép teljesitse a ra
vonatkoz6 eldirasokat és elhelyezhet6 legyen a gépen a CE jelolés, végiil pedig forgalomba
hozhat6 legyen az Eurdpai Gazdasagi Térségben.
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6. Osszefoglalés

Szakdolgozatomban bemutatok egy forraszt6é robotot, amit egy multinacionélis cég sajat
mérnokei terveznek és gyartanak. A dolgozat elejen gyorsan kiderll, hogy a kiilonb6z6
orszagokbdl beszerzett géprészek dsszeszerelésén tul, a gép forgalomba hozatala az eurdpai
piacon sulyos terheket tesz a mérndkség vallara. A probléma tehat, hogy a mérnékdknek nem
csupan egy olyan gépet kell legyéartani, ami képes a terméket megfeleld6 mindségben és
hataridoére legyartani, hanem annak biztonsadgosnak is kell lenni Ugy, hogy teljesit minden
vonatkozo eldirast. Ezen cél elérésében tdmogattam a mérnokségi csapatot szakdolgozatom
témajaval, ami a forrasztd robot vezérldé rendszerének biztonsaggal Osszefliggd részeire
vonatkozik.

A szakdolgozat elején bemutatom, hogy milyen feltételei vannak a forrasztdé robot
hasznalatba vételének a hazai jogrend szerint, melynek mentén eljutok a gépek megfeleléség
értékeléséhez. Kiilondsen nehéz dolguk van a tervezd mérnokoknek a gépek vezérld rendszer
biztonsaggal Osszefiiggd részeivel kapcsolatban, mert nem csupan énalléan, hanem azoknak
integraltan is teljesiteniiik kell a kiilonb6z6 szabvanyok szerinti kovetelményeket. Mivel a
vezérlérendszerek nem csak a villamos szerkezeteket jelentik, ezért a kiilonb6z6 mérnokoknek
(villamos, gépész, PLC) ebben a témaban is szoros egyiittmitkodésben és 6sszhangban kell
dolgozniuk.

Miutan bemutattam a vezérld rendszerek biztonsaggal Osszefiiggd részeire vonatkozd
jogszabalyi és szabvanyi el6irasokat, tervez6i szempontokat, megvizsgaltam a JU forrasztd
robotot. Kideriilt, hogy jelen esetben hasznalhatjuk a robotokra vonatkozd ,,C” tipust
szabvanyt, ami alapjan legalabb 3. szerkezetei kategorianak megfelel6 PL egyenlé ,,d” vagy 1-
es hardverhibatiirés-hatarral SIL 2-nek kell megfelelni. Amikor tisztdztam, hogy mi a
minimalisan elérend6 cél, tételesen bemutattam miden biztonsagi funkciot, melyek alatt az
input (érzékeld), logika (dontéshozo), output (beavatkozo) részek elemeit értem. A biztonsagi
funkciok bemutatasa soran a termékek miiszaki dokumentacidja €s a kapcsolasi rajzok
segitségével azok folyamat szerinti elhelyezését is megmagyarazom és tételesen értékelem.

Végul elkeészitettem a JU forrasztd robot SISTEMA értékeléset és validacios tervét, mely
alapjan megfelel6 értékelést adtam. Az igy készitett validacio segitségével a gép megfeleloség
értékelési folyamataban a vezérlé rendszer biztonsaggal Osszefliggd részei dokumentéltan,
szamitassal és vizsgalattal igazoltnak tekinthetd.

Az ertékelés soran észrevettem, hogy a kivalasztott termeékek, alkatrészek tulteljesitették
az elvart teljesitményszintet, ezért azok kivélasztasi folyamatat is érdemes megvizsgalni
amennyiben koltségcsokkentés a cél a késobbi projektekben.
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7. Summary

In my thesis, | present a soldering robot designed and manufactured by a multinactional
company’s own engineers. At the beginning of the thesis, it quickly becomes that, in addition
to the assembly of machine parts purchased from different countries, placing the machine on
the market in the European market puts heavy burdens ont he shoulders of engineering. The
problem is that the engineers not only have to prepare a machine that can produce a product in
the right quality in time, but it also has to be safe and meet to all relevant regulations. To
achieving this goal, | supported the engineering team with the topic of my thesis, which refers

tot he safety-related parts of control system of the soldering robot.

At the beginning of the thesis, | present the conditions for handover the soldering robot
according to the local legal order, along which I arrive at the evaluation of the conformity of
the machines. The design engineers have a particularly difficult task in relation to the safety-
related parts of control system, because they must fulfill the requirements of various standards
not only individually, but also in an integrated manner. Therefore, control system do not only
mean electrical structures, so various engineers (electrician, mechanical, PLC) must work in

close cooperation and harmony on this topic as well.

After | presented the legal and standard requirements and design considerations for safety-
related parts of control systems, | evaluated the JU soldering robot. It turned out that in this case
we can use the type ,,C” standard for robots, based on which a PL must be minimum ,,d”
corresponding to structural category 3 or SIL 2 with a hardware fault tolerance limit of 1. When
I clarified what the minimum goal was to be achieved, | presented the safety functions item by
item, by which I mean the elements of the input (detector), logic (decision maker), and output
(intervention) parts. During the presentation of the safety functions, by the technical
documentation of products and circuit diagrams, | also explain and evaluate their placement

according to the process.

Finally, | prepared the SISTEMA evaluation and validation plan of JU soldering robot,
which resulted as appropriate. With this created validation, the safety-related parts of control
system can be considered as validated in the evaluation process of the machine’s conformity

documented, with calculation and with evaluation.
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During the evaluation, | noticed that the selected products and parts exceeded the expected
performance level, so it is worth examining their selection process if the goal is to reduce costs

in the following projects.
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8. Nyilatkozat

NYILATKOZAT

Alulirott Fehér Csaba, a Magyar Agrar- és Elettudomanyi Egyetem, Szent Istvan Campus. Ipari
gépek biztonsaga szakember szak nappali/levelez6* tagozat végzos hallgatéja nyilatkozom.
hogy a dolgozat sajat munkam, melynek elkészitése soran a felhasznalt irodalmat korrekt
modon. a jogi €s etikai szabalyok betartasaval kezeltem. Hozzajarulok ahhoz, hogy
Szakdolgozatom egyoldalas Gsszefoglaloja felkeriiljon az Egyetem honlapjara és hogy a
digitalis verzioban (pdf formatumban) leadott dolgozatom elérheté legyen a témat vezetd
Tanszéken/Intézetben. illetve az Egyetem kdzponti nyilvantartasaban. a jogi és etikai szabalyok
teljes kori betartasa mellett.

A dolgozat allam- vagy szolgalati titkot tartalmaz: igen nem*

m

\'ﬁallgatc’r

Kelt: 2023 év oktober ho 21 nap

NYILATKOZAT

A dolgozat készitdjének konzulense nyilatkozom arrdl, hogy a Szakdolgozatot attekintettem, a
hallgatot az irodalmi forrasok korrekt kezelésének kovetelményeirol. jogi és etikai szabalyairél
tajékoztattam.

A Szakdolgozatot zarévizsgan torténd védésre javaslom / nem javaslom*.

A dolgozat allam- vagy szolgalati titkot tartalmaz: igen nem*

Kelt: 2023 év oktéber ho 21 nap

T e |

- -

Belsoé konzulens

*Keérjiik a megfelelot alahuzni!

75



TR - Szent Istvan Campus, G6dollé
M/;‘\ | | E Cim: 2100 G6dollo, Pater Karoly utca 1.
MAGYAR AGRAR- £ Tel.: +36-28/522-000
ELETUDOMANYIEGYETEM Honlap: https://godollo.uni-mate.hu

NYILATKOZAT

A hallgato neve: Fehér Csaba

A Hallgaté Neptun kodja:  PPQUIM

A dolgozat cime: Forraszto robot vezérlérendszerének értékelése
A megjelenés éve: 2023

A tanszék neve: Miiszaki Intézet

Kijelentem, hogy az altalam benyujtott szakdolgozat egyéni, eredeti jellegii, sajat szellemi
alkotasom. Azon részeket, melyeket mas szerzOk munkajabol vettem at, egyértelmiien
megjeldltem, s az irodalomjegyzékben szerepeltettem.

Ha a fenti nyilatkozattal valotlant allitottam, tudomasul veszem, hogy a Zarévizsga-bizottsag a
zarovizsgabol kizar és a zarovizsgat csak 11j dolgozat készitése utan tehetek.

A leadott dolgozat, mely PDF dokumentum, szerkesztését nem, megtekintését és nyomtatasat
engedélyezem.

Tudomasul veszem, hogy az altalam kégziteﬁ dolgozatra, mint szellemi alkotas felhasznalasara,
hasznositasara a Magyar Agrar- és Elettudomanyi Egyetem mindenkori szellemitulajdon-
kezelési szabalyzataban megfogalmazottak érvényesek.

Tudomasul veszem, hogy dolgozatom elektronikus valtozata feltltésre keriil a Magyar Agrar-

és Elettudoményi Egyetem konyvtari repozitori rendszerébe.

Kelt: 2023 év Oktoéber ho 21 nap

B ¥

Hallgat6 alairasa
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KONZULTACIOS
NYILATKOZAT

A Fehér Csaba (hallgatdé Neptun azonositoja: PPQUIM) konzulenseként nyilatkozom arrol.
hogy a szakdolgozatot attekintettem, a hallgatot az irodalmi forrasok korrekt kezelésének
kovetelményeirdl. jogi €s etikai szabalyairol tajékoztattam.

A szakdolgozatot a zarévizsgan torténd védésre javaslom / nem javaslom!.

A dolgozat allam- vagy szolgalati titkot tartalmaz: igen nem*?

Kelt: 2023 év oktober ho 23 nap

w4

5 —

Belsé konzulens

! A megfelel6 aldhuzandd.
2 A megfeleld aldhtizando.
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9.
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1993. évi XCIII. torvény a munkavédelemrdl 18.§ (3) bekezdeés.

10/2016. (IV.5.) NGM rendelet a munkaeszkdzok és hasznalatuk biztonsagi és

egészséqlgyi kovetelményeinek minimdalis szintjérdl.
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16/2008. (VIIL.30.) NFGM vrendelet a gépek biztonsagi kovetelményeirol és
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https://cdn.sick.com/media/docs/0/00/400/Special_information_Guide_for_Safe_Mac
hinery_hu_IM0062400.PDF.
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szabalyozas tiikrében,” Magyar Mérnoki Kamara Kiadvanysorozata, %1. Kkotet,
0sszesen: %2MMK FAP azonositd: 2022/205-GPT, %1. szam88., 2022.

MSZT, Gépek biztonsdaga. Vezérlorendszerek biztonsaggal osszefiiggo részei. 1. rész:

A tervezés altalanos alapelvei (ISO 13849-1:2015), MSZ EN 1SO 13849-1.

MSZT, Gépek biztonsdaga. A biztonsaggal osszefiiggd vezerlorendszerek miikodesi
biztonsaga, MSZ EN IEC 62061:2021.

MSZT, Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi kévetelményei, MSZ
EN 1SO 10218-1.

78



Szent Istvan Campus, G6dollé
MI/A Cim: 2100 G6do118, Pater Kéaroly utca 1.

MAGYAR AGRAR- £S Tel.: +36-28/522-000

ELETTUDOMANY| EGYETEM

Honlap: https://godollo.uni-mate.hu

[13]

[14]
[15]

[16]

[17]

[18]

[19]

[20]

[21]

[22]

[23]

[24]

MSZT, Gépek biztonsaga. Vészleallitas. Tervezesi alapelvek (1ISO 13850:2015), MSZ
EN 1SO 1350.

J. C. M. Kft., JAG2 JU Forraszté modul Felhasznal6i Dokumentacio.
JABIL, ,,JAG 02 ST 02 Robot Soldering villamos kapcsolési rajz”.

MSZT, ,,Gépek biztonsaga. Védoburkolatok Osszekapcsolt reteszeloberendezések.
Kialakitasi és kivalasztasi iranyelvek (ISO 14119:2013),” MSZ EN ISO 14119:2014.
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sac/p/p315669?tab=detail.

Beckhoff, ,,Beckhoff CX5140 Manual,” chrome-
extension://efaidnbmnnnibpcajpcglclefindmkaj/https://download.beckhoff.com/downl

oad/Document/ipc/embedded-pc/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf.

Beckhoff, ,,EL1918 Operating istructions,” chrome-
extension://efaidnbmnnnibpcajpcglclefindmkaj/https://download.beckhoff.com/downl

oad/document/automation/twinsafe/el1918en.pdf.

Beckhoff, ,,EL2904 Operating instructions,” chrome-
extension://efaidnbmnnnibpcajpcglclefindmkaj/https://download.beckhoff.com/downl

oad/document/automation/twinsafe/el2904en.pdf.

MSZT, Pneumatikus teljesitményatvitel. A rendszerek és szerkezeti elemeik altalanos
szabdlyai és biztonsagi kdvetelményei (ISO 4414:2010), MSZ EN ISO 4414:2011.

SMC, ,,VP544-5DZ1-03F-M-X555,”  https://www.smc.eu/hu-hu/products/vp-4-
x555-biztonsagi-szelep-lagyinditoval-iso13849-1-szabvany-
szerint~138174~cfg?partNumber=VP544-5DZ1-03F-M-X555.

SMC, ,,VP544-5YZ1-03F-M-X538,”  https://www.smcpneumatics.com/VP544-
5YZ1-03F-M-X538.html#mz-expanded-view-237223447789.

Jabil, JAG 2 Soldering Robot Pneumaikus kapcsolési rajz.
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10. Mellékletek
Mellékletek jegyzéke

1. szamu melléklet JU forrasztd robot részletes SISTEMA jelentés

2. szamu melléklet JU forrasztd robot validacios jegyz6konyve
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1. SZAMU MELLEKLET
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine 'u

Project name:

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

FR Project name: JU Forraszté robot - Szakdolgozat munka

Project file name:

C:\Users\MOCSS\Documents\SISTEMA\Projects\Szakdolgozat\JU
Forraszt6 robot_20231021.ssm

Creation date:

06/10/2023 14:16:04

Project status: Final
Project number: 5M6/656/22
Project version: vl

Authors:

Fehér Csaba

Project managers:

Domso6di Bertalan

Inspectors:

Horvath Gergely, Elek Adam

Dangerous point/machine:

JU forraszté robot

Documentation:

Felhasznal6i dokumentacio

Document:

.\Renaultinverter_JAG2_Soldering_20230328 Hasznalati.pdf

Version of software:

2.0.8 build 4

Version of standard:

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

Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

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

Status: green

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

elements).

Print options

Show device details
Show documentations on SF, SB, BL and EL

Show CCF and DC measures in detail
Contained safety functions

Name: Vészledllitas [-ES1, -ES2]

Show requirements on PL and Category

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

Required: PLr d Reached: PL d PFHD [1/h]: 4,5E-7 Status: green

Name: Ajtéellendrzés guillotine door [-SS1, -SS2]

Required: PLr d Reached: PL d PFHD [1/h]: 1,8E-7 Status: green

Name: Ajtéellendrzés szervizajtok [-SS3, -SS4]

Required: PLr d Reached: PLd PFHD [1/h]: 4,8E-7 Status: green

Name: Robot home pozicid [-SS5, -SS6]

Required: PLrd Reached: PL d PFHD [1/h]: 1,3E-7 Status: green

Name: Interlock szervizajtok [-INT1, -INT2]

Required: PLrd Reached: PL d PFHD [1/h]: 4,8E-7 Status: green

Name: Uzemmod véalasztas [-SSwi]

Required: PLr d Reached: PL d PFHD [1/h]: 1,3E-7 Status: green
SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 1/111



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

Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Identifier of the Safety function: -ES1, -ES2

Safety function type: Emergency stop function

Triggering event: A vészledllitd nyomdgomb megnyomasa.

Reaction and A mOkddtetd energia elvétele, villamos energia ellatas és sdritett levegd
Behaviour on power failure: ellatas lekapcsolasa.

Safe state: A rendszer fesziiltségmentes és nyomasmentes allapotba kerul.
Operation mode: Minden Gzemmddban.

Demand rate: 28800 méasodpercenként

Running-on time: -

Priority: -
Documentation: Villamos kapcsolasi rajz
Document: .\JAG_JU_Forraszt6_2023_02_09 Villamos kapcsolasi.pdf

Required Performance Level Safety function
[
PLr (by direct input): d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

File:
L

Performance Level Safety function

[

Reached PL: d PFHD [1/h]: 4,5E-7
L

Status / Messages Safety function
[
‘Status: green

Subsystems (1/11)

B Name: Vészledllit6 nyomégomb

Reference designator: -ES1, -ES2 Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer: Schneider Electric

Device Identifier: Harmony XB5

Device group:

Part number: ZB5AS844 Revision:
Function: Input [1Logic
] Output [Junknown
Use case: https://www.se.com/hu/hu/product/ZB5AS844/harmony-m%C5%Blan

yag-v%C3%A9szle%C3%A111%C3%ADt%C3%B3-nyom%C3%B3go
mb-fej-%C3%B822-%C3%B840-gombafej%6C5%B1-forgat%C3%Alsr
a-kiold%C3%B3-piros/

SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 2/111



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

Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Description of the
use case:

https://www.se.com/hu/hu/product/ZB5AS844/harmony-m%C5%Blan
yag-v%C3%A9szle%C3%A1l11%C3%ADt%C3%B3-nyom%C3%B3go
mb-fej-%C3%B822-%C3%B840-gombafej%C5%B1-forgat%C3%Alsr
a-kiold%C3%B3-piros/

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://www.se.com/hu/hu/product/ZB5AS844/harmony-m%C5%Blan
yag-v%C3%A9szle%C3%A1l1%C3%ADt%C3%B3-nyom%C3%B3go
mb-fej-%C3%B822-%C3%B840-gombafej%C5%B1-forgat%C3%Alsr
a-kiold%C3%B3-piros/

Document:
L

.\Harmony XB5_ZB5AS844.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 2,5E-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:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[
MTTFD [a]:

100 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

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: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Diagnostic coverage Subsystem
[

‘DCavg [%6]: 99 (High)
Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine 'u HL_
u
Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka H

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

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

EL Name: NC 1

Reference designator:

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

Schneider Electric

Device Identifier: ZBE102
Device group: Harmony XB4
Part number: Revision:
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat

asheet-32603657.pdf

Description of the
use case:

https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat
asheet-32603657.pdf

Documentation Block
[
Documentation:

https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat
asheet-32603657.pdf

Document:
L

.\Schneider_Electric-ZBE102-datasheet.pdf

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 45662,1 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 5000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Cross monitoring of input signals and intermediate results
within the logic (L), and temporal and logical software monitor
of the program flow and detection of static faults and short
circuits (for multiple 1/0)

(Input devices)

(99 %)

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine 'u HL_
u
Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka H

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Documentation:

Status / Messages Block
[

‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

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

EL Name: NC 2

Reference designator:

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Schneider Electric

Device Identifier: ZBE102
Device group: Harmony XB4
Part number: Revision:
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat

asheet-32603657.pdf

Description of the
use case:

https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat
asheet-32603657.pdf

Documentation Block
[

Documentation:

https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat
asheet-32603657.pdf

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 45662,1 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 5000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Cross monitoring of input signals and intermediate results

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

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Measure:

within the logic (L), and temporal and logical software monitor
of the program flow and detection of static faults and short
circuits (for multiple 1/0)

(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (2 /11)

5B Name: Safety PLC Input

Reference designator: -SI1

Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: EL1918
Device group: Input modul
Part number: Revision:
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins

afe/el1918en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Document:
L

.\el1918en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Requirements of the Category:

satisfy the requirements.

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (3/11)
=SB Name: Safety PLC CPU
Reference designator: -IPC Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: CX5140
Device group: CPU
Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc

/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Document:
L

..\cx5100_en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

Shortest mission time [a]: 20

Category Subsystem
[
Cat.:

4

Category requirements:

fulfilled

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

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:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green

Subsystems (4 /11)

=SB Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

Shortest mission time [a]: 20

Category Subsystem
[
Cat.:

4

Category requirements:

fulfilled
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Project name:

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

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (5/11)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR2

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

Shortest mission time [a]: 20

Category Subsystem
[

Cat.:

4

Category requirements:

fulfilled

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine II.-J H
o

Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka H

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status: green
L

Subsystems (6 / 11)

%B Name: Robot Controller

Reference designator: -ROB_C_1/C_2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: JAPAN UNIX

Device Identifier: HFR4545-NR

Device group:

Part number: - Revision: -

Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown

Use case: See user manual.

Description of the
use case:
L

See user manual

Documentation Subsystem
[
Documentation:

See attachment.

Document:
L

.\ROBOT Controller.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 1,4E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:

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

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (7 / 11)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR4

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| -| -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15 in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name:

SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine II.-J H
o

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka H

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (8/11)
=B Name: Frekvenciavalté
Reference designator: -VFD1 Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: OMRON
Device Identifier: 3G3MX2
Device group:
Part number: - Revision: -
Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown
Use case: https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Description of the
use case:
L

https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Document:
L

.\OMRON 3G3MX2.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL:d

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 3,2E-7

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Status / Messages Subsystem
[

Status:
L

green

Subsystems (9/11)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN (refer to Instruction Manual)

Reference designator: -SPV1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44-_-X555 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems with
integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[

Documentation:

This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.

It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
suitable safety system.

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to 1ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFS16EN-B

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

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

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

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 9,1E-10

Documentation:
L

Category Subsystem
[
Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 2500 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)

Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

CCF Measures: - Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status: green
L

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 1

Reference designator: V1 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44- _-X555 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems with

integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown

Technology: pneumatic

Category: -
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 91324,2 (High)

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

B10D [cycles]: 10000000 nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)
EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 2

Reference designator: V2

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44- _-X555 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems with
integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the

Instruction Manual

Revision:

Function:

[ Input
Output

[J Logic
[Junknown

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 91324,2 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 10000000 nop [cycles/a]: 1095
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (10/ 11)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN (refer to Instruction Manual)

Reference designator: -N_SPV2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44-_-X538 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems
Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual
Function: [ Input [1Logic
Output [Junknown
Use case:

SISTEMA a free of charge tool from IFA Page 18 /111



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

Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[

Documentation:

This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.

It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
suitable safety system.

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFP16EN-J

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software suitable up to PL:

d

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: d

PFHD [1/h]: 9,1E-10

Documentation:
L

Category Subsystem
[

Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 2500 (High)

‘Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)

Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[
Status: green

Message [Status of Message]: - The software is only suitable up to performance level "d" and limits
the performance level of the subsystem (PL e). [green]

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN - Valve 1

Reference designator: V1 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC

Device Identifier: (25A-)VP#44- -X538 series

Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems
Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[
Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 9132,4 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 1000000 nop [cycles/a]: 1095
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[
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SISTEMA - Safety Integrity Software Tool for the Evaluation of Machine

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

UUHH

Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)
(Input devices)

(99 %)

Documentation:

Status / Messages Block
[

‘Status:

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN - Valve 1

Reference designator: V2

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Device Identifier:

(25A-)VP#44- -X538 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown

Technology: pneumatic

Category:

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation:

Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 9132,4 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 1000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

SISTEMA a free of charge tool from IFA

Page 22 /111



Project name:

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

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Vészleallitas

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (11/11)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B Szelepsziget

Reference designator: -SR5

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15 in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

Shortest mission time [a]: 20

Category Subsystem
[
Cat.:
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Safety function: Vészleallitas

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:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status: green
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Identifier of the Safety function:

-SS1, -SS2

Safety function type:

Other safety-related function on drive

Triggering event:

A konvejor mozgasanak hataséara a termék bemegy a veszélyes térbe,
vagy kimegy a veszélyes térbdl.

Reaction and
Behaviour on power failure:

A mOkddtetd energia elvétele, villamos energia ellatas és sdritett levegd
ellatas lekapcsolasa a konvejor hajtas kivételével.

Safe state:

A rendszer fesziltségmentes és nyomasmentes allapotba keril a
konvejor kivételével

Operation mode:

Normal Gzemmodban.

Demand rate:

70 masodpercenként

Running-on time:

Priority:

Documentation:

Villamos kapcsolasi rajz

Document:

.\JAG_JU_Forraszt6_2023_02_09 Villamos kapcsolasi.pdf

Required Performance Level Safety function
[

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

File:
L

Performance Level Safety function
[

‘Reached PL: d

PFHD [1/n]: 1,8E-7

Status / Messages Safety function
[
‘Status:

green

Subsystems (1/9)

3B Name: Ajtoellendrzés

Reference designator: -SS1, -SS2

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK

Device Identifier:

RE13-SAC

Device group:

Part number: RE13-SAC

Revision:

Function:

Input [1Logic
] Output [Junknown

Use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27.

JU Forraszt6 robot - Szakdolgozat munka

ot

Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

.\SICK RE13-SAC.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 2,5E-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:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 100 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

DCavg [%]: 99 (High)

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Common cause failure Subsystem
[

CCF Points:

75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

CH

Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

ot

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Blocks (1/1)

BEL Name: NO 1

Reference designator:

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer: SICK
Device Identifier: RE13-SAC
Device group: RE13-SAC
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
[] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit

ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Block
[

Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

MTTFD and Mission time Block

[
MTTFD [a]: 443,9 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 20000000

nop [cycles/a]: 450514

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 70

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Plausibility check, e.g. use of normally open and normally
closed mechanicall linked contacts
(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

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

EL Name: NO 2

Reference designator:

Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SICK
Device Identifier: RE13-SAC
Device group: RE13-SAC
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit

ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Block
[
Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 443,9 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 20000000

nop [cycles/a]: 450514

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 70

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Plausibility check, e.g. use of normally open and normally
closed mechanicall linked contacts

(Input devices)

(99 %)

Documentation:
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Status / Messages Block
[

‘Status: green
Subsystems (2/9)
=B Name: Safety PLC Input
Reference designator: -SI1 Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: EL1918
Device group: Input modul
Part number: Revision:
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins

afe/el1918en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Document:
L

.\el1918en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (3/9)
=SB Name: Safety PLC CPU
Reference designator: -IPC Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: CX5140
Device group: CPU
Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc

/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Document:
L

..\cx5100_en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (4 /9)

5B Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (5/9)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR3

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15 in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (6 /9)

=B Name: Robot Controller

Reference designator: -ROB_C_1/C_2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: JAPAN UNIX

Device Identifier: HFR4545-NR

Device group:

Part number: - Revision: -

Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown

Use case: See user manual.

Description of the
use case:
L

See user manual.

Documentation Subsystem
[

Documentation:

See attachment.

Document:
L

.\ROBOT Controller.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 1,4E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status:
L

green
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Subsystems (7 /9)

=SB Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO2

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

..\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status:
L

green
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Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Subsystems (8/9)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN (refer to Instruction Manual)

Reference designator: -SPV1

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44-_-X555 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems with
integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[
Documentation:

This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.

It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
suitable safety system.

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to 1ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFS16EN-B

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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/n]: 1,1E-8

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Documentation:
L

Category Subsystem
[

Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 222 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)

Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

CCF Measures: For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances
(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate
standards (e.g. IEC 61326-3-1).
Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed
air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning
purity of the pressure medium.
NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 222
Blocks (1/1)
EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 1

Reference designator: V1 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44- _-X555 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems with

integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Documentation Block
[

Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 222 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 10000000 nop [cycles/a]: 450514
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 70

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 222
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 2

Reference designator: V2 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44- _-X555 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems with

integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:
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Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation:

Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 222 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 10000000

nop [cycles/a]: 450514

Nop parameter:

Days: 365 Hours: 24 Seconds: 70

Documentation:
L

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

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (9/9)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B Szelepsziget

Reference designator: -SR5

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Ajtéellendrzés guillotine door

Documentation:

contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Identifier of the Safety function:

-SS3, -S54

Safety function type:

Safe torque off (STO)

Triggering event:

Az elsb és, vagy hatso szerviz ajté nyitasa (feszitése)

Reaction and
Behaviour on power failure:

A mOkddtetd energia elvétele, villamos energia ellatas és sdritett levegd
ellatas lekapcsolasa.

Safe state:

A rendszer fesziiltségmentes és nyomasmentes allapotba kerul.

Operation mode:

Normal Gzemmodban.

Demand rate:

28800 méasodpercenként

Running-on time:

Priority:

Documentation:

Villamos kapcsolasi rajz

Document:

.\JAG_JU_Forraszt6_2023_02_09 Villamos kapcsolasi.pdf

Required Performance Level Safety function
[

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

File:
L

Performance Level Safety function
[

‘Reached PL: d

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

Status / Messages Safety function
[
‘Status:

green

Subsystems (1/12)

3B Name: Ajtoellendrzés

Reference designator: -SS3, -SS4

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SICK

Device Identifier:

RE13-SAC

Device group:

Part number: RE13-SAC

Revision:

Function:

Input [1Logic
] Output [Junknown

Use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Description of the
use case:
L

1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

.\SICK RE13-SAC.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 2,5E-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:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 100 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Common cause failure Subsystem
[

CCF Points:

75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Blocks (1/1)

BEL Name: NO 1

Reference designator:

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer: SICK
Device Identifier: RE13-SAC
Device group: RE13-SAC
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
[] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit

ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Block
[

Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

MTTFD and Mission time Block

[
MTTFD [a]: 182648,4 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 20000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Plausibility check, e.g. use of normally open and normally
closed mechanicall linked contacts
(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

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

EL Name: NO 2

Reference designator:

Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SICK
Device Identifier: RE13-SAC
Device group: RE13-SAC
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit

ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Block
[
Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 182648,4 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 20000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Plausibility check, e.g. use of normally open and normally
closed mechanicall linked contacts

(Input devices)

(99 %)

Documentation:
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Block
[

‘Status: green
Subsystems (2 / 12)
=B Name: Safety PLC Input
Reference designator: -SI2 Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: EL1918
Device group: Input modul
Part number: Revision:
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins

afe/el1918en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Document:
L

.\el1918en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (3/12)
=SB Name: Safety PLC CPU
Reference designator: -IPC Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: CX5140
Device group: CPU
Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc

/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Document:
L

..\cx5100_en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (4 /12)

5B Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (5/12)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR3

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15 in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (6 / 12)

=B Name: Robot Controller

Reference designator: -ROB_C_1/C_2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: JAPAN UNIX

Device Identifier: HFR4545-NR

Device group:

Part number: - Revision: -

Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown

Use case: See user manual.

Description of the
use case:
L

See user manual.

Documentation Subsystem
[

Documentation:

See attachment.

Document:
L

.\ROBOT Controller.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 1,4E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status:
L

green
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Subsystems (7 / 12)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR4

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Subsystems (8/12)

ZB Name: Frekvenciavalto

Reference designator: -VFD1

Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: OMRON
Device Identifier: 3G3MX2
Device group:
Part number: - Revision: -
Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown
Use case: https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Description of the
use case:
L

https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Document:
L

.\OMRON 3G3MX2.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL:d

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 3,2E-7

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green

Subsystems (9/12)

=SB Name: Safety PLC Output
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Reference designator: -SO2

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [1Input Logic
[]Ooutput [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 3,2E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (10/ 12)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN (refer to Instruction Manual)
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Reference designator: -SPV1

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44-_-X555 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems with
integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[

Documentation:

This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.

It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
suitable safety system.

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to 1ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFS16EN-B

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 9,1E-10

Documentation:
L
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Category Subsystem
[

Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 2500 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)

Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)
For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

CCF Measures: (EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate
standards (e.g. IEC 61326-3-1).
Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed
air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning
purity of the pressure medium.
NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status: green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 1

Reference designator: V1 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44- _-X555 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems with

integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 91324,2 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 10000000 nop [cycles/a]: 1095
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 2

Reference designator: V2 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44- _-X555 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems with

integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Documentation Block
[

Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 91324,2 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 10000000 nop [cycles/a]: 1095
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (11/12)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN (refer to Instruction Manual)

Reference designator: -N_SPV2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: SMC

Device Identifier: (25A-)VP#44-_-X538 series

Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems
Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[

Documentation: This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.
It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
suitable safety system.
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Documentation:

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFP16EN-J

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software suitable up to PL:

d

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: d

PFHD [1/h]: 9,1E-10

Documentation:
L

Category Subsystem
[
Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]:

2500 (High)
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‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

Diagnostic coverage Subsystem
[

‘DCavg [%6]: 99 (High)
Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status:

green

Message [Status of Message]:

- The software is only suitable up to performance level "d" and limits
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

the performance level of the subsystem (PL e). [green]

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN - Valve 1

Reference designator: V1

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44- -X538 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [ unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation:

Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 9132,4 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 1000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter:

Days: 365

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Input devices)

(99 %)

Documentation:
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Block
[

‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN - Valve 1

Reference designator: V2 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC

Device Identifier: (25A-)VP#44- -X538 series

Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems
Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[
Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 9132,4 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 1000000 nop [cycles/a]: 1095
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Input devices)
(99 %)
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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Documentation:

Status / Messages Block
[

Status: green
L

Subsystems (12/12)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B Szelepsziget

Reference designator: -SR5

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15 in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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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Safety function: Ajtéellendrzés szervizajtok

Status / Messages Subsystem
[
‘Status: green
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Safety function: Robot home pozicié

Identifier of the Safety function:

-SS5, -SS6

Safety function type:

Monitoring of safety—related parameters

Triggering event:

A TCP pont felvétele.

Reaction and
Behaviour on power failure:

A mOkddtetd energia elvétele a robotokrél, a gépi mikddtetésa
burkolatok nyitdsa és a konvejor mozgatasa.

Safe state:

A robotok és mas veszélyes mozgasok energiamentes allapotban
vannak.

Operation mode:

Normal Gzemmodban.

Demand rate:

70 masodpercenként

Running-on time:

Priority:

Documentation:

Villamos kapcsolasi rajz

Document:

.\JAG_JU_Forraszt6_2023_02_09 Villamos kapcsolasi.pdf

Required Performance Level Safety function
[

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

File:
L

Performance Level Safety function
[
‘Reached PL: d

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

Status / Messages Safety function
[

‘Status:

green

Subsystems (1/6)

3B Name: Ajtoellendrzés

Reference designator: -SS5, -SS6

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

SICK

Device Identifier:

RE13-SAC

Device group:

Part number: RE13-SAC

Revision:

Function:

Input [1Logic
] Output [Junknown

Use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details
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Safety function: Robot home pozicié

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-switches/re
1/re13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

.\SICK RE13-SAC.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 2,5E-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:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 100 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

DCavg [%]: 99 (High)
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Safety function: Robot home pozicié

Common cause failure Subsystem
[
CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures: - Separation / Segregation (15 Points)
Physical separation between signal paths, for example:
— separation in wiring/piping;
— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;
— separate shielding for the signal path of each channel;
— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Channels / Test channels (1/2)

CH

Name: Channel 1

MTTFD [a]: 100
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Safety function: Robot home pozicié

Blocks (1/1)

BEL Name: NO 1

Reference designator:

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer: SICK
Device Identifier: RE13-SAC
Device group: RE13-SAC
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
[] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit

ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Block
[

Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel13-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

MTTFD and Mission time Block

[
MTTFD [a]: 443,9 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 20000000

nop [cycles/a]: 450514

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 70

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Plausibility check, e.g. use of normally open and normally
closed mechanicall linked contacts
(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green
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Safety function: Robot home pozicié

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

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

EL Name: NO 2

Reference designator:

Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SICK
Device Identifier: RE13-SAC
Device group: RE13-SAC
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit

ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Description of the
use case:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Documentation Block
[
Documentation:

https://www.sick.com/at/en/catalog/products/safety/safety-swit
ches/rel/rel3-sac/p/p315669?tab=detail#technical-details

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 443,9 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 20000000

nop [cycles/a]: 450514

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 70

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Plausibility check, e.g. use of normally open and normally
closed mechanicall linked contacts

(Input devices)

(99 %)

Documentation:
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Safety function: Robot home pozicié

Status / Messages Block
[

Status: green
L

Subsystems (2 / 6)

5B Name: Safety PLC Input

Reference designator: -SI2

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: EL1918
Device group: Input modul
Part number: Revision:
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins

afe/el1918en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Document:
L

.\el1918en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Robot home pozicié

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (3 /6)

=SB Name: Safety PLC CPU

Reference designator: -IPC

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: CX5140
Device group: CPU
Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc

/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Document:
L

..\cx5100_en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Robot home pozicié

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (4 / 6)

5B Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Robot home pozicié

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (5/ 6)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR3

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15 in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L
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Safety function: Robot home pozicié

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (6 / 6)

=B Name: Robot Controller

Reference designator: -ROB_C_1/C_2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: JAPAN UNIX

Device Identifier: HFR4545-NR

Device group:

Part number: - Revision: -

Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown

Use case: See user manual.

Description of the
use case:
L

See user manual.

Documentation Subsystem
[

Documentation:

See attachment.

Document:
L

.\ROBOT Controller.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 1,4E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status:
L

green
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Safety function: Interlock szervizajték

Identifier of the Safety function:

-INTZ, -INT2

Safety function type:

Other safety-related function on drive

Triggering event:

Az elsd és, vagy hatso szervizajtd nyitasa

Reaction and
Behaviour on power failure:

Az ajtét zarva tartaj automata és kézi tzemmaddban, amig a nyitasra
engedélyt nem kérnek. Az ajtd nyitasa csak akkor lehetséges, ha a
veszélyes térben nincs veszélyes mozgés, vagy mdavelet.

Safe state:

A rendszer fesziiltségmentes és nyomasmentes allapotba kerul.

Operation mode:

Normal Gzemmodban.

Demand rate:

28800 méasodpercenként

Running-on time:

Priority:

Documentation:

Villamos kapcsolasi rajz

Document:

.\JAG_JU_Forraszt6_2023_02_09 Villamos kapcsolasi.pdf

Required Performance Level Safety function
[

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

File:
L

Performance Level Safety function
[
‘Reached PL: d

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

Status / Messages Safety function
[

‘Status:

green

Subsystems (1/12)

%R Name: Burkolatzard szerkezetes reteszel®

Reference designator: -INT1, INT2

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer: IDEC
Device Identifier: HSSL-VD4
Device group: HSSL-VD4
Part number: - Revision: -
Function: Input [1Logic
] Output [Junknown
Use case: https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?context=

bWFzdGVyfGRVY3VtZW50c3w3MDk1MjM2fGFwcGxpY2F0aW9uL3B
kZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI5ODM1ODIvQiOXNzE1LTctRS5wZGZ8Z
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Safety function: Interlock szervizajték

Use case:

mIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxNDAOODKXMWFKZWFmMZT
QWMDR]OTUXNGEYNzc3NjUxZGY5Mjg4NDASNwW

Description of the
use case:

https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?context=
bWFzdGVyfGRvY3VtZW50c3w3MDk1MjM2fGFwcGxpY2F0aw9uL3B
kZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI5O0DM1ODIvQiOXNzE1LTctRS5wZGZ8Z
mlzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWI1zOTcxNDAOODKxMWFkZWFmZT
QWMDRjOTUXNGEYNzc3NjUxZGY5Mjg4NDASNw

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?context=
bWFzdGVyfGRvY3VtZW50c3w3MDk1MjM2fGFwcGxpY2F0aW9uL3B
kZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50DM10ODIvQiOXNzE1LTctRS5wZGZ8Z
mlzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWI1zOTcxNDAOODKxMWFkZWFmZT
QWMDRjOTUXNGEYNzc3NjUxZGY5Mjg4NDASNw

Document:
L

.\IDEC HS5L-VD4.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 2,5E-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:
L
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Safety function: Interlock szervizajték

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 100 (High)

‘Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)

Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L
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Safety function: Interlock szervizajték

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

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

EL Name: NC 1

Reference designator:

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer: IDEC
Device Identifier: HSSL-VD4
Device group:
Part number: - Revision: -
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?co

ntext=bWFzdGVyfGRvY 3VtZW50c3w3MDK1MjM2fGFwcGxpY
2F0aW9uL3BkZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50ODM1ODIvQiOxNz
E1LTctRS5WwZGZ8ZmIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxN
DAOODKxMWFkZWFmMZTQwWMDRjOTUXNGEyNzc3NjUxZGY5
Mjg4NDASNw

Description of the
use case:

https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?co
ntext=bWFzdGVyfGRvY 3VtZW50c3w3MDK1MjM2fGFwcGxpY
2F0aW9uL3BkZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50ODM1ODIvQiOxNz
E1LTctRS5WwZGZ8ZmIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxN
DAOODKxMWFkZWFmMZTQwWMDRjOTUXNGEyNzc3NjUxZGY5
Mjg4NDASNw

Documentation Block
[

Documentation:

https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?co
ntext=bWFzdGVyfGRvY 3VtZW50c3w3MDK1MjM2fGFwcGxpY
2F0aW9uL3BkZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50ODM1ODIvQiOxNz
E1LTctRS5WwZGZ8ZmIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxN
DAOODKxMWFkZWFmMZTQwWMDRjOTUXNGEyNzc3NjUxZGY5
Mjg4NDASNw

Document:
L

.\IDEC HS5L-VDA4.pdf

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 18264,8 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20
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Safety function: Interlock szervizajték

B10D [cycles]: 2000000 nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Cross monitoring of input signals and intermediate results
within the logic (L), and temporal and logical software monitor
of the program flow and detection of static faults and short
circuits (for multiple 1/0)

(Input devices)

(99 %)

Documentation:

Status / Messages Block

[

‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)
H Name: Channel 2

MTTFD [a]: 100

Blocks (1/1)

EL Name: NC 2

Reference designator: Inventory number:

‘Device details Block

Device Manufacturer: IDEC

Device Identifier: HSSL-VD4

Device group:

Part number: - Revision: -

Function: Input [J Logic
] Output [Junknown

Technology: electromechanic

Category: -

Use case: https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?co
ntext=bWFzdGVyfGRvY 3VtZW50c3w3MDK1MjM2fGFwcGxpY
2F0aW9uL3BkZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50ODM1ODIvQiOxNz
E1LTctRS5WwZGZ8ZmIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxN
DAOODKxMWFkZWFmMZTQwWMDRjOTUXNGEyNzc3NjUxZGY5
Mjg4NDASNw

Description of the https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?co

use case: ntext=bWFzdGVyfGRvY 3VtZW50c3w3MDKk1MjM2fGFwcGxpY

2F0aW9uL3BkZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50ODM1ODIvQiOxNz
E1LTctRS5WwZGZ8ZmIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxN
DAOODKxMWFkZWFmMZTQwWMDRjOTUXNGEyNzc3NjUxZGY5
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Description of the
use case:
L

Mjg4NDASNw

Documentation Block
[

Documentation:

https://us.idec.com/idec-us/en/USD/medias/B-1715-7-E.pdf?co
ntext=bWFzdGVyfGRvY3VtZW50c3w3MDk1MjM2fGFwcGxpY
2F0aWw9uL3BkZnxoMjYvaDViLzkzNjg2MzI50DM10DIvQiOxNz
E1LTctRS5WwZGZ8ZmIzOWI2ZWE3ZGVhZjdIMzI0ZWIzOTcxN
DAOODKxMWFkZWFmMZTQwWMDRjOTUXNGEyNzc3NjUxZGY5
Mjg4NDASNw

Document:
L

.\IDEC HS5L-VD4.pdf

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 18264,8 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 2000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Cross monitoring of input signals and intermediate results
within the logic (L), and temporal and logical software monitor
of the program flow and detection of static faults and short
circuits (for multiple 1/0)

(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (2 /12)

5B Name: Safety PLC Input

Reference designator: -SI3

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: EL1918
Device group: Input modul
Part number: Revision:
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins

afe/el1918en.pdf
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Document:
L

.\el1918en.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 3,2E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (3/12)
5B Name: Safety PLC CPU
Reference designator: -IPC Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: CX5140
Device group: CPU
Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc

/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Document:
L

..\cx5100_en.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 3,2E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green

Subsystems (4 /12)

=SB Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[
Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 3,2E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[
‘Status:

green

Subsystems (5/12)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR3

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (6 / 12)

=B Name: Robot Controller
Reference designator: -ROB_C_1/C_2 Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: JAPAN UNIX
Device Identifier: HFR4545-NR
Device group:
Part number: - Revision: -
Function: [ Input [JLogic

Output [Junknown

Use case: See user manual.
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka H

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Description of the
use case:
L

See user manual.

Documentation Subsystem
[

Documentation:

See attachment.

Document:
L

.\ROBOT Controller.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 1,4E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (7 / 12)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR4

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Documentation Subsystem
[
Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (8/12)
=B Name: Frekvenciavalté
Reference designator: -VFD1 Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: OMRON
Device Identifier: 3G3MX2
Device group:
Part number: - Revision: -
Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown
Use case: https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Description of the
use case:
L

https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Documentation Subsystem
[
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Documentation:

https://www.edata.omron.com.au/eData/Inverters/I570-E2-02B.pdf

Document:
L

.\OMRON 3G3MX2.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL:d

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: d

PFHD [1/h]: 3,2E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (9/12)

=SB Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO2

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Interlock szervizajték

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem
[

PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 3,2E-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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (10/ 12)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN (refer to Instruction Manual)

Reference designator: -SPV1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44-_-X555 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems with
integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [JLogic
Output []unknown

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[

Documentation:

This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.
It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
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Safety function: Interlock szervizajték

Documentation:

suitable safety system.

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to 1ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFS16EN-B

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software 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]: 9,1E-10

Documentation:
L

Category Subsystem
[

Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]:

2500 (High)
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Safety function: Interlock szervizajték

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

Diagnostic coverage Subsystem
[

‘DCavg [%6]: 99 (High)
Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green
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Safety function: Interlock szervizajték

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 1

Reference designator: V1

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44- _-X555 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems with
integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order

Instruction Manual

in the Revision:

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[
Documentation:

Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 91324,2 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 10000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)

(99 %)

Documentation:
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Safety function: Interlock szervizajték

Status / Messages Block
[

‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X555 series EN - Valve 2

Reference designator: V2 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC
Device Identifier: (25A-)VP#44-_-X555 series
Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems with

integrated soft-start valve

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:
Instruction Manual

Function: [ Input [J Logic
Output [J unknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation: Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 91324,2 (High)

Mission time [a]: 20 Shortest mission time [a]: 20
B10D [cycles]: 10000000 nop [cycles/a]: 1095
Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Output device)
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Safety function: Interlock szervizajték

Measure: (99 %)
Documentation:

Status / Messages Block

[

‘Status: green

Subsystems (11/12)

=B Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN (refer to Instruction Manual)

Reference designator: -N_SPV2

Inventory number:

Device details Subsystem
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44-_-X538 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Subsystem
[

Documentation:

This product is a safety component in accordance to Machinery
Directive 2006/42/EC.

It is compatible for use up to category 4 when integrated into a
suitable safety system.

It conforms to the basic and well-tried safety principles of ISO
13849-2 and is a well-tried component in accordance to 1ISO 13849.
The system related basic and well-tried safety principles are to ensure
and to confirm this in the field "requirements of category" by the
system manufacturer.

B10D = 10.000.000 cycles
Instruction Manual - VP500-TFP16EN-J

The intended use of this valve is to vent a protected pneumatic
system to atmosphere when it is de-energised.

Document:
L

.\SMC VP544.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software suitable up to PL:

d

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]
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Safety function: Interlock szervizajték

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

- 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: d

PFHD [1/h]: 9,1E-10

Documentation:
L

Category Subsystem
[
Cat.:

4

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]

- Accumulation of faults does not lead to a loss of the safety function.
[fulfilled]

- MTTFD is at least High. [fulfilled]

- DCavg is at least High; [fulfilled]

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

Documentation:

Source (e.g. standard) Category:

File:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]: 2500 (High)

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

Diagnostic coverage Subsystem

[

‘DCavg [%6]: 99 (High)

Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.
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Safety function: Interlock szervizajték

CCF Measures: - Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

Status: green

Message [Status of Message]: - The software is only suitable up to performance level "d" and limits
the performance level of the subsystem (PL e). [green]

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN - Valve 1

Reference designator: V1 Inventory number:

Device details Block
[

Device Manufacturer: SMC

Device Identifier: (25A-)VP#44- -X538 series

Device group: Monitored dump valve for use in safety related systems
Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual
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Safety function: Interlock szervizajték

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[

Documentation:

Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 9132,4 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 1000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter:

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

CH

Name: Channel 2

MTTFD [a]: 2500
Blocks (1/1)

EL Name: (25A-)VP#44-_-X538 series EN - Valve 1

Reference designator: V2

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

SMC

Device Identifier:

(25A-)VP#44- -X538 series

Device group:

Monitored dump valve for use in safety related systems
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Safety function: Interlock szervizajték

Part number: Refer to the How-to-Order in the Revision:

Instruction Manual

Function: [ Input [ Logic
Output [Junknown

Technology: pneumatic

Category: -

Use case:

Description of the
use case:
L

Documentation Block
[
Documentation:

Refer to Subsystem

Document:
L

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 9132,4 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 1000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter:

Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

Diagnostic coverage Block
[

DC [%]: 99 (High)

Measure:

Direct monitoring (e.g. electrical position monitoring of control
valves, monitoring of electromechanical devices by
mechanically linked contact elements)

(Input devices)

(99 %)
Documentation:
Status / Messages Block
[
‘Status: green

Subsystems (12/12)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B Szelepsziget

Reference designator: -SR5

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046

Revision: 01
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Safety function: Interlock szervizajték

Function: [ Input Logic
[]Ooutput [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| - | -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

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:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green
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Safety function: Uzemmod vélasztas

Identifier of the Safety function:

-SSwil

Safety function type:

Control modes and mode selection

Triggering event:

A kulcsos kapcsolé kézi és/vagy automata tizemmoddba kapcsolasa.

Reaction and
Behaviour on power failure:

Automata Gizemmodba kapcsolas esetén a burkolatzard szerkezetes
reteszeld szerkezet zar a veszélyes munkatér nem érhetd el.

Kézi tzemmddba kapcsolas esetén a burkolatzar6 szerkeztes reteszeld
szerkezet zarva marad a veszélyes munkatér nem érhet6 el, de egy kézi
betanité eszkdzzel (teachpendant) a robot mozgathat6 "kézzel".

Safe state:

https://www.se.com/hu/hu/product/ZB5AG2/harmony-m%C5%Blanyag-v
%C3%A1laszt%C3%B3kapcsol%C3%B3-fej-%C3%B822-455-kulcsos-ba
I-p0oz%C3%ADCi%C3%B3ban-kivehet%C5%91-2-%C3%A1l1%C3%A1s%
C3%BA/

Operation mode:

Normal Gzemmodban.

Demand rate:

28800 méasodpercenként

Running-on time:

Priority:

Documentation:

Villamos kapcsolasi rajz.

Document:

.\JAG_JU_Forraszt6_2023_02_09 Villamos kapcsolasi.pdf

Required Performance Level Safety function
[

PLr (by direct input):

d

Documentation:

Document:

Source (e.g. standard):

File:
L

Performance Level Safety function
[
‘Reached PL: d

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

Status / Messages Safety function
[

‘Status:

green

Subsystems (1/6)

5B Name: Két allasu kulcsos tizemmod kapcsold

Reference designator: -SSwl

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Schneider Electric

Device Identifier: Harmony XALG
Device group:
Part number: ZB5AG2 Revision:
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Safety function: Uzemmod vélasztas

Function: Input [ Logic
[]Ooutput [Junknown
Use case: file://IC:/Users/IMOCSS/Downloads/Harmony%20XALF_ZB5AG2.pdf

Description of the
use case:
L

file://IC:/Users/IMOCSS/Downloads/Harmony%20XALF_ZB5AG2.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

file://IC:/Users/IMOCSS/Downloads/Harmony%20XALF_ZB5AG2.pdf

Document:
L

.\Harmony XALF_ZB5AG2.pdf

Performance Level Subsystem
[
PL determination:

Determine PL/PFHD from Category, MTTFD and DCavg

Software suitable up to PL:

e

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]: 2,5E-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:
L

MTTFD and Mission time Subsystem
[

MTTFD [a]:

100 (High)

‘Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20
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Safety function: Uzemmod vélasztas

Diagnostic coverage Subsystem
[

‘DCavg [%6]: 99 (High)
Common cause failure Subsystem

[

CCF Points: 75 (fulfilled)

CCF Measures:

- Separation / Segregation (15 Points)

Physical separation between signal paths, for example:

— separation in wiring/piping;

— detection of short circuits and open circuits in cables by dynamic
test;

— separate shielding for the signal path of each channel;

— sufficient clearances and creepage distances on printed-circuit
boards.

- Design / application / experience (15 Points)
Protection against over-voltage, over-pressure, over-current,
over-temperature, etc.

- Design / application / experience (5 Points)
Components used are well-tried.

- Competence / training (5 Points)
Training of designers to understand the causes and consequences of
common cause failures.

- Environmental (25 Points)

For electrical/electronic systems, prevention of contamination and
electromagnetic disturbances

(EMC) to protect against common cause failures in accordance with
appropriate

standards (e.g. IEC 61326-3-1).

Fluidic systems: filtration of the pressure medium, prevention of dirt
intake, drainage of compressed

air, e.g. in compliance with the component manufacturers’
requirements concerning

purity of the pressure medium.

NOTE For combined fluidic and electric systems, both aspects should
be considered.

- Environmental (10 Points)

Other influences

Consideration of the requirements for immunity to all relevant
environmental influences such

as, temperature, shock, vibration, humidity (e.g. as specified in
relevant standards).

Documentation:

Document:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Channels / Test channels (1/2)

ZH Name: Channel 1
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Safety function: Uzemmod vélasztas

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

BEL Name: INC

Reference designator:

Device details Block
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Schneider Electric

Device Identifier: ZBE102
Device group: Harmony XB4
Part number: Revision:
Function: Input [1Logic
[] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat

asheet-32603657.pdf

Description of the
use case:

https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat
asheet-32603657.pdf

Documentation Block
[

Documentation: https://datasheet.octopart.com/ZBE102-Schneider-Electric-dat
asheet-32603657.pdf

Document: .\Schneider_Electric-ZBE102-datasheet.pdf
L

MTTFD and Mission time Block
[
MTTFD [a]: 45662,1 (High)

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

B10D [cycles]: 5000000 nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365 Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure: Cross monitoring of input signals and intermediate results
within the logic (L), and temporal and logical software monitor
of the program flow and detection of static faults and short
circuits (for multiple 1/0)

(Input devices)
(99 %)

Documentation:

Status / Messages Block
[
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Safety function: Uzemmod vélasztas

‘Status: green

Channels / Test channels (2 / 2)

ZH Name: Channel 2

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

EL Name: INO

Reference designator:

Inventory number:

Device details Block
[
Device Manufacturer:

Schneider Electric

Device Identifier: ZBE101
Device group: Harmony XB4/XB5
Part number: Revision:
Function: Input [J Logic
] Output [Junknown
Technology: electromechanic
Category: -
Use case: file:///IC:/Users/IMOCSS/Downloads/Harmony%20XB4_ZBE101

.pdf

Description of the
use case:

file://IC:/Users/IMOCSS/Downloads/Harmony%20XB4_ZBE101
.pdf

Documentation Block
[
Documentation:

file://IC:/Users/IMOCSS/Downloads/Harmony%20XB4_ZBE101
.pdf

Document:
L

.\Harmony XB4_ZBE101.pdf

MTTFD and Mission time Block
[

MTTFD [a]: 45662,1 (High)

Mission time [a]: 20

Shortest mission time [a]: 20

B10D [cycles]: 5000000

nop [cycles/a]: 1095

Nop parameter: Days: 365

Hours: 24 Seconds: 28800

Documentation:
L

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

Measure:

Cross monitoring of input signals and intermediate results
within the logic (L), and temporal and logical software monitor
of the program flow and detection of static faults and short
circuits (for multiple 1/0)

(Input devices)
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Safety function: Uzemmod vélasztas

Measure: (99 %)
Documentation:

Status / Messages Block

[

‘Status: green

Subsystems (2 / 6)

5B Name: Safety PLC Input

Reference designator: -SI3

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: EL1918
Device group: Input modul
Part number: Revision:
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins

afe/el1918en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/document/automation/twins
afe/el1918en.pdf

Document:
L

.\el1918en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
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Safety function: Uzemmod vélasztas

File:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green
Subsystems (3 /6)
5B Name: Safety PLC CPU
Reference designator: -IPC Inventory number:
Device details Subsystem
‘Device Manufacturer: Beckhoff
Device Identifier: CX5140
Device group: CPU
Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc

/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/ipc/embedded-pc
/embedded-pc-cx/cx5100_en.pdf

Document:
L

..\cx5100_en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
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Safety function: Uzemmod vélasztas

File:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (4 / 6)

5B Name: Safety PLC Output

Reference designator: -SO1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Beckhoff

Device Identifier:

EL2904

Device group:

Output modul

Part number: - Revision: -
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins

afe/el2904en.pdf

Description of the
use case:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Documentation Subsystem
[

Documentation:

https://download.beckhoff.com/download/Document/automation/twins
afe/el2904en.pdf

Document:
L

.\el2904en.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 3,2E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Uzemmod vélasztas

File:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status:

green

Subsystems (5/ 6)

=B Name: PSR-SPP- 24UC/URM4/5X1/2X2/B

Reference designator: -SR1

Device details Subsystem
[

Inventory number:

Device Manufacturer:

Phoenix Contact GmbH & Co. KG

Device Identifier:

2981046_01

Device group:

Conventional safety relays

Part number: 2981046 Revision: 01
Function: [ Input Logic
] Output [Junknown
Use case: 2CH | 8766 switching cycles/year | 3AAC 15| -| -

Description of the
use case:

2CH 8766 switching cycles per year B10d = 230,000 at 3 A AC15in
conjunction with suitable evaluating devices

Documentation Subsystem
[

Documentation:

Single or two-channel contact extension, 5 N/O contacts, 1 N/C
contact, 1 confirmation current path, width: 22.5 mm, pluggable
Push-in terminal block

Document:
L

.\Phoenix Contact PSR-SPP-24UC_URM4_5X1_2X2_B.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/h]: 1E-10

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Uzemmod vélasztas

File:
L

Status / Messages Subsystem
[

‘Status: green

Subsystems (6 / 6)

%B Name: Robot Controller

Reference designator: -ROB_C_1/C_2 Inventory number:

Device details Subsystem
[

Device Manufacturer: JAPAN UNIX

Device Identifier: HFR4545-NR

Device group:

Part number: - Revision: -

Function: [ Input [JLogic
Output [Junknown

Use case: See user manual.

Description of the
use case:
L

See user manual

Documentation Subsystem
[
Documentation:

See attachment.

Document:
L

.\ROBOT Controller.pdf

Performance Level Subsystem

[
PL determination:

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

PL: e

Software suitable up to PL: n.a.

Reached PL: e

PFHD [1/n]: 1,4E-8

Documentation:

Mission time [a]: 20
L

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:
L

SISTEMA a free of charge tool from IFA
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File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

Safety function: Uzemmod vélasztas

Status / Messages Subsystem
[
‘Status: green
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of Machine Applications Institut fiir Arbeitsschutz der

Deutschen Gesetzlichen Unfallversicherung
Project name: JU Forraszto robot - Szakdolgozat munka

File date: 25/10/2023 20:19:26 Report date: 2023. 10. 27. Checksum: de8c70c5d87fde7c76efaa7bb18728f9

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 Software wurde gemaf dem Stand von Wissenschaft und Technik sorgfaltig erstellt. Sie wird dem Nutzer
unentgeltlich zur Verfigung gestelit.

Die Haftung des IFAs/ DGUV ist damit auf Vorsatz und grobe Fahrlassigkeit (8 521 BGB) bzw. bei Sach- und
Rechtsmangel auf arglistig verschwiegene Fehler beschrankt (523, 524 BGB).

The IFA 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.

CONTACT

Institute for Occupational Health and Safety of German Social Accident Insurance (IFA)
Division 5: Accident Prevention / Product Safety

Alte Heerstr. 111, 53757 Sankt Augustin

E-mail: sistema@dguv.de

www.dguv.defifa (Webcode €561582)

Name in block letters: Date, signature: /ﬂ
Authors Authors \
Fehér Csaba 2023.10.25.
N
Inspectors Inspectors
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Robot validacio MSZ EN 1SO 10218-2:2011

JEGYZOKONYV

Targya: JU forrasztd robot biztonsaggal dsszefiiggd vezérlérendszer validalasa az MSZ EN
ISO 10218-2:2011 Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi kbvetelményei. 2.
rész: Robotrendszerek és 6sszehangolasuk

Jegyzokonyvet készitette: Fehér Csaba (PPQU1M)
Datum: 2023.10.20.

Vizsgélat helye: 3850 Tiszaujvaros, Huszar Andor ut 1.

Berendezés

- megnevezése: JU forraszto robot
- azonositdja:

- gyartd: Jabil Circuit Magyarorszag Kft.

A jegyzOkonyv 13 nyomtatott oldalbdl all.

Jegyzokonyv hasznalatanak leirasa

A fentnevezett szabvany 6.2. fejezet szerinti verifikalasi és validalasi médszert alkalmazom,

mely soran az eredmény lehet: Megfelelt, vagy Nem megfelelt.

A ,Megjegyzés” rovatban az eredmény igazolasara (validacid) vagy a hiba leirasara van

lehetdség, de a kitoltés csak Nem megfelelt értékelés esetén kotelezd.

Amennyiben a verifikdci6 sordn ,,Nem megfelelt” eredmény sziiletik barmely pont esetében,

akkor azon pont javitasaig és ,,Megfelelt” eredmény igazolasaig, a gép nem validalhat6!

A Nem megfelelt pontok esetében a hiba pontos leirasa szlikséges és akciotervet kell

késziteni, felelds €s hataridé megadésaval.

2023. szeptember 4.
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Szakasz | Biztonsagi Validalasi modszer Megjegyzés | Eredmény
kovetelmények
5.2. Biztonsaggal Osszefiiggd vezérlérendszer-teljesitmény (hardver/szoftver)
5.2.1. Teljesitoképesség, adat- és | Szemrevételezés PL=d Megfelelt
kritériummegéllapitasok a Eléirasok ¢s a hasznalati
teljesitmeny Utmutato attekintése
meghatarozasahoz a
hasznalati utmutatoban.
5.2.2. Teljesitményszint PL=d, | Alkalmazasspecifikus Villamos Megfelelt
3. szerkezeti kategoria. vazlatok, a kapcsolasi rajzok | kapcsolasi
és a tervezési anyagok | rajz,
attekintese. Pneumatikus
Biztonsaggal Osszefliggd kapesolasi
alkalmazés szoftverének | "%
ésivagy a szoftver | cllendrzése,
dokumentécié felulvizsgalata. SISTEMA
report
Eléirasok és a hasznélati -
elkészilt
Utmutato attekintése.
5.2.2. A teljesitményszint SIL 2, | Alkalmazésspecifikus A vezérlé és | Megfelelt

l-es hardverhibatirés-
hatarral, az
igazolasvizsgalati

intervallum legaldbb 20

év.

vazlatok, a kapcsolasi rajzok

és a tervezési anyagok

attekintése

Biztonsaggal Osszefliggd

alkalmazas szoftverének
és/vagy a szoftver

dokumentécid fellilvizsgalata

Eloirasok és a hasznalati

Utmutato attekintése

tobb
alkatrész is
SIL 3-t
teljesit a
tobbi
legalabb
SIL2

2023. szeptember 4.
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5.2.3. A kockazatfelmérés | Feladatlapu C tipust | Megfelelt
eredményei kockazatfelmérés szabvany
meghatérozhatjak a | attekintése alapjan PL.=d
teljesitmenyszintet. Eldirasok és a hasznalati

Utmutato attekintése
5.3. Tervezés és telepités

5.3.2. Az automata Uzemmod | Szemrevételezés A gép | Megfelelt
kivalasztasa a védett téren Miikodési vizsgalatok kezelSpaneljén
kivil legyen lehetséges. kiviil elérhetd

Az  alkalmazésspecifikus
vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése

5.3.3. A robotrendszer nem | Mitk6dési vizsgalatok Nincs tavoli | Megfelelt
vezérelhet6 olyan kiilsé A mitkdés megfigyelése hozzéaférés
tavvezérléssel vagy engedélyezve
feltétellel, amely
veszélyes helyezeket
eredményezhez.

5.3.6. A veszélyes energiat | Szemrevételezés LOTO-hato Megfelelt
levalaszto eszk0zok Miikodési vizsgalatok kizaréeszkodzok,
rendelkezésre allnak. LOTO

Az  alkalmazasspecifikus | . ... .
P jelolésekkel
vazlatok, a kapcsolasi .
egyiitt
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése

5.3.7. A veszélyes energia | Szemrevételezés Megfelelt
vezerlet Miikodési vizsgalatok
megszintetésének

o . Az  alkalmazésspecifikus
eszkdzei  rendelkezésre
. vazlatok, a kapcsolasi
allnak.
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

2023. szeptember 4.
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5.3.8.1. | A robotrendszer el van | Miikodési vizsgalatok 2 db vészleéllitd | Megfelelt
latva biztonsagi Az  alkalmazasspecifikus
leallitoval. vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
5.3.8.1. | A robotrendszer el van | Miikodési vizsgalatok Megfelelt
latvaegy  flggetlen Az  alkalmazésspecifikus
veszleallitoval. vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
5382. |A vészleallitd | Miikodési vizsgalatok STO Megfelelt
mitkddtetése leallit Az  alkalmazésspecifikus
minden robotmozgast es vizlatok, a kapcsolasi
mas veszélyes funkciokat rajzok  és a  tervezési
a cellaban. anyagok attekintése
53.8.2. | A rendszer vagy a | Mikodési vizsgalatok Megfelelt
tobbfunkeios - vezerlési Az  alkalmazésspecifikus
tartomany egyetlen vazlatok, a kapcsolasi
vészleallitasi  funkcidval rajzok  és a  tervezési
rendelkezik. anyagok attekintése
5.38.2. | Az egy munkateruleten | Miikddési vizsgalatok Megfelelt
1évé Osszes vészleallito Az alkalmazasspecifikus
eszkz - ugyanazzal 2 vazlatok, a kapcsolasi
vezérlési  tartoméannyal rajzok  és a  tervezési
rendelkezik. anyagok attekintése
5.3.8.2. | A vészledllitd funkcié 0. | Miikodési vizsgalatok 0.leéllitasi Megfelelt
vagy 1. ledllitési funkcio

kategoriaju legyen.

Az  alkalmazésspecifikus
Vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

el6irasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése

azonositott

2023. szeptember 4.
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5.3.8.2. | A vészledllitd funkcid | Elbirasok és a hasznalati | C szabvany | Megfelelt
feleljen meg a PL=d 3. | Gtmutatd attekintése szerinti PL=d 3.
kategorigjanak, kivéve, ha szerkezeti
a kockézatfelmérés mas kategoriaval
teljesitménykritériumot
hataroz meg.
5.3.8.2. | Ha a vészleallitd kimeneti | Miikodési vizsgalatok NC kontaktok Megfelelt
jel  rendelkezésre all, Mérés
annak tovabbra is
. . | Eléirasok ¢ hasznalati
aktivnak  kell  lennie, olrasok ¢cs a hasznalati
. Utmutato attekintése
amikor a robotrendszer
tapellatasa  megsziinik,
ellenkez6 esetben egy
vészledllito  jelet kell
generélnia.
5.3.15. A kiegészité reteszelt | Miikodési vizsgalatok Hiba ,Reset”- | Megfelelt
biztonsagi berendezések A mitkédés megfigyelése elése és
kulon Gjrainditast szandékos
iy Az  alkalmazésspecifikus | . .. .
igényelnek. inditas
vazlatok, a kapcsolasi o
szlikséges
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
El6irasok és a hasznalati
Utmutaté attekintése
5.4. A robot mozgasanak korlatozasa
5.4.2. A robot korlatozott tere | Mitkodési vizsgalatok Megfelelt
olyan eszkozokkel van Mérés
kialakitva, amelyek
Feladatlapl

korlatozzak a robot, a
végberendezés, a rogzitett
szerelvény és a

munkadarab mozgasat.

kockéazatfelmérés

attekintése

Elrendezési  rajzok  és

dokumentumok attekintése

2023. szeptember 4.
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5.4.2. A Kkorlatozott tér a védett | Szemrevételezés Megfelelt

térben helyezkedik el. Miikodési vizsgalatok

Elrendezési  rajzok  és

dokumentumok attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutat6 attekintése

5.4.3. A mechanikus | Szemrevételezés Kilon Megfelelt
robothatarolo  eszkodzok Miikodési vizsgalatok mechanikai
megfelelnek az 1SO ellenallas
10218-1-nek. Meres tesztré]

Elrendezési  rajzok  és | jegyzokonyv
dokumentumok attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutatd attekintése

5.6. A robotrendszer tizemmodjainak alkalmazésa

5.6.2. A jogosulatlan és/vagy | Szemrevételezés Kulcsos Megfelelt

téves Uzemmoddvalasztas kapcsolo, de a

Miikodési vizsgalatok
meg van akadalyozva. HMI is védve
Az  alkalmazasspecifikus

van
vazlatok, a kapcsolési
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal  Osszefiiggd
alkalmazés  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentécid

felulvizsgalata

2023. szeptember 4. n
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5.6.2. Az lizemmadvalasztd | Szemrevételezés Uzemmod Megfelelt
eszkdzok csak 2| Mikédési vizsgalatok valasztas utén a
kivalasztott (izemmodot folyamat
engedélyezik és nem a A mitkodés megfigyelése inditasahoz
miikodést. Az  alkalmazasspecifikus | szandékossag

vazlatok, a kapcsolasi | sziikséges
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal  0Osszefiliggd
alkalmazas  szoftverének

és/vagy a szoftver
dokumentacio

felulvizsgalata

5.6.2. Kiilonalld6  miikodtetés | Szemrevételezés Uzemmad Megfelelt
sziikséges a robot Miikodési vizsgalatok vélasztas utan a
miitkodtetésének folyamat
kezdeményezéseére. A miikddes megfigyelése inditasédhoz

Az  alkalmazasspecifikus | szandékossag
vazlatok, a kapcsolasi | sziikséges
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
Biztonsaggal  Osszefliggd
alkalmazds  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacid
felllvizsgalata
5.6.2. Az lizemmod egyértelmli | Szemrevételezés HMI és andon | Megfelelt

visszajelzése biztositott.

Miikodési vizsgalatok

A miikodés megfigyelése

lampa

2023. szeptember 4.
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56.3.1. | A vedett térbe vald | Mikodési vizsgalatok Automata  és | Megfelelt
belépés biztonsagi A mitkédés megfigyelése kézi
ledllitashoz vezet Uzemmodban is

. ) Az  alkalmazésspecifikus
automata izemmaodban.

vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal  Osszefiiggd
alkalmazés  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentéacid

felulvizsgalata

Eloirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

5.6.3.1. | Az automata Uzemmdd | Miikodési vizsgalatok Megfelelt
kivalasztasa nem birélja A mitkédés megfigyelése
felll a biztonsagi leallitas

s | Az alkalmazasspecifikus
vagy a  veészledllitas

, , vazlatok, a kapcsolasi
allapotat.
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal  Osszefliggd
alkalmazds  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacid

felllvizsgalata

5.6.3.2. | Azautomata izemmaodbdl | Miikodési vizsgalatok Megfelelt
vald atkapcsolas leallitast A mitkédés megfigyelése
eredményez.
Az  alkalmazasspecifikus

vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

2023. szeptember 4. n
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5.6.3.3. | Az automatikus izemmod | Miikodési vizsgalatok Megfelelt
kezdeményezése csak A mitkodés megfigyelése
akkor lehetséges, ha
minden  véddberendezés Az  alkalmazasspecifikus
miikodik vazlatok, a kapcsolasi
rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
Biztonsaggal  Osszefiiggd
alkalmazés  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio
felulvizsgalata
56.34. | A biztonsaggal | Az  alkalmazasspecifikus Megfelelt
Osszefiiggd vazlatok, a kapcsolasi
vezérléfunkciok rajzok és a tervezési

megfelelnek az 5.5.2.

szakasznak

anyagok attekintése

Biztonsaggal  Osszefiiggd
alkalmazas  szoftverének
és/vagy a szoftver

dokumentéacié

felulvizsgalata

Feladatlapa
kockézatfelmérés

attekintése

Eldirasok és a hasznalati

Utmutato attekintése

2023. szeptember 4. n
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5.6.3.4. | Rendelkezésre &ll kézi | Mikodési vizsgalatok Megfelelt
miikodtetésti inditastiltas Az  alkalmazasspecifikus
az inditas és az ujrainditas vézlatok, a  kapesolési

ellen. rajzok és a tervezési
anyagok attekintése
Biztonsaggal  Osszefiiggd
alkalmazds  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacid
felulvizsgalata
56.34. | A személyek  védve | Szemrevételezés Kizarlag zart | Megfelelt
vannak az inditastol és az Miikodési vizsgalatok burkolatok
jrainditastol, amikor a mellett  lehet

, ) | A miikéde fioveld
védett téren belil miikddés megfigyelése

mozgasokat
tartdzkodnak Az  alkalmazasspecifikus | kezdeményezni
vazlatok, a  kapcsoldsi
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Biztonsaggal  Osszefiiggd
alkalmazés  szoftverének
és/vagy a szoftver
dokumentacio

felulvizsgalata

Elrendezési  rajzok  és

dokumentumok attekintése

Eldirasok és a hasznalati

Utmutat6 attekintése

2023. szeptember 4.
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5.8. Karbantartas és javitas
5.8.3. A gyakori hozzaférésti | Szemrevételezes Kizérélag hiba | Megfelelt

helyek Miikodési vizsgalatok vagy  onhuzal
védbberendezésekkel csere eseten kell

Az  alkalmazésspecifikus _—
vannak védve, a lehetéleg P belépni a

s vazlatok, a kapcsolasi . .
nyithaté burkolatokkal. A P veszélyes térbe.
. rajzok és a tervezési | .
nyithatd véddburkolatok J Onhuzal csere 4
, anyagok attekintése . ;

nem kezdemenyeznek yag miszak  utan.
indité parancsot, amikor | Feladatlapt Nincs gyakori
elérik a védett poziciot. kockazatfelmérés hozzaférésii

attekintése hely.

Elrendezési  rajzok  és

dokumentumok attekintése

Eldirasok és a hasznalati

Utmutaté attekintése

5.10. Miiszaki védelem
5104.3. | A védéburkolatokhoz | Szemrevételezés Burkolatzaré Megfelelt

kapcsolodd
reteszelGeszkozok
megfelelnek az
alkalmazhato

kdvetelményeknek.

Miikodési vizsgalatok

Az  alkalmazasspecifikus

vazlatok, a kapcsolési
rajzok és a tervezési

anyagok attekintése

Eloirasok és a hasznalati

Utmutato attekintése

szerkezetes
reteszeld
berendezés,
érintés  nélkdali
reteszeld

szerkezettel

kombinalva és

kulon gépi
mukdodtetésa
burkolat

érintésnélkili
reteszeld
szerkezettel

kombinalva
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5.10.4.3. | A nyithatd  burkolat | Az  alkalmazasspecifikus Megfelelt
reteszeld funkcioja | vazlatok, a  kapcsolasi
teljesiti legaldbb az 5.2.2. | rajzok és a tervezési
szakasz kdvetelményeit. | anyagok attekintése
Eldirasok és a hasznalati
Utmutato attekintése
5.10.5.2. | Miikodtetést kovetden, a | Miikodési vizsgalatok Nem engedi a | Megfelelt
veszelyes helyzet ellen Az  alkalmazésspecifikus veszelyes térhez
védo érzékeld | \azlatok, a  kapcsolasi valo
védéberendezés rajzok  és a  tervezési hozzaférést,
megakadalyoz ~ minden anyagok ttekintése amig veszélyes
veszélyes mozgast vagy mozgasok
szitugcidt, amig  az Biztonséggal ~ Osszefliged torténnek, utana
érzékel6 védéberendezést alkalmazas  szoftverenek tiltja a
vissza nem allitjak. ésivagy a szoftver veszélyes
dokumentacio mozgasokat
felulvizsgalata nyitott
burkolatnal
5.105.2. | Az érzékel6 | Miikodési vizsgalatok Megfelelt
véddberendezés Az  alkalmazésspecifikus
visszadllitdsa nem okozza vizlatok, a  kapcsolési
a  veszelyes helyzetek rajzok és a tervezési
kezdemenyezeset. anyagok attekintése
5.105.2. | Az Ujrainditas-tiltas | Miikodési vizsgalatok Megfelelt

visszaallitdsa megkdveteli
a szandékos  emberi

muveletet.
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OSSZEGZES

Az MSZ EN I1SO 10218-2:2011 Robotok és robotszerkezetek. Ipari robotok biztonsagi
kovetelményei. 2. rész: Robotrendszerek és 6sszehangolasuk alapjan készitett validacios
jegyz6konyvben minden relevans pontban megfelelt értékelést kapott a vizsgalt berendezés.

Ezek alapjan a vizsgalat eredmeénye

MEGFELELT

2023.10.20.

JegyzOkonyv készitd alairasa

2023. szeptember 4.
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