Forraszto robot vezérlorendszerének értékelése
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Szakdolgozatomban bemutatok egy forraszté robotot, amit egy multinacionadlis cég
sajat mérnokei terveznek és gyartanak. A dolgozat elején gyorsan kiderdl, hogy a kiilénb6z6
orszagokbdl beszerzett géprészek dsszeszerelésén tul, a gép forgalomba hozatala az eurdpai
piacon sulyos terheket tesz a mérnokség vallara. A probléma tehdt, hogy a mérnékoknek nem
csupdn egy olyan gépet kell legydrtani, ami képes a terméket megfelel6 minGségben és
hataridére legyartani, hanem annak biztonsagosnak is kell lenni ugy, hogy teljesit minden
vonatkozo elbirdst. Ezen cél elérésében tdmogattam a mérnokségi csapatot szakdolgozatom
témadjaval, ami a forraszté robot vezérl§ rendszerének biztonsaggal Osszefliggé részeire
vonatkozik.

A szakdolgozat elején bemutatom, hogy milyen feltételei vannak a forrasztd robot
hasznalatba vételének a hazai jogrend szerint, melynek mentén eljutok a gépek megfelelGség
értékeléséhez. Kiilondsen nehéz dolguk van a tervez6 mérndkoknek a gépek vezérlé rendszer
biztonsaggal 6sszefliggb részeivel kapcsolatban, mert nem csupdn 6nalléan, hanem azoknak
integraltan is teljesitenitk kell a kilénb6z6 szabvanyok szerinti kovetelményeket. Mivel a
vezérl6rendszerek nem csak a villamos szerkezeteket jelentik, ezért a kiilonb6zé mérndkoknek
(villamos, gépész, PLC) ebben a témaban is szoros egylttm(ikodésben és 6sszhangban kell
dolgozniuk.

Miutdn bemutattam a vezérl6 rendszerek biztonsaggal 6sszefliggd részeire vonatkozdé
jogszabalyi és szabvanyi elGirdsokat, tervez6i szempontokat, megvizsgaltam a JU forrasztd
robotot. Kiderilt, hogy jelen esetben haszndlhatjuk a robotokra vonatkozé ,C” tipusu
szabvanyt, ami alapjan legalabb 3. szerkezetei kategéridnak megfelel6 PL egyenl6 ,d” vagy 1-
es hardverhibat(irés-hatarral SIL 2-nek kell megfelelni. Amikor tisztadztam, hogy mi a

minimalisan elérendd cél, tételesen bemutattam miden biztonsagi funkcidt, melyek alatt az



input (érzékeld), logika (dontéshozd), output (beavatkozd) részek elemeit értem. A biztonsagi
funkciok bemutatasa soran a termékek muszaki dokumentacidja és a kapcsolasi rajzok
segitségével azok folyamat szerinti elhelyezését is megmagyardzom és tételesen értékelem.
Végll elkészitettem a JU forrasztd robot SISTEMA értékelését és validacids tervét, mely
alapjan megfelel6 értékelést adtam. Az igy készitett validacio segitségével a gép megfelel6ség
értékelési folyamatdban a vezérlé rendszer biztonsaggal 6sszefliggs részei dokumentaltan,
szamitdssal és vizsgalattal igazoltnak tekinthetd.

Az értékelés soran észrevettem, hogy a kivalasztott termékek, alkatrészek
tulteljesitették az elvart teljesitményszintet, ezért azok kivalasztasi folyamatat is érdemes

megvizsgdlni amennyiben koltségcsokkentés a cél a kés6bbi projektekben.



