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Kovetelmények

« A félév soran 2 db zarthelyi (5. és 13. hét), kulon-kulon 50%-ot minimalisan el kell érni.

« Gyakorlatokon:

« Elektropneumatika
« PLC programozas (ST, LD, FBD, CFC, SFC)

« Gyakorlatok elején szamitani lehet beugréra (jelkép, képlet, kapcsolasi rajz, mérés
célja)
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[1] Bosch Rexroth oktatasi anyagok (IndraWorks, IndraLogic, MMS, Elektro-
pneumatika), gyakorlati fuzetek

[2] Robert H. Bishop: The Mechatronics Handbook, 2002 CRC Press, Boca
Raton-London-New York-Washington, D.C.

[3] Bokor J., Gaspar P.: lranyitastechnika, jarmidinamikai
alkalmazasokkal, Typotex, Budapest 2008.

[4] SICK: Utmutaté a biztonsagos gépekhez — hat Iépés a biztonsagos
géphez —, 8017955/2015-07-07, SICK AG, Németorszag, 2015.
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y

A hibakeresés strategiaja
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Hibakereseés

Cél: A hibat minél hamarabb megtalaljuk - az.adott gép a legkevesebb ideig alljon.

Hiba: Olyan allapot, amelyben legalabb az egyik elengedhetetlen funkcié nem tesz
eleget a vizsgalt objektum kovetelményeinek.

Funkcié: Meghatarozza a vizsgalt elem tevékenységének céljat, feladatat.

Uzemzavar: A vizsgalt objektum egy funkcidja nem rendeltetésszeriien vagy
egyaltalan nem mukodik.
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Hibakeresés eszkozei

* Rajzok segitsegével.
* Program folyamatabra,
» Szekvencialis funkcioabra,
 Funkcioabra,
« Kapcsolasi rajzok,
« Sematikus vazlatok.
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Program folyamatabra

- DIN 66001 szabvany altal definialt, eldirja POPSPRELEES |
Iy 4 - 1 NO& !
az abrazolas médjat. . 82 'Sof’im,'
! SYES
« Folyamat lépéseinek demonstralasara. | ‘ ;
 Nem mutatja a technikai adatokat. , 84&85-/‘ R
» A hiba helyének kozelité ;—;ES =
p y N \ W G & i
meghatarozasara felel meg. | ) |
Fault Om: :
« Példa munkadarab leszoritasa i (N | | |
pneumatikusan: ) e R

* Milyen lehetséges hibak lehetnek?
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Szekvencialis funkcidabra

* DIN 40719 szabvany.

« Sorrendi vezérlés prezentalasara
(SFO).

+ Segitségével jobban behatarolhato
a hiba helye.
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Funkcioabra

. (Utemdiagram) VDI3260

szabvany definialja,

« Kolcsonhatasokat, az egyes
elemek funkcionalis sorrendjét

mutatjak,

« Sematikus diagrammal
hatékony,

* Nagy, ha komplex folyamatot

mutat be.
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Kapcsolasi rajzok oy e
 Megmutatja a felhasznalt elemeket és a koztuk lévo ———
kapcsolatokat. 3= ;"‘7.:“"'-.

- Alkatrész egzakt behatarolasahoz darabjegyzék ', '3_;14 | |

sziikséges. 3 l :J
\JP L 1.2

« Z1 kétoldalrél miikodtetett munkahenger nem megy a
véghelyzetére, oka?

0.1
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Hlbakereses elektromos korben -

- Az iparban a PLC nem minden vezérlési feladatot latel. ~=

« Még elofordul a relés logikak hasznalata.

* A hiba sok esetben lathato, hallhato, érezheto:

- NYAK-on égés nyom, ! |

L. . R K21 K22
* Fényjelenség, s (7, ™

l

° Zaj, | FGT 4

’ y b % Y1 Y2
« Tulmelegedés, e R 7 iz

1 W eag) ‘ =

Fiist. S5 et
 Ha nem hatarolhato be a hiba helye, akkor tovabbi megoldasokat kell eszkozolni:

Multiméterrel feszultség mérése az adott korben,

Szakadas vizsgalat,
Funkcio teszttel jaré6 mérések pl. relé meghuzasanak vizsgalata,

Ha ez sem seglt - oszcilloszképos meresek -
Miskolci Egyetem Mechatronikai rendszerek



Hibakeresés PLC esetén

* Hibaelharito eszkozok:

« LED kijelzés az uzemi funkciokrol,
LCD kijelzo,

Hibak tavjelzése,

Szamitogépes diagnosztikai lehetoség,

Tavoli diagnosztika online kezel6felulettel.

* A programkéd ellenérzése
szimulacidval, vizualizacidval.
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Hlbakereses PLC esetén

« Ha a programkéd megfelelonek bizonyul, akkor hardveres hiba lesz, ez lehet:

- APLC egység,

Tavadok, szenzorok,

Vezetékezés, kontakt hiba,

Alrendszerek (Pneumatikus, elektromos;hidraulikus).

« Jol jarunk el, ha az alrendszerek beuzemelése helyett a bemeneteket kézzel allitjuk be,
és nyomon kovetjuk a PLC altal futtatott programot diagnosztikai uzemmaédban, igy
konnyen megtalalhato a hiba oka.
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Hibakeresés hidraulikus, pneumatikus rendszerekben

Levego elokészito egység,

Kapcsolas ellenorzése,

Manométerek leolvasasa, osszevetni az elvart értékekkel,

Kompresszor / hidraulikus tapegység vizsgalata.
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A hibaelkerulési
ellenorzeések
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Elektromos hajtasoknal

Elemek ellen6rzése, elhelyezésuk elektromos kapcsolasi rajz alapjan,

Bizonyos egységeknél ellendrizni a beallitott érteket pl. feszultség, ha eltérés
tapasztalhatd, akkor korrigalni kell,

Elektromos vezetékek utvonalanak ellenérzése (kabelvédelem szukséges),
Egységek cimkéinek ellendrzése,

Robbanasvédelem, porvédelemrol szukséges esetekben gondoskodni kell pl.
medgfelelo burkolat kialakitas stb.

Egységek, mint pl. Iéghiitéses villanymotor megfelelo beépitési tavolsaganak
ellendrzése,

Biztositékok ellenorzése,

Erintésvédelem, foldelés, szigetelések ellendrzése.
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Pneumatlkus rendszerek

* A hiba oka gyakran a rossz karbantartas, tulzott elvaras a komponensek
élettartamaval kapcsolatosan.

 Elemek ellenorzése, elhelyezésuk kapcsolasi rajz alapjan,
 Pneumatikus kapcsolasi rajzokon feltuntetett értékeket ellendrizni kell,
 Plombak, feliratok ellenorzése,

* Biztonsagos leszelloztetés lehetoségének ellendrzése,

* Elektromagnesek miukodoképességének ellendrzése,

» Szirok ellenorzése,

* Olajkodkend ellendrzése,

« Kondenzviz elvezeto ellenorzése.
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Ha mar-bekovetkezik a
hiba
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Elektromos rendszerek

* A hibaelharitas lépéseit szisztematikusan
kell végrehajtani:
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Komplex rendszerek
uzembe helyezeése
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Uzembe helyezés

« Az ipari gyakorlatban az uzembe helyezés feladata az osszeszerelt berendezés
megfelelo idon beluli mukodoképesseé tétele es ellenorzése.

 Magaba foglal minden olyan tevékenységet, amelyet a gyarté és a felhasznalé
alapvetonek vél az elotte ellenorzott modulok helyes osszeszerelésekor.

« Az alkatrészek allapotanak ellenorzése nem az uzembe helyezésnek, hanem a
mindségbiztositasnak a része.
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Koltséghatékony,

Konnyen gyarthato,

Konnyen osszeszerelheto és szétszedheto,
Konnyen karbantarthato,

Konnyen uzembe helyezheto,

Konnyen csomagolhato és szallithato stb.
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Geéepbiztonsag
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Rovid jogszabalyl hatter

- Az automatizalas nagyfoku fejlodésével a gépek biztonsagaval szembeni
kovetelmények megvaltoztak.

- Védoberendezések integralasa az adott munkafolyamatokba nélkulozhetetlenné valilt.

« Az Eurédpiai Unidban tobbszintii szabvanyrendszer gondoskodik a gépek megfelelo
biztonsaga érdekeében.
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Iranyelvek

- Eurépai Kozosség alapelvei: polgarok egészségvédelme, aruk szabadmozgasa 2>
killonboz6 iranyelvek megalkotasa - Tagallamoknak nemzeti torvények formajaban kell
megvalositaniuk.

* Tobb fajta iranyelv:
* A gép gyartojanak szolé iranyely,
» A berendezés lUzemeltetojének sz416 iranyely,
« Tovabbi iranyelvek: EMC és ATEX iranyelvek stb.

* A gépek biztonsagarél a 2006/42/EK iranyelv (Gépdirektiva - MD) rendelkezik. 2> Gépek
gyartéinak, alkatrészek gyartéinak, forgalmazoinak. Osszes tagallamban alkalmazandé!

 Meghatarozza az egészségvédelmi és biztonsagi kovetelményekkel kapcsolatos
tennivalokat, melyeket egy uj berendezés/gép esetén kell szavatolni.
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Gepgyarto feladatai

+ Gépek biztonsagos kialakitasa: A tervezésil/fejlesztési folyamattol kezdodoen a
gépdirektivanak megfelelden.

- Miszaki dokumentacio elkészitése - iranyelv VII. melléklete szerint: jegyzékonyvek,
tervek, szamitasok

 Adott berendezéshez uzemeltetési utmutato csatolasa
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Megfeleloségi nyilatkozat

* A gép megepitése, fejlesztése utan a gyartonak igazolnia kell (CE-jelolés), hogy a
berendezés megfelel a kotelezo jogszabalyi eloirasoknak. Ha a CE jelolés megvan,
akkor az EGT teruletéen forgalomba hozhaté az adott gep.

A CE jelolést a gépen el kell helyezni.
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16/2008. (VIII. 30.) NFGM rendelet

« A gépek biztonsagi kovetelményeirdl és megfeleloségének tanusitasarol sz6l6
rendelet.

Biztonsagi kovetelmenyek

3.5(1) © Gép vagy részben kész gép csak akkor hozhatd forgalomba vagy helyezhetd iizembe, ha megfelel az e rendelet szerinti biztonsagi és egészségvédelmi
eloirasoknak, és rendeltetésszerl osszeszerelés, karbantartas és hasznalat, vagy az ésszeriien elore lathato rendellenes hasznalat mellett nem veszélyezteti a
személyek, allatok életét, testi épségét, egészséget €s avagyonbiztonsagot, valamint adott esetben a kdrnyezetet.

(2) * A gépet vagy részben kész gépet gy kell tervezni, gyartani, kialakitani, és akkor lehet forgalomba hozni, ha megfelel az 1. mellékletben meghatarozott
alapveto biztonsagi és egészségvédelmi kdvetelményeknek. A kdrnyezetvédelemmel kapcsolatos alapveto egeszsegvedelmi és biztonsagi kovetelmeények csak az
1. melléklet 2.4. pontjaban emlitett gepekre alkalmazandok.

(3) Az olyan gépet, amely a CE jeldlést viseli, és amelyhez mellékelték a 3. melléklet A-pontjaban meghatarozott tartalmi EK-megfeleloségi nyilatkozatot, (gy
kell tekinteni, mint amely megfelel e rendelet rendelkezéseinek.

(4) A honositott harmonizalt szabvanynak megfeleloen gyartott gépet gy kell tekintetni, hogy az megfelel a szabvany altal lefedett alapveto biztonsagi és
egészségvedelmi kdvetelmenyeknek.

(5) A (4) bekezdesben emlitett honositott harmonizalt szabvanyok jegyzeket a Magyar Szabvanyiigyi Testiilet a hivatalos lapjaban kozzéteszi.
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Biztonsagi szabvanyok tipusai

A gépdirektiva szabvanyainak csoportositasa:

1. Atipusu szabvany - biztonsagi alapszabvanyok (Jelenleg: MSZ EN ISO 12100: 2011. sz.

szabvany)

2. B tipusu szabvanyok = biztonsagi csoportszabvanyok: A
a gépek egy nagyobb csoportjahoz felhasznalhato6
szabvanyok. Két alcsoportja van: B1 (meghatarozott B
biztonsagi szempont vonatkozik pl. vezérlési rendszerek

kovetelményei, zajok), B2 (biztonsagi berendezésekre
vonatkoznak pl. kétkezes biztonsagi inditas, B 1 ‘ B 2
burkolat kialakitasa).

3. C tipusu szabvanyok - Termékszabvanyok,
amelyek részletes biztonsagi kovetelmények C
egy konkrét gép/géptipus esetén.

Ha van ilyen szabvany, akkor elsobbséget élvez az A és B szabvanyokkal szemben.
Miskolci Egyetem 29 Mechatronikai rendszerek



Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Biztonségos kialakitas, Villam Gépek "e'::dg(‘;'gsoi -
4 4 kockazatértékelés és kockazatcsokkentés . a os
ve O — EN ISO 12100 Hidraulikus EN ISO 4413
Pneumatikus EN ISO 4414

berendezések ; :
. Biztonsagi tavolsagok EN ISO 13857 Nem véddburkolat jellegii védéberendezések
, . EN oo w10 1 an20 «— Osszenyomédas elkerillése ~ EN 349 >1S0 13854 —p- Minimalis tavolsagok EN ISO 13855
s Z a bv a n y a I n a k Varatlan inditas megelozése EN 1037 IS0 14118 Bizt. vezérlés EN ISO 13849-1/-2
|
attekintése ; ‘ : : '
Rogzitett Mozgo Kozelitési funkcio Helyhez kotott Nem helyhez kétott

| |
l l — l l

., ., Csak szerszammal Mozgatott ajtok, Nyomasra érzékeny Erzékeld Kétkaros | Vészle- : Engedélyezo
e A.B.Cti pusu szétszerelhets kapuk, lengdaijtok (PSPE) védokészilék (ESPE) kapcsolas | allitasl) | berendezés
» = Keritések, és sorompék EN 1760 EN 61496-1 EN 574 | ENISO | Vésaleallitas
z sorompok > 150 13856 = IEC >1S013851 | 13850 |
szabvanyok ===
|
-m -nm am r I
elkulonuléese - |
-1/Kapcsoloszonyegek -2/AOPD b — = -
Reteszel6 berendezések -2/Kapcsololécek -3/AOPDDR
EN 1088 »ISO 14119
-3/Kapesolbiitkézok -4/VBPD
Abra forrasa: [4] GEPSPECIFIKUS, C TiPUSU SZABVANY, pl.: EN ISO 10218-2 Robotok és robotszerkezetek
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* ISO - International Standardization Organization: Nemzetkozi szabvanyok
kidolgozasa.

« |EC - (International Electrotechnical Commission: Nemzetkozi Elektrotechnikai
Bizottsag, amely az elektronika teruletén dolgoz ki nemzetkozi szabvanyokat.

 CEN - Eurépai Szabvanyugyi Bizottsag: Europai (EN) szabvanyok kidolgozasa (nem
elektromos teruleten). Egyuttmikodeés az ISO-val.
« CENELEC - Eurépai Elektrotechnikai Szabvanyugyi Bizottsag: EN szabvanyok

kidolgozasaért felelos elektrotechnikai teruleten. Torekszik az IEC szabvanyok
atvételére, a szamozasok figyelembevétele mellett.
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Gepek eIetmkIusanak folyamatabraja

4
Otlet, Uzembe helyezés,
elképzelés hasznalatba vétel
l l +
Tervezés |e4— - [Uzemeltetés Termelésbol
| | | kivonas
|
I
Gyartas . Modositas
Gyarté Felhasznalo
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Gepek kockazatfelmerese ] :

és csokkentése

« Kockazatelemzés az MSZ EN ISO 12100 alapjan
(A tipusu szabvany)

 Lehetové teszi a modszeres elemzést iterativ
uton. Minden veszélyre szukséges elvégezni.

« Kockazatbecslés:
Kockazat = Kar mértéke * Bekovetkezés
valészinilisége. - ez alapjan kell meghatarozni,

hogy szukséges-e ovintézkedés foganatositasa.

« Kar mértéke: Konnyi vagy sulyos sérulés stb.
A 2. lépésben a védointézkedés az MSZ EN ISO
13849 alapjan torténik.
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| csOkkenthetd? csokkentés mérteke megfeleld?
| | -
| 3. lépésl
Kockéazat- ockazatcsokkentés
csokkentés mértéke megfeleld?
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Gepvezerles funkcionalis felépitése

» A vezérlésekhez tartozé biztonsagi
elemeket, ugy, mint érzékeldket,
aktuatorokat a biztonsagi funkcidoknak és
a biztonsagi szintnek megfeleléen kell
kivalasztani.

« Egy konkrét biztonsagi funkci6 egy vagy
tobb biztonsagi komponens
alkalmazasaval is megvaloésithato. Tobb
biztonsagi funkcio is osztozhat egyazon
vagy tobb komponensen.

« A vezérléseket ugy kell kialakitani, hogy
a veszélyes helyzetek elkerulhetok
legyenek. A gép elinditasa csak egy erre
tervezett vezérlé készulék szandékos

mukodtetésével lehet lehetséges.
Miskolci Egyetem

C

Abra forrasa:

[4]

Erzékelok
uzemi funkcidkhoz

Kezelo- és
megfigyelGelemek

biztonsagi f

ErzékelSk
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Energiaellatas
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tzemi funkcidkhoz

A
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Logikai egység

biztonsagi funkciokhoz

Teljesitményvezérld
elemek

2t T ]

|

Teljesitményvezérld
elemek

Hajto-/munkavégzo elemek
veszélyeztetés nélkiil

|

Hajto-/munkavégzo elemek
lehetséges veszélyeztetéssel

Mechatronikai rendszerek




Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék
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Gép funkcioinak meghatarozasa

Ezek az alabbiak lehetnek:

+ a gép specifikalasa (alkalmazasi terulet, gyartasi teljesitmény, tervezett anyagok),

a térbeli hatarok és az alkalmazasi hely definialasa,

a tervezett élettartam,

a tervezett funkciok és uzemmodok,

a varhaté muiukodési hibak és uzemzavarok,

a gépi folyamatban érintett személyek,

a géppel osszefuggeésben allé termékek,

elorelathaté hibas hasznalat.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Veszelyekre peldak

- Elorelathato veszélyek detektalasa, meghatarozasa.

 Mechanikus-, villamos-, hohatas okozta-, zaj okozta-, rezgések okozta-, sugarzas
okozta-, anyagok és osszetevok altali veszélyek, tovabba: ergonémiai alapelvek
figyelmen kivul hagyasabol eredo veszélyek stb.

» Par példa:

> ¥
|

Abrak forrasa: [4]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Kockazatcsokkentés biztonsagos kialakitassal

« A tervezés és a kialakitas fazisaban megtorténik a lehetséges veszélyek kizarasa.

 Minden egyes kialakitasnak elsodlegesen azt a celt kell szolgalnia, hogy a veszélyek
ki se alakulhassanak.

 Mechanikai tervezésre példa: éles peremek, sarkok és kiallé részek kerulése,
zuzodasi, nyirasi és behuzasi helyek kerulése, a kinetikus energia korlatozasa,
ergonomiai alapelvek betartasa.

Helyes J - - - -

Helytelen - - = - -4

Forras: Neuddarfer

Abrak forrasa: [4]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

77 m

Néhany muiszaki védomtezkeds

* Minden olyan veszélyt, amely nem harithato el
tervezéssel, ahhoz biztonsagi funkcioé (SF)
meghatarozasa szukseéges.

« A biztonsagi intézkedés hatékonysaga a
vezérlés helyes miikodésétol figg 2
funkcionalis biztonsag (meg kell hatarozni a
biztonsagi funkcidkat, szinteket > megfeleld
alkatrészek megvalasztasa)

* Példak SF-ra:

+ Belépés, hozzaférés tartés megakadalyozasa -
burkolatok,

- Belépés ideiglenes megakadalyozasa - reteszelt ajto,
* Inditas megakadalyozasa pl. fényfiggonnyel,

+ Gépparaméterek felligyelete pl. helyzetellendrzés.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

77 m

Nehany muszaki vedointézkedes

» Optoelektronikai védéberendezések
« Fényfuggonyok, fénysorompdok (AOPD — Active
Opto-Electronic Protective Devices)

* Biztonsagi lézerszkennerek (AOPDDR - Active
Opto-Electronic Protective Device Responsive
to Diffuse Reflection)

« Kamera alapu védéberendezések (VBPD —
Vision Based Protective Device)

Abrak forrasa: [4]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szukseéeges biztonsagi szint megallapitasa

« A kivitelezéshez tartozo raforditasok a fennallé6 kockazattal aranyosak legyenek.

« A kockazatértékelés a kovetkez6 paraméterek figyelembeveétele mellett torténik:
* alehetséges sérulés/egészségkarosodas sulyossaga,
- a veszélynek valo kitettség gyakorisaga és/vagy idotartama.

« A veszély elkerulésének lehetosége e paraméterek kombinacidéjabél hatarozhaté meg a
szukseéges biztonsagi szint.

« A biztonsagi szint meghatarozasara szolgald, a szabvanyokban leirt eljaras
alkalmazasakor a gép vizsgalata védoberendezések nélkul értendo.

 Rendszerint C tipusu szabvanyok irjak elo, amelyet minden egyes biztonsagi funkcidra
meg kell hatarozni.

* Ha nincs C tipusu szabvany, akkor: ISO 13849-1 vagy IEC 62061.

* A biztonsagi szint altal informacié kaphaté meg, hogy a vezérlorendszer mekkora
biztonsaggal valositja meg a biztonsagi funkciot.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szukseéeges biztonsagi szint megallapitasa

e |SO 13849-1 szerint: a Abra forrasa: [4]
biztonsagi funkcidokra meg

A sérillés silyossaga A veszély gyakorisaga A veszély elkerilésének
ke" hatérozni a szukséges I Sy kinnyd és/vagy iddtartama vagy a kar korlatozasanak
S siilyos Fig: oritha, ol e lehetosége
megk'ovetelt Fo wayakorl! hossza ide|d Pi: lehetséges
. ’ ” - Py allg lehetsépes
teljesitményszintet (PLr) 2>
. P,
required performance level, F,
/4 r .4 P
amely a megvaloésitasra s ‘
vonatkozik. . L
- Kockazati graf hasznalat . N
ockazati graf hasznalata. N
. ’ ’ . . F.
* Ateljesitményszint egy ot P,
, . .y S,
fokozatu skala alapjan P,
hatarozhaté meg, amely a E S
megvalositasra vonatkozo
kovetelményeérték.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

* |ISO 13849-1

A teljesitményszint egy diszkrét szint, amelyet a vezérlorendszer biztonsaggal
kapcsolatos részeinek azon képességének determinalasara hasznalnak, hogy
elérelathaté korulmények kozott biztonsagi funkciot hajtsanak végre.

 Fontos szempont: a tényleges PL-nek nagyobbnak vagy egyenlonek kell lennie, mint a
PLr.

« Minél nagyobb kockazatot jelent egy berendezés, annal magasabb teljesitményszintre
van szuksége. ,,Pla” a legalacsonyabb, az ,,e” pedig alegmagasabb.

- Példa: egy kicsi, lassan mozg6é mobil robot alacsonyabb teljesitményszintet igényel
(kozelebb a PLa-hoz), mint egy nagy, gyorsan mozgo mobil robot.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szukseéeges biztonsagi szint megallapitasa

« |SO 13849-1 szabvany érvényes
elektromos, fluidtechnikai, mechanikus
rendszerekre.

« |[EC 62061 szabvany (EN 61508 altalanos
szabvanybdl) a villamos rendszerekre
érvényes. SIL (Safety Integrity Level -

A veszélyes meghibasodas orara vonatkoztatott éertéke
(PFHd Propability of dangerous failure per hour)

10* 108 10% 107 10

biztonsagintegritasi szint) > 3 fokozatu 1SO 13849  / /340" / /
skalat hasznal. PL ;’ a ;’ b ;’F C ;’ d ;‘ e ’,f
« A két szabvany egyarant definialja a w e/ :’ b / /
vezérlések biztonsagi szempontbél fontos SIL ;j incs ; 1 ,wf 5 ff 3 ;f
alkatrészeinek megvalositasahoz IEC 62061, / / / /

szukséges kovetelményeket.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

SIL meghatarozasanak menete

Kifejezi a vezérlo funkciok biztonsagi kovetelményeit, meghatarozasa utan a megfelelo
alkatrészek kivalasztasa és tesztelés szukseéges.
1. Kar mértékének meghatarozasa (S) pl. visszafordithato els6segély S=1, halal S=4.
2. A gyakorisag (F), a valéosziniség (W) és az elkerulhetoség (P) pontszamanak
megallapitasa (tablazatok alapjan).
3. Kosztaly szamitasa az F + W + P osszeg képzésével.
4. A szukséges SIL kategoriat az (S) sor és a (K) oszlop metszéspontja adja.

Hatasok A kar mértéke Osztaly
S K=F+W+P

4 5-7 810 11-13 14-15

Halal, latas vagy kar elvesztése 4 SIL2 SIL2 SIL2 SIL3 SIL3 o
Maradandé, ujjak elvesztése 3 siLi  slL2  siL3  Jablazat

- - - - - — forrasa: [4]
Visszafordithato, orvosi kezelées szukseges 2 SIL1 SIL2
Visszafordithato, elsosegely szukséges 1 SIL1
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Példa

A vészleallitas kivitelezésére SIL 2/PL d szint esetére SIRIUS 3SK1 biztonsagi relével:

A SIRIUS 3SK1 biztonsagi relé két csatorna
hasznalataval ,.figyeli” a vészleallit6 nyomogombot.

Amikor a vészleallit6 nyomoégombot mikodtetik, ®| c-stop Safety relay

a biztonsagi relé kimenete kapcsol és o Crcut reaker it
. y . u e y ar undervoltage

biztonsagosan kikapcsolja a magneskapcsolot. = 2 release

Contactor
g

Kép forrasa:

https://[support.industry.siemens.com/cs/document/38472027/emergency-stop-
shutdown-to-sil-2-or-pl-d-with-a-sirius-3sk1-safety-relay?dti=0&lc=en-HU
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Szinjeloles
« A nyomogombok kezel6elemeit, valamint a jelzolampakat vagy a kéepernyokon
megjelend kijelzéseket szinekkel kell jelolni. Az egyes szineknek klilonbo6zo

jelentésiik van. Abrak forrasa: [4]
Szin Jelentés Magyarazat Szin Jelentés Magyarazat
Feher Nem ielles- A zold, voros, kek vagy sarga alkal-
Szlrke zeteol g Funkciok megkezdéese Fehér Semleges mazasaval kapcsolatos bizonyta-
Kezelo_ Fekete Jelzo_ lansag esetén hasznalando
el em ekre: Biztonsagos kezelés esetén vagy |ém pékra: (2,
Zold Biztonsagos. normal dllapot elokészitéséhez kell Zold A
megnyomni plapot
- - Veszélyes allapot vagy vészhelyzet Veszélyes allapot, azonnali cselek-
Voros Veszhelyzet . . oré a5 = '
. y eseten kell megnyomni (& o Veszhelyzet véssel kell reagalni
) e Olyan allapotban kell megnyomni, Olyan allapot mutatasa, amely
igényel
, . Rendellenes allapot esetén kell Rendell 2 llabot. kilszéban All6
Sarga Rendellenes megayomfi Sarga Rendellenes endellenes allapot, kliszobon allo

kritikus allapot
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

Erlntesvedelml osztalyok

Harom kategoriat kulonitunk el, amelyek a hibavédelmi médot mutatjak meg.

. érintésvédelmi osztaly: alapszigeteléssel ~és @
védovezeto (PE) csatlakozassal ellatott keszuleék.

II. érintésvédelmi osztaly: kettos  szigeteléssel ellatott :”
berendezések, nem rendelkeznek védovezeto csatlakozoval.

lll. érintésvédelmi osztaly: érintésvédelmi torpefeszultséggel
uzemelnek, nincs szukség kulon védelemre.

. Erintésvédelmi torpefesziiltség: 50 V RMS. valtakozo fesziiltséget, 120 V névleges értékii
egyenfesziltséget értjuk. A szaraz helyiségekben torténé alkalmazasnal az alapvédelem nem
szukséges, ha nem lépik at a 25 V valtakoz6 fesziltség, illetve a 60 V felharmonikusmentes
(max. 10 % aranyban tartalmaz sin valtakozé feszultséget) egyenfesziltség névieges értéket.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar @
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

EMC

- Elektromagneses kompatibilitas: az elektromagneses zavarokkal és azok
elharitasaval foglalkozik. Az adott berendezés elektromagneses kornyezetben
megfeleloen mikodjon, anélkul, hogy mas készulékeket nem vart elektromagneses
zavarnak tennée Kki.

- Elektromagneses zavarforras Iehet: tranziensek, halézatot ért villamcsapas,
napkitorés, elektromagneses mezok, elektrosztatikus kisulés (ESD).

 Ipari kornyezetben szigoru kovetelmények adottak a zavarérzékenységre, viszont a
zavarkibocsatasi hatarertékek magasabbak, mint otthoni kornyezetben.
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar
Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék

EMC

Helyes: rivid szakaszon, teljes Helvtelen: 0n. .malacfarok”
felileten csatlakozd arnyékolas

Abrak forrasa: [4]
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Gépészmérnoki és Informatikai Kar

Robert Bosch Mechatronikai Intézeti Tanszék @

 Térbeli elvalasztas

o= e o — o [
libhidldiARIL LT L1 v ol o e o o o s o o ol o o

Teljesitmenyrész | Vezerloréesz
Maotorok, Halozat Térbeli
aktuatorok

Magnesszelepek Merdatalakitok,

elvalasztas szondak, detektorok,
, i erzékeldvezetékek,
Abra forrasa: [4]

buszvezretekek
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