INSTRUKCJA
BEZPIECZENSTWA 1 HIGIENY PRACY
PRZY OBSEUDZE ROBOTOW PIONEER P3-DX

Dla zapewnienia wlasciwego bezpieczenstwa pracy oraz ochrony robotow przed uszkodzeniem
nalezy przestrzega¢ ponizszych wytycznych.

WARUNKI DOPUSZCZENIA UZYTKOWNIKA DO CWICZEN

1. Zaliczenie odpowiedniego instruktazu: przeszkolenia bhp 1 p.poz., zapoznanie si¢
z instrukcjami obstugi.

2. Znajomo$¢ ogdlnych zasad dzialania robotow mobilnych.

3. Umiejgtnos¢ programowania w obiektowych jezykach wysokiego poziomu i/lub jezykach
skryptowych.

4. Umiejetno$¢ postugiwania sig systemem Linux.

CZYNNOSCI PRZED ROZPOCZECIEM CWICZEN

1. Uruchomi¢ program roscore na komputerze prowadzacego za pomoca polecenia:

roscore

2. Uruchomi¢ na komputerze prowadzacego, w nowej konsoli, program pozwalajacy na
awaryjne zatrzymanie wszystkich robotow:

rosrun masterestop masterestop.

3. Wiaczy¢ robota Pioneer P3-DX za pomoca przetacznika zasilania znajdujacego si¢ z boku
robota do pozycji ON. UWAGA: uzytkownik uruchamiajacy robota powinien przed
dokonaniem tej czynnosci sprawdzi¢ dokladnie, czy jego uruchomienie nie grozi
wypadkiem.

4. Uruchomi¢ komputer poktadowy robota Pioneer P3-DX, za pomoca przycisku zasilania
znajdujacego si¢ na obudowie komputera.

5. Po uplywie okoto minuty robot powinien zasygnalizowaé gotowo$¢ do pracy za pomoca
sygnalu dzwigkowego, styszalna powinna by¢ rowniez praca sonarow.

6. Zauwazone usterki i uchybienia zgltosi¢ natychmiast prowadzacemu.

7. Uruchomi¢ na komputerach uzytkownikow program pozwalajacy na awaryjne zatrzymanie
robota przydzielonego do zaje¢ przez prowadzacego

rosrun estop estop robot:=PIONIERx

gdzie x oznacza numer robota.

8. Prowadzacy ustala przestrzen robocza dla robotow, w ktdérej roboty moga bezpiecznie
operowa¢ nie wchodzac w kolizj¢ z uzytkownikami oraz elementami wyposazenia
laboratorium. Minimalna odleglo$¢ przestrzeni roboczej od stanowisk komputerowych nie
powinna by¢ mniejsza niz Im.

ZASADY I SPOSOBY BEZPIECZNEGO WYKONYWANIA CWICZEN

1. Uzytkownicy musza mie¢ uruchomiony program esfop podczas pracy z robotami Pioneer
P3-DX.

2. Prowadzacy musi mie¢ uruchomiony program masterestop podczas zaje¢ z robotami
Pioneer PD-DX.
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Gdy na panelu prowadzacego wskaznik poziomu napigcia baterii robota zapali si¢ na
czerwono nalezy podtaczy¢ robota do tadowania.

Przed uruchomieniem programu sterujacego ruchem robota nalezy zweryfikowac
poprawnos¢ programu na symulatorze.

Nalezy obserwowac ruch robota podczas realizacji ¢wiczenia.

Nalezy zatrzymac robota przed dokonaniem zmian w programie sterujacym ruchem robota.
Zabrania  si¢  modyfikowania  oprzyrzadowania  robotow  oraz  podlaczania
nieautoryzowanych urzadzen do robota.

Zabrania si¢ sterowania robotami innymi niz przydzielone do zaje¢ przez prowadzacego.
Zabrania si¢ operowania robotem poza ustalong przestrzenia robocza.

. Zabrania si¢ kierowania ruchem robota w sposoéb powodujacy kolizje z innymi obiektami.

CZYNNOSCI PO ZAKONCZENIU PRACY

Wylaczy¢ komputer poktadowy robota za pomoca podswietlanego, niebiesko przycisku
zasilania znajdujacego si¢ na obudowie komputera.

Po wylaczeniu si¢ komputera poktadowego robota (niebieskie pod$wietlenie przestaje
swieci¢), wylaczy¢ robota za pomoca przetacznika zasilania znajdujacego si¢ z boku robota
na pozycje OFF.

Wylaczy¢ programy estop na komputerach uzytkownikdw 1 program masterestop na
komputerze prowadzacego.

Na komputerze prowadzacego wyltaczy¢ program roscore.

ZASADY POSTEPOWANIA W SYTUACJACH AWARYJNYCH

W przypadku niebezpieczenstwa uzytkownik powinien zatrzymaé awaryjnie robota
naciskajac przycisk wyfqcznik bezpieczenstwa na panelu uzytkownika.
W przypadku niebezpieczenstwa, lub gdy zajdzie potrzeba wejscia w przestrzen robocza
robotow, prowadzacy powinien zatrzymac awaryjnie wszystkie roboty naciskajac przycisk
wylqcznik awaryjny na panelu prowadzacego. Ruch robotow bedzie zablokowany do czasu
ponownego naci$nigcia przez prowadzacego przycisku wylqcznik awaryjny na jego panelu.
Robot zostanie awaryjnie zatrzymany, gdy zblizy si¢ do przeszkody na odleglto$¢ mniejsza
niz 50cm. Prowadzacy, za posrednictwem swojego panelu, moze zmieni¢ t¢ odlegtos¢, nie
jest to zalecane i czyni on to na swoja odpowiedzialnos¢.
Robot zostanie awaryjnie zatrzymany gdy odstgp czasu pomigdzy kolejnymi komendami
ruchu bedzie wigkszy niz 1s.
Uruchomienie robota po awaryjnym zatrzymaniu, w zaleznosci od jego przyczyny wymaga:

* nacisnigcia przycisku wylqcznik bezpieczenstwa na panelu uzytkownika,

* nacis$nigcia przycisku wylqcznik awaryjny na panelu prowadzacego,

* przeniesienia robota w bezpieczne miejsce,

* wyslanie komendy ruchu.
Bezwzglednie nalezy udziela¢ pierwszej pomocy poszkodowanym.
Drobne zranienia lub skaleczenia opatrzy¢ korzystajac z apteczki pierwszej pomocy,
w powazniejszych przypadkach uda¢ si¢ do lekarza zglaszajac niezwlocznie zdarzenie
prowadzacemu.
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