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Hanke: 111035
PULLAKAAVAUSLINJAN TURVALLISUUDEN PARANTAMINEN

LOPPURAPORTTI

TAUSTAA

Hankkeessa oli tarkoitus tutkia ja selvittda mahdollisuuksia valimon puoliautomaattisen
kaavauslinjan turvallisuuden parantamiseksi, seka toteuttaa tdmén pohjalta tarvittavat
muutokset talla tuotantolinjalla. Kaavauslinjan puoliautomaattinen toiminta ja ymparoivén
liikenteen seka sivullisten henkildiden suhteellisen esteetdon paasy linjan vaikutusalueelle
aiheutti mielestdmme tarpeen linjan ja sen ympariston tavanomaista tarkemman
riskinarvoinnin suorittamiseksi. Riskinarvioinnissa oli tarkoitus arvioida my®s linjan
toiminnan aikana mahdollisesti syntyvien satunnaisten ilmididen ja epatavallisen kayton
aiheuttamat riskit.

Puoliautomaattisessa kaavaus- ja valulinjastossa olevien ominaispiirteiden johdosta
tavanomaisten suojaus- ja varojarjestelmien kéytto sellaisenaan ei ole mahdollista tai helposti
sovellettavissa. Tuotantolinjan puoliautomaattisen luonteen vuoksi taytyy tyontekijoiden
liikkua ja suorittaa linjan toiminnan ja tydnteon kannalta valttdmattomia tehtavia. mistéa
seuraa myos se, ettd muidenkin henkildiden on mahdollista liikkua linjan toiminta-alueelle.
Ihmisten ja koneiden valisessa tydskentelyssa myds satunnaistekijoiden ja epatavallisen
toiminnan seuraksena voi syntya vaaratilanteita, joita ei ole osattu ottaa huomioon, mink&
johdosta katsoimme tarvitsevamme apua kokonaisvaltaisesti patevélta
asiantuntijaorganisaatiolta, joka pystyy auttamaan lapi koko hankkeen alkuarvioinnista
lopputuloksen tarkastukseen. Lisaksi oli tarkoitus tutkia millaisia uusia keinoja ja laitteita on
tullut tarjolle linjan turvallisuuden parantamiseksi, joita sitten voitaisiin kdyttad suojamaan
linjalla tydskentelevid ihmisid, sekéa estamaan ulkopuolisten henkildiden padseminen linjan
automaattisten toimintojen vaikutusalueelle. Ratkaisujen taytyi kuitenkin olla sellaisia, etta ne
eivat hairitsisi tai hidastaisi linjan normaalia toimintaa.

TOTEUTUS

Linjan riskinarvioinnissa keskityttiin etupééssa automaatioon ja sen liityntépintoihin
ympéristoonsa. Tydssé on Kiinnitettiin huomiota siihen, miten automaatio vaikuttaa
pullalinjan kaavauspuolelle ja valualueelle. Toiminnat ovat p&dosin puoliautomaattisia, mutta
my06s automaattisia toimintoja jarjestelmassa on. Riskit liittyvat kuljettimiin, siirtovaunuihin
ja tarypoydan toimintoihin.

Automaattisiin jarjestelmiin liittyvien erityispiirteiden ja -osaamisen vuoksi katsoimme
tarvitsemamme ulkopuolista asiantuntija apua, minka johdosta ryhdyimme yhteistyéhon
VTT:n kanssa. Lisaksi saimme tydsuojerahastolta tukea hankkeen toteuttamiseksi.
Riskinarviointi suoritettiin tarkastelemalla ja arvioimalla linjan toimintaa erilaisissa
tilainteissa. Linjan toimintaa seurattiin normaalin tuotannon aikana seké poikkeustilanteissa,
kuten simuloiduissa huolto- ja hairidnpoistotilanteissa. Riskinarvointi tehtiin kaikkiaan
kolmesti, jolloin seuraavan riskinarvioinnin pohjana oli edellinen riskinarviointi. Tallgin
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tarkennettiin, ett4 arvioidun kohdan toiminta oli ymmarretty oikein ja samalla arviointia
vietiin syvemmalle. Viimeisen riskinarvioinnin ja parannusehdotusten jalkeen tuotannon
keséseisokissa arvioinnissa havaittuja riskeja sitten poistettiin tai pienettiin, minka jalkeen
VTT arvioi vield linjan jaannosriskin.

LOPPUTULOS

Turvallisuusteknisind toimenpiteiné on kéaytetty puristumiskohtien minimointia (n. 0,5 cm
suuruiset raot kuljettimien nieluissa ja viistetyt kiinteét osat) ja turvalaitteita
(valoverhot/puomit, tuntopuskurit ja toimintaan kytketyt portit). Lisaksi tarypdydan alueella,
valualueella ja kaavausalueen reunassa otettiin kayttoon kaynnistyshalytys. Kaynnissa
olevaan jarjestelmaan padsya rajoitettiin asentamalla kuljettimiin valoverhot ja niiden
passivointi tuotantomateriaalin kulkua varten.

Uutena tekniikkana otettiin kayttéon passivoitavat valoverhot niihin linjaston suoja-aidan
aukkoihin, joiden kautta linjan tuotteet ja tyovélineet kulkevat. VValoverhojen passivointi
mahdollistaa tuotteiden ja tyovalineiden liikkeen linjan sisélle pysayttdmatta linjaa, mutta
esim. ihmisen kulkiessa kyseisen aukon kautta, laukaisee valoverho hatapysaytyksen.
Kyseinen valoverho esitetty kuvassa 1.

Hankkeen toteutus onnistui suunnitellussa aikataulussa ja havaitut riskit saatiin myos
poistettua tuotantoseisokin aikana tehtévien huoltotdiden yhteydessa, vaikka tama ei
varsinaisesti hankkeeen sisaltoon kuulunutkaan. Loppujen lopuksi hankkeen lopputulokseen
seké valittuihin yhteistydkumppaneihin oltiin erittain tyytyvéisia.
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Kuval. Kuvassa passivoitava valoverho, joka mahdollistaa tuotantokappaleiden liikkeen,
mutta joka pyséyttéa tuotantolinjan, kun ihminen kulkee aukosta linjalle.



