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Absztrakt: A hegesztérobot-rendszerek biztonsagi rendszereinek vonatkozo el6-
irasok szerinti tervezése és kialakitasa a robotrendszer gyartdjanak feladata és fe-
leléssége. A biztonsagi rendszerek megfeleld hasznalata, mitkkodéképességének
fenntartasa a rendszer tizemeltetdjének felelossége. Korszerli biztonsagtechnikai
rendszermegoldasok ismertetésén tal felhivjuk a figyelmet a robotrendszert mi-
kodtetd személyzet rendszeres képzésének fontossagara.
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1. Bevezetés

A robottechnika terjedése és fejlodése altal a hegesztésben is 1étrejové korszeri
robottechnikai megoldasokhoz a technika biztonsagos lizemeltetésének feltételeit
is hozza kell igazitani. Ezt segitik el6 a vonatkozo biztonsagi eléirasok korszer(-
sOdése, és az azokkal Osszhangban 1évo tjszerii biztonsagtechnikai megoldasok
alkalmazéasa. A hegesztorobot rendszerekre vonatkozd biztonsagtechnikai eldira-
sok rendszerezd attekintésével, egy konkrét Gjszerli biztonsagtechnikai megoldas
bemutatasaval, valamint a kapcsolodo képzés sziikségességére valdo ramutatassal
szeretnénk a szakemberek figyelmét a teriilet fontossagara felhivni.

Ezuton szeretném koszonetemet kifejezni Jan-Ingmar Rosenblad ur (Motoman
Robotics Europe AB) és Terék Gabor Gr (Rehm Hegesztéstechnika Kft.) szamara,
akik az anyaggyfijtésben nagy segitségemre voltak.
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2. Hegesztorobot rendszerek biztonsagtechnikajanak
osszetevoi

Ismereteink szerint kifejezetten hegeszto robotokra vonatkozo biztonsagi eléirasok
komplexen nem taldlhatok a szakirodalomban. Ezért hegesztérobot rendszerek
esetén a biztonsag szempontjabdl a kdvetkezd két teriilet integralasaval lehet a
kérdést kezelni:

2.1 A robotositott hegesztd eljarasra vonatkozd biztonsagi eldirasok, amelyeket
a technikai kialakitas és utasitdsok szempontjabol értelemszeriien kell alkalmazni
az eljaras gépesitett, robotositott jellegébol adodo sajatossagokat.

2.2. Kifejezetten a robotrendszerre vonatkozo eldirasok.

2.1. A robotositott hegeszto eljardshoz kotodo biztonsagi eloirdsok
alkalmazasa

A robotositott hegesztd eljarastol fiiggden kell felszerelni a robotrendszert kiilon-
b6z06 véddeszkozokkel.

Az IFR (Nemzetkozi robotszovetség) osztalyba sorolasa szerint a hegesztéro-
botokat (160) az alabbi csoportokra bontja:

e {vhegesztés (161)

e FEllenallas ponthegesztés (162)
o  Gazhegesztés (163)

o Lézerhegesztés (164)

e Egyéb hegesztérobotok (169)

A hegesztési alkalmazasokon beliill meghatarozo az ellenallas ponthegesztd
(55%), és az ivhegesztd robotok (39%) szamaranya [1.]. A kovetkezdkben ezért
ennek a két eljarasnak a robotositasara koncentralunk.

Az ellenéllas ponthegesztés robotositasa esetén a hegeszto eljaras sajatossagai
szempontjabol elsésorban a véletlenszertien kifroccsend anyag ellen kell védeni a
kornyezetben dolgozokat. Ezt szolgalhatja teli lemezelt biztonsagi fallal koriilvett
robotrendszer, vagy biztonsagi racskerités esetén a racskeritésre felfliggesztett, az
eléirasoknak megfeleld, akar szintelen atlatszo fiiggony is. A hegesztés soran fel-
szabadulo fiist elszivasarol is gondoskodni kell.

Az eljarés jo gépesithetosége és robotosithatdosaga miatt ugyancsak elterjedten
alkalmazott hegeszto eljaras a MIG/MAG (fogyéelektrodas védégazas ivhegesz-
tés — 131, 135). Az eljaras sajatossagaibol adodoan ebben az esetben elsddlegesen
a hegeszt6 iv és a hegesztési flist karos hatasaitol kell védeni a dolgozokat, annak
ellenére, hogy a dolgozdk a robothegesztés esetén nem tartdzkodnak a hegesztés
kozvetlen kozelében tigy, mint az eljaras kézi valtozatanal.
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Az ivfény elleni védelmet egyrészt a robotcella biztonsagi keritésének megfe-
lel6 kialakitasaval (teli lemezelt, vagy biztonsagi védéracs, ivhegesztési célra al-
kalmas védoéfiiggonnyel felszerelve), masrészt a robotcella kiszolgaldsi oldalan,
rendszerint mobil ivfényvédelemmel oldhatdé meg. A mobil fényvédelem megol-
dasara a rendszer kialakitasanak fiiggvényében a kovetkez6 megoldasokat szoka-
sos alkalmazni:

e Pozicionald berendezésre szerelt fényvédo fal, amely egyiitt fordul el
a kétmunkahelyes pozicionald berendezéssel, és a kiszolgalasi oldalt
munkapozicioban elvalasztja a bels6 tértdl, ahol a robot hegeszt.

e Biztonsagi ajto, amely a fényvédelmet is szolgalja

e  Automata fényvédo fiiggony

e Kézzel elhlizhato fényvédo fiiggdny

A hegesztési fiist elszivasarol hegesztérobotok esetében is megfeleld elszivo,
sziiré rendszerek alkalmazasaval kell gondoskodni, melynek kivalasztidsa a he-
gesztd eljaras, €s a robotrendszer kialakitasanak fiiggvényében keriil sor.

Az elszivo-sziir berendezés lehet a kézi munkahelyekhez szokésosan alkalma-
zott kozponti elszivo-sziird berendezés, amelynek teljesitményét a szivoernyd
nagysagahoz kialakitdsahoz kell méretezni. A robotoknal alkalmazott elszivas jel-
lege is meghatarozza a berendezés tipusat:

A hegesztéfejre, vagy kozvetleniil mellé szerelt, vagy a hegesztofejjel egybein-
tegralt elszivast nagyvakuumi berendezéssel valdsitjuk meg. Ezt az elszivasi
modszer leginkabb nagyméretii szerkezetek robothegesztésénél fordul el. Meg
kell azonban jegyezniink, hogy ennek hatékonysaga sok esetben viszonylag cse-
kély, mert a varrat kornyezetébol a hegesztés utan is jelentds fiist szabadulhat fel,
melyet az attdl mar eltavolodott hegesztéfejre szerelt szivofe] mar nem képes el-
szivni. Tovabba a hegesztofejre szerelt szivofejek, ernydk altalaban rontjak a he-
gesztofej munkadarabhoz torténd hozzaférési tulajdonsagait.

A hegesztdrobot f61é felszerelt szivoernydk a hatékony és gazdasagos elszivas
érdekében tobbnyire résszivassal mikodnek. Az ernyd elhelyezése, nagysaga €s
kialakitasa fiigg a robotrendszer elrendezésétol, felépitésétdl (fiistképzdsére hol
lehet szamitani). Az elszivo berendezés inditasa és megallitasa célszerlien automa-
tikus. Tobbmunkahelyes esetben a megfeleld ernyd elszivasanak aktivalasat a ro-
botrendszer vezérlésével el lehet latni. Nagyméretli portal utazopalyas robotrend-
szerek esetén a szivoerny6t célszerii a robottal egyiitt utaztatni.

2.2. Kifejezetten a robotrendszerre vonatkozo eloirdsok.

A robotrendszerekre vonatkozo eldirasok részletes ismertetésére jelen publikacio-
ban terjedelmi okokbodl nincs lehetdség, azonban hasznosnak tartjuk attekinteni a
vonatkoz6 szabvanyok és el6irasok rendszerét, illetve a teljesség igénye nélkiil
felhivjuk a figyelmet néhany olyan valtozasra, mely a 2009. december 29-én élet-
be 1épett 0j gépdirektiva kapcsan aktualis.
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A biztonsagi eldirasok szempontjabol a robotokra altalanossagban és elsésor-
ban a 2009. december 29-t6l érvényes 2006/42/EK [2.] gépekre vonatkozo 1j
iranyelve érvényes, a 2006/42/EK IV. mellékletében felsorolt gépek kivételével.
Az 1ij iranyelv kett6s célja harmonizalni a gépekkel kapcsolatos egészségre és biz-
tonsagra vonatkozo6 eldirasokat, az egészségvédelem és biztonsag legmagasabb
szintjén, biztositva a gépek szabad forgalmat az Eurdpai Unid tagallamain beliil
[3.]. A kapcsolatos aktualis harmonizalt szabvanyok attekintésére javasoljuk [4.]
és [5.] tanulmanyozasat. Figyelembe kell venni természetesen, hogy a harmonizalt
szabvanyok korszer(sitése jelenleg is folyamatban van.

Az eurbpai szabvanyositasi munkaval parhuzamosan az ISO-ban is folyik a
biztonsagi szabvanyok harmonizalasa. Ennek kdvetkezményeképpen az atdolgo-
zasra keriilé ezzel kapcsolatos szabvanyok szama is valtozik. Példanak emlithetjiik
éppen az ipari robotokra vonatkozé harmonizalt szabvanyt is: A korabba érvényes
»MSZ EN 775:1999 Ipari robotok. Biztonsag” c. szabvanyt felvaltotta az MSZ EN
ISO 10218-1:2009 — ,,Robotok ipari kornyezethez. Biztonsagi kovetelmények 1.
rész” c. szabvany.

A harmonizalt szabvanyok adnak utmutatast ahhoz, hogy hogyan kell az altala-
nos gépdirektiva kovetelményeinek eleget tenni. A harmonizalt szabvanyok és a
gépdirektiva kapcsolatat az 1. abra szemlélteti [6.].

Gépekre
Példak szabvanyokra (SRR eV 2006/42/EC
EN ISO 12100-1
E: :g}ﬂg?:f A bva k D pcidt, a tervezés alapelveit, és azokat az ditalanos
-SZabvanyol a minden géphez lehet alkalmazni.
EN ISO 13857 l
EN 349
EN 954-1/EN 1SO 13849-1 s ; -
EN 999 B1-szabvanyok {pl. biztonsdgi felileti homérséklet, zaj)
EN ISO 13850 B2: biztons4gi b yok, pl.
Ehi088 B2-szabvanyok inditek, nyomasérzékelok, kapuk stb.
EN 60204-1

[ 1

Ez Issgg 10218-1 AkDIOnbozs tipikus gépekre, loxra

EN 693 ! b

C-szabvanyok

1. abra A 2006/42/EC gépdirektiva és a harmonizalt szabvanyok kapcsolata

Kifejezetten ipari robotok, illetve robotrendszerek biztonsagtechnikajaval fog-
lalkozd szabvanyt tehat a C-szintli harmonizalt szabvanyok kozott talalunk, de
természetesen ezekre a felsObb szintli szabvanyok vonatkozé elbirdsai ugyanugy
érvényesek, amelyeket robotrendszerek épitése, lizemeltetése soran figyelembe
kell venni.
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Lépést tartava a technika fejlodésével a robotrendszerekre vonatkozd szabva-
nyok jelenleg is atdolgozas alatt allnak. A robotrendszerek tekintetében elsodlege-
sen figyelembe veendd, gépekkel foglalkozo harmonizalt szabvanyok kapcsolatat
a 2. abra szemlélteti.

1SO 10218-1
Robot

1ISO 10218-2
Robotrendszer/cella

Egyéb gepekre vonatkozo
C szintli szabvanyok

1SO 11161
Integralt gyartd rendszer (IMS)

2. abra A robotrendszerekkel / cellakkal foglalkoz6 C-szintli harmonizalt szabvanyok kapcsolata

Az ISO 10218-1:2006 hatarozza meg az ipari robotok hasznalatara vonatkozo
kovetelményeket és eldirasokat a biztonsagos kialakitas, a biztonsagi intézkedések
¢és informaciok tekintetében. Leirja a robotokkal kapcsolatos alapvetd veszélyfor-
rasokat, és kovetelményeket fogalmaz meg, melyek betartasa ezekbdl a veszély-
forrasokbol adodo kockazatot megfelelden csokkentik.

Az ISO/DIS 10218-2:2010(E) szabvanytervezet robotrendszerek telepitésével,
rendszerintegracioval foglakozik [7.], amely korszerii és Uj eleme lesz a robot-
rendszerekkel kapcsolatos harmonizalt szabvanyoknak.

A kovetkezokben a teljesség igénye nélkiil szeretnénk a figyelmet rairanyitani
kozvetleniil az 0j gépdirektivaban talalhatd néhany olyan jdonsagra, amely he-
gesztd robotrendszerek esetén is jelentdsebb valtozast hoztak az idei évtol. A régi
¢és az 1 direktiva részletes Osszehasonlitasanak tanulmanyozasara ajanljuk az iro-
dalomjegyz¢ék [8.] pontjaban szerepld kiadvanyt.

A gépek forgalomba hozatalarodl és iizembe helyezésérol a 2006/42/EK iranyelv
5 cikk a) — f) pontja rogziti a vonatkoz6 eldirasokat.

Az 2006/42/EK iranyelv 1. mellékletében, mely az alapveto egészségvédelmi és
biztonsagi kovetelmények alapelveit tartalmazza gépek tervezéséhez és gyartasa-
hoz, a 2. pontjaban irja el6 a melléklet 1.1.2 (A biztonsag beépitésének alapelvei)
pontja, 1.7.3.(A gép jeldlése) pontja és 1.7.4. (Hasznalati utasitas) pontjaban leir-
tak kotelez6 alkalmazasat.

Az 1j iranyelv 1.7.4. pontja a megel6z0hoz képest sokkal részletesebben és
konkrétabban foglalkozik a dokumentaciéval: tobbek kozott egyértelmiien eld-
irja, hogy a berendezéssel egyiitt az Eurdpai Unid tagorszagain beliil a hasznalati
utasitast azon a nyelven kell atadni, mely tagorszagban a berendezés forgalomba
hozatalra, belizemelésre keriil. Ezen tilmenden az eldiras tartalmazza, hogy a for-
ditassal egytitt at kell adni az eredeti nyelven irt hasznalati utasitast is, amelyen fel

79



Farkas Attila: HegesztGrobot-rendszerek biztonsagtechnikdja

80

kell tiintetni, hogy ,.eredeti hasznalati utasitas” a forditdson pedig feltiintetendd,
hogy az ,,az eredi hasznalati utasitas forditasa” felirat.

Az 1.7.4.2. pont részletesen foglalkozik a berendezéssel atadandé dokumenta-
ci6 tartalmi kovetelményeivel. Ezek koziil valtozas példaul, hogy a korabbi gya-
korlattal ellentétben nem sziikséges eredeti alairassal ellatott (CE) gyartéi megfe-
leléségi nyilatkozat, hanem elegendé masolat is, és abban nem kell szerepelnie az
adott berendezés gyari szamanak.

s

s

kalmazott harmonizalt és nem harmonizalt szabvanyt.

Ugyancsak erre vonatkozik, hogy az LDV 2006/95/EC el6irasai az j, gépekre
vonatkozo iranyelvekben kotelezéen szerepel, és azt a 2A dokumentumban mar
nem kell részletezni. (1. 2006/42/EK iranyelv 1. melléklet 1.5.1 pont). Az egyéb
vonatkoz6 eldirasokat viszont szerepeltetni kell (pl. EMC), figyelembe véve, hogy
az LDV 73/23/EEC eldirasait az LDV 2006/95/EC valtotta fel.

A 2B dokumentum jelenleg érvényes elnevezése: ,,részben teljes gép beépitésé-
re vonatkozo nyilatkozat” (szerz. ford.), amelyben egy mondatban részletezni kell,
hogy a nyilatkozat mely iranyelv kovetelményeit elégiti ki. (1. II. melléklet 1.B.4.
pont). Ez a megfelel6ségi nyilatkozat vonatkozik példaul a rendszerbe épitendd
ipari robotokra, ha az kiilon (és nem komplett rendszer részeként) keriil forgalom-
ba hozatalra.

Tovabbi Gj elem az (ij LDV 2006/95/EC iranyelveiben, hogy a kockazatelem-
zésre tesz nagy hangsulyt. (LDV 2006/95/EC I. melléklet 1.1.2. pont) Az Gj Euro-
pai Unibs direktiva kockazatelemzést és gépértékelést ir elé6 Mindez a gyakorlat-
ban azt jelenti, hogy 2010. elejétdl barmely uj gépet csak ezen iranyelvek szerint
lehet megtervezni és megépiteni, a felhasznalok pedig ezek alapjan veszik at az uj
berendezéseket (1. [9.]-ban is). Ujdonsag az Gj iranyelvekben, hogy a kockazat ér-
tékelést a gép teljes élettartamara - beleértve a szallitast, telepitést és szétszere-
lést is — figyelembe kell venni (LDV 2006/95/EC 1. melléklet 1.3.1. és 1.7.4.2.0.
pont)

Az 2006/42/EK iranyelv VII. melléklete foglalkozik a berendezés komplett
hivatalos nyelvén kell késziilni (kivéve 1.7.4.2-ban leirtakat), melyben egyik f6
valtozas a korabbiakhoz képest, hogy abban a kockazatelemzési dokumentacio-
nak is szerepelnie kell.
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3. Korszerii biztonsagtechnikai megoldasok ivhegeszto
robotrendszerekhez

A robotika technikai fejlédésével egyidejlileg dsszhangban a robotok biztonsagi
rendszerei sokat korszeriisddtek az utobbi években. Orvendetes tény, hogy a tech-
nikai fejlddéssel viszonylag jol 1épést tartva korszeriisddnek a vonatkozd bizton-
sagi eldirasok is, megengedve ujszert technikai megoldasok gyakorlati bevezeté-
sét. A hagyomanyosnak tekinthetd biztonsagi elkeritések, fénykapuk, biztonsag
ajtok mellett ugyanis olyan ujdonsagok is megjelentek az utdbbi iddben, amelyek
technikai és gazdasagossagi elonyodket is jelentenek a robotrendszereket tizemelte-
ték szamara. Erre szeretnénk példaként réviden bemutatni a Yaskawa-Motoman
FSU (Functional Safety Unit) Funkcionalis Biztonsagi Vezérl6egységét [10].

Az FSU rendszer miikodésének lényege, hogy folyamatosan figyeli a robot
helyzetét és a tengelyek sebességét a robottengely-jeladok értékeinek feldolgoza-
saval (3. abra).

{_ -¥ -

Robotvezérlés
Standard Motor lekapcsolas

vezérld
| panelek
F |

FSU Jeladd adatok
(opciondlis)
- | R

3. abra Az FSU rendszer miikkodése

Ezzel az opcionalis vezérldegységgel a kdvetkezd funkcidk valdsithatok meg:

e  Tengelyhatar ellenérzési funkcio
o  Tiltott tér ellendrzési funkcio
e Biztonsagi sebesség ellendrzési funkcio

e Megallitott helyzet ellendrzési funkcio

Az FSU rendszer hasznalatanak fébb elényei:

e A robotcella méretének csokkentésével csokkenthetd a termelteriilet
nagysaga (4. abra). Kizarolag a hagyomanyos biztonsagi racskerités
alkalmazasaval az eldirasok szerint a keritésnek kiviil elhelyezkednie
a robot teljes munkaterén. Az FSU munkatér lehatarolasi funkcioval a
biztonsagi racskerités kozelebb helyezhetd el a robothoz, ezaltal ki-
sebb lesz a robotcella altal elfoglalt teriilet.
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e Kevesebb biztonsagi berendezést kell a rendszerbe épiteni. Az 5. ab-
ran lathato példa szerint a belsd fénykapu elhagyhatd, ami csokkenti a
biztonsagi rendszer arat, egyszertsiti a rendszer felépitéseét.

Biztonsagi kerités

4. abra Robotcella teriiletének csokkentése FSU vezérlés alkalmazasaval

Hagyomanyos mad - FSU alkalmazassal
. Maximaiis terilet Biztonsag _Maximalis terilel Biztonssgi
’ " Biztonségi o e ‘
tavolsag s Btlaz\:zrs:g\
—>
4 n &
/ M - N %l |
g’ "Tka <:::I ﬁ g’ /é? Munka- | |
tertlet I 1i S n i
' [ i L by, teriilet | |

Kezel&i ’,
fénykapu - Az FSU altal
N korlatozott tér fénykapu

Robot fénykepu

5. abra Pé¢lda: nem kell bels6 fénykapu az FSU vezérlés alkalmazasaval

4. A képzés szerepe a robotrendszerek biztonsagtechnikajaban

Legyenek akar a legkorszeriibb biztonsagi eszkozokkel is ellatva robotrendszerek,
ez nem csOkkenti, hanem inkabb noveli a képzés jelentségét a robotok lizemelte-
tésben. A sziikséges képzés nagyon sokréti, és fiigg a célcsoporttdl is. Robotbiz-
tonsaggal kapcsolatos. képzésre sziiksége van

A gyartdi oldalon a rendszerépités szempontjabol minden olyan vallalkozasnak,
melyek az altaluk tervezett, kivitelezett rendszerekbe ipari robotokat épitenek be.
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Szamukra elengedhetetlenck az ezzel kapcsolatos biztonsagi eldirasok, szabva-
nyok ismerete.

A felhasznaloi oldalon az lizemi biztonsagtechnikai, munkavédelmi kérdések-
kel foglalkozo kollégaknak tisztaban kell lennie a robotokra vonatkozo specialis
eléirasokkal is, amelyeket érvényesiteni tudnak a dolgozok megfelelé képzésében
¢és a beruhazasok atvételénél. Sajnos a magyarorszagi gyakorlatban talalkozunk je-
lent6s hianyossagokkal, és idonként talzott elvarasokkal is. Mindkét probléma
alapvet6 oka az eldirasokra vonatkozo a naprakész az ismeretek hianya.

A robotrendszerek biztonsagos tizemeltetése szempontjabol azonban nem csak
a szigoruan véve biztonsagtechnikai ismeretek elsajatitdsa és naprakészen tartasa
fontos. Legalabb ilyen fontos a robotrendszer miikddtetésére vonatkozo megfeleld
ismeretanyag elsajatitasa és szinten tartasa. Ehhez azonban el6szor is atgondoltan,
a képességek figyelembe vételével is, meg kell hatarozni a kompetencia szinteket,
¢és azokat az lizemeltetés soran szigorian be kell tartani. Ezt kovetben az egyes
kompetencia szinteknek megfeleld rendszeres technikai képzést, szintentartd kép-
z€st kell szervezni. Ebbol a szempontbol a robotprogramozoknak kell a legmaga-
sabb szintii és naprakész ismeretekkel rendelkezni, mert 6k vannak a robotrend-
szerek lizemeltetése soran altalaban a legnagyobb potencidlis veszélyhelyzetnek
kitéve. A programozasi ismeretek felszinen tartasa kiilon szintentartd képzés nél-
kiil csak olyan esetekben lehetséges, mikor a robotprogramozok tobbé-kevésbé fo-
lyamatosan tudnak robotprogramozassal foglalkozni. Erre a magyarorszagi gya-
korlatban viszonylag kevés példa van.

Megfeleld képzéssel a dolgozokat fel lehet késziteni az esetlegesen és varatla-
nul fellépd lizemzavarok szakszerli kezelésére. Ennek hatasara a dolgozdk techni-
ka kezelésével kapcsolatos biztonsagérzete novekszik, és lizemzavarok esetén sem
esnek panikba, mely altalaban a pillanatnyi rossz dontések alapja. Ezzel nem csak
a baleseti veszély, hanem az anyagi karok bekdvetkezésének esélye, és a kies6 1d6
is jelentdsen csokkenthetd. Ez tehat a cégek alapvetd gazdasagi érdekeit is szolgal-
ja.

Osszefoglalas

A hegesztérobot rendszerek biztonsagtechnikajaval kapcsolatos témardl a kovet-
kez6 teriiletek attekintésével adtunk sszefoglalast.

e Bemutattuk, hogy a vonatkozo el6irasokat a robotositandoé eljarashoz,
és magahoz a robotrendszerekhez kapcsolddo eldirasok figyelembe
vételével kell betartani.

o Ismertettiik a robotrendszerekre vonatkozd biztonsagi szabvanyok
rendszerét, felhivtuk a figyelmet a nemrégiben életbe Iépett uj gépdi-
rektiva néhany jdonsagara.

e A robottechnikdban alkalmazott biztonsagi rendszerek fejlédésére
példaképpen bemutattunk egy olyan tjszerii megoldast, amely hegesz-
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t6 robotrendszerek kialakitasahoz is nyujt technikai-gazdasagi elényo-
ket.

e Felhivtuk a figyelmet a robottechnikdhoz k&t6do képzés és rendszeres
szintentartd oktatas fontossagara, attekintve az oktatas legfontosabb
célcsoportjait.
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