fpatz CONSULTING

urbiiro fiir Arbeitsschutz und Maschinensicherheit

Cobots

So gelingt die sichere
Mensch-Maschine Interaktion!




Substituierbarkeit

von Arbeit

Quelle: Paro Robot
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Substituierbarkeit von Arbeit

Aber wie weit darf diese Substitution gehen?
Wieviel Automatisierung wird akzeptiert?




Entwicklung Cobots

2016
Erste technische Spezifikation in der TS 15066

der Sicherheitsanforderungen an Cobots

2017
FB HM-080 Kollaborierende Robotersysteme — Planung von

Anlagen mit der Funktion ,Leistungs- und Kraftbegrenzung"

L

|

2008 2022

Universal Robots\\brmgfc mit dem UR5 Leitfaden fiir den ortsflexiblen Einsatz von
004 eine ,bezahlbare™ Version heraus kollaborativen Robotern des IGCV-Fraunhofer
Kuka bringt mit dem LBR3 den ersten 2021 _ - .
serienreifen Cobot auf den Markt Integration der TS 15066 in die harmonisierten Normen

EN ISO 10218-1 fiir Roboter und EN ISO 10218-2:2018
1997 fiir die Robotersysteme

Erste Definition des Cobots

in einer US-Patentschrift _
%4\



5 KO”a bOrathnSSthen - MRK (Mensch Roboter Kollaboration)
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Arbeits- und Gesundheitsschutz

Wichtig ist eine prozessbegleitende Arbeitsschutzberatung
bereits schon ab Sondierung bei den Themen:

e Planungsdaten ermitteln (Stuckzahl, Verfugbarkeit,
Wochenarbeitszeit usw.)

Arbeitsschutzberatung
bei Investitionen
Em [ zu Vorbereitung u

e Beurteilung der Arbeitsbedingungen vor Optimierung

e Zusammenstellung der Anforderungen (Erarbeitung des

BauA-Broschdire: Lasten h eftes)

Arbeitsschutzberatung

b Inve el e Analyse der Arbeitsinhalte vor und nach Optimierung (neue

Software, zusatzlicher Dokumentationsaufwand usw.)
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Warum Cobots nicht genutzt werden?

Beispiel:
Fertigungslinie fur
SchweiBkomponenten

Arbeitsplatz 1: Teileentnahme aus
Gitterbox (Gewicht 5 kQg)

Arbeitsplatz 2: Komponenten —
Vormontage

Arbeitsplatz 3: SchweiBen

Arbeitsplatz 4: Unterstlitzung
Teileverpackung
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Warum Cobots nicht genutzt werden?

Arbeitsplatz 1 und 4 werden durch Cobots ersetzt.




Warum Cobots nicht genutzt werden?

Fokus Arbeitsplatz 1:
Stillstand durch Kollisionen
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Warum Cobots nicht genutzt werden?

Fokus Arbeitsplatz 1:

A/
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Warum Cobots nicht genutzt werden?

Fokus Arbeitsplatz 4:
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Warum Cobots nicht genutzt werden?

Fokus Arbeitsplatz 4:




Warum Cobots nicht genutzt werden?

Gesamtansicht der Anpassungen:

Reicht das
jetzt aus?

G000
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Akzeptanz

e Behalte ich meinen ,Job“?
¢ Komme ich mit der neuen Technik zurecht?
e Wie sieht meine Arbeit zuklnftig ein?
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Uber- / Unterforderung

Beanspruchung

niedrig

Persodnliche
Eigenschaften |
‘-.___\

l Belastung



Wege zum sicheren Umgang mir Cobots

& | | ' Wertstrom
2
Arbeitsschutz ‘

|
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Konstruktion
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Ganzheitliches Sicherheitskonzept

| Wertstromanalyse allgemein |




Ganzheitliches Sicherheits

nzept

Arbeitsplatz 1:
Entnehmen

10 Sek

2 Min.

1.000

1.200 mm

Entnahme aus Gibo

An- und Abtransport
der Gibos

ASR A2.3; ASRA3.4 ...

Arbeitsplatz 2:
Vormontage

Arbeitsplatz 3:
SchweiBRen

Verpackung in der
Gibo

Qualitatskontrolle und
Aufzeichnen in
Software

20 Sek

ASR A2.3; ASRA3.4 ...

5 Min.

1.000

Arbeitsplatz 3:

650 mm
Entnahme aus KLT und
Vormontage

An- und Abtransport
der KLTs

ASR A2.3; ASRA3.4 ...

SchweiRen
30 Sek

25 Min.
1.000
1.000 mm

AnschweiRen der
Anbauteile

Dickenmessung und

Software

Stiickzahlerfassung in

ASR A2.3; ASR A3.4;
ASRA36 ...

Absaugung,
Sichtschutz
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Fazit

q70002
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5o F-|v4CONSULTING

rbeitsschutz und M

»Aller Fortschritt besteht in der Erweiterung
der Erkenntnis.”

Konrad Fiedler
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