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Fachbereich Holz und Metall

Roboterdefinition

‘Foto: KUKA Roboter GmbH BRO LAPPLE TECHNOLOGY GmbH
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Fachbereich Holz und Metall

Robotersicherheit - Industriebereich

Deutsche Norm Januar 2012 Deutsche Norm Juni 2012 INTERNATIONAL
DIN EN ISO — DIN EN ISO — i ISOITS
DIN DIN SPEZIFICATION 1 5066
10218-1 S 10218-2 —
February 2016
E);;JB'E,?:TS,O 10218-1:2009-07
Industrieroboter- Industrieroboter-
Sicherheitsanforderungen- Sicherheitsanforderungen-
Teil 1: Roboter (ISO 10218-1:2011); Teil 2: Robotersystem und Integration (ISO 10218-2:2011); Robots and robotic devices —
Deutsche Fassung EN ISO 10218-1:2011 Deutsche Fassung EN ISO 10218-2:2011 .
Collaborative robots
—— T —
\ J
I

Harmonisierte Normen nach EG-Maschinenrichtlinie
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Fachbereich Holz und Metall

Einbauerklarung - RL 2006/42/EG Art. 13, Anh. lIb

Foto: Reis GmbH & Co. KG Maschinenfabrik
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Industrieroboter GmbH
IndustriestralRe 1, 123456 Sampleort

Einbauerklarung

nach Richtlinie 2006/42 EG (Maschinenrichtlinie),
Anhang 11 B

Hiermit erklaren wir, dass die unvollstandige Maschine
6-Achs-Industrieroboter; Typ Alpha-6;  Serien-Nr. 2010-XX; Handelsbezeichnung: A-6
den in Anlage 1 aufgelisteten grundlegenden Anforderungen der
Richtlinie 2006/42 EG (Maschinenrichtlinie) und auBerdem den Richtlinien
2004/108/EG (EMV-Richtlinie)
97/23/EG (Druckgeréte-Richtlinie)
entspricht.

Ferner erklaren wir, dass die speziellen technischen Unterlagen fur diese unvollstandige
Maschine geméR Anhang VII Teil B erstellt wurden. Wir verpflichten uns, den
Marktaufsichtsbehérden auf begriindetes Verlangen die speziellen technischen
Unterlagen tiber unsere Dokumentationsabteilung zu ibermitteln.
Bevollméchtigter fir die Zusammenstellung der technischen Unterlagen:
Herr Mustermann, Musterstral3e, Musterstadt

Die Inbetriebnahme der unvollstandigen Maschine bleibt solange unzuléssig, bis die
unvollstandige Maschine als Bestandteil einer Maschine eingebaut wurde und
diese den Bestimmungen der EG-Maschinenrichtlinie entspricht und die EG-

Konformitétserklarung gemanr Anhang Il A vorliegt.

Sampleort, 04.01.2020

(Geschéftsfuhrer)

Anlage 1: Liste der grundlegenden Anforderungen nach Anhang |,
RL 2006/42/EG
Anlage 2: Montageanleitung nach Anhang VI, RL 2006/42/EG

Firmenlogo

Name und Anschrift des Herstellers

EG-Konformitatserklarung
nach Richtlinie 98/37 EG (Maschinenrichtlinie), Anhang Il A

Hiermit erklaren wir, dass die Bauart der
Roboter- Bearbeitungszelle
Typ XXXX
Maschinen-Nr. XXXX
Baujahr XXXX
den folgenden Bestimmungen entspricht:
Richtlinie 98/37 EG (Maschinenrichtlinie)
Richtlinie 73/23 EWG (Niederspannungsrichtlinie)
Richtlinie 89/336 EWG (EMV- Richtlinie).

Folgende harmonisierte Normen wurden angewendet:
DIN EN 10218-1: Industrieroboter — Sicherheit.
EN 61000-6-4: Elektromagnetische Vertraglichkeit. Stéraussendung
Industriebereich

EN 61000-6-2: Elektromagnetische Vertraglichkeit. Storfestigkeit
Industriebereich

Folgende nationale technische Normen und Spezifikationen wurden
angewendet:
Richtlinie VDI 2854: Sicherheitstechnische Anforderungen an
automatisierte Fertigungssysteme

e |

Unterschrift (Funktion)

Ort, Datum

Quelle: BGHM
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Fachbereich Holz und Metall

Guide MRL

« Leitfaden fur die Anwendung der Maschinenrichtlinie 2006/42/EG Auflage
2.1 — Juli 2017 (Aktualisierung der 2. Auflage)

In der Praxis sind Industrieroboter nur dann als vollstandige Maschinen im
Sinne der Maschinenrichtlinie anzusehen, wenn sie als ,unabhangige und
unabhangig funktionierende Roboter” so mit einem Endeffektor und einer

Steuerung ausgestattet sind, dass sie eine bestimmte Anwendung

eigenstandig erfullen kdnnen
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Fachbereich Holz und Metall

Gesamtheit von Maschinen / Maschinenverkettung

[ Gesamtheit von Maschinen? J

Wann ist ein Zusammenwirken von Maschinen als
Gesamtmaschine (Verkettete Anlage) zu betrachten?

roduktionstechnische
Zusammenhang vor-
handen?

1. Schritt

EG-
Konformitétser-
klarung und CE-
Kennzeichnung

der Einzelma-
Ja schinen

»

Sicherheitstechnischer
Zusammenhang?

2. Schritt

Qdelle: IMAS; Ditzingen—

Die Maschinen muissen so miteinander verbunden sein, Gesamtheit von Maschinen
,dass ein Ereignis das bei einem Bestandteil der Maschine 2 TMRL
auftritt, zu einer Gefahrdung bei einem anderen Bestandteil EG-Konformitatserklarung
fihrt und fur diese Gesamtheit sicherheitstechnische ddgEKrﬁr:r?zi?';hMg

Malinahmen ergriffen werden mussen” ...

Quelle: Gemeinsames Ministerialblatt 2011 Nr.12 S. 233 Bek. d. BMAS v. 5.5.2011, llb5b-39607-3-
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Fachbereich Holz und Metall

Spotlight:
Ausgewahlte technische und organisatorische
Schutzmalinahmen
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Fachbereich Holz und Metall

Unfallursachen

(Ab-)Rutschen, (Herunter-/Um-)Fallen
von Gegenstanden

® Maschine: Verlust der Kontrolle

m Sonst. Gegenstand: Verlust der

Kontrolle
= Ausgleiten, Stolpern mit Sturz, Mehr als drei Viertel aller
Stlrzen, Hinfallen . .
Arbeitsunfalle an
=Von einem Gegenstand erfasst .
werden —— Industrieroboteranlagen
m Unkoordinierte, unpassende ereignen sich wahrend
Bewegung

der Stérungsbeseitigung.

® Hineintreten, -setzen, sich stiitzen auf
Heben, Tragen, Ziehen, Schieben

Sonstiges

Quelle: DGUV 2010 - 2018
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Fachbereich Holz und Metall

TOP-Prinzip

S Substitution

T Technische SchutzmaRnahmen
O Organisatorische SchutzmalRnahmen

P Personenbezogene Schutzmal3inahmen
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Fachbereich Holz und Metall

Quittieren

* Quittiertaster darf nicht von innerhalb des
Gefahrenraums erreichbar sein.

« Zurlcksetzen der Schutzeinrichtung muss
absichtliche Handlung sein

« Quittierposition muss freien Blick auf
Gefahrenraum erlauben (- Bedienungsanleitung).
Ggf. mehrere Quittiertaster / Sichtfenster

\
Foto: Reis GmbH & Co KGMaschinenfabrik ~ 3
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Lock-Out
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Foto: BGHM  /~




¥ DGUV

Fachbereich Holz und Metall

Begrenzung des Bewegungsraumes

Arbeitsplatz

Drehmaschine
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Schutzzaun
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Lichtvorhang
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Durch zusatzliche
MafRnahmen zu
schitzen

.
Durch die
Robotersteuerung
zu schitzen

Grafik: BGHM
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Fachbereich Holz und Metall

Sicherheitsrelevante Steuerungen

EN 1SO 10218-1, Abschn. 5.4 Die sicherheitsbezogenen Steuerungen von Industrie-
robotern missen folgende Anforderungen erflllen:

Ruckfuhrsignale

7777777777777777777777777777777777777

S EN ISO 13849-1

58 EN 62061
Signalgeber > lektronik ‘ ! o
e | | Ausfall- PLd SIL 2
T wahrscheinlichkeit
couneeer || Maschine | Architektur Kategorie 3 Hardware
r Fehlertoleranz 1
: f Steuerungs
Signalgeber | elektronik
e VN SO — Auf Basis einer umfassenden Risikobeurteilung dirfen

hohere oder niedrigere Anforderungen gewéahlt werden.
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Fachbereich Holz und Metall

Betriebsarten

k,‘

Automatik T1 - Reduzierte Geschwindigkeit T2 - bis Geschwindigkeit 100%.
Schutzeinrichtungen max. 250 mm/s Zustimmschalter + Tippschalter
geschlossen Zustimmschalter + Tippschalter

CYCLI EMERGENCY

! Foto: BGHM 4 ) START
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Fachbereich Holz und Metall

Zustimmschalter

 Seit 2007 fur Neuanlagen nur 3-stufige Ausftihrung
zulassig.

* Freigabe nur in Mittelstellung. In jeder anderen
Position Stopp.

« Kategorie 3, PLd
« Fahrbefehlauslosung durch ZS + Verfahrtaste, aber

« Achtung: Durch Zustimmschalter erfolgt
Energiefreigabe. Anstehende Fahrbefehle kdnnen
ausgeldst werden!
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Fachbereich Holz und Metall

Not-Halt

o Zellen Not-Halt und PHG miussen dieselbe
Funktion haben (Span of Control)

« Unterteilung von Not-Halt Bereichen bei gro3eren
i Anlagen zulassig (Kennzeichnung)
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Fachbereich Holz und Metall

Spotlight:
Kollaborierende Robotersysteme (Cobots)
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Fachbereich Holz und Metall

Industrieroboter vs. Cobot

Industrieroboter Cobot-Roboter

Quelle: KUKA Aktiengesellschaft

© Baloncici / 123RF.com

Kollaborationsarten:

« Handfiihrung

« Sicherheitsgerichteter Stopp
Ly A « Geschwindigkeits- u.

Foto: KUKA Roboter GmbH Abstandstiberwachung
 Leistungs- und Kraftbegrenzung
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Fachbereich Holz und Metall

Kdrpermodel

Tabellen: BGHM/FBHM-080

Kérpervorderseite Spezifische Lokalisation Kérperregion Kérperriickseite Spezifische Lokalisation Kérperregion
1 Stirnmitte Schédel/Stimn 4 Halsmuskel Hals (Seiten/Nacken)
2 Schiafe Schadel/Stirn 5 Dornfortsatz 7. Halswirbel Hals (Seiten/Nacken)
9 Kaumuskel Gesloht 7 Dornfortsatz 5. Lendenwirbel  Riicken/Schultern
8 Schlrgeionk Rilekgn/Schiuiom 12 Deltamuskel Oberarm/Ellenbogen
8 Brustbein Brust
13 Oberarmknochen Oberarm/Ellenbogen
9 Brustmuskel Brust .
14 Speichenknochen Unterarm/Handgelenk
10 Bauchmuskel Bauch
15 Unterarmmuskel Unterarm/Handgelenk
1" Beckenknochen Becken o )
16 Y—— Gberamiiisnbiogen 19 Zeigefingerendgelenk d Hand/Finger
17 Zeigefingerbeere d Hand/Finger 20 Zeigefingerendgelenk nd Hand/Finger
18 Zeigefingerbeere nd Hand/Finger 24 Handriicken d Hand/Finger
21 Daumenballen Hand/Finger 25 Handriicken nd Hand/Finger
22 Handinnenflache d Hand/Finger 29 Wadenmuskel Unterschenkel
23 Handinnenflache nd Hand/Finger .
26 Oberschenkelmuskel Oberschenkel/Knie
N 27 Kniescheibe Oberschenkel/Knie N
“é 28 Schienbein Unterschenkel e
S &
N .o
© ©
i 2
3 d Dominants Karpareits 8 d Dominante Kérperseite
2 = d Nicht dominante Kérperseite
e nd Nicht dominante Korperseite he] A P
[ 53]
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Fachbereich Holz und Metall

L
DGUV Information FBHM-080 (1SO TS 15066)
Y v * v
Korperlokalisation Quasi Kontakt Kontakt (Freier StoB)
Spitzendruck Kraft Spitzendruck Kraft
Spezifische L isati Korp gi ps [Nlcm?] Fs [N] Py Faktor Fy Faktor
(Ar g1) | (A 92) |( rkung 3) | (A g 3)
- B | wn | xen
2 Schisfe ntischelZone, - -
3 Kaumuskel 110 65
4 Halsmuskel 140
Nack 150
5 Dornfortsatz 7. Halswirbel 210
6 Schultergelenk Racken und 160 210
7 | Domfortsatz 5. Lendenwirbel Schultem 210
8 Brustbein S et 120 iio
ru .
D Brusimusiel i 10 Statischer Druck
10 Bauchmuskel Bauch 140 110
1" Beckenknochen Becken 210 180 (K | e m m e n)
12 Deltamuskel Oberarm und 190
13 Oberarmknochen Ellenbogen 220 e . h ft
14 Speichenknochen 190 Statl SC e Kra
15 Unterarmmuskel Lf"’e'a:"‘ “l’ld 180 160 (K | emme n)
16 Armnerv 180 5 5
17 Zeigefingerbeere d 300
18 Zeigefingerbeere nd 270 .
19 Zeigefingerendgelenk d 280 — Faktor tranSIenter DrUCk
20 Zeigefingerendgelenk nd 220 ( H )
21 Daumenballen Hand und Finger 200 140 dynamISCher StOB
22 Handinnenflache d 260
23 Handinnenfiache nd 260
s a3 20 Faktor transiente Kraft
25 Handriicken nd 190 e .
26 | Oberso preT—y . (dynamischer Stol3)
27 Kniescheibe Knle 220
28 Schienbein 220
1 130
29 Wadenmuskel 210

Quelle: BGHM/FBHM-080
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| Fachbereich Holz und Metall

Weitere Informationen

Checkliste: Kollaborierende Robotersysteme

Stand: 02/2014 (Freilaufender Betrieb ohne dul

Bere Schutzeinrichtungen)

Dokumentation Liegen fir die Roboterapplikaﬂon folgende technische
Unterlagen vor:

_ EG-Konformitétserkiarung DUV g

Pfa(ollaborie -

< nung von Anta nde
Usgabe pgy. 2017
_ CE-Zeichen

_ Risikobeurteilung

_ Betriebsanleitung

'gen miq
mit gy F""'ktio
n

fur ation einschiielich Werkzeuge und
Vorrichtungen. Diese Unterlagen stelitin der Regel der \
Integrator zusammen, d.n die Fima,

utzung Gberaibt. Die Untertagen nut for
den _nackten” Roboter sind nicht ausreichend. ‘Wenn kein Inteqgrator

existiert muss der Betreiber die 0.9 Unterfagen selbst erstelien.

AuBere _ Typenschild mit Name u

"Q:., o, U Hent a "
nd Anschrift des Integrators (7 [] seten, M erschaeten 3 Leistupg Meilung
technische (Typenschild des Roboters ist nicht ausreichend) Power ang o Taltbeg
Merkmale Anforge, Lim, nfe?;u,]g
_ Not-Halt-Taster leicht erreichbar oy B R 80 1 i FL)
TSys) Gter
_ Keine scharfen oder spitzen Kanten einschl. ' yetem mPplikatio,,)
Werkzeug und Werkstiick. Polsterung. Keine 8] 9 d
Scherkanten

_ Kann sich der Mitarbeiter jederzeit vom Roboter

entfernen bzw. selbst befreien? o

_ Keine groften Traglasten

— st der Kopf auferhalb des Arbeitsbereichs?

5 BBl _ st der Roboter sicher? Sichere Begrenzung von
S heit
o Sicheshie: Geschwindigkeit, Position, Kraft und Druck
(Kategorie 3, PLd)

neuge 5] u
. ! Tech; Niso ter.
074 indus ’:’:Tf ;i;l‘,%,f 102’"%'2
Schns, ey " e Dty
) Anhnisthen Spe. T
Anmerkung } oo S5t
ann in der Regel nur durch ein Zertifikat einer fur Maschinen Ginge 7o e 0TS 15006
zugelassenen Prufstelle na werden, zB. BG oder TOV e:s",h’ i:’:”-“‘FL‘hs Sponpicket
Inhaitar Srtigen katio
sin (o Stellung gor
de Berar 2 0o
. - st R ey h Q r
_ Wurden Geschwindigkeit, Krafte und Driicke an der und yomr h:}mn;’;,"“;’gzzmm W"‘ y %% 1 10276,2‘:;35;;”’79(0&
o il i Masgh s -
Applikation gemessen. Um das Verletzungsrisiko 2! e, 9 ok, Worizaq it den gy, 2 Sichayn g o Syt S0 g
Ay e e 3 s, ki  Bay, Zepe et
minimieren? i Maaerl . B g S0 Maaprorts ercy T KMoy S er e
G Kot Unvofigrasiner R hins 2 Rigj &N Robota, -9 Be-
oo Sndge pocle  Die g, obeurtey, Stemen
By ~schi. i )
MG Mit eingy egfo',dssi’kcbeudsﬂu" ng
Beurigg o188 Verts 9 ist g
”””ge;’:? o ,L‘;’;'m e rz’"’ Mascy,
i Mg S e " -
" Maschingppr 2m Ze:;‘(‘;'lalron oy htins
S I"kt ag lnveRrsrko_
egrate et
Vem;,}

otik — Sicherhei
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