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Anforderungen fur den sicheren Betrieb von Cobot-Applikationen

Die folgenden Anforderungen sind in erster Linie an die Betreiber von Cobot-
Applikationen adressiert. Da unter Umstanden auch der Betreiber zum Hersteller
wird (siehe Artikel in BGN Akzente A4/2019), sind dartber hinaus auch
Anforderungen genannt, die der Hersteller einhalten muss.

Allgemeines Schutzkonzept

Der Wunsch vieler Betreiber bei der Anschaffung von Cobot-Applikationen ist es,
diese ohne trennende Schutzeinrichtungen zu betreiben.

e Fir die Beurteilung, ob der Roboter ohne Schutzeinrichtungen betrieben werden
darf, missen die Krafte und Driicke, die bei Kontakt mit dem Bediener auftreten
kénnen, bekannt sein. Diese miussen anhand von Messungen an kritischen
Punkten durchgefuhrt und in einem Messprotokoll dokumentiert werden. Fir
diese Messungen ist Spezialequipment erforderlich, das z. B. bei der BGN, dem
Institut fir Arbeitsschutz der DGUV oder oft auch bei den Roboter-Integratoren
vorhanden ist. Man unterscheidet bei den Kraften zwischen den dynamischen
und den statischen Kraften. Die dynamischen beschreiben die Kréfte, die z.B.
beim AngestoRenwerden durch den Roboter auftreten kdnnen, wobei das
getroffene Korperteil nach hinten ausweichen kann. Diese werden fir 0,5 s nach
dem Stol3 betrachtet. Die statischen Krafte werden beim Einklemmen von
Korperteilen betrachtet. Diese kénnen auch langer anstehen.

e Das Gesamtschutzkonzept der Cobot-Applikation muss bei
bestimmungsgemaler und vorhersehbarer Verwendung* den Kontakt mit dem
Kopf und Kehlkopf von Personen ausschliel3en.

*Die bestimmungsgemalie Verwendung ist

a) die Verwendung, fur die ein Produkt nach den Angaben derjenigen
Person, die es in Verkehr bringt, vorgesehen ist oder

b) die Ubliche Verwendung, die sich aus der Bauart und Ausfiihrung des
Produkts ergibt.

Die vorhersehbare Verwendung ist die Verwendung eines Produkts in einer
Weise, die von derjenigen Person, die es in Verkehr bringt, nicht vorgesehen,
jedoch nach vernunftigem Ermessen vorhersehbar ist.

e Uberschreiten die gemessenen Krafte oder Driicke die Werte der ISO/TS 15066
oder kann ein Kontakt mit dem Kopf nicht ausgeschlossen werden, muss der
Arbeitsbereich des Roboters, z.B. durch trennende Schutzeinrichtungen
gesichert werden. Unter bestimmten Voraussetzungen koénnen auch
berihrungslos wirkende Schutzeinrichtungen, wie Laserscanner, verwendet
werden. Zu diesen Voraussetzungen gehort sind unter Anderem, dass
Gefahrdungen durch herausgeschleuderte Teile ausgeschlossen sind und der
Roboter einen ausreichenden Abstand zum Schutzfeld einhalt. Der Uberwachte
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Bereich muss dann so gro3 sein, dass die Roboterbewegung rechtzeitig
angehalten oder auf einen ungeféhrlichen Wert (s.0.) verlangsamt wird, bevor der
Bediener Kontakt mit dem Roboter haben kann. Bei der verlangsamten
Geschwindigkeit darf es nicht zu Quetschgefahrdungen kommen. Nach der
Detektion, dass sich keine Person mehr im Gefahrenberiech aufhalt, ist ein
automatischer Wiederanlauf zulassig. Kann dies nicht sichergestellt werden, ist
eine manuelle Quittierung von aul3erhalb erforderlich.
Hilfestellung bezlglich der erforderlichen Mindestabstande bietet die Norm EN
ISO 13855 uber Annaherungsgeschwindigkeiten.
Fur jedes Schutzkonzept, egal ob es auf trennenden oder nicht-trennenden
Schutzeinrichtungen basiert, gilt: diese durfen nicht auf einfache Weise
umgangen werden kdnnen.
Beispiele:
o die Schutzwirkung einer Schaltmatte wird durch dariber platzierte
Palette aul3er Kraft gesetzt
o der horizontale Scan-Bereich des Lasers kann durch Aufsteigen auf
Maschinenteile Ubergangen werden.
Die SchutzmalRnahmen mussen fir alle Betriebssituationen wirksam sein.

Roboterarm und Greifer

Roboterarm und Greifer bewegen sich haufig mit hohen Geschwindigkeiten. Bei
Kontakt mit dem Menschen missen die auftretenden Kréafte und Driicke
maoglichst gering sein. Zur Erhdhung der passiven Sicherheit, sollten daher die
Kanten an Roboterarm und Greifer aus weichem Material bestehen und nach
aufR3en hin mit Rundungen groRer Radien ausgefuhrt sein.

Wenn es das Produkt zulasst, sollte der Greifer bei Kontakt mit dem Bediener
aus seiner Normalposition ausklinken und tber einen berthrungslos wirkenden
Schalter die Roboteranwendung uber die Steuerung stillsetzen. Dies kann z.B.
Uber einen magnetisch gehalten Greifer gelost werden und dient dazu, die
Kontaktkrafte zu minimieren. Bei pneumatisch angetriebenen Greifern, die das
Produkt klemmen, kann der Druck begrenzt werden. Greifer, die das Produkt von
den AuRRenseiten klemmen, kdnnen nach oben nachgiebig gestaltet sein, um
Schergefahrdungen an den Handen bei Aufnahme des Produkts zu vermeiden.

Produkte

Die bewegten oder zu verarbeitenden Produkte missen bei der
Gefahrdungsbeurteilung mitberiicksichtigt werden. Insbesondere wenn diese aus
unnachgiebigem Material bestehen oder durch ihre Form (z. B. spitz zulaufend
oder scharfe Kanten, die bei Kontakt zu hohen Driucken flhren) zu einem
hoheren Risiko fuhren kdnnen.



Produkte, die herabfallen oder herausgeschleudert werden durfen nicht zu einer
Gefahrdung fuhren. Insbesondere beim Herabfallen von Produkten ist ein
reflexiver Zugriff des Bedieners zu erwarten.

Steuerung

Cobot-Steuerungen mussen durch eine zugelassene Prufstelle zertifiziert sein,
wenn sie Sicherheitsfunktionen (z.B. sicher-begrenzte Geschwindigkeit, sichere
Stillstandsiiberwachung, Begrenzung des Bewegungsraums, ...) ibernehmen.
Der Hersteller muss nachtragliche Veranderungen an sicherheitsrelevanten
Einstellungen im Programm durch den Betreiber mittels geeigneter Malinahmen
(z. B. Passwort) verhindern.

Der Betreiber muss dafir sorgen, dass die vom Hersteller freigegebene und
durch Messungen als sicher befundene Konfiguration des Roboters Uber seine
gesamte Lebensdauer sichergestellt ist. Der Hersteller dokumentiert dazu die
Prifsumme des Sicherheitsprogramms, zum Beispiel in einem offiziellen
Dokument im Rahmen des Ubergabeprotokolls, auf dem Stromlaufplan, in der
Betriebsanleitung oder ggf. auch im Vertrag. Sobald sich eine Einstellung am
Sicherheitsprogramm andert, andert sich auch diese Prifsumme. Dies ermoglicht
es, nachzuvollziehen ob Anderungen an der Konfiguration stattgefunden haben.
Jeder Betreiber sollte eine entsprechende Dokumentation vorweisen kénnen. Es
muss maoglich sein, die aktuelle Prifsumme auszulesen.

Erganzende Mallnahmen

Mindestens ein Not-Halt-Befehlsgerat sowie ein Quittier-Taster sind erforderlich.
Diese mussen sich aufRerhalb des Gefahrenbereichs befinden.

Bei Not-Halt (durch Betéatigen eines Not-Halt-Befehlsgerats) muss der Cobot
sofort stoppen und der Wiederanlauf darf erst nach manueller Quittierung von
aulRerhalb des Gefahrenbereichs erfolgen.

Nur die geprufte Gesamtapplikation darf ortsverdnderlich sein, unter Einhaltung
von Sicherheitsabstanden zu feststehenden Elementen.

Insbesondere wenn keine trennenden Schutzeinrichtungen verwendet werden
sollte der maximale Bewegungsbereichs des Cobots markiert sein.

Kontakt: maschinensicherheit@bgn.de



