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Ziel / Clil

Neue Geschaftspotentiale in Deutschland erschliel3en
/
Rozvoj nového obchodniho potencialu v Némecku

Standort sichern
/
Zajistit bezpepecnou lokalitu

Arbeitsplatze sichern
/
Zaijisténi pracovnich mist
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DEUTSCHER
ROBOTIK
VERBAND



MRK / HRC/
Spoluprace cCloveka
S robotem

« Was ist zu tun? / Co je treba
udelat?

» Jetzt legen wir endlich los! /
Ted konecCné zacCiname!

» Aber wie? / Ale jak?

 Was soll automatisiert
werden? / Co |e treba
automatizovat?

botics Consulting




Komplexitat der Aufgabe beurteilen /
Zhodnotte slozitost ukolu




1. Aufgabe finden /
Najit ukol

DIY mit

Integrator externer
beauftragen Unterstitzung

(s externi

2. Wer maCht WaS? / if]::giié) pomoci)
Kdo a co déela?




3. Roboter suchen

/ VVybér koncového efektoru

Eigenschaften / vlastnosti

Reichweite / rozsah

Traglast / nosnost




#en in einem Boot /
NI jSou na stejne lodi




Die 2 Seiten der Macht / 2 stranky sily

Hersteller /
Vyrobce

Betreiber /

Provozovatel

roboterschulung.de




Gefahrdungsbeurteilung / Posouzeni rizika

Vorab / predem

Arbeitgeber / zaméstnavatel

Schutzmalinahmen ableiten
Odvodit ochranna opatreni

CE entbindet nicht von der Pflicht /
CE nezbavuje od povinnosti



Wiederholung von Validierungen? / _
Opakovana validace ’

* Anlassbezogen / Prilezitostné:
 Umbau / konverze
* Veranderung / zmena
» Unfall / Beinaheunfall / nehoda / teméer nehoda

« Aktuell keine Anforderungen im Gesetz oder Norm /
momentalne v zakoné ani norme nejsou
zadné pozadavky



passive Sicherheit
pasivni bezpecnost

Robotersicherheit / bezpecna prace s

aktive Sicherheit aktivni bezpecnost @
Leistungsiiberwachung ’
monitorovani vykonu @

Effiziente Robotik hat alle drei MaBnahmen umgesetzt!!! /

Efektivni robotika musi provést vSechna tri opatreni!!!
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j‘ Kraft / Sila

 Leistung / Vykon
e 3 s s arap T e . Geschwindigkeit Rychlost
.... « Raum / Prostor




Leistungs- und Kraftbegrenzung /
omezeni vykonu a sily

 Kollision behandeln, da vorhersehbar /
kolize musi byt osetrena, protoze je
predvidatelna

» Passive Maldnahmen / Pasivni opatreni

* Restenergie darf nicht verletzen /
zbytkova energie nesmi zpusobit zranéni

* In allen Lebensphasen / ve viech fazich

* Auch vorhersehbare Fehlanwendungen /
take predvidatelné zneuziti

robot Clovék
FRoboter = FMensch




Schmerzeintritt in ISO/TS 15066 /
Pocatek bolesti podle ISO/TS 15066

Tod /
smrt

Schwere Verletzung / vazne zraneni

Leichte Verletzung / lehke zranéni

Verletzungseintritt / \/yzkyt zraneni
Verletzungsfreier Bereich / oblast bez

zranent - | o Schmerzeintritt nach ISO/TS 15066
Unbedenklicher Bereich / neskodne prah bolesti podle ISO/TS 15066

Grafik nach Behrens et al. 2014 und Behrens 2019



Maximaler
Ka X Spezieller zuldssiger Druck
orperresion Korperbreich Ps
[N/ecm?]
Schadel und Stim = DRI .
2 Schlafe 110
Gesicht 3 Kieferbereich 110
4 Halsmuskel 140
Hals -
5 7. Halswirbel 210
Riicken und 6 Schultergelenk 160
Schuler 7 5. Lendenwirbel 210
Brust 8 Brustbein 120
9 Brustmuske| 170
Unterleib 10 Bauchmuskel 140
Becken 11 Beckenknochen 210
Oberarm 12 Deltamuskel (auf Schulter) 190
und Ellenbogen 13 Oberarmknochen 220
Unteramm 14 Speiche (Radius) 190
15 Unterarmmuske! 180
und Handge lenk
16 Ellenbogen Innenseite 180
17 Zeigefinger D 300
18 Zeigefinger ND 270
19 Zeigefinger D letztes Gelenk 280
20 | Zeigefinger ND letztes Gelenk 220
Hand und Finger 21 Handballen 200
22 Handflache D 260
23 Handflache ND 260
24 Handrucken D 200
25 Handriucken ND 190
Oberschenkel 26 Obschenke | Muske| 250
und Knie 27 Kniescheibe 220
28 Schienbeinmitte 220
Unterschenkel

29 Wadenmuskel 210

Dampfung

Maximal zuldssige

Maximal zuldssiges

Maximal zuldssiges

Druck Kraft
Kraft . .
IN] Vielfaches Vielfaches
PT FT
130
Keine Daten verfligbar
65
150 2 2
2
210 : :
2 2
140 ) 2
2
110 2 2
180 2 2
150 = 2
2
2
160 2 2
2
2
2
2
2
140 2 2
2
2
2
2
220 : 2
2
2
130 2
2




Kollisionen / Kolize

Kraft / Druck
# sila / tlak




25- 220
225- -200
20- -180
E 17,5- -160
E  15- _
= III 140
12,3~ -120
18- ~100
7.5- _ap
> ~60
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Druck gemal} ISO/TS 15066 / tlak podle

ISO/TS 15066

20

Y [mm]

Transient Statisch

Grenzwert: mm
Messwert: | 285N/em® || 285 N/em?|

|| Keine Grenzwerte

27-
26-
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Cursor
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Kraftmessgerat — Normativ/ ===
Silomér - normativni | |

A — Microfasertuch / hadfik z PrEN 50 10218-2
mikrovilakna Pa——
B — Druckmess-Folie / félie proméreni ‘ "

tlaku Y,
C — Dampfung K1 / tlumic K1
D — Teflon Folie / teflonova folie
E — Messplatte / Mérici deska
F — Feder K2 / pruzina K2

G — Sensor / snimac

H — Sockel / zakladna
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Transientes Messen?! /
méreni prechodovych stavu —*——=— .

 Richtig Messen oder Berechnen F"ﬂ; ml.

Spravne zmérit nebo vypocitat
» Berechnung nach Formel A2-A6

Vypodcet podle vzorce A2-A6 ‘) | ////\\

* Messschlitten nehmen ==

Pouzijte ,mé&fici sane”




Wir sind lhr regionaler Partner /
jsme vasim regionalnim partnerem

* Wir helfen lhnen! /

Radi Vam pomuzeme

 Jedes Projekt ist
einzigartig! /

Kazdy projekt je jedinecny!

=>Es ist |hr Projekt! /
je to vas projekt!

Kompletni podpora pro ) Technicka
udéleni znacky CE ~ Poradenstvi dokumentace
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CE- Beratung Technische
Komplettbetreuung Dokumentation
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Onlineschulungen Workshops Gutachten
online seminar Seminar Znalecky posudek



Termin anfragen / vyzadejte si schizku
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Kontakt

Robotics Consulting GmbH
Moosacher StralRe 82a, 80809 Munchen

info@robotics-consulting.de
www.robotics-consulting.de
www.linkedin.com/in/christoph-ryl|
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