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Beyond 250mm/sec
MRK Applikationen normengerecht umsetzen

So wurde es auf @Youlue™ heissen:
SensorHaut auf Industrieroboter mit 1300mm/sec!

Du glaubst nicht, was dann passiert! (Selbstexperiment)
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Dr. Walter Wohlkinger, CMSE®

AIRSKIN - Turning industrial robots into fenceless, safe
collaborative applications.

Dr. Walter Wohlkinger, CMSE®
Certified Machinery Safety Expert
Mobile: +43 660 212 79 10
E-Mail: wohlkinger@airskin.io
LinkedIn: linkedin.com/in/dr-walter-wohlkinger-cmse®-1b051a61

3 AIRSKIN


mailto:wohlkinger@airskin.io
https://www.linkedin.com/in/dr-walter-wohlkinger-cmse%C2%AE-1b051a61?lipi=urn%3Ali%3Apage%3Ad_flagship3_profile_view_base_contact_details%3BfTfVkABuQpmkQn%2FY8cRSaQ%3D%3D

INVERKEHRBRINGER: CE

o Dokumentierte, physische Prifung nach EU-Recht

o Das Produkt (die MRK Anlage) erfillt alle geltenden
Richtlinien

o Erlaubt freien Handel und Einsatz in EU (EWR)

fir verschiedd
und Stapelm

) Referenz: Item: https.//www.linkedin.com/posts/item-industrietechnik-
o W E R ? | nver ke h r b rin ge r gmbh_vorteile-und-einsatzgebiete-im-%C3%BCberblick-ugcPost-
6859841745606217728-VIpf

o |ch als Betreiber, im Eigenbau
o |ntegrator/Importeur

o verpflichtend! Inbetriebnahme ohne CE Zeichen im
Europaischen Wirtschaftsraum verboten

Zum Nachschlagen: Wikipedia: https://de.wikipedia.org/wiki/CE-Kennzeichnung
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CE KENNZEICHNUNG: RICHTLINIEN

(¢]

Roboteranlage nach gultigen Gesetzeslage beurteilen
o Richtlinien: EU Maschinenrichtlinie 2006/42/EG - MRL

o Risikobeurteilung ausarbeiten, implementieren, verifizieren und
validieren

o Betriebsanleitung, Konformitatserklarung und CE Kennzeichnung

(e]

O: Maschinen-Sicherheitsverordnung 2010 - MSV 2010
D: Maschinenverordnung ( 9. ProdSV, Produktsicherheitsgesetz)
CH: SR 819.14 Maschinenverodrnung, MaschV

[¢]

[¢]

Und der Betreiber?

Zum Nachschlagen: Wikipedia: https://de.wikipedia.org/wiki/Richtlinie_2006/42/EG_(Maschinenrichtlinie)
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BETREIBER RICHTLINIEN

(¢]

Richtlinie 89/391/EWG (Arbeitsschutz-Rahmenrichtlinie)

Arbeitsmittelrichtlinie der EU 2009/104/EG
o Vorschriften, Uberprifung von Arbeitsmittel
o Ergonomie und Gesundheitschutz am Arbeitsplatz
o Unterrichtung, Unterweisung der Arbeitnehmner

(@)

O: Arbeitnehmerlnnenschutzgesetz (ASchG)

(@]

[¢]

D: Betriebssicherheitsverordnung (BetrSichV)

(o]

CH: Unfallverhitungsgesetz UVG

[¢]

+ DGUV (Unfallverhitungsvorschrift der Deutschen Gesetzlichen
Unfallversicherung

Zum Nachschlagen: Wikipedia: https://de.wikipedia.org/wiki/Richtlinie_2006/42/EG_(Maschinenrichtlinie)
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Deutsche Gesetrliche

B i Unfallversicherung

Mustervorschriften der Unfallversicherung envarban:
(Stand 01.01.2021)

Gewerbliche Berufsgencssenschaften und Unfallversicherungstriger der éffentlichen Hand

Titel Fassung alte BGV-V- newe DGUV-

USA Pendant: Occupational Safety and Health Administration (OSHA)

HC Mt
Abwasserechnische Anlagen Jan 87 Ch 21 und 22
Arbeiten im Bereich von Gleisen Jan. 87 [ Jul. 99 D23 77 und 78
Arbesten mit Schussapparaten Jan 87/ Okt 00 oe 58 und 57
Bauarbeiten Jan_ 07 cx ]
Betriebsarste und Fachkrafte fir Ameitssicherheit Jan. 11 A2 2
Drucklufibehdlter auf Wasserfahrzeugen Jan_ 07 DX 65
Eisenbahnen Sep. B8 D301 72
Elekfrische Anlagen und Betriebsmittel Jan &7 Al Jund 4
Elektromagnetische Felder Jun 01 7 Jud 02 B11 15 und 18
Fahrzeuge 2000 { Jan. 97 D2 70 und 71
Feuenwehren Jun_ 1B C 53 40
Fluritrderzeuge Jan 87 D27 88 und 83

& DGUV

Deutsche Gesetzliche
Unfallversicherung
Spitzenverband

DGUV Vorschrift 3

Unfallverhiitungsvorschrift

Elektrische Anlagen
und Betriebsmittel
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NORMEN

o Norm =R In, Leitlinien, Definitionen : : : -
© egein, Leitlinien, Definitione ,Ich muss die Maschinenrichtlinie

einhalten! Ich kann die Norm benutzen —
Grundaussage: Wenn alle auf das Produkt : :
(=Roboterzelle) zutreffenden Normen muss es aber nicht. Gerade bei

eingehalten werden, dann ist es auch innovativen Projekten sollte ich das auch
gesetzeskonform, d.h. alle Richtlinien nicht.“

eingehalten -> CE, Vermutungswirkung

Christoph Ryll, Sachverstandiger fiir Maschinen und
o Normen vs. Geschwindigkeit technologischen Robotersicherheit, 12.10.2020

Fortschritts

o Gesetze: Muss
o Normen: Kann

Referenz: https://www.all-electronics.de/markt/sind-die-normen-in-der-robotik-veraltet-und-bremsen-die-innovationskraft.htm|
Roboterkanal von Werner Hampel: https://www.youtube.com/watch?v=MDRLubOieil
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https://www.all-electronics.de/markt/sind-die-normen-in-der-robotik-veraltet-und-bremsen-die-innovationskraft.html
https://www.youtube.com/watch?v=MDRLubOieiI

MIT NORMEN SCHNELLER GESETZE ERFULLEN

o Eine kurze Geschichte der Norm in Bezug auf MRK

o |SO 10218-2: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen
o Teil 2: Robotersysteme und Integration

o Problem: Definition von ,,sicheren” Kollisionen
o Schmerzschwellenkataster

Referenz: https://www.dguv.de/ifa/fachinfos/kollaborierende-roboter/schmerzschwellenkataster/index.jsp
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Referenz: DGUV: https.//e.video-cdn.net/video ?video-id=--2TvVp2iy--ogE3u27Ftc&player-id=20KNVpMb9dAKI3MNE_tBZ&channel-id=5717
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MIT NORMEN SCHNELLER GESETZE ERFULLEN

(¢]

Eine kurze Geschichte der Norm in Bezug auf MRK

o

ISO 10218-2: Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen
o Teil 2: Robotersysteme und Integration

o

Problem: Definition von ,,sicheren” Kollisionen
o Schmerzschwellenkataster

o ISO/TS 15066:2016
Roboter und Robotikgerate - Kollaborierende Roboter

[e]

Neuer ISO 10218-2:2020 Draft, inkludiert ISO/TS 15066

Referenz: https://www.dguv.de/ifa/fachinfos/kollaborierende-roboter/schmerzschwellenkataster/index.jsp
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SCHMERZEINTRITTSGRENZE
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https://www.tuv.at/fileadmin/user _upload/docs/qroup/innovation/tuv-austria-white-paper-deutsch/002 tuv_austria_white paper Il _sicherheit in_der mensch _roboter kollaboration fraunhofer DE WEB.pdf

https://www.dquv.de/medien/fb-holzundmetall/publikationen-dokumente/infoblaetter/infobl deutsch/080 roboter.pdf
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https://www.tuv.at/fileadmin/user_upload/docs/group/innovation/tuv-austria-white-paper-deutsch/002_tuv_austria_white_paper_II_sicherheit_in_der_mensch_roboter_kollaboration_fraunhofer_DE_WEB.pdf
https://www.dguv.de/medien/fb-holzundmetall/publikationen-dokumente/infoblaetter/infobl_deutsch/080_roboter.pdf

THEORIE ZU PRAXIS: KRAFT MESSEN IN DER APPLIKATION

Referenz: https.//www.gte.de/produktuebersicht/kraftmesssysteme-fuer-kollaborierende-roboter/
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Table C. 6 - Examples for determining harm avoidance parameters

Element of risk
according to
IS0 12100

Parameter

Consideration of confident and reliable data

Harm
avoidance or
limiting of harm

Operator skill
& information

(05)

Skilled persons who are informed about the risks
associated with the task

Skilled

Unskilled persons who are informed about the risks
associated with the task

Unskilled

No operator is required for the task(s).
Exposed persons are unskilled or uninformed.

UInmanned

Hazard
perception

(HP)

Warnings and signs available and
hazards easy to perceive

Easy

Warnings and signs NOT available BUT
hazards are easy to recognize and perceive OR
Warnings and signs available BUT
hazards are difficult to perceive

Possible

No warnings or signs available AND hazards are
difficult to perceive

Difficult

Possibility of
avoidance

(AF)

Possibility to avoid by limiting:
— Movement speed(s) < 150% andfor
— Acceleration < 150 % (suddenness);

Clearance for endangered body parts according to
IS0 13854 with a 1.1 multiplier

Almost
Possible

Possibility to avoid by limiting:
— Movement speed(s) < 250— and/or
— Acceleration < 250 % (suddenness);

Clearance for endangered body parts according to
IS0 13854 with a 1.5 multiplier

Possible

Movement speed(s) = 250 % or

Acceleration = 250 % (suddenness)

Impaossible
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DAS SAGT DIE NORM

Du kannst so schnell fahren wie es die Applikation normentechnisch zulasst: Grenzen sind Kraft und Druck

> |SO 10218-2:2020, 4.3 Eigenschaften von MRK applikationen

(e]

Eines oder mehr der folgenden Technologien:
o Hand-guiding, Speed and separation monitoring, Power and Force limiting

Anwesenheit, Kontakt, Interaktion
Umschalten zw. kollaborativem und nicht-MRK Betrieb

(e]

(e}

o

Keine Gefahrenstellen durch scharfe, spitze, scherende oder
schneidende Kanten bzw. keine Gegenstande im Kontaktbereich erlaubt
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DAS SAGT DIE NORM

o |SO 10218-2:2020, 4.3.3 Risikoreduktion fur Kontaktstellen

o Passives Sicherheitsdesign
o Vergroflern von Kontaktflachen, runde Ecken und Kanten

o Nachgiebige Oberflachen die Energie absorbieren, Energietransferzeit
verlangern oder StoRkraft reduzieren

o Nachgiebige Gelenke/Mechanik
o Bewegte Masse reduzieren
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DAS SAGT DIE NORM

o |SO 10218-2:2020, 4.3.3 Risikoreduktion fur Kontaktstellen
o Aktives Sicherheitsdesign

o Kraft oder Drehmoment limitieren

o Geschwindigkeiten von sich bewegenden Teilen limitieren

o Sicherheitsgerate und Sicherheitsfunktionen verwenden
o Weiche Achsen, Sicherer Halt, Kontaktdetektion

o Sichere Geschwindigkeitsbegrenzung Grundvoraussetzung fir
Kraftlimitation

o Klemmsituationen mussen so ausgelegt sein, dass Bediener einfach und
selbstandig sich aus der Situation befreien kann.

18 AIRSKIN
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KUKA FENCELESS WITH AIRSKIN®

industrial robot

AIRSKIN®

* Speed
Payload and Reach
* Precision
Longevity

* No Fences

Flexibility

e Connectivity and

KUKA ecosystem

25

fenceless collaborative
application

BEST OF 2
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cushioning airtight barometric

AIRSKIN® TECHNOLOGY ol sk

AIRSKIN is a soft, thin, airtight skin over a flexible dampening structure with smart safety electronics.
Contact-deformation of AIRSKIN changes air pressure inside (decrease of volume, increase of pressure).

- T o o T T — b(::l)rl.l :;::;)rs safety electronics
[ v — 4 ) V-
Status: AIRSKIN not activated Status: AIRSKIN activated

Barometric sensors monitor and detect air pressure change and trigger emergency stop.
A piezo-micro-pump creates a small overpressure of ~400 Pa in the pads, to detect leaks.
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AIRSKIN® USP

Advantages of Fenceless Robotics

Highest

degree
of safety

S

Maximum
Flexibility
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