6. Serviceroboter

Als Serviceroboter bezeichnet man Roboter, die Dienstleistungen fir
den Menschen erbringen. Der Markt unterscheidet Serviceroboter fur
den privaten und betrieblichen Einsatz. Fir die Primar-Zielgruppe
Haushalte sind vereinzelte Typen wie z. B. Schwimmbadroboter seit
Jahren im Einsatz, ferner finden sich Staubsauger-, Bodenwisch- und
Rasenmahroboter. Im privaten wie auch im betrieblichen Bereich
unterstutzen fliegende Roboter (Drohnen) die Menschen bei der Kon-
trolle und Inspektion aus der Luft.

Serviceroboter kommen immer mehr zur Anwendung z.B. bei der
Reinigung von Photovoltaik-Dachern oder fliegende Roboter zur In-
spektion oder Uberwachung von Baustellen, schiitzenswerten Bauten
usw. Serviceroboter transportieren Waren in Produktionsstatten und
Logistikzentren oder verteilen Medikamente in Krankenhausern. Bei
der Entwicklung neuer Serviceroboter-Anwendungen muss stets auch
die sichere Umsetzung betrachtet werden. Insbesondere dann, wenn
Roboter im direkten Umfeld von Menschen arbeiten und dabei einen
hohen Automatisierungsgrad bzw. eine hohe Autonomie aufweisen,
muss sichergestellt sein, dass sich aus der Interaktion mit dem Men-
schen keine Gefahrdungen ergeben.

7. Wichtige Regeln der Technik in der Robotik

. EN ISO 10218-1:2011 Industrieroboter - Sicherheitsanforde-
rungen - Teil 1: Roboter
(ISO 10218-1:2011)

e ENISO 10218-2:2011 Roboter und Robotikgeréate - Sicher-
heitsanforderungen - Teil 2: Industrierobotersystem und In-
tegration (ISO 10218-2:2011)

e ENISO 13482:2014 Roboter und Robotikgerate - Sicher-
heitsanforderungen fur persdnliche Assistenzroboter
(ISO 13482:2014)

. ISO/TS 15066:2016 Robots and robotic devices —
Collaborative robots

. 1ISO 18646-1:2016 Robots and robotic devices —
Performance criteria and related test methods for
service robots — Part 1: Locomotion for wheeled robots
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Der Einsatz von Robotern hat in den vergangenen Jahren stetig zuge-
nommen. Friher wurden diese fast ausschliesslich in der Automobil-
branche und in der Grossserienfertigung eingesetzt. Durch die konse-
quente Weiterentwicklung von Roboter und zugehdriger Steuerungs-
technik haben diese heute aber in vielen anderen Branchen Einzug
gehalten. Ein Teil der Aufgaben wird von flexiblen Industrierobotern
erbracht, ein anderer Teil vom Menschen. In Zukunft arbeiten Mensch
und Roboter Hand in Hand und erganzen sich optimal.

In dieser Publikation erfahren Sie zusammengefasst, was Sie beim
Inverkehrbringen von einem Robotersystem beachten mussen.

1.  Einleitung und relevante Bestimmungen

Wer einen Roboter oder ein Robotersystem in Verkehr bringt, muss
nachweisen kénnen, dass dieser(s) mit den Bestimmungen in der
Maschinenrichtlinie (MRL) 2006/42/EG und gegebenenfalls weiteren
Bestimmungen (z.B. EMV-Richtlinie) Gbereinstimmt.

Eine der wichtigsten Voraussetzungen ist die Risikobeurteilung und
die Umsetzung von notwendigen Sicherheitsmassnahmen.

In diesem Zusammenhang kénnen sich oft Fragen mit den anzuwen-
denden Normen oder anderen Regeln der Technik ergeben.

Fur einen Roboter oder ein Robotersystem kénnen folgende Regeln
der Technik herangezogen werden:

A-Normen ENISO 12100
Risikobeurteilung und
Risikominderung

EN ISO 13848-1/-2 EN 60204-1
Sicherheitsbezogene  Elekirische Ausristung
B-Normen Teile von Steuerungen von Maschinen
EN ISO 11161
Integrierte
Fertigungssysteme

ISO TS 15066

C-Normen / EN ISO 10218-1/-2
i C ive robots

EN ISO 13482

Spezifikationen, i i oboter

2. Industrieroboter

Im Sinne der MRL sind Industrieroboter sogenannte ,unvollstandige
Maschinen® und erhalten keine CE-Kennzeichnung; sie missen mit
einer ,Einbauerklarung” in Verkehr gebracht werden. Die installierte
Anwendung mit Roboter, Werkzeug und Vorrichtungen muss jedoch
alle Anforderungen der MRL erfiillen und muss auch mit der CE-
Kennzeichnung versehen werden.

Die EN ISO 10218-1 legt Anforderungen und Anleitungen fiir die inharent
sichere Konstruktion, fiir Schutzmassnahmen und die Benutzerinforma-
tion flr Industrieroboter fest. Sie beschreibt grundlegende Gefahrdungen
in Verbindung mit Robotern und definiert Massnahmen, um die mit diesen
Gefahrdungen verbundenen Risiken zu beseitigen oder hinreichend zu
mindern.

Die EN ISO 10218-2 legt Sicherheitsanforderungen fur die Integration von
Industrierobotern und Industrierobotersystemen, die in EN ISO 10218-1
definiert sind, sowie von Industrieroboterzellen fest.

Die Integration beinhaltet Folgendes:

a) Gestaltung, Herstellung, Einbau, Betrieb, Instandhaltung und ausser
Betrieb nehmen des Industrierobotersystems oder der -zelle;

b) erforderliche Informationen in Bezug auf Gestaltung, Herstellung,
Einbau, Betrieb, Instandhaltung und ausser Betrieb nehmen des Indus-
trierobotersystems oder der -zelle;

c) Einzelgerate des Industrierobotersystems oder -zelle.

Sie beschreibt die grundlegenden Gefahrdungen und Gefahrdungssitua-
tionen, die bei diesen Systemen ermittelt wurden und enthalt Massnah-
men, um die mit diesen Gefahrdungen verbundenen Risiken zu beseiti-
gen oder hinreichend zu mindern.

Die EN ISO 10218-2 legt auch Anforderungen fir das Industrieroboter-
system als Teil eines integrierten Fertigungssystems fest.

3. Kollaborierende Roboter

Die Méglichkeit der Zusammenarbeit zwischen Menschen und Robotern
an gemeinsamen Arbeitsplatzen ohne trennende Schutzeinrichtungen
erschliesst neue Mdglichkeiten und Konzepte in der Industrie und Produk-
tion.

Unter dem Begriff ,Kollaboration® wird in der Robotik die Zusammenarbeit
zwischen Mensch und Roboter verstanden. Diese Zusammenarbeit be-
schrankt sich auf einen genau definierten gemeinsamen Arbeitsbereich
und wird Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK) genannt.

Nachfolgend werden die vier verschiedenen, grundsatzlichen Schutzprin-
zipien der MRK benannt:

1. Sicherheitsgerichteter iberwachter Stillstand

Der Roboter halt an, wenn der Mitarbeiter den gemeinsamen Arbeitsraum
betritt und fahrt weiter, wenn der Mitarbeiter den gemeinsamen Arbeits-
raum wieder verlassen hat.

2. Handfuihrung

Die Roboterbewegung wird vom Mitarbeiter aktiv mit geeigneter Ausris-
tung gesteuert.

3. Geschwindigkeits- und Abstandsuberwachung

Der Kontakt zwischen Mitarbeiter und in Bewegung befindlichem Roboter
wird verhindert.

4. Leistungs- und Kraftbegrenzung

Die Kontaktkrafte zwischen Mitarbeiter und Roboter werden technisch auf
ein ungefahrliches Mass begrenzt.

Diese vier grundsatzlichen Schutzprinzipien der MRK sind in den Normen
EN ISO 10218 ,Industrieroboter — Sicherheitsanforderungen® Teil 1 und 2
sowie in der ISO/TS 15066 ,Robots and robotic devices — Collaborative
robots* detailliert beschrieben.

In allen Fallen einer MRK mussen Gefahrdungen des Menschen mit Hilfe
von Sicherheitsmassnahmen ausgeschlossen werden. Dabei muss die
eingesetzte Technik bestimmten Sicherheitsanforderungen gentgen.
Gemass der Risikobeurteilung werden die geltenden Sicherheits- und
Gesundheitsschutzanforderungen ermittelt und entsprechende Mass-
nahmen getroffen.

4. Integration von Robotern in Anlagen und Systemen

In der EN ISO 10218-2 wird die Integration eines Robotersystems in die
Anlage beschrieben. Da der Roboter alleine keine vollstandige Maschi-
ne darstellt, sondern immer um sein applikationsspezifisches Werkzeug
erweitert und zusammen mit anderen Maschinen betrieben wird, muss
immer eine Risikobeurteilung und Risikominderung durchgefiihrt wer-
den. Unfallursachen bei Robotersystemen sind oftmals unzulassige
Verknupfung der jeweiligen Sicherheitskomponenten, unwirksame
Sicherheitsfunktionen oder mangelnde Absperrungen von der Gefah-
renquelle.

Beztiglich der generellen Sicherheit von Robotersystemen sind in den
meisten Fallen die Sicherheitsanforderungen nach EN ISO 13849-1
Performance Level “d“ (Kategorie 3) zu erfiillen. Als Stoppeinrichtungen
sind ein Not-Halt und ein Sicherheitstopp vorzusehen. Ein Sicherheits-
stopp hat dann zu erfolgen, wenn die Schutztiiren gedffnet werden oder
Roboter und Bediener sich zur gleichen Zeit im gleichen Bereich befin-
den. Ein weiterer wichtiger Aspekt ist das Werkzeug, welches durch
den Roboter gehandhabt wird. Bei Materialhandhabungsaufgaben ist
darauf zu achten, dass ein Ausfall der meistens pneumatischen Greif-
einrichtung nicht zum Herunterfallen des Werkstticks fuhrt.
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5. Personliche Assistenzroboter

Die Norm EN ISO 13482 legt Anforderungen und Anleitungen fur eine
inharent sichere Konstruktion, Schutzmassnahmen und Benutzerinfor-
mation zur Anwendung von personlichen Assistenzrobotern fest, insbe-
sondere im Hinblick auf persénliche Assistenzroboter wie mobile Robo-
terassistenten, bewegungsunterstiitzende Roboter und Personenbefor-
derungsroboter. Diese Roboter fiihren gewohnlich Aufgaben aus, die
die Lebensqualitat der vorgesehenen Benutzer unabhangig von deren
Alter oder Fahigkeiten verbessern. In der Norm sind Gefahrdungen
beschrieben, die mit der Anwendung dieser Roboter verbunden sind,
sowie Massnahmen dahingehend enthalten, wie die mit diesen Gefahr-
dungen zusammenhangenden Risiken beseitigt oder hinreichend ge-
mindert werden kénnen. Die Norm deckt Anwendungen ab, die den
physischen Kontakt zwischen Mensch und Roboter vorsehen. Vom
Anwendungsbereich ausgeschlossen sind "Fliegende Roboter" und
"Medizinroboter" welche unter die ,Verordnung des UVEK uber Luft-
fahrzeuge besonderer Kategorien (748.941)" respektive unter die
Medizinprodukteverordnung (EU) 2017/745 fallen.



