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A N o b der | it und [Méglichkeit der
Beschreibung der Gefahrdung Gefahrenquelle Gefahrbringende Bedingungen Verletzung bauer IAbwendbarkeit
» Mechanische Geféhrdungen wie z.B. |- bewegte Maschinenteile/ « Betreten des Arbeitsbereichs wahrend sich der

- Gefédhrdung durch Quetschung ungeschiitzte Bewegungen von  |Roboter im Betrieb befindet
- Gefahrdung durch StoR Maschinenteilen
« Programmieren innerhalb des Arbeitsbereichs
im Einrichtbetrieb
« Betreten des Arbeitsbereichs beim Reinigen,
Reparieren, Schmieren S2 F2 P2
« Betreten des Arbeitsbereichs fiir das Entfernen
verklemmter Werkstiicke
» manuelle Bedienung des Roboters innerhalb
des Arbeitsbereichs im Halbautomatikbetrieb
» Mechanische Geféhrdung durch « unkontrolliert bewegte « Betreten des Arbeitsbereichs wéhrend sich der
Herumschlagen defekter Maschinenteile/ Roboter im Betrieb befindet
Druckschlauche freie Bewegung von
Maschinenteilen oder Material |- Betreten des Arbeitsbereichs beim Reinigen,
» Mechanische Geféahrdung durch Reparieren, Schmieren
Herumfliegen abbrechender bzw.
splitternder Teile bei Kollision des * Betreten des Arbeitsbereichs fiir das Entfernen $2 F2 P2
Roboterarms mit Werkstiick oder verklemmter Werkstiicke
Uberschreitung der maximalen Traglast
» manuelle Bedienung des Roboters innerhalb
des Arbeitsbereichs im Halbautomatikbetrieb
« fehlende Abgrenzung des
|Roboterarbeitsbereichs
'» Mechanische Geféahrdung durch - Sturz, Ausrutschen ,Stolpern, ' Betreten der Roboterzelle/ des Arbeitsbereichs
Stolperstelle Stromkabel und Leitungen|Umknicken bei Aufbau, Zusammenbau
anderer Medien
' Betreten der Roboterzelle/ des Arbeitsbereichs
» Rutschgefahr durch eventuell bei Abbau, Demontage, Entsorgung
ausgelaufene Schmier-, Servo- oder
Hydraulikfliissigkeiten * Unsicherer Stand (Fehleinschatzung des
Gleichgewichtssinnes, rutschiger oder unebener
Boden) S1 F2 P1 B
'« Programmieren innerhalb des Arbeitsbereichs
im Einrichtbetrieb
 Betreten des Arbeitsbereichs beim Reinigen,
Reparieren, Schmieren
'» Mechanische Geféhrdung wie z.B. - fehlende Standfestigkeit » Kippgefahr des Roboters durch starke
Quetschung, StoR oder Einklemmen Uberschreitung der maximalen Traglast
durch Umkippen des Roboters
« Kippgefahr des Roboters durch mangelnde
Befestigung im Fundament S2 F1 P2
» Gefahrdung bei Montage, Demontage, Wartung,
Reparatur und Programmierarbeiten im
Halbautomatikbetrieb
» Mechanische Gefahrdung durch « scharfe Kanten, Ecken und » Entstehung scharfer Kanten, rauer Oberflachen
scharfe Kanten, raue Oberflachen oder |Spitzen/ raue Oberflachen am und spitzer Ecken nach Kollision des
spitze Ecken (Schnitt- und Stichgefahr) |Roboterarm Roboterarms mit anderen Gegenstanden im
Fehlerfall S1 F2 P2
« Schnitt und Stichgefahr bei Montage,
Demontage, Wartungs- und Reparaturarbeiten
« Elektrische Gefdhrdung durch « Elektrischer Schlag » Beriihren von Maschinenteile innerhalb und
elektrischen Schlag/ Lichtbogen auBerhalb des Arbeitsbereichs, die im
Fehlerzustand spannungsfiihrend geworden sind
S2 F2 P2
* Kurzschluss
» Thermische Geféhrdung durch heie |+ heie Medien/ Oberflachen « Beriihren von heiRen Werkzeugen
Oberflichen am Roboterarm oder
Motoreinhausungen * Beriihren von Antriebsmotoren (Einhausung)
nach Uberhitzung durch Uberlast
» Thermische Geféhrdung durch heile
Medien '« Beriihren von Antriebsmotoren (Einhausung) S1 F2 P1 B
nach langerem Betrieb
'« Herausspritzen von Schmier-, Servo- oder
Hydraulikfliissigkeiten aufgrund von defekten
Schlduchen
» plotzliche oder andauernde hohe e Larm » andauerndes Aufhalten in unmittelbarer
Larmbelastung Roboternahe bei Betrieb mit hohen
Geschwindigkeiten
- andauernde mittlere Lirmbelastung . ) . s1 F2 p1 B
» sehr laute Gerdusche reibender Flachen oder
bei Kollision des Werkzeugs oder Roboterarms
mit dem Werkstiick oder anderen Gegenstéanden
« Reizungen der Haut durch Schmier-, |+ Schmier-, Servo- oder '« Haut- oder Augenkontakt mit Schmier-, Servo-
Servo- oder Hydraulikfliissigkeiten Hydraulikfliissigkeiten oder Hydraulikflissigkeiten bei Wartungs- oder
Reparaturarbeiten/ defekten Leitungen der
» Reizungen der Augen durch Schmier-, Medien
Servo- oder Hydraulikfliissigkeiten
' Verschlucken oder Einatmen von Schmier-, S1 F2 P1 B
» Reizungen der Schleimh&ute durch Servo- oder Hydraulikfliissigkeiten bei Wartungs-
Schmier-, Servo- oder loder Reparaturarbeiten/ defekten Leitungen der
Hydraulikfliissigkeiten Medien
» Entziindung brennbarer Stoffe, - Brand- und '« Funkenbildung bei Einsatz von Werkzeug
Fliissigkeiten oder Gase aufgrund von  |Explosionsgefahrdung durch
Funkenbildung nach Kollision Feststoffe, Fliissigkeiten oder « Funkenbildung bei Kollision des Roboterarms/ S2 F2 P2

(Fehlerfall)

Gase

Werkzeugs mit Werkstiick oder anderen

Gegenstanden (Fehlerfall)
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