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Einsatz von kollaborierenden
Robotern leichtgemacht



Speaker Introduction

Name: Ralf Jentscher I I I-I.p
electr*onlcs

Title: Sales Manager und Solution Provider
>30 Jahre in der Robotik und industrieller Bildverarbeitung

im Schweissen, Schneiden, Lasern, Handeln,

als Programmierer, Abteilungsleiter, Projektleiter,

Mit (ABB, Kuka, Siemens, Kawasaki, Techman, div. Simulations-Programme)

Name: Alen Menetyan
Title: Field Application Engineer, CMSE

Robotik Erfahru Ng: ABB, Mitsubishi, TM, Diagnostiker flir mobile Krane
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Innovative Losungen von Chip bis Board sowie fiir die Automatisierungstechnik, dass ist I I ll.lj Er t

In der Schweiz sind wir seit 50 Jahren in der SMT- und Halbleiterproduktion tatig,

sowie auch in der akademischen Forschung.

Dies oftmals auch in Reinrdaumen
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Hilpert electronics AG Rrobotik und Inspektion ist der Bereich wofiir wir Beide zusténdig sind

Dazu gehoren in unser Portfolio:

Kollaborierende Kognitive MOBILE
Roboter von TM Assistenzsysteme ANWENDUNGEN




Der TM12 ist reinraumtauglich H l'I'El'e!tE;,I:CE
*SGS R ET KRS RRE

Ultra Trace & Industrial Safety Hygiene

Test Report

TEST REPORT NO: US/2018/60032A-01 Date: 2019/04/10 Page: 1 of 3
RUL BRI IRR T EIL DT TR )

TECHMAN ROBOT INC.
4F #188, Wenhua 2™ Rd., Guishan Dist., Taoyuan City, 33383, Taiwan

The following sample(s) was/were submitted and identified by/on behalf of applicant as:

Sample Name: T™M12

Applicant: TECHMAN ROBOT INC.

Date of Sample Received: 2018/06/04

Date of Testing: 2018/06/04 to 2018/06/25

Test Item: Dynamic particle analysis of machinery equipment in cleanroom

Test Environment: Cleanroom 1SC 4 | Temperature 20£2°C, Relative Humidity 40%~60%

Test Equipment: PMS particle counter

Test Method: 1. At standby - The eguipment is at standstill state and test the particle count

for average of five measures.
2. At operating - Tum on the equipment and measuring the particle count at
120 and 240 minutes for maximum

Test Resuits:
-Please refer to next page(s)-

ROBOT

Signed for and on beha
SGS Taiwan Ltd.

Shin-Jyh Chen

Das SGS Zertifikat bescheinigt eine
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Grundsatzlich ... Was ist ein Cobot ? Hl|.|:l

« Cobot (Collaborative Robot) sind Roboter,
die fir die direkte Interaktion mit dem Menschen

in einem gemeinsam genutzten Raum konzipiert sind.

m  Cobots erfordern grundsatzlich keinen Schutzzaun !
Dies allerdings mit Vorbehalt, denn wenn Sie z.B.
Rasierklingeln handeln sieht das anders aus.

®  Hohe Mobilitat und Flexibilitat im Vergleich zu herkdmmlichen Roboterarmen.
Sie sind sehr leicht. Der TM20 wiegt 34 Kg und 20Kg handeln. !

B |eichtere Bedienung, Reparatur und Wartung

bedeuten geringere Kosten fur Ihr Unternehmen !



Was braucht es fur eine Cobot Anwendung ? Hl.|.|3

B Den Cobotansich !

Wir bei Hilpert betrachten den Cobot wie ein Werkzeug (Sage, Hammer, Drehbank)

Die Handhabe des Werkzeugs ,Cobot “ fur einfache Aufgaben, ist im wahrsten Sinne des Wortes , Kinderleicht “




Was braucht es fur eine Cobot Anwendung ? |"|l|.|3EI'|:

B Motiviertes Personal !

Folgende Anwendung wurde von einer Ausbildungswerkstatt komplett alleine umgesetzt.




Was braucht es fur eine Cobot Anwendung ? H'-I-F'e cccccccc

m Greifer ! ... bei Techman via Plug&Play




Was braucht es fur eine Cobot Anwendung ? Hl|.|:l o

B Unterstand!

Im einfachsten Fall einen Tisch, Werkbank oder aus dem TM Portfolio...




Was braucht es fur eine Cobot Anwendung ? Hl|.|:l o

® Infolgendem Fall ist unser Unterstand gar mobil




Was braucht es fur eine Cobot Anwendung ? Hl.lp o

B Sicherheitsmassnahmen?

|dealerweise keine .... realistisch ist aber z.B. folgendes...




Risikobeurteilung H‘-'P

- Anforderungen der Maschinenrichtlinie mussen erfullt werden
- Erstellung der technischen Unterlagen:

» Allg. Beschreibung der Maschine
> Ubersichtszeichnung, Schaltpline, Pneumatikpline

» \Vollstandige Detailzeichnung

(evtl. mit Berechnungen, Versuchsergebnissen usw. welche die Einhaltung der allg.
Sicherheits- und Gesundheitsschutzanforderungen nachweisen)

» Unterlagen zur Risikobeurteilung

- Liste der grundlegenden Sicherheits- & Gesundheitsschutzanforderungen fiir die
Maschine

- Beschreibung der Schutzmassnahmen zur Abwendung ermittelter Gefahrdungen
- Auflistung der verbleibenden Restrisiken



Risikobeurteilung Hllp

- Angewendete Normen & sonstige Technische Spezifikationen
- Technische Berichte
- Betriebsanleitung

- Einbauerklarungen fir in der Maschine verbauten unvollstandigen
Maschinen

- Konformitatserklarungen fur in der Maschine verbauten vollstandigen
Maschinen

- Konformitatserklarungen der Maschine



Risikobeurteilung einer Maschine

Nach EN ISO 12100

Festlegung der
Grenzen der Maschine

Identifizierung der

Gefihrdung - Risikoanalyse

Risikoeinschatzung

Risikobewertung

Maschine
sicher?

Risikominderung

— Risikobeurteilung

Ielectronlcs



Beispiel: Risikobeurteilung

Ielectron ics



|[dentifizierung der Gefahrdung
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Risikominderung H|.|p

- Roboterzelle
- Laserscanner

- Kollaborativ
-> Gefordert wird PL d Cat. 3 oder/und SIL2 fur TCP Force Limit
-> Kontrolle in Einbauerklarung oder technische Datenblatter oder
Anleitung



Risiko einschatzen: Neue Runde

Hilpert

electronics

- Schwere der Verletzung -> Kraft- & Druckmessung (ISO TS 15066)

istatischer
Qua[?c;suiali: et Transienter Kontakt
Maximal ] Fak;nr fiir Faktor fiir
Kérperregion Spezifischer Kérperbereich | zulidssiger Maximal e.n die maximal
2 | zuldssige | maximal o
Druc t L zulissige
Kraft zuldssigen Kraftc
Ps N Druck®
N/cm? P Fr
Nicht
1 | Stirnmitte 130 m’;en dbar
Nicht
Schédel und Stirn® 130 . dbar
2 | Sehias 110 Nicht anwendbar
chiaje anwendbar
Nicht Nicht
Gesichtd 3 | Kaumuskel 110 65 e c
anwendbar | anwendbar
4 | Halsmuskel 140 2
Hals 150 2
5 | Siebter Halswirbel 210 2
Riicken und 6 | Schultergelenk 160 2 2
210
Schultern 7 | Fiinfter Lendenwirbel 210 2 2
8 | Brustbein 120 2
Brustkorb 140 2
9 Brustmuskel 170 2




Was wir anbieten? Hl.l.p

Diverse Workshops

Sicherheitsschulungen

HILPERT'S
ROBOTER-
FRUOHSTUCK

HILPERT'S
- KAFFEE
PLAUSCH

Risikobeurteilung
Beratungen

INOovaton 2um Znimi: Erhalten Sie in esnem
axklusiven Rahmen, mnen tiefersn Einblick in de
vieifaltigen Einsatzmiighichkeiten kolaboreronder
Robaier.
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Betriebsbesichtigungen

® JEDEN DONNERSTAG

B MAX. 3 TEILNEHMMER

B BEI HILPERT ELECTRONICS AG, BADEN DATTWIL (CH)
B TEILNAHME KOSTENLOS

W IETZT ANMELDEN \

www.kollaborierende-roboter.ch
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® DE: HELPERT ELECTRONKS AG, DADEN DATTWIL (CH) :

® TEILNAHME KOSTENLDS T

®onTZT - E |
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Automatisierung
Gesamtlosungen

U.v. m...

Haben Sie Fragen? -> Kontaktieren Sie uns!
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