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Przedmiot oceny

Przedmiotem audytu, zwanym dalej zespotem, sg nastepujgce urzgdzenia:

1. Robot R.

2. Przenosnik wejsciowy T1.
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Uktad maszyn | zastosowane srodki ochronne
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Zastosowano nastepujgce oznaczenia:
symbol identyfikator opis
- - GFxxx ostona stata
........ LBxxx bariera optyczna
RSxxx przestrzen ograniczona robota
° Exxx przycisk zatrzymywania awaryjnego

stanowisko operatora

A l podziat na strefy
s
s przeptyw materiatow
"2 8 obserwacje

XXX zaczyna sie od cyfry lub znaku specjalnego
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/akres

Niniejszg ocene przeprowadzono wytgcznie w celach edukacyjnych, na podstawie wybranego zdjecia. Okreslenie
faktycznego poziomu ryzyka oraz adekwatnych zalecen wymaga przeprowadzenia rzeczywistego audytu
maszyny.

Ocena obejmuje zagrozenia (mechaniczne, elektryczne, termiczne) wynikajace z funkcjonowania urzadzen.
Ocena nie uwzglednia w szczegoélnosci wytrzymatosci konstrukgji lub wad materiatow.
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Przepisy, normy i inne dokumenty

Przepisy majgce zastosowanie

dyrektywa ramowa Dyrektywa Rady 89/391/EWG z dnia 12 czerwca 1989 r. w sprawie wprowadzenia
srodkéw w celu poprawy bezpieczenstwa izdrowia pracownikdw w miejscu pracy
(dyrektywa ramowa)

dyrektywa narzedziowa  Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2009/104/WE z dnia 16 wrzesnia 2009 r.

(DN, wymagania dotyczgca minimalnych wymagan w dziedzinie bezpieczeristwa i higieny uzytkowania

minimalne) sprzetu roboczego przez pracownikéw podczas pracy (druga dyrektywa szczegdtowa
w rozumieniu art. 16 ust. 1 dyrektywy 89/391/EWG) (dyrektywa narzedziowa).

dyrektywa maszynowa Dyrektywa 2006/42/WE Parlamentu Europejskiego i Rady zdnia 17 maja 2006 r.

(DM, wymagania w sprawie maszyn, zmieniajgca dyrektywe 95/16/WE (przeksztatcenie) (tekst majgcy

zasadnicze) znaczenie dla EOG) (dyrektywa maszynowa).

ogdlne przepisy bhp Rozporzadzenie Ministra Pracy iPolityki Socjalnej zdnia 26 wrzesnia 1997 r.

(obhp) w sprawie 0golnych przepiséw bezpieczenstwa i higieny pracy, Dz.U.3.169.1650 ze
zm.

Pracodawca, ktéry udostepnia maszyne jako srodek produkcji, podlega przepisom bhp, okreslanym obecnie
dyrektywami ramowa i narzedziowa.

Zgodnie z DN, pracodawca jest zobowigzany stosowac srodki produkcji spetniajgce zasadnicze wymagania
bezpieczenstwa (4.1.a.i). W Polsce zasada ta obowigzuje od dnia przystapienia do UE, tj. od 1.05.2004 r.

Zgodnie z dyrektywa ramowa, pracodawca zobowigzany jest dostosowywac uzytkowane maszyny do postepu
technicznego (6.2.e). Wskaznikiem aktualnego stanu techniki sa normy dotyczace bezpieczenstwa maszyn.
Dlatego oceniajgc zgodnos¢ z wymaganiami minimalnymi, nalezy stosowac normy zharmonizowane z dyrektywg
maszynowg. Wymdg dostosowania do aktualnego stanu techniki oznacza réwniez, ze zgodno$¢ maszyny
zwymogami obowigzujgcymi w momencie zakupu (w szczegodlnosci z dyrektywg 98/37/WE  ws. maszyn,
zastapiong przez DM) nie implikuje zgodnosci z aktualnymi wymaganiami bezpieczenstwa, ocena wg tamtych
wymogow bytaby wiec bezzasadna.

Biorgc powyzsze pod uwage, w niniejszym raporcie oceniono zespot pod katem zgodnosci z obowigzujgcymi
obecnie wymaganiami zasadniczymi.

Uwaga 1. Zgodnos¢ z nastepujgcymi przepisami jest poza zakresem niniejszego raportu:

Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/34/UE z dnia 26 lutego 2014 r. w sprawie harmonizacji
ustawodawstw  panstw cztonkowskich odnoszacych sie do urzadzen isystemdéw ochronnych
przeznaczonych do uzytku w atmosferze potencjalnie wybuchowe;.

Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/30/UE z dnia 26 lutego 2014 r. w sprawie harmonizacji
ustawodawstw panstw cztonkowskich odnoszacych sie do kompatybilnosci elektromagnetyczne).

Uwaga 2. Produkty podlegajgce wymaganiom DM sg wytgczone z zakresu nastepujacej dyrektywy (stosowne
wymagania okreslono bezposrednio w DM):

Dyrektywa Parlamentu Europejskiego i Rady 2014/35/UE z dnia 26 lutego 2014 r. w sprawie harmonizacji
ustawodawstw panstw cztonkowskich odnoszacych sie do udostepniania na rynku sprzetu elektrycznego
przewidzianego do stosowania w okreslonych granicach napiecia.



Przepisy, normy i inne dokumenty

Uwaga 3. W raporcie stosuje sie odniesienia do jednostek redakcyjnych przepiséw i norm postaci ,x.y.z:a.b.c”,
gdzie ,x.y.z" oznacza numeracje jednostki redakcyjnej wystepujgca w dokumencie (paragraf, rozdziat, punkt etc.),
natomiast ,x.y.z" to dalsze uszczegdtowienie lokalizacji (numer akapitu, tiret, numer zdania etc.). Przyktad:
,Wymagania zasadnicze 1.1.4.1:1.5" oznacza ,zatgcznik I do dyrektywy 2006/42/WE ust. 1.4.1 akapit 1 tiret 5".

/astosowane normy

Struktura norm zharmonizowanych z zasadniczymi wymaganiami bezpieczenstwa dotyczagcymi maszyn jest

nastepujaca:

Normy typu A (podstawowe normy bezpieczenstwa) zawierajgce terminy podstawowe, zasady
projektowania oraz aspekty ogélne majgce zastosowanie do wszystkich maszyn.

Normy typu B (tematyczne normy bezpieczenstwa) dotyczace jednego lub wiekszej liczby aspektow
bezpieczenstwa albo jednego lub wiekszej liczby rodzajow technicznych srodkéw ochronnych, ktére moga
by¢ stosowane w wielu réznych maszynach:

normy typu B1 dotyczgce okreslonych aspektéw bezpieczenstwa (np. odlegtosci bezpieczenstwa,
temperatur powierzchni, hatasu);

normy typu B2 dotyczagce technicznych srodkéw ochronnych (np.urzadzenia oburecznego
sterowania, urzadzenia blokujgce, urzadzenia czute na nacisk, ostony);

Normy typu C (normy dotyczace bezpieczenstwa maszyn) zawierajgce szczegdtowe wymagania
bezpieczenstwa dotyczgce jednej maszyny lub grupy maszyn.

Normy typu C

EN 415-10:2014
EN 619:2010

EN ISO 10218-2:2011

Normy typu A

EN ISO 12100:2010

Bezpieczenstwo maszyn pakujgcych. Czes¢ 10: Wymagania ogdlne
Urzadzenia isystemy transportu ciggtego. Wymagania bezpieczenstwa iEMC
dotyczace urzadzen do transportu mechanicznego fadunkéw jednostkowych

Roboty do pracy w srodowisku przemystowym. Wymagania bezpieczenstwa. Czes¢ 2:
System robotowy i integracja (ISO 10218-2:2011)

Bezpieczenstwo maszyn. Ogdlne zasady projektowania. Ocena ryzyka i zmniejszanie
ryzyka (ISO 12100:2010)
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Normy typu B

EN 60204-1:2018

EN ISO 13850:2015
EN ISO 13855:2010
EN ISO 13857:2019

EN ISO 14120:2015

Metoda oceny

Przepisy, normy i inne dokumenty

Bezpieczenstwo maszyn. Wyposazenie elektryczne maszyn. Czes¢ 1. Wymagania
0golne

Bezpieczenstwo maszyn. Funkcja zatrzymania awaryjnego. Zasady projektowania
(ISO 13850:2015)

Bezpieczenstwo maszyn. Ustawianie wyposazenia ochronnego odnosnie predkosci
podejscia czesci ciata ludzkiego (ISO 13855:2010)

Bezpieczenstwo maszyn. Odlegtosci bezpieczenstwa uniemozliwiajace sieganie
konczynami gérnymi i dolnymi do stref niebezpiecznych (ISO 13857:2019)

Bezpieczenstwo maszyn. Ostony. Ogdlne wymagania dotyczace projektowania
i budowy oston statych i ruchomych (ISO 14120:2015)

Ocene ryzyka przeprowadzono zgodnie z metodyka okreslong w normie ISO 12100. Do ewaluacji i okreslenia
akceptowalnosci ryzyka zastosowano metode Iterum 21.5, opartg na grafie oceny ryzyka z normy ISO 13849-1.

Szczegodtowy opis metody Iterum 21.5 jest dostepny na stronie internetowej ocenaryzyka.pl.


https://ocenaryzyka.pl/2021/iterum-21-5/
https://ocenaryzyka.pl/2021/iterum-21-5/
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Identyfikacja zagrozen

Ponizej przedstawiono zagrozenia wystepujgce przy uzytkowaniu poszczegodlnych maszyn.

Ocene ryzyka zwigzanego z wymienionymi zagrozeniami przedstawiono w dalszych rozdziatach, dotyczgcych
poszczegolnych stref pracy.

Ryzyko pierwotne oznacza hipotetyczny poziom ryzyka, gdyby dla danego zagrozenia nie byto zadnych srodkéw
ochronnych. Ryzyko pierwotne stuzy wytgcznie do okreslenia wymaganej niezawodnosci funkcji bezpieczenstwa.

robot R komora robota, tryb automatyczny

zagrozenia mechaniczne

ruch robota

czynnik wartos¢ znaczenie opis

S 3 nieodwracalne ciezkos¢ skutkow

F 2 stale czestosc narazenia

P 0 mozliwe mozliwos¢ unikniecia szkody

Ri 5 (PLrd) ryzyko pierwotne

PLr PLd na podstawie ISO 10218-2 (5.2.2) wymagany poziom niezawodnosci
skutki (S=3)
zdarzenie niebezpieczne: uderzenie przez robota lub detal; pochwycenie pomiedzy robota a elementy

nieruchome
mozliwe skutki: ztamania kosci, urazy catego ciata; mozliwe skutki Smiertelne

czestos¢ (F=2)

narazenie: operator przebywa w sgsiedztwie strefy wielokrotnie podczas zmiany

mozliwo$¢ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=0)

nagtosc zdarzenia: urzadzenie uruchamia sie automatycznie
mozliwos¢ ucieczki: operator nie ma potrzeby ingerencji w strefie niebezpiecznej
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ruch przenosnika

czynnik wartosc znaczenie opis

S 3 nieodwracalne ciezkos¢ skutkow

F 2 stale czestosc narazenia

P 0 mozliwe mozliwos¢ unikniecia szkody

Ri 5 (PLrd) ryzyko pierwotne

PLr KAT 1 na podstawie EN 619 (5.7.7.1.1) wymagany poziom niezawodnosci
skutki (5=3)
zdarzenie niebezpieczne: pochwycenie palcéw, dtoni pomiedzy tadunkiem paletowym a rolkami
mozliwe skutki: ztamania kosci, zmiazdzenia palcow, dtoni

czestosc (F=2)

narazenie: operator przebywa w sasiedztwie strefy wielokrotnie podczas zmiany

mozliwos€ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=0)

nagtosc zdarzenia: urzadzenie uruchamia sie automatycznie
mozliwos¢ ucieczki: operator nie ma potrzeby ingerencji w strefie niebezpiecznej
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Identyfikacja zagrozen

robot R : komora robota, konserwadja

zagrozenia mechaniczne

ruch robota

czynnik wartos¢

S 3

F 1

P 1

Ri 5

PLr PLd
skutki (5=3)

zdarzenie niebezpieczne:

mozliwe skutki:

czestosc (F=1)

narazenie:

znaczenie opis

nieodwracalne ciezkos¢ skutkow

czesto czestosc narazenia

trudne mozliwos¢ unikniecia szkody
(PLrd) ryzyko pierwotne

na podstawie I1SO 10218-2 (5.2.2) wymagany poziom niezawodnosci

uderzenie przez robota lub detal; pochwycenie pomiedzy robota a elementy
nieruchome

ztamania kosci, urazy catego ciata; mozliwe skutki Smiertelne

nie czesciej niz kilka razy w ciagu zmiany

mozliwos$€ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=1)

nagtos¢ zdarzenia:
mozliwos¢ ucieczki:

urzadzenie uruchamia sie automatycznie
operator przebywa w bezposrednim sgsiedztwie elementdw niebezpiecznych
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ruch przenosnika

czynnik wartosc

S 3

F 1

P 1

Ri 5

PLr KAT 1
skutki (5=3)

zdarzenie niebezpieczne:
mozliwe skutki:

czestosc¢ (F=1)

narazenie:

Identyfikacja zagrozen

znaczenie opis

nieodwracalne ciezkos¢ skutkow

czesto czestosc¢ narazenia

trudne mozliwos¢ unikniecia szkody
(PLrd) ryzyko pierwotne

na podstawie EN 619 (5.7.7.1.1) wymagany poziom niezawodnosci

pochwycenie palcéw, dtoni pomiedzy tadunkiem paletowym a rolkami
ztamania kosci, zmiazdzenia palcow, dtoni

nie czesciej niz kilka razy w ciggu zmiany

mozliwos€ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=1)

nagtosc zdarzenia:
mozliwos¢ ucieczki:

urzadzenie uruchamia sie automatycznie
operator przebywa w bezposrednim sgsiedztwie elementdw niebezpiecznych
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robot R : podawanie palet

zagrozenia mechaniczne

ruch robota

czynnik wartos¢

S 3

F 1

P 1

Ri 5

PLr PLd
skutki (5=3)

zdarzenie niebezpieczne:

mozliwe skutki:

czestosc (F=1)

narazenie:

znaczenie

nieodwracalne

czesto

trudne

(PLr d)

na podstawie ISO 10218-2 (5.2.2)

Identyfikacja zagrozen

opis

ciezkos¢ skutkow

czestosc narazenia
mozliwos¢ unikniecia szkody
ryzyko pierwotne

wymagany poziom niezawodnosci

uderzenie przez robota lub detal; pochwycenie pomiedzy robota a elementy

nieruchome

ztamania kosci, urazy catego ciata; mozliwe skutki Smiertelne

palety uzupetniane sg nie czesciej niz co 20 minut

mozliwos$€ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=1)

nagtos¢ zdarzenia:
mozliwos¢ ucieczki:

urzadzenie uruchamia sie automatycznie

operator przebywa w bezposrednim sgsiedztwie elementdw niebezpiecznych
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Identyfikacja zagrozen

orzenosnik wejsciowy T1 : wejscie pakietow

zagrozenia mechaniczne

ruch robota

czynnik wartos¢

S 3

F 1

P 0

Ri 4

PLr PLd
skutki (5=3)

zdarzenie niebezpieczne:

mozliwe skutki:

czestosc (F=1)

narazenie:

znaczenie opis

nieodwracalne ciezkos¢ skutkow

czesto czestosc narazenia

mozliwe mozliwos¢ unikniecia szkody
(PLrc) ryzyko pierwotne

na podstawie I1SO 10218-2 (5.2.2) wymagany poziom niezawodnosci

uderzenie przez robota lub detal; pochwycenie pomiedzy robota a elementy
nieruchome

ztamania kosci, urazy catego ciata; mozliwe skutki Smiertelne

operator kontroluje proces kilka razy na zmiane

mozliwos$€ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=0)

nagtos¢ zdarzenia:
mozliwos¢ ucieczki:

urzadzenie uruchamia sie automatycznie
operator nie ma potrzeby ingerencji w strefie niebezpiecznej
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ruch przenosnika

czynnik wartosc

S 1

F 1

P 0

Ri 2

PLr KAT 1
skutki (5=1)

zdarzenie niebezpieczne:
mozliwe skutki:

czestosc¢ (F=1)

narazenie:

Identyfikacja zagrozen

znaczenie opis

odwracalne ciezkos¢ skutkow

czesto czestosc narazenia

mozliwe mozliwos¢ unikniecia szkody

(PLr a) ryzyko pierwotne

na podstawie EN 619 (5.7.7.1.1) wymagany poziom niezawodnosci

pochwycenie palcéw, dfoni pomiedzy rolkami przenosnika
ztamania kosci, otarcia palcéw, dfoni

operator kontroluje proces kilka razy na zmiane

mozliwos€ unikniecia lub ograniczenia szkody (P=0)

nagtosc zdarzenia:
mozliwos¢ ucieczki:

urzadzenie uruchamia sie automatycznie
operator nie ma potrzeby ingerencji w strefie niebezpiecznej



Oszacowanie ryzyka
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strefa 1071: komora robota, tryb automatyczny

Zagrozenia mechaniczne

Zastosowane srodki ochronne

sl
i

ogrodzenie wysokosci b=2m; oczko siatki ex20x100mm
2. Przestrzen ograniczona robota.
zatozono, ze przestrzen robota jest ograniczona do granic komory
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Ocena Srodkéw ochronnych

1. Oswietlenie strefy roboczej oraz stref, w ktérych wykonuje sie regulacje, nastawianie i czestg konserwacje jest
wystarczajgce — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi (1.1.1.4), wymaganiami minimalnymi (1.2.9), normga 1SO
12100 (6.2.8:5.e).

2. Ostony state chronig przed dostepem catym ciatem do strefy niebezpiecznej — zgodnie z wymaganiami
zasadniczymi (1.1.3.8), wymaganiami minimalnymi (1.2.8:1), normg ISO 14120 (5.2.2).

3.€XD Wysokos¢ ogrodzenia pozwala na sieganie ponad nim do przestrzeni robota — niezgodnie
zwymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.5), wymaganiami minimalnymi (I.2.8:2.4), normg ISO 13857
(4.2.2.2).

Ogrodzenie wysokosci b = 2 m umozliwia sieganie na odlegtos¢ poziomg ¢ < 60 cm.
Zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do b, > 250 cm oraz zwiekszy¢ odlegtoS¢ przestrzeni ograniczonej

4. Otwory w ogrodzeniu pozwalajg na sieganie do przestrzeni robota — niezgodnie zwymaganiami
zasadniczymi (1.1.4.1:1.5), wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.4), normga ISO 13857 (4.2.4.2).
Siatka 0 oczku e = 20x100 mm pozwala na sieganie na odlegtos¢ S =12 cm.

Zapewnic odlegtos¢ S > 12 cm pomiedzy ogrodzeniem a przestrzenig ograniczong robota; alternatywnie
pokry¢ ogrodzenie materiatem litym (np.blacha, poliweglanem) w miejscach, gdzie odlegtos¢
ogrodzenia od przestrzeni robota nie przekracza 12 cm.

5. Srodki ochronne nie powoduja utrudnienia w pracy — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.6),
wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.6), normg ISO 12100 (5.5.3.6:2.a).

6. Srodki ochronne nie s klopotliwe w stosowaniu — zgodnie zwymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.6),
wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.6), normg ISO 12100 (5.5.3.6:2.b).

7. Srodki ochronne nie wymagaja zaangazowania oséb postronnych — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi
(I.1.4.1:1.6), wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.6), normg ISO 12100 (5.5.3.6:2.c).



21

Ocena ryzyka rzeczywistego

zrédio zagrozenia: ruch robota

czynnik  wartos¢

S

F
P
A

Af

Rf

3

2
0
2
3

znaczenie
nieodwracalne
stale

mozliwe

Srednie, akceptowalne
warunkowo

bardzo niskie, akceptowalne

Zrédto zagrozenia: ruch przenosnika

czynnik  wartos¢

S
F
P
A
R

Af
Rf

3

2
0
4

znaczenie
nieodwracalne
stale

mozliwe

bardzo niskie, akceptowalne

bardzo niskie, akceptowalne

robot R

opis

ciezkos¢ skutkow

czestosc narazenia

mozliwos¢ unikniecia szkody
skutecznos¢ srodkéw ochronnych

ryzyko rzeczywiste

skutecznosc zalecanych srodkéw ochronnych

ryzyko po zastosowaniu zalecanych srodkéw
ochronnych

opis

ciezkos¢ skutkow

czestosc narazenia

mozliwos¢ unikniecia szkody

skutecznos¢ srodkéw ochronnych

ryzyko rzeczywiste

skutecznosc zalecanych srodkéw ochronnych

ryzyko po zastosowaniu zalecanych srodkéw ochronnych
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strefa 201: wejscie pakietow

Zagrozenia mechaniczne

Zastosowane srodki ochronne

1. Ostona stata GF.

=1 i ol AN |

2. Bariera optyczna.
bariera 2-wigzkowa, przyjeto d=40cm

3. Przycisk zatrzymywania awaryjnego.

przenosnik wejsciowy T1
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Ocena Srodkéw ochronnych

. Oswietlenie strefy roboczej oraz stref, w ktérych wykonuije sie regulacje, nastawianie i czestg konserwacje jest
wystarczajgce — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi (1.1.1.4), wymaganiami minimalnymi (1.2.9), normga 1SO
12100 (6.2.8:5.e).

2. Odstepy o szerokosci e > 18 cm pomiedzy przenosnikiem a ogrodzeniem pozwalajg na dostep catym
ciatem do komory robota — niezgodnie zwymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.5), wymaganiami
minimalnymi (1.2.8:2.4), normga ISO 13857 (4.3).

Wypetni¢ ostong statg przestrzenn pomiedzy przenosnikiem wejsciowym a ogrodzeniem; dopuszczalne
otwory szerokosci e < 20 mm, zachowujac odlegtos¢ otwordw od przestrzeni robota S > 12 cm.

3. €X) Ogrodzenie jest uszkodzone — niezgodnie z wymaganiami zasadniczymi (1.1.2.2:1.7), wymaganiami
minimalnymi (1.2.8:2.1), normg ISO 12100 (6.2.12.2).

| -Bill“ ,
..!!!!.ll Hi |

Nie mozna zagwarantowac trwatosci uszkodzonych elementéw.
Zastosowac ogrodzenie odporne na przewidywane warunki pracy.
4. €@ Wysokos$¢ ogrodzenia pozwala na sieganie ponad nim do przestrzeni robota — niezgodnie

zwymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.5), wymaganiami minimalnymi (I.2.8:2.4), normg ISO 13857
(4.2.2.2).

Ogrodzenie wysokosci b = 2 m umozliwia sieganie na odlegtos¢ poziomg ¢ < 60 cm.

Zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do b; > 250 cm oraz zwiekszy¢ odlegtoS¢ przestrzeni ograniczonej
robota od ogrodzenia do ¢; > 10 cm; alternatywnie zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do b, > 270 cm.
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5. Bariera optyczna chroni przed dostepem catym ciatem do strefy nadzorowanej — zgodnie z wymaganiami
zasadniczymi (1.1.4.1:1.5), wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.4), normg EN 415-10 (5.2.1.3.18:4).

6. Bariera optyczna umozliwia nienadzorowane sieganie do przestrzeni robota — niezgodnie
z wymaganiami zasadniczymi (I.1.4.1:1.5), wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.4), normg ISO 13855 (6.2.5).
Odlegtos¢ pomiedzy wigzkami d > 40 mm umozliwia nienadzorowane sieganie na odlegtos¢ 85 cm.

W miejsce bariery optycznej zamontowac kurtyne o progu wykrywania d = 14 mm; odstep pomiedzy
dolng wigzka kurtyny a rolkg przenosnika e < 14 mm; wysokos¢ kurtyny na przenosnikiem b > 240 cm,
zachowujac odlegtos¢ kurtyny od przestrzeni robota ¢ > 10 cm.

7. Srodki ochronne nie powoduja utrudnienia w pracy — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.6),
wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.6), normg ISO 12100 (5.5.3.6:2.a).

8. Srodki ochronne nie s klopotliwe w stosowaniu — zgodnie zwymaganiami zasadniczymi (1.1.4.1:1.6),
wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.6), normg ISO 12100 (5.5.3.6:2.b).

9. Srodki ochronne nie wymagaja zaangazowania oséb postronnych — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi
(I.1.4.1:1.6), wymaganiami minimalnymi (1.2.8:2.6), normg ISO 12100 (5.5.3.6:2.c).

10. €F) Zastosowane s$rodki zabezpieczajgce przed przypadkowg aktywacjg urzadzenia zatrzymywania
awaryjnego utrudniajg nacisniecie go wnetrzem dtoni — niezgodnie z wymaganiami zasadniczymi
(I.1.2.4.3), wymaganiami minimalnymi (1.2.4), normg ISO 13850 (4.5:6).

Usunac kotnierz, zapewniajac tatwy dostep do urzgdzenia zatrzymywania awaryjnego.

11. Urzadzenie do zatrzymywania awaryjnego znajduje sie w strefie — zgodnie z wymaganiami zasadniczymi
(I.1.2.4.3), wymaganiami minimalnymi (.2.4), norma ISO 13850 (4.3.2:1.1).
Nie przeprowadzono testéw funkcjonalnych.

12. €1 Nieopisany czarny przycisk na panelu sterowniczym — niezgodnie z wymaganiami zasadniczymi
(I.1.2.2:1), wymaganiami minimalnymi (1.2.1:1), normg EN 60204-1 (16.3).

Czytelnie i trwale opisa¢ elementy sterownicze zrozumiatymi dla operatora symbolami graficznymi lub
napisami w jezyku polskim.
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Ocena ryzyka rzeczywistego

zrédio zagrozenia: ruch robota

czynnik wartos¢ znaczenie opis

S 3 nieodwracalne ciezkos¢ skutkow

F 1 czesto czestosc narazenia

P 0 mozliwe mozliwos¢ unikniecia szkody

A 1 skutecznos¢ srodkéw ochronnych
3 Srednie, akceptowalne ryzyko rzeczywiste

R warunkowo

Af 4 skutecznosc zalecanych srodkéw ochronnych
0 bardzo niskie, akceptowalne ryzyko po zastosowaniu zalecanych srodkéw

Rf ochronnych

Zrédto zagrozenia: ruch przenosnika

czynnik warto$¢ znaczenie opis

S 1 odwracalne ciezkos¢ skutkow

F 1 czesto czestosc narazenia

P 0 mozliwe mozliwos¢ unikniecia szkody

A 1 skutecznos¢ srodkéw ochronnych

R 1 bardzo niskie, akceptowalne  ryzyko rzeczywiste

Af 3 skutecznosc zalecanych srodkéw ochronnych

Rf 0 bardzo niskie, akceptowalne  ryzyko po zastosowaniu zalecanych srodkéw ochronnych
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Ocena zgodnosci z wymaganiami

Przedstawiona ocena ryzyka wykazata, ze zespdt nie spetnia wymagan bezpieczenistwa okreslonych
w stosownych przepisach.
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Redukcja ryzyka

Ze wzgledu na nieakceptowalne ryzyko, stwierdzone w wyniku przeprowadzonej oceny, zaleca sie wprowadzenie
wymienionych nizej Srodkéw zmniejszajgcych ryzyko.
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robot R

1. Zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do bq > 250 cm oraz zwiekszy¢ odlegtos¢ przestrzeni ograniczonej
robota od ogrodzenia do ¢, > 10 cm; alternatywnie zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do b, > 270 cm.

2.Zapewni¢ odlegtos¢ S> 12cm pomiedzy ogrodzeniem a przestrzenia ograniczong robota;
alternatywnie pokry¢ ogrodzenie materiatem litym (np. blachg, poliweglanem) w miejscach, gdzie
odlegtos¢ ogrodzenia od przestrzeni robota nie przekracza 12 cm.
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przenosnik wejsciowy T1

1. Wypetni¢ ostong statg przestrzeh pomiedzy przenosnikiem wejsciowym a ogrodzeniem; dopuszczalne
otwory szerokosci e < 20 mm, zachowujgc odlegtos¢ otwordw od przestrzeni robota S > 12 cm.

2. Zastosowac ogrodzenie odporne na przewidywane warunki pracy.

3. Zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do by > 250 cm oraz zwiekszy¢ odlegtos¢ przestrzeni ograniczonej
robota od ogrodzenia do ¢; > 10 cm; alternatywnie zwiekszy¢ wysokos¢ ogrodzenia do b, > 270 cm.

SIBC .

4. W miejsce bariery optycznej zamontowac kurtyne o progu wykrywania d = 14 mm; odstep pomiedzy
dolng wigzka kurtyny a rolka przenosnika e < 14 mm; wysokos$¢ kurtyny na przenosnikiem b > 240 cm,
zachowujac odlegtos¢ kurtyny od przestrzeni robota ¢ > 10 cm.

5. Usungac kotnierz, zapewniajac tatwy dostep do urzgdzenia zatrzymywania awaryjnego.

6. Czytelnie i trwale opisac elementy sterownicze zrozumiatymi dla operatora symbolami graficznymi lub
napisami w jezyku polskim.
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