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1 Zadani

Provedte bezpe¢nostni analyzu rizik na Vami zvolené zafizeni ¢i pracovisté. Predmétem zajmu se
doporucuje diplomova prace. Hodnoti se:

e Spravnost analyzy pravnich predpistt EU a CR pro posuzované zafizeni (1 bod)

e Spravnost analyzy harmonizovanych norem pro posuzované zafizeni ajejich pouziti pfi
snizovani rizika (1 bod)

o  Uplnost seznamu viech identifikovanych nebezpeéi (1 bod)

e Navrh konstrukénich opatfeni snizovani rizika (krok 1) v souladu s harmonizovanou normou
typu C ptipadné B (1 bod)

e Spravnost formulace informaci pro sniZeni rizika (krok 3) formou bezpe¢nostnich instrukci do
navodu k pouzivani, nebo umisténych na stroji. Vcetné jejich souladu s doplnkovymi
bezpecnostnimi opatfenimi (krok 2) v ptipad¢ pouzivani OOPP (1 bod)

Body se pocitaji pouze u prvni odevzdané semestralni prace. V piipadé opravy a dal§iho odevzdani
semestralni prace se jiz diive ziskané body neméni. V pfipadé¢ nedodrzeni stanoveného terminu
odevzdani (bez fadné omluvy) se zapocita pouze 50% ziskanych bodi.



2 Analyza strojniho systému

Predmétem analyzy je robotické pracovisté obsahujici robota ABB IRB 1200, ktery je vyuzit pro
zakladani grafitu do CNC obrabéciho stroje s naslednou kontrolou na 3D soutfadnicovém méficim stroji.
Dosavadni feSeni obsahuje pouze CNC obrabéci stroj Mikron HSM 400 LP, ktery je obsluhovan ru¢né
a slouzi k vyrob¢ elektrod.

Robotické pracovisté je navrzené s ohledem na tsporu Casu, ktera nastava hlavné pfi no¢nich sménach
a také o vikendu, kdy provoz na tomto zafizeni neni realizovany nebo je v omezeném provozu. Navrzené
pracovisté obsahuje stojan o 96 pozici pro uskladnéni grafitu s drzaky, ze kterého robot prostrednictvim
RFID ctecky zkontroluje, zda je grafit ve stojanu a nasledné€ odebere grafit a vlozi ho do CNC obrabéciho
stroje skrze zadni posuvna dvirka stroje. Pro upnuti je vyuzit pneumaticky svérak. Po obrobeni robot
vyjme elektrodu, ktera putuje do ofukovaci stanice, kvtli oc¢isténi a nasledné pak na meéteni na 3D
soufadnicovy méfici stroj EROWA PreSet 3D CNC. Po méfeni robot presune elektrodu zpét do stojanu.
Tento navrh umozni optimalizovat vyrobni proces forem pro vstiikovani plastu k jejichZz vyrob¢ jsou
zapotiebi desitky elektrod pro elektroerozivni obrabéni. Soucasny stav stroje neumoziuje pojezd
zadniho krytu a pfimontovani dalSich prvki robotické buniky. Proto je zapotiebi tento kryt upravit oproti
soucasnému stavu, coz uz se jedna o vice nez vyznamny zésah do zafizeni a je zapotiebi feSit
bezpec¢nostni analyzu. OvSem firma vyrabéjici CNC obrabéci stroj nabizi opci, kterda mechanismus
pohybu zadniho krytu obsahuje a pfi realizovani projektu by se tato ¢ast nechala vyrobit u vyrobce stroje,
ktery by dodal prohlaseni o shod¢. Proto se v praci této ¢asti nebudu vénovat dopodrobna, ale pro ukazku

nékterd vyznamna nebezpeci identifikuji a rozeberu.

Tab. 1 Technické informace o zarizenich v analyzovaném systému.

Parametr/zarizeni Hodnota Jednotka
Rozméry pracovisté DxSxV 4250x 4 860 x 2 600 mm
ABB IRB 1200:

Dosah 901 mm

Nosnost 5 kg

Kontrolér IRC 5 -
Mikron HSM 400 LP:

Rozméry DxSxV 2500 x 1 800x 2600 mm

Hmotnost 6 800 kg

Maximalni zatéz 80 kg
EROWA PreSet 3D CNC:

Rozméry DxSxV 1380x1160x2429 mm

Pojezdy os X/Y/Z 700/650/500 mm

Hmotnost 775 kg

Maximalni zatéz 650 kg
Stojan pro elektrody:

Rozméry DxSxV 1 160 x 400 x 1 800 mm

Pocet polic 8 -

Pocet uloznych pozic 12 1/polici
Ofukovaci stanice:

Rozméry DxSxV 275 x 275 x 200 mm

Pocet trysek 4 -
NOK krabice:

Rozméry DxSxV 400 x 250 x 250 mm
Senzory a blokovaci zatizeni:

Induk¢ni snimace 3 -

(2x svérak, zadni kryt)
RFID c¢tecka (robot) 1 -
RFID c¢tecka -



Blokovaci zafizeni 2 -
Indikace:

Signaliza¢ni majak 2 -

(s akustickym sig.)

Obr. 1 Robotické pracovisté. Zdroj autor.



Obr. 2 Pudorys robotického pracovisté. Zdroj autor.

Obr. 3 Stojan pro elektrody. Zdroj autor.



3 Pravni pozadavky a pouzité normy

Pfi navrhu robotickych pracovist’ a bezpeCnostni analyze je nezbytné nutné identifikovat a zhodnotit
veSkera nebezpeCi spojena sjeho provozovanim i téch, které jsou spojené sjeho nespravnym
pouzivanim. Pfi navrhu je snaha eliminovat veskera nebezpeci v konstrukéni ¢asti, ov§em pokud toho
neni mozné dosahnout, tak je zapotiebi nebezpeci snizit na piijatelnou Groven. Pro takovy zpisob se
vyuziva metoda As Low As Reasonably Practicable — ALARP. Tento piistup ur¢uje konstruktérim, ze
rizika je zapotfebi snizit na co nejnizsi urovng, kterd jsou rozumné dosazitelna. Hlavnim divodem této
metody je, aby se zvysila bezpe¢nost navrhovaného systému a snizily se mozné skody. Nové konstrukéni
opatfeni by neméla vytvaret nové nebezpeci.

Pro provedeni bezpeCnostni analyzy je zapotfebi dodrzovat pravni predpisy, které se touto
problematikou zabyvaji. Dilezité je brat na védomi, ve kterém statu bude zatizeni nebo systém pracovat.
V tomto piipadé je zapotiebi se zabyvat pravnimi piedpisy stanovenymi v Evropské unii a Ceské
republice, které umoznuji stanovit postupy pro bezpecnostni analyzu rizik.

Vyrobce musi pii uvedeni vyrobku na trh prohlésit, ze produkt splituje ptislusné pravni predpisy. Pravni
akty natizené Evropskou unii, které se zabyvaji analyzovanym zafizenim:

e Smérnice Evropského parlamentu a Rady 2006/42/ES o strojnich zatizenich a 0 zméné smérnice
95/16/ES (ptepracované znéni)

Tato smérnice se zaméfuje na zajisténi bezpec€nosti strojnich zafizeni. Smyslem smérnice je zajistit,
aby uvadéné stroje na evropsky trh nebo do provozu spliiovaly zékladni pozadavky na ochranu
zdravi a bezpeCnosti. Obsahuje predpisy, které poméhaji minimalizovat rizika, ktera vyplivaji
s provozem stoji.

e Smémice Evropského parlamentu a Rady 2014/30/EU o harmonizaci pravnich piedpist
clenskych stath tykajicich se elektromagnetické kompatibility (pfepracované znéni)

Smérnice 2014/30/EU se zabyva elektromagnetickou kompatibilitou (EMC), kde je zapotiebi
zajistit, aby elektricka a elektronicka zafizeni nevytvaiela ruSeni, které by mohlo negativné
ovliviiovat okolni zafizeni. Také hovoii o tom, aby byla tato zafizeni odolnd, tudiz aby dokazala
spravné fungovat v takovém prostiedi, kde by byla vystavena elektromagnetickému ruseni. Tim se
zarucuje spravné fungovani zatizeni bez toho, aniz by se vzdjemn¢ ovliviiovala.

e Smeémice Evropského parlamentu a Rady 2014/35/EU ze dne 26. unora 2014 o harmonizaci
pravnich predpisu Clenskych statt tykajicich se dodavani elektrickych zafizeni uréenych pro
pouzivani v ur€itych mezich napéti na trh (pfepracované znéni)

Smérnice 2014/35/EU Evropského parlamentu a Rady pojednava o zajisténi bezpe€nosti
elektrickych zafizeni, které se pouzivaji v urcitych rozsazich napéti. Hlavnim pfedmétem této
smérnice je, aby byly zajistény zakladni pozadavky na ochranu zdravi a bezpecnosti u elektrickych
zafizeni uvadénych na trh Evropské unie.

Ceska republika zavadi smérice Evropského parlamentu a Rady prostiednictvim nafizeni vlady
k nasledujicim zdkontm. Pro zavedeni smérnici 2006/42/ES byl pouzit zakon ¢.22/1997 Sb., smérnici
Evropského parlamentu a Rady 2014/30/EU a 2014/35/EU implementoval zakon ¢. 90/2016 Sb.

Pro analyzované robotické pracovisté se vztahuji nasledujici normy typu C:



e (CSNENISO 10218-2:2011

Jedna se o druhou ¢ast normy CSN EN ISO 10218 zabyvajici se bezpeénosti pramyslovych roboti.
Pojednava predevs§im o implementaci primyslovych robotd a systému vyuzivajici primyslovych
robotil a robotickych pracovist. Norma obsahuje specifikace a pokyny pro bezpe¢nostni pozadavky
na navrh, integraci, pouzivani robotl, Udrzbu a v neposledni fade i vyfazeni z provozu
primyslovych robotll a pracovist. Hlavnimi oblastmi normy jsou bezpecnostni pozadavky pii
integraci, analyza rizik a fizeni rizik, ochranna opatfeni, bezpecnosti systémy, kolaborativni roboty,
ovéteni bezpecnosti s naslednou validaci, provozni pokyny, udrzba. [1; 2]

V robotickém pracovisti se nachdzi i mechanismus pro vysun zadnich dvifek CNC obrabéciho stroje,
ktery je realizovan promoci ocelového lana a k tomu se vztahuji normy typu C:

e (SN EN 12385-1 +A1:2009

Tato Cast normy byla vypracovana jako podpora k ¢astem 4 az 10, které se zabyvaji ocelovymi
draténymi lany pro pouziti ve specifickych aplikacich. Obsahuje vSeobecné pozadavky pro
navrhovani, vyrobu, zkouseni, ozna¢ovani a dokumentaci ocelovych lan. [3; 4]

e (SN EN 12385-2 +A1:2008

Jedna se o druhou Cast norem zabyvajici se ocelovymi lany. Obsahuje specifikace ohledné
oznaCovani a informace poskytované vyrobcem. Norma je dilezitd vzhledem k potfebé zajisténi
bezpecnosti pfi manipulaci s ocelovymi lany a k identifikaci. [5; 6]

e (SN EN 12385-3:2021

Tteti ¢ast souboru norem zabyvajici se ocelovymi lany. Zabyva se typy informaci pro pouzivéni a
udrzbu ocelovych lan, informacemi o neuzavienych koncich ocelovych lan. Norma je dilezita pro
ptipady, kde lana nejsou opatfena pevnymi zakoncenimi a uzivatel je bude zakoncovat dle vlastni
potfeby. Uvedené jsou 1 vyznamna nebezpedi. [7; 8]

e (SN EN 12385-4 +A1:2008

Ctvrty dil norem zabyvajici se ocelovymi lany. Specifikuje informace ohledné materialtl, vyrobni a
zkuSebni pozadavky pro pramennd lana, ktera jsou urcena pro vSeobecné zdvihaci pouziti. Obsahuje
informace pro konstrukci lan, bezpecnostni pozadavky, znaceni lan, pozadavky na mechanické
vlastnosti. [9; 10]

Pro bezpecnostni analyzu jsou také dtlezité zasady, které plynou z norem typti A a B:

e CSNENISO 12100:2011 - Bezpeénost strojnich zaiizeni — Vieobecné zasady pro konstrukci —
Posouzeni rizika a sniZzovani rizika

e CSN EN ISO 13849-1 ed.2:2024 - Bezpetnost strojnich zafizeni — Bezpegnostni &asti
ovladacich systémil — Cast 1: Obecné zasady pro konstrukci

e CSN EN ISO 13849-2:2013 - Bezpeénost strojnich zafizeni — Bezpe&nostni ¢asti ovladacich
systémtl — Cast 2: Ovéfovani platnosti

e CSN EN ISO 13850:2017 - Bezpeénost strojnich zafizeni — Funkce nouzového zastaveni —
Zasady pro konstrukci

e (SN EN ISO 13854:2021 - Bezpecnost strojnich zatizeni — Nejmensi mezery k zamezeni
stlaCeni Casti lidského téla

e (SN EN ISO 13857:2022 - Bezpeénost strojnich zafizeni — Bezpe&né vzdalenosti k zamezeni
dosahu do nebezpecnych prostorti hornimi a dolnimi koncetinami

e CSNENISO 14118:2018 - Bezpeénost strojnich zafizeni — Zamezeni neotekavanému spusténi



e (SN EN ISO 14120:2017 - Bezpecnost strojnich zafizeni — Ochranné kryty — Obecné
pozadavky pro konstrukci a vyrobu pevnych a pohyblivych ochrannych kryti

e CSN EN ISO 374-1:2017 - Ochranné rukavice proti nebezpeénym chemikéaliim a
mikroorganismim - Cast 1: Terminologie a pozadavky na provedeni pro chemicka rizika

e CSN EN ISO 7010 - Grafické znatky - Bezpelnostni barvy a bezpenostni znalky -
Registrované bezpec¢nostni znacky

e CSN EN IEC 60204-1 ed.3:2019 - Bezpeénost strojnich zafizeni - Elektrické zafizeni stroji -
Cast 1: Obecné pozadavky

e (SN EN IEC 60947-5:2021 - Spinaci a Fidici piistroje nizkého napéti

e (SN EN IEC 60947-5-2 ed. 4:2021 - Spinaci a Fidici pfistroje nizkého napéti — Cast 5-2:
Pristroje a spinaci prvky fidicich obvodi — Bezdotykové spinace

e (SN EN IEC 62061 ed.2:2022 - Bezpeénost strojnich zaiizeni — Funkéni bezpeénost Fidicich
systémi souvisejicich s bezpecnosti

e (SN EN 388+A1:2019 - Ochranné rukavice proti mechanickym rizikéim

e (SN EN 547-1 +A1:2009 - Bezpeénost strojnich zatizeni — Télesné rozméry — Cast 1: Zasady
stanoveni pozadovanych rozméra otvori pro piistup celého téla ke strojnimu zatizeni

e (SN EN 547-2 + A1:2009 - Bezpeénost strojnich zafizeni — Télesné rozméry — Cast 2: Zasady
stanoveni rozmért pozadovanych pro pfistupové otvory

e (SN EN 547-3 +A1:2009 - Bezpetnost strojnich zafizeni — Télesné rozméry — Cast 3:
Antropometrické udaje

e (SN EN 614-1+A1:2009 - Bezpecnost strojnich zaiizeni - Ergonomické zasady navrhovani -
Cést 1: Terminologie a vieobecné zasady

e SO 11226:2000 - Ergonomics — Evaluation of static working postures

e [SO/IEC 14443-1:2018 - Cards and security devices for personal identification — Contactless
proximity objects — Part 1: Physical characteristics

e [SO/IEC 18000-3:2010 - Information technology — Radio frequency identification for item
management — Part 3: Parameters for air interface communications at 13,56 MHz

Dale je bran zietel na NIS2 pojednavajici o kybernetické bezpecCnosti, kterd v budoucnu vzejde
v platnost.



4 Bezpecnostni analyza rizik

4.1 Blokové diagramy
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Obr. 4 Blokovy diagram — logisticky proces robotického pracoviste. Zdroj autor.
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Obr. 5 Blokovy diagram — sestaveni robotického pracovisté. Zdroj autor.
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4.2 Identifikace relevantnich nebezpeci
Tab. 2 Identifikace relevantnich nebezpeci.

Nazev

soucasti/zafizeni

Poloha

soucasti/zafizeni v

Typ nebezpeci dle normy
CSN EN ISO 12100

ID nebezpeci dle normy
CSN EN ISO 12100

systému
Podlaha

systému
Pracovni prostor
rob. prac.

Mechanicka nebezpeci
Nebezpe¢i materialti/latek

1: 1.3-14, 1.3-15, 1.3-16,
1.3-17, 1.3-18, 1.3-19, 1.3-
20, 1.3-21, 1.3-22, 1.3-24,
1.3-26, 1.3-27, 1.3-28, 1.3-

35,1.3.36,1.11-9
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.5-1,7.5-2,79-1,7.10-1,
7.10-2

Kontrolér

Pracovni prostor
rob. prac.

Mechanicka nebezpeci
Nebezpe¢i materialti/latek

1: 1.3-26, 1.4-15, 1.8-4,
1.11-8, 1.12-2
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

Robot

Pracovni prostor
rob. prac.

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek
Ergonomicka nebezpeci
Kombinace nebezpeci

1:1.2-1,1.3-1, 1.3-2, 1.3-3,
1.3-4,1.3-5,1.3-6, 1.3-9,
1.3-11, 1.3-12, 1.3-34, 1.3-
35,1.3-38, 1.4-15, 1.5-1,
1.8-1,1.8-4,1.11-8, 1.12-2
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,7.9-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2, 8.3-2
10: 10.1-1, 10.3-1,

Adapter

Sestava robota

Mechanicka nebezpeci
Nebezpe¢i materialti/latek

1:1.3-1,1.3-2,1.3-3, 1.3-4,
1.3-5,1.3-6,1.3-9, 1.3-11,
1.3-12, 1.3-38, 1.4-11, 1.4-
15,1.5-1,1.8-1, 1.8-4,
1.11-8, 1.12-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

Plastova
podlozka

Sestava robota

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci materialti/latek

1: 1.3-1, 1.3-2, 1.3-3, 1.3-4,
1.3-5,1.3-6,1.3-9, 1.3-11,
1.3-12,1.3-38,1.4-12, 1.4-
15, 1.5-1, 1.8-1, 1.8-4,
1.11-8, 1.12-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

RFID ¢&tecka

Sestava robota

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci zateni
Nebezpeci materialti/latek

1:1.3-1,1.3-2,1.3-3, 1.3-4,
1.3-5,1.3-6,1.3-9, 1.3-11,
1.3-12, 1.3-38, 1.4-15, 1.5-
1,1.8-1,1.8-4, 1.11-8,
1.12-2,
6: 6.5-1,
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7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

Koncovy efektor

Sestava robota

Mechanicka nebezpeci
Nebezpe¢i materialti/latek

1:1.3-1,1.3-2,1.3-3, 1.3-4,
1.3-5,1.3-6,1.3-9, 1.3-11,
1.3-12, 1.3-38, 1.4-15, 1.5-
1,1.8-1,1.8-4,1.11-8,
1.12-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1, 7.10-2

Prsty koncového

Sestava robota

Mechanicka nebezpeci

1: 1.3-1, 1.3-2, 1.3-3, 1.3-4,

efektoru Nebezpe¢i materialti/latek 1.3-5, 1.3-6, 1.3-9, 1.3-11,
1.3-12, 1.3-38, 1.4-3, 1.4-
15, 1.5-1, 1.8-1, 1.8-4,
1.11-8, 1.12-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
Zéakladna robota Pracovni prostor Mechanicka nebezpeci 1: 1.3-14, 1.3-20, 1.3-34,
rob. prac. Nebezpeci hluku 1.4-4,1.4-15,1.8-4,1.11-4,
Nebezpeci vibraci 1.11-8, 1.12-2,
Nebezpeci material/latek 4:4.1-2, 4.6-2,
Ergonomicka nebezpeci 5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2, 7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2,8.3-2
Stojan pro Pracovni prostor Mechanicka nebezpeci 1: 1.3-5,1.3-8, 1.3-9, 1.3-
elektrody rob. prac. Nebezpeci hluku 15,1.3-21, 1.4-2, 1.4-15,
Nebezpeci vibraci 1.8-4,1.11-2, 1.11-8, 1.12-
Nebezpeci materialti/1atek 2,1.12-3
Ergonomicka nebezpeci 4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-1, 8.1-2, 8.2-1, 8.3-1,
8.3-2,
Police Sestava stojanu Mechanicka nebezpeci 1:1.3-5, 1.3-8,1.3-9, 1.4-2,
Nebezpeci hluku 1.4-15, 1.8-4, 1.11-8, 1.12-
Nebezpeci vibraci 2,1.12-3
Nebezpeci materialti/latek 4:4.1-2,4.6-2,
Ergonomicka nebezpeci 5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
8:8.1-2,8.3-2
Upinag Sestava stojanu Mechanicka nebezpeci 1:1.2-1,1.3-8, 1.3-9, 1.4-
s grafitem Nebezpeci materialti/1atek 15,1.8-4,1.8-5,1.11-8,
1.12-2
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1,7.10-2
RFID ¢ip Sestava upinace Nebezpeci zareni 6: 6.5-1,
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Stojan s filtra¢ni

Pracovni prostor

Mechanicka nebezpeci

1: 1.11-5,

vezi rob. prac.
Filtra¢ni hadice Sestava filtru Mechanicka nebezpeci 1:1.3-2,
CNC obrabéci Pracovni prostor Mechanicka nebezpeci 1:1.3-1, 1.3-7, 1.3-25, 1.3-
stroj rob. prac. Elektricka nebezpeci 31, 1.3-32, 1.3-33, 1.3-37,
Tepelna nebezpeci 1.4-7,1.4-9, 1.4-15, 1.5-4,
Nebezpeci hluku 1.6-4,1.8-2,1.11-7, 1.12-1,
Nebezpeci vibraci 2:2.3-1
Nebezpeci materialti/latek 3:3.1-1,
Ergonomicka nebezpeci 4:4.1-1,4.1-2,4.5-1, 4.6-1,
Kombinace nebezpeci 4.6-2,4.7-1,
5:5.1-1,5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2, 8.3-2
10: 10.1-2, 10.3-2
Upinaci svérak Sestava CNC obr. Mechanicka nebezpeci 1:1.3-10, 1.3-12, 1.3-31,
stroje Nebezpeci hluku 1.4-15,1.8-4,1.11-8, 1.12-

Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek
Ergonomicka nebezpeci

25
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2,8.3-2,

Upinac
s grafitem

Sestava upinaciho
sveéraku — CNC obr.

stroje

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci materialti/latek

1: 1.2-1, 1.3-11, 1.3-12,
1.8-4,1.8-5,1.11-8,1.12-2
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,

7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1, 7.10-2

Upinaci
pripravek
s induk.
senzorem a
pouzdrem

Sestava CNC obr.

stroje

Mechanicka nebezpeci
Nebezpe¢i materialti/latek

1:1.3-11, 1.3-31, 1.4-13,
1.4-15, 1.8-4, 1.11-8, 1.12-
2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

Navijeci buben

Sestava CNC obr.

stroje

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek
Ergonomicka nebezpeci

1: 1.3-33, 1.4-15, 1.6-1,
1.8-4,1.11-7,1.11-8, 1.12-
2,1.12-3,
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,7.9-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2, 8.3-2

Krokovy motor

Sestava CNC obr.

stroje

Mechanicka nebezpeci
Elektricka nebezpeci
Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci material/latek
Ergonomicka nebezpeci

1: 1.3-33, 1.4-15, 1.6-3,
1.8-4,1.11-7,1.11-8, 1.12-
2,1.12-3
2:2.1-2,
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
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8:8.1-2,83-2

Zadni kryt Sestava CNC obr. Mechanicka nebezpeci 1:1.3-1, 1.3-7, 1.3-32, 1.3-
stroje Nebezpe¢i materialti/latek 33,1.4-5,1.4-6, 1.4-15,
1.5-3,1.8-3,1.8-4, 1.11-7,
1.11-8, 1.12-2, 1.12-3,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
Ocelové lano Sestava CNC obr. Mechanicka nebezpeci 1:1.2-2, 1.3-33, 1.4-15,
stroje Nebezpe¢i materialti/latek 1.5-5,1.7-1, 1.8-4, 1.11-7,
1.11-8,1.12-2, 1.12-3
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
Kladka Sestava CNC obr. Mechanicka nebezpeci 1:1.3-33,1.4-15, 1.6-2,
stroje Nebezpeci hluku 1.8-4,1.11-7, 1.11-8, 1.12-
Nebezpeci vibraci 2,1.12-3
Nebezpeci materialti/latek 4:4.1-2,4.6-2,
Ergonomicka nebezpeci 5:5.1-2
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2, 8.3-2,
Ofukovaci Sestava CNC obr. Mechanicka nebezpeci 1:1.3-6, 1.3-37, 1.4-8, 1.4-
stanice stroje Nebezpeci hluku 15,1.8-4,1.11-8, 1.12-2,
Nebezpeci vibraci 4:4.1-2, 4.6-2,
Nebezpeci material/latek 5:5.1-2,
Ergonomicka nebezpeci 7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.5-1,7.5-2,7.6-1,7.6-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
8:8.1-2, 8.3-2,
Ventilovy blok Pracovni prostor Mechanické nebezpeci 1: 1.3-30, 1.4-15, 1.8-4,

rob. prac.

Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek
Ergonomicka nebezpeci

1.11-8, 1.12-2,
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,7.9-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2, 8.3-2,

3D sourad. méfr.

stroj.

Pracovni prostor
rob. prac.

Mechanicka nebezpeci
Nebezpe¢i materialti/latek

1: 1.3-3,1.3-13, 1.3-27,
1.3-31, 1.3-36, 1.4-15, 1.5-
2,1.8-4,1.11-8, 1.12-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.5-1,7.5-2,7.6-1,7.6-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

Kontrolér 3D
soufad. méf. s.

Sestava stolniho
pracovisté

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci materialti/latek

1: 1.3-29, 1.4-15, 1.8-4,
1.11-8, 1.12-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

Upinaci svérak

Sestava 3D soufad.

meér. s.

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek

1: 1.3-10, 1.3-12, 1.3-31,
1.4-15,1.8-4, 1.11-8, 1.12-
2,
4:4.1-2,4.6-2,
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Ergonomicka nebezpeci

5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.5-1,7.5-2,7.6-1,
7.6-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2,8.3-2,

Upinac Sestava upinaciho Mechanicka nebezpeci 1:1.2-1,1.3-11, 1.3-12,
s grafitem svéraku — 3D Nebezpeci materialti/1atek 1.8-4,1.8-5, 1.11-8,
soufad. mé&f. s. 7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2, 7.5-1,
7.5-2,7.9-1,7.10-1, 7.10-2
Upinaci Sestava 3D sourad. Mechanicka nebezpeci 1:1.3-11, 1.3-31, 1.4-13,
piipravek mgéf. s. Nebezpe€i materialt/latek  1.4-15, 1.8-4, 1.11-8, 1.12-
s induk. 2,
senzorem a 7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
pouzdrem 7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
Kryt 3D s. m. s. Pracovni prostor Mechanicka nebezpeci 1: 1.3-4,1.3-13, 1.3-16,
rob. prac. Nebezpeci hluku 1.3-19, 1.3-30, 1.4-1, 1.4-
Nebezpeci vibraci 15,1.8-4,1.11-3, 1.11-8,
Nebezpeci material/latek 1.12-2,
Ergonomicka nebezpeci 4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
8:8.1-2,8.3-2,
Stil s PC a Pracovni prostor Mechanicka nebezpeci 1:1.3-17, 1.3-29, 1.8-4,
monitorem rob. prac. Nebezpeci materialti/1atek 1.11-8, 1.12-2

7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

El. rozvodna

Vnéjsi prostor rob.

Mechanicka nebezpeci

1: 1.3-22, 1.3-28, 1.4-15,

skiin prac. Elektricka nebezpeci 1.8-4,1.11-8, 1.12-2, 1.12-
Nebezpeci hluku 3
Nebezpeci vibraci 2:2.1-1,2.4-1,2.6-1,2.8-1,
Nebezpeci materialti/latek 4:4.1-2,4.6-2,
Ergonomicka nebezpe¢i 5:5.1-2,
7:7.1-1,7.2-1,7.5-1,7.6-1,
7.10-1,
8:8.1-2,8.3-2,
PLC Sestava s el. Elektricka nebezpeci 2:2.1-1,2.4-1,2.6-1,2.8-1,
rozvodnou skiini
Oploceni s blok. Pracovni prostor Mechanicka nebezpeci 1: 1.3-18, 1.3-23, 1.3-24,

zafizenim a
sign. majakem

rob. prac.

Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek
Ergonomicka nebezpeci

1.3-39, 1.4-14, 1.4-15, 1.8-
4,1.11-1, 1.11-8, 1.12-2,
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2,
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.3-1,7.6-1,7.6-2,7.5-1,
7.5-2,79-1,7.10-1, 7.10-2
8:8.1-2,8.3-2,

Ovladaci panel
s tlacitkem,

Sestava oploceni

Mechanicka nebezpeci
Elektricka nebezpeci
Nebezpeci hluku

1: 1.4-10, 1.4-15, 1.8-4,
1.11-8, 1.12-2,
2:2.1-3,2.8-2,
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RFID ¢teckou a Nebezpeci vibraci 4:4.1-2, 4.6-2,
ES Nebezpeci zareni 5:5.1-2,
Nebezpeci materialti/1atek 6: 6.5-1,
Ergonomicka nebezpeci 7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1, 7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
8:8.1-2,8.3-2,
HMI panel Sestava oploceni Mechanicka nebezpeci 1: 1.3-39, 1.4-15, 1.8-4,

Nebezpeci hluku
Nebezpeci vibraci
Nebezpeci materialti/latek
Ergonomicka nebezpeci

1.11-8, 1.12-2,
4:4.1-2,4.6-2,
5:5.1-2
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2
8:8.1-2,8.3-2

Gumova rohoz

Pracovni prostor
rob. prac.

Mechanicka nebezpeci
Nebezpeci materialti/latek

1: 1.11-6, 1.11-8, 1.12-2
7:7.1-1,7.1-2,7.2-1,7.2-2,
7.6-1,7.6-2,7.5-1,7.5-2,
7.9-1,7.10-1,7.10-2

NOK krabice

Pracovni prostor
rob. prac.

Mechanické nebezpeci

1: 1.3-40, 1.3-41, 1.4-15,
1.8-4,1.11-8, 1.11-10,
1.12-2
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4.3 Zpusoby hodnoceni

Pro tuto bezpe€nostni analyzu byla zvolena metoda SCRAM (Scalable Risk Analysis and Evaluation
Method), ktera byla vyvinuta spole¢nosti SICK. Tato metoda slouZi pro vyhodnoceni a sniZeni rizik
spojenych s pouzivanim stroji a zafizeni po celém svéte. Metodu lze pouzit na Siroké spektrum stroji a
pramyslovych aplikacich, nebot’ je flexibilni a pfizpasobitelna. SCRAM je v souladu s mezinarodnimi
normami jako je CSN EN ISO 12100:2011. V prvé fadé dojde k identifikaci potencialnich nebezpeéi a
odhadu rizik, kterd jsou spojené s témito nebezpecimi. Po provedeni prvého kroku dojde k vyuziti
vhodnych opatieni, ktera vedou ke snizeni rizik na pfijatelnou uroven. Pti této metodé je mozné vyuzit
vice iteraci, aby doslo ke sniZeni rizik na tuto uroven. [11; 12]

Tab. 3 SICK SCRAM metoda. Tabulka prevzata a upravena z [12].

Zavaznost  Vystaveni | Vylouceni/omezeni Pravdépodobnost vyskytu
zranéni nebezpedi skod nebezpecné udalosti
Q1 Q2 Q3
S1 - - 0 0 0 a
Al 0 0 1 b
S2 F1/F2 A2 0 1 2
o Al 1 2 3 ¢
33 A2 2 3 4
0 Al 3 4 5 d
A2 4 5 6
Al 5 6 7
4 Fl A2 6 7
F2 Al 7
A2

Tab. 4 Zavaznost zraneéni. Tabulka prevzata a upravena z [11].

Zéavaznost zranéni

S1  Zanedbatelné Zadné nebo zanedbatelné (trivialni) zranéni (nap¥. malé modiiny nebo
povrchové fezné rany), které nevyzaduji jakékoli oSetfeni nebo pouze
oSetfeni, které se omezuje na jednoduché a bézné dostupné metody prvni
pomoci a vybaveni.

S2  Mirmné Zranéni, ktera lze oSetfit bézné dostupnymi prostfedky prvni pomoci, ale
vyzaduji pomoc lékarsky proskoleného personalu nebo zranéni (zdravotni
stav), které se samo vyléci do tii mesict bez 1éCby, ale pod dohledem
praktického lékare.

S3  Vaziné Zranéni, ktera vyzaduji oSetieni 1ékafem, ale nevedou k trvalému poskozeni,
nebo zranéni, ktera vedou ke ztrat¢ nebo trvalému poskozeni ¢asti lidského
téla (nikoli vSak plné ztraté) s reverzibilnimi zdravotnimi stavy.

S4  Tézké Zranéni, ktera vedou ke smrti jedné nebo vice osob nebo zranéni, ktera
vyzaduji oSetfeni 1ékafem v nemocnici a mohou vést k trvalému poskozeni
nebo ztraté Casti téla, koncetin nebo smysli/schopnosti.

Podle normy CSN EN ISO 13849-1 ptilohy A, odpovida S2 zavaznosti S1. S4 odpovida dle CSN EN
ISO 13849-1 ptilohy A zavaznosti S2. [11]



Tab. 5 Vystaveni nebezpeci. Tabulka prevzata a upravena z [11].

Vystaveni nebezpeci

F1  Dvakrat ¢i mén€ za pracovni sménu a mén€ nez 15 minut kumulované expozice na pracovni
sménu

F2  Vice nez dvakrat za pracovni sménu, nebo vice nez 15 minut kumulované expozice za
pracovni sménu.

Tab. 6 Moznost zamezeni Skod. Tabulka prevzata a upravena z [11].

Moznost zamezeni Skod

Al Vyhnutelné Existuji urité podminky, které umoznuji vyhnout se Skodé (jako jsou
kvalifikovani pracovnici, pomali pohyby, malo ¢asté zasahy, procesy s nizkou
slozitosti, zadné nahlé nebo neocekavané pohyby s velkym zrychlenim).

A2  Nevyhnutelné Vyhnout se je téméf nemozné kvili nedostatku indikace nebo povédomi o
nebezpecénosti situace (jako jsou rychlé nebezpeéné udalosti, nedostatecny
okolni prostor pro Unik, vysoka slozitost procesi a/nebo vliv rutiny na
povédomi o nebezpedi).

Tab. 7 Pravdépodobnost vyskytu. Tabulka prevzata a upravena z [11].

Pravdépodobnost vyskytu

Q1 Nizkda  Poruchy stroje (vCetné fidiciho systému), zaseknuti, nebo poruchy zpiisobené
vlastnostmi zpracovavanych materialti, nebo nevhodné chovani ¢lovéka se vyskytuji
pouze ziidka.

Q2 Stfedni Poruchy stroje (vCetné fidiciho systému), zaseknuti, nebo poruchy zpiisobené
vlastnostmi zpracovavanych materiald, nebo nevhodné chovani ¢lovéka jsou
predvidatelné.

Q3 Velka  Poruchy stroje (v€etné fidiciho systému), zaseknuti, nebo poruchy zptisobené
vlastnostmi zpracovavanych materiald, nebo nevhodné chovani ¢lovéka lze o¢ekavat
s uréitou pravidelnosti.
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4.4 Prehled identifikovanych nebezpeci
Popis nebezpeci Prvky rizika Vysledny
index

rizika

1. Mechanicka nebezpeci
1.1 Nebezpeci prejeti nebo pirebéhnuti

Nenachazi se v analyzovaném systému
1.2 Nebezpeci vymrsténi

1.2-1 Nebezpe¢i vymrsténi drzaku s grafitem pii S4 F2 A2 Q2 9
manipulaci robotu

1.2-2 Nebezpeci vymrsténi ocelového lana pii S4 F2 A2 Q1 8
poruseni

1.3 Nebezpedi stlaceni (kvazistaticky kontakt)

1.3-1 Nebezpeci stlaceni mezi robotem (nebo jeho S4 F1 A2 Q2 7

¢asti) a CNC obrabécim strojem (nebo jeho
¢asti) pfi pohybu robotu

1.3-2 Nebezpeci stlaceni mezi robotem (nebo jeho S3 F1I A2 Q2 3
¢asti) a filtracni hadici pfi pohybu robotu

1.3-3 Nebezpedi stlateni mezi robotem (nebo jeho S4 F1 A2 Q2 7
¢asti) a 3D soufadnicovym méticim strojem
pfi pohybu robotu

1.3-4 Nebezpeci stlaceni mezi robotem (nebo jeho S4 F1 A2 Q2 7

¢asti) a krytem 3D soutradnicového méficiho
stroje pii pohybu robotu

1.3-5 Nebezpeci stlaceni mezi robotem (nebo jeho S4 F1 A2 Q2 7
¢asti) a stojanem pro elektrody (nebo jeho
¢asti) pfi pohybu robotu

1.3-6 Nebezpeci stlaceni mezi robotem (nebo jeho S4 F1 A2 Q2 7
¢asti) a ofukovaci stanici (nebo jeji ¢asti) pii
pohybu robotu

1.3-7 Nebezpeci stlaceni mezi zadnim krytem a S3 F1 A2 Q2 3
CNC obrabécim strojem pii pohybu krytu.

1.3-8 Nebezpeci stlateni mezi stojanem pro SI F2 A2 Q3 0
elektrody (nebo jeho casti) a drzakem
s grafitem

1.3-9 Nebezpeci stlateni mezi stojanem pro S3 F2 A2 Q2 5
elektrody (nebo jeho casti) a robotem (nebo
jeho casti) pii zakladani elektrod pti pohybu

robotu

1.3-10 Nebezpeci stlaceni pfi zavirani S3 F1 A2 Q2 3
pneumatického upinaciho svéraku

1.3-11 Nebezpeci stlaceni mezi upinacim S3 F1 A2 Q2 3

piipravkem (nebo jeho ¢asti) a robotem (nebo
jeho casti) pii zakladani upinace s grafitem
do upinaciho svéraku

1.3-12 Nebezpedi stlateni mezi upinacim svérakem S3 F1 A2 Q2 3
a robotem (nebo jeho ¢asti) pii zakladani
upinace s grafitem

1.3-13 Nebezpeci stlaceni mezi krytem 3D S4 F1 A2 Q2 7
soufadnicového méfticiho stroje a 3D
soufadnicovym méficim strojem

1.3-14 Nebezpeci stlaceni prsti pii montazi nebo S4 F1 A2 Q2 7
demontazi zakladny robotu
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1.3-15

1.3-16

1.3-17

1.3-18

1.3-19

1.3-20

1.3-21

1.3-22

1.3-23

1.3-24

1.3-25

1.3-26

1.3-27

1.3-28

1.3-29

1.3-30

1.3-31

1.3-32

1.3-33

1.3-34

1.3-35
1.3-36

1.3-37

1.3-38

Nebezpeci stlaceni prstd pii montazi nebo
demontazi stojanu pro elektrody

Nebezpeci stlaceni prsti pii montazi nebo
demontazi krytu 3D soufadnicového méficiho
stroje

Nebezpeci stlaceni prsti pii montazi nebo
demontazi stolu a vybaveni pro 3D
soufadnicovy mefici stroj

Nebezpeci stlaceni prstd pii montazi nebo
demontazi oploceni (nebo jeho casti)
Nebezpedi stlaceni pii preklopeni krytu 3D
soufadnicového méficiho stroje

Nebezpeci stlaceni pti preklopeni zakladny
robotu

Nebezpeci stlaceni pii preklopeni stojanu pro
elektrody

Nebezpeci stlaceni pti preklopenti el.
rozvodné skiiné

Nebezpeci stlaceni prstll ve dveii oploceni pfi
manipulaci s dvefmi

Nebezpeci stlaceni pti preklopeni oploceni
(nebo jeho casti)

Nebezpeci stlaceni v prostorach CNC
obrabéciho stroje pri otevieni zadniho krytu
Nebezpeci stlaceni prstd pii montazi nebo
demontazi kontroléru robotu

Nebezpeci stlaceni prsti pii montazi nebo
demontazi 3D soufadnicového méticiho
stroje

Nebezpeci stlaceni prsti pii montazi nebo
demontazi el. rozvodné skiiné

Nebezpeci stlaceni prstd pii montazi nebo
demontazi kontroléru od 3D soutadnicového
meéficiho stroje

Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo
demontazi ventilového bloku

Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo
demontazi upinaciho svéraku

Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo
demontazi zadniho krytu

Nebezpeci stlaceni pii montazi nebo
demontazi pohybového mechanismu zadniho
krytu CNC obrabéciho stroje

Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo
demontazi robotu o zakladnu robotu
Nebezpeci stlaceni pii preklopeni robotu
Nebezpeci stlaceni pti preklopeni 3D
soufadnicového meéfticiho stroje

Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo
demontazi ofukovaci stanice

Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo
demontazi adaptéru, koncového efektoru,
plastové podlozky, RFID ¢étecky a prstt
koncového efektoru

S2

S2

S2

S2

S4

S4

S4

S4

S3

S4

S4

S4

S4

S4

S3

S3

S2

S2

S2

S4

S4
S4

S2

S1

F1

F1

F1

F1

F2

F2

F2

F2

F1

F2

F1

F2

F2

F2

F1

F1

F1

F1

F1

F2

F2
F2

F1

F1

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2
A2

A2

A2

Q2
Q2

Q2

Q2
Q3
Q3
Q3
Q2
Q2
Q2
Q3
Q2
Q2

Q2
Q2

Ql
Q2
Q2
Q2

Q3

Q3
Q3

Q2
Q2
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10

10

10

10
10
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1.3-39 Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo S1 F1 A2 Ql 0
demontazi HMI panelu

1.3-40 Nebezpeci stlaceni pfi montazi nebo SI  F1 A2 Q1 0
demontazi NOK krabicky

1.3-41 Nebezpedi stlateni mezi robotem (nebo jeho S4 F1 A2 Q2 7
¢asti) a NOK krabici pti pohybu robotu

1.4 Nebezpeci porezani nebo oddéleni

1.4-1 Nebezpeci pofezani o konce extrudovanych S3 F2 A2 Q2 5
hlinikovych profilt u kryt 3D soutadnicového
meéficiho stroje

1.4-2 Nebezpeci pofezani o stojan pro elektrody S3 F2 A2 Q2 5
(nebo jeho casti)

1.4-3 Nebezpeci pofezani o prsty koncového S3 F2 A2 Q2 5
efektoru

1.4-4 Nebezpeci pofezani o zakladnu robotu S3 F2 A2 Q2 5

1.4-5 Nebezpeci pofezani o zadni kryt CNC S3 F2 A2 Q2 5
obrabéciho stroje

1.4-6 Nebezpeci oddeleni prstl pii padu zadniho S4 F2 A2 Q2 9
krytu CNC obrabéciho stroje

1.4-7 Nebezpeci pofezani o nastroj CNC S3 F1 A2 Q2 3
obrabéciho stroje pfi otevieném zadnim krytu

1.4-8 Nebezpec€i pofezani o hrany ofukovaci S3 F2 A2 Q2 5
stanice

1.4-9 Nebezpeci pofezani o hrany krytu krokového S3  F1 A2 Q2 3
motoru

1.4-10 Nebezpec€i pofezani o hrany ovladaciho S3 F2 A2 Q2 5
panelu

1.4-11 Nebezpeci potfezani o hrany adapteru S3 F2 A2 Q2 5

1.4-12 Nebezpeci pofezani o hrany plastové S3 F2 A2 Q2 5
podlozky

1.4-13 Nebezpeci pofezani o hrany upinaciho S3 F1 A2 Q2 3
piipravku

1.4-14 Nebezpeci pofezani o hrany oploceni S3 F1 A2 Q2 3

1.4-15 Nebezpeci pofezani o nastroje potiebné S3 F1 A2 Q2 3
k montazi, demontazi, servisu, rozbalovani a
baleni

1.5 Nebezpeci vtazeni nebo zachyceni

1.5-1 Nebezpeci zachyceni robotem (nebo jeho S2 F2 A2 Q2 1
¢asti) pfi pohybu

1.5-2 Nebezpeci zachyceni 3D soufadnicovym S2 F2 A2 Q2 1
meéficim strojem pii pohybu

1.5-3 Nebezpeci zachyceni zadnim krytem pii S2 F2 A2 Q2 1
pohybu

1.5-4 Nebezpeci zachyceni vnitinimi ¢astmi CNC S3 F2 A2 Q2 5
obrabéciho stroje pfi otevieném zadnim krytu

1.5-5 Nebezpeci zachyceni ocelovym lanem pii S3 F2 A2 Q2 5
pohybu zadniho krytu CNC obrabéciho stroje

1.6 Nebezpeci navinuti

1.6-1 Nebezpe¢i navinuti na navijeci buben S3 F2 A2 Ql 4

1.6-2 Nebezpec€i navinuti na kladku S3 F2 A2 Ql 4

1.6-3 Nebezpeci navinuti na krokovy motor S3 F2 A2 Ql 4

1.6-4 Nebezpeci navinuti na vieteno pii otevieném  S4 F2 A2 Ql 8
zadnim krytu CNC obrabéciho stroje

1.7 Nebezpe¢i tfeni nebo odfeni

1.7-1 Nebezpeci odfeni pii pohybu ocelovéholana  S2  F2 A2 Q2 1
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1.8 Nebezpeci narazeni (dynamicky kontakt)

1.8-1 Nebezpec€i narazeni robotu (nebo jeho Casti)
do clovéka

1.8-2 Nebezpeci narazeni pracovniho stolu CNC
obrabéciho stroje do ¢loveéka pii otevieném
zadnim krytu

1.8-3 Nebezpeci narazeni zadniho krytu CNC
obrabéciho stroje do ¢loveka

1.8-4 Nebezpe€i padu soucasti pii nakladani,
vykladani, pteprave, baleni, rozbaleni,
montazi a demontazi

1.8-5 Nebezpec€i padu drzaku s grafitem pii
zakladani

S4

S4

S4

S4

S3

F2

F1

F2

F1

F2

A2

A2

A2

A2

A2

Q3
Q2

Q2
Q2

Q2

10

1.9 Nebezpeci vystiiknuti
Nenachdzi se v analyzovaném systému

1.10 Nebezpeci stiihu
Nenachazi se v analyzovaném systému

1.11 Nebezpeci uklouznuti, zakopnuti a padu

1.11-1 Nebezpeci zakopnuti a padu o kotvici nebo
dosedaci prvky oploceni

1.11-2 Nebezpeci zakopnuti a padu o kotvici nebo
dosedaci prvky stojanu pro elektrody

1.11-3 Nebezpeci zakopnuti a padu o kotvici nebo
dosedaci prvky krytu 3D soufadnicového
meéficiho stroje

1.11-4 Nebezpeci zakopnuti a padu o kotvici nebo
dosedaci prvky zakladny robotu

1.11-5 Nebezpeci zakopnuti a padu o stojan filtracni
veéze

1.11-6 Nebezpeci zakopnuti a padu o gumovou
rohoz

1.11-7 Nebezpeci padu pfi montazi posuvného
mechanismu zadniho krytu (nebo jeho casti)
CNC obrabéciho stroje

1.11-8 Nebezpeci padu pri nakladani, vykladani,
pieprave, baleni, rozbaleni, montazi a
demontazi soucasti

1.11-9 Nebezpeci uklouznuti na mokré nebo
znecisténé podlaze

1-10 Nebezpeci zakopnuti a padu o NOK krabici

S4

S4

S4

S4

S4

S4

S4

S3

S4

S4

F2

F2

F2

F1

F1

F1

F1

F2

F1

F1

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

A2

Q2
Q2
Ql

Q2
Q2
Q2
Q2

Q2

Q2
Q2

1.1

1.12 Nebezpeci propichnuti nebo pichnuti

1.12-1 Nebezpeci propichnuti nebo pichnuti o
nastroje CNC obrabéciho stroje pii
otevieném zadnim krytu

1.12-2 Nebezpeci propichnuti nebo pichnuti o
nastroje potifebné pro montaz, demontaz,
baleni a rozbaleni

1.12-3 Nebezpeci propichnuti nebo pichnuti o
nastroje potiebné pro servis

S4

S4

S4

F1

F1

F1

A2

A2

A2

Q1

Ql

Ql

1.13 Nebezpeci uduseni
Nenachdzi se v analyzovaném systému

2. Elektricka nebezpeci

2.1 Nebezpeci popaleni
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2.1-1 Nebezpec€i popaleni o el. rozvodnou skiin S3 F1 A2 Q2 3
(nebo jeji casti)

2.1-2 Nebezpeci popaleni o krokovy motor (nebo S3  F1 A2 Q1 2
¢asti v jeho blizkém okoli)

2.1-3 Nebezpeci popaleni pii zapojovani a S3 F1 A2 Q2 3
odpojovani elektrickych zatizeni ovladaciho
panelu

2.2 Nebezpeci chemickych ucinkt
Nenachdzi se v analyzovaném systému

2.3 Nebezpecné tcinky na lékarské implantaty

2.3-1 Nebezpecné tcinky na kardiostimulatory od S4 F1 A2 Q2 7
linearnich motortt CNC obrabéciho stroje

2.4 Nebezpec¢i smrti elektrickym proudem

2.4-1 Nebezpeci smrti elektrickym proudem uvnitt  S4 F1 A2  Ql 6
el. rozvodné skiiné

2.5 Nebezpec¢i padu, vymrsténi
Nenachazi se v analyzovaném systému

2.6 Nebezpeci pozaru

2.6-1 Nebezpec€i vzniku pozaru uvnitt el. rozvodné  S3  F1 Al Ql 1
skiiné

2.7 Nebezpeci vystiiknuti roztavenych castic
Nenachazi se v analyzovaném systému

2.8 Nebezpeci zasazeni elektrickym proudem

2.8-1 Nebezpec€i zasazeni elektrickym proudem S4 F1 A2 Ql 6
uvnitt el. rozvodné skiiné

2.8-2 Nebezpeci zasazeni elektrickym proudempti S4 F1 A2 Ql 6
montazi a demontazi elektrickych prvku
ovladaciho panelu

3. Tepelna nebezpeci

3.1 Nebezpeci popaleni

3.1-1 Nebezpeci popaleni o nastroj CNC S3 F2 A2 QI 4
obrabéciho stroje

3.2 Nebezpeci dehydratace
Nenachazi se v analyzovaném systému

3.3 Nebezpeci nepohodli
Nenachdzi se v analyzovaném systému

3.4 Nebezpeci omrznuti
Nenachazi se v analyzovaném systému

3.5 Nebezpeci zranéni vyzarovanim zdroju tepla
Nenachdzi se v analyzovaném systému

3.6 Nebezpeci opareni
Nenachazi se v analyzovaném systému

4. Nebezpeci hluku

4.1 Nebezpeci nepohodli

4.1-1 Nebezpeci nepohodli od CNC obrabéciho S1 F2 A2 Ql 0
stroje (nebo jeho Casti)

4.1-2 Nebezpeci nepohodli od nastrojii pottebnych ~ SI  F2 A2 Q3 0

k montazi, demontazi nebo servisu

4.2 Nebezpeci ztraty védomi
Nenachazi se v analyzovaném systému

4.3 Nebezpeci ztraty rovnovahy
Nenachdzi se v analyzovaném systému

4.4 Nebezpeci trvalé ztraty sluchu
Nenachézi se v analyzovaném systému
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4.5 Nebezpeci stresu

4.5-1 Nebezpeci stresu od CNC obrabéciho stroje SI F2 A2 Q1
(nebo jeho ¢asti)

4.6 Nebezpeci huceni v usich

4.6-1 Nebezpec¢i huceni v usich od CNC S1 F2 A2 Ql
obrabéciho stroje (nebo jeho ¢asti)

4.6-2 Nebezpeci huceni v usich od nastroju S1 F2 A2 Q3
pottebnych k montazi, demontazi nebo
servisu

4.7 Nebezpeci tinavy

4.7-1 Nebezpeci inavy od CNC obrabéciho stroje S1 F2 A2 Q1
(nebo jeho Casti)

4.8 Nebezpeci vSech ostatni
Nenachazi se v analyzovaném systému

5. Nebezpeci vibraci

5.1 Nebezpeci nepohodli

5.1-1 Nebezpeci nepohodli zplisobené vibracemiod S1  F2 A2 Ql
CNC obrabéciho stroje

5.1-2 Nebezpeci nepohodli zplisobené nastroji S1 F2 A2 Q3
pottebnych k montazi, demontazi nebo
servisu

5.2 Nebezpec¢i onemocnéni bederni patefe
Nenachazi se v analyzovaném systému

5.3 Nebezpeci neurologického poskozeni
Nenachdzi se v analyzovaném systému

5.4 Nebezpeci poSkozeni kloubt
Nenachazi se v analyzovaném systému

5.5 Nebezpeci poskozeni patefe
Nenachdzi se v analyzovaném systému

5.6 Nebezpeci cévniho poskozeni
Nenachazi se v analyzovaném systému

6. Nebezpeci zareni

6.1 Nebezpeci popaleni
Nenachdzi se v analyzovaném systému

6.2 Nebezpeci poskozeni zraku a kiize
Nenachazi se v analyzovaném systému

6.3 Nebezpecné ucinky na reprodukéni schopnost
Nenachdzi se v analyzovaném systému

6.4 Nebezpeci mutace
Nenachazi se v analyzovaném systému

6.5 Nebezpeci bolesti hlavy, nespavosti, atd.

6.5-1 Nebezpeci bolesti hlavy a nespavosti S1 F2 A2 Ql
zpusobené vlivem RFID technologie

7. Nebezpeci materiali/latek

7.1 Nebezpeci dychacich potizi, uduseni

7.1-1 Nebezpeci dychacich potizi, uduseni od S4 F2 A2 Ql
grafitového prachu

7.1-2 Nebezpeci dychacich potizi, uduseni pii S4 F1 A2 Ql
¢i8téni, udrzbé a servisovani

7.2 Nebezpeci rakoviny

7.2-1 Nebezpeci rakoviny od vdechovani S4 F2 A2 Ql
grafitového prachu

7.2-2 Nebezpeci rakoviny pii €isténi, udrzbe a S4 F1 A2 Ql
servisovani
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7.3 Nebezpeci koroze

7.3-1 Nebezpeci koroze pii ¢isténi, udrzbé a S4 F1 A2 Ql 6
servisovani

7.4 Nebezpec¢né ucinky na reprodukéni schopnost
Nenachdzi se v analyzovaném systému

7.5 Nebezpeci vybuchu

7.5-1 Nebezpeci vybuchu grafitového prachu S4 F1 A2 Q1 6

7.5-2 Nebezpeci vybuchu pii ¢isténi, adrzbe a S4 F1 A2 Q1 6
servisovani

7.6 Nebezpeci pozaru

7.6-1 Nebezpeci pozaru grafitového prachu S4 F1 A2 Q1 6

7.6-2 Nebezpeci pozaru pii ¢isténi, udrzbe a S4 F1 A2 Q1 6
servisovani

7.7 Nebezpedi infekce
Nenachazi se v analyzovaném systému

7.8 Nebezpeci mutace
Nenachdzi se v analyzovaném systému

7.9 Nebezpeci otravy

7.9-1 Nebezpeci otravy chemickymi latkami pfi S4 F1 A2 Ql 6
¢isténi, drzbé a servisovani

7.10 Nebezpeci senzibility

7.10-1 Nebezpeci senzibility pokozky od grafitového S2  F2 A2 Q2 1
prachu

7.10-2 Nebezpeci senzibility pokozky od S3 F1 A2 Q2 3
chemickych latek pii ¢isténi, udrzbé a
servisovani

8. Ergonomicka nebezpeci

8.1 Nebezpeci nepohodli

8.1-1 Nebezpe¢i nepohodli pii zakladani drzaku S2 F1I A2 Q3 2
s grafitem do stojanu pro elektrody

8.1-2 Nebezpeci nepohodli pii ruéni montazi, S22 F1 A2 Q3 2
demontazi, manipulaci a servisu se soucasti
robotického pracovisté

8.2 Nebezpeci unavy

8.2-1 Nebezpeci tnavy pii zakladani drzaku S2  F1 A2 Q3 2
s grafitem do stojanu pro elektrody

8.3 Nebezpeci svalové kosterniho poskozeni

8.3-1 Nebezpeci svalove kosterniho poskozeni pfi S3 F1I A2 Ql 2
zakladani drzaku s grafitem do stojanu pro
elektrody

8.3-2 Nebezpeci svalove kosterniho poskozeni pfi S3 F1I A2 Ql 2
ru¢ni montazi, demontazi, manipulaci a
servisu se soucasti robotického pracovisté

8.4 Nebezpeci stresu
Nenachazi se v analyzovaném systému

8.5 Nebezpeci nasledkem lidskych chyb
Nenachdazi se v analyzovaném systému

9. Nebezpeci spojena s prostiedim, ve kterém je stroj pouzivan
Nenachdzi se v analyzovaném systému

10. Kombinace nebezpeci

10.1 Nebezpeci obnoveni dodavky energie po jejim pieruseni

10.1-1 Nebezpeci pohybu robotu po obnoveni S4 F1 A2 Q1 6

dodavky energie po jejim preruseni
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10.1-2

Nebezpe€i pohybu CNC obrabéciho strojepii S4 F1 A2 QI 6

obnoveni dodavky energie po jejim preruseni

10.2 Nebezpeci vnéjsich vlivil na zdroji energie
Nenachazi se v analyzovaném systému

10.3 Nebezpeci neocekavaného spusténi
10.3-1
10.3-2

obrabéciho stroje

Nebezpe€i neo¢ekavaného spusténi robotu
Nebezpeci neocekavaného spusténi CNC

3

S4 Fl A2 Q2
S4 Fl A2 Q2 7

4.5 Analyza vyznamnych nebezpeci

Analyza vyznamnych nebezpeci

Typ stroje: Robotické pracoviste

Béhem celého Zivotniho cyklu soucésti/zarizeni systému

Model: ABB IRB 1200

Pof. Féze zivotniho  Popis ID Popis nebezpecné udalosti:

¢islo cyklu

1. Doprava

1.1  Nakladéani a Nebezpeci 1.8-4, 1.11-8,  Pfi nakladani nebo vykladani mize

vykladani vyplivajici 1.11-9, 8.1-2,  dojit k upusteéni soucasti a stlaeni
z nakladani a 8.3-2 nebo narazu do ¢asti téla. Muze dojit
vykladani k uklouznuti, zakopnuti nebo padu pri
soucasti nakladani a vykladani soucasti.
S nakladanim a vykladanim je spojena
ergonomicka naro¢nost.

1.2 Pieprava Nebezpeci 1.8-4, 1.11-8,  Pfti prepravé mize dojit k upuSténi
vyplivajici z 1.11-9, 8.1-2,  soucasti a stlaceni nebo narazu do casti
piepravy 8.3-2 téla. Mize dojit k uklouznuti,

zakopnuti nebo padu pii pieprave.
S piepravou je spojena i ergonomicka
narocnost.

1.3 Balenia Nebezpedi 1.4-1,1.4-2,  Piibaleni nebo rozbaleni mize dojit

rozbalovani vyplivajici 1.4-3,1.4-4,  k potezani nebo k propichnuti ¢asti
z baleni a 1.4-5,1.4-8,  tela o soucasti nebo nastroje potrebné
rozbalovani 1.4-9, 1.4-10, pro baleni a rozbaleni. Pfi baleni nebo
soucasti nebo 1.4-11, 1.4- rozbaleni mize dojit k upusténi
nastroji k tomu 12, 1.4-13, soucasti a stlaceni nebo narazu do ¢asti
potfebnych 1.4-14,1.4- téla. Mize dojit k uklouznuti,
15, 1.8-4, zakopnuti nebo k padu pfi baleni nebo
1.11-8, 1.11-  rozbalovani. S balenim a rozbalovanim
9,1-12-2, je spojena i ergonomicka naro¢nost.
8.1-2, 8.3-2
2. Montaz a uvedeni do provozu
2.1  Montazrobotu = Nebezpeci 1.3-1, 1.3-2, Pti montazi a uvedeni do provozu
a jeho vSech vyplivajici 1.3-3,1.3-4,  miZe dojit k upusténi soucasti a
¢asti vCetné z manipulace 1.3-5, 1.3-6, stlaceni nebo narazu do ¢asti téla,
kontroléru dané soucasti 1.3-14, 1.3- piipadné k pteklopeni soucasti nebo k
nebo nastroji 20, 1.3-26, zachyceni. MiZe dojit k uklouznuti,
pro montaz a 1.3-34, 1.3- zakopnuti nebo padu pii montazi.
uvedeni do 35, 1.3-38, S montazi je spojena i ergonomicka
provozu 1.4-3,1.4-4,  narocnost. Miize dojit také potfezani
1.4-11, 1.4- nebo k propichnuti pfi montézi o
12, 1.4-15, soucasti nebo nastroje potrebné
1.5-1, 1.8-1, k montazi. Pii montazi dochazi
1.8-4,1.11-4, k nepohodli a k huceni v usich
1.11-8, 1.11-  zpisobené montaznimi néstroji. Mlize
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9,1.12-2,2.3-
1,4.1-2,4.6-
2,5.1-2,8.1-
2,8.3-2,10.1-
1,10.3-1

b

dojit k nebezpeci pti obnoveni
dodavky energie po jejim pieruSeni
nebo neocekavaném spusténi pii
uvadéni do provozu. Pfi priblizeni

k CNC obrabécimu stroji pii montazi a
uvadéni do provozu muze dojit

k nebezpecnym ucinklim na
kardiostimulatory.

2.2 Montaz stojanu  Nebezpeci 1.3-8, 1.3-15, Pfi montazi a uvedeni do provozu
pro elektrody vyplivajici 1.3-21, 1.4-2, mize dojit k upusténi soucasti a
z manipulace 1.4-15, 1.8-4, stlaceni nebo narazu do casti t¢la,
dané soucasti 1.8-5, 1.11-2, ptipadné k pteklopeni soucasti. Mize
nebo nastroji 1.11-8, 1.11-  dojit k uklouznuti, zakopnuti nebo
pro montaz a 9,1.12-2,2.3- padu pfi montazi. S montazi je spojena
uvedeni do 1,4.1-2,4.6- iergonomicka naro¢nost. Mize dojit
provozu 2,5.1-2,8.1-  také k potezani nebo k propichnuti pti
1,8.1-2,8.2-  montazi o soucast nebo nastroje
1, 8.3-1,8.3-2 potiebné k montazi. Pfi montazi
dochazi k nepohodli a k huceni v usich
zpisobené montaznimi nastroji. Pti
ptiblizeni k CNC obrabécimu stroji pfi
montazi a uvadeéni do provozu muze
dojit k nebezpeénym uc¢inklim na
kardiostimulatory.

2.3 Montaz zadniho Nebezpeci 1.2-2,1.3-7,  Pfi montazi a uvedeni do provozu
krytu a vyplivajici 1.3-25, 1.3- muze dojit k upusténi soucasti a
mechanismu z manipulace 32,1.3-33, stla¢eni nebo narazu do ¢asti téla,
CNC dané soucasti 1.4-5,1.4-6,  ptipadné k padu. Muze dojit
obrabéciho nebo nastroji 1.4-7,1.4-9,  k uklouznuti, zakopnuti nebo padu pti
stroje pro montaz a 1.4-15,1.5-3, montéazi. S montézi je spojend i

uvedeni do 1.5-4, 1.5-5, ergonomicka naro¢nost. Muze dojit
provozu 1.6-1, 1.6-2, také k potezani, oddéleni, k
1.6-3, 1.6-4,  propichnuti nebo navinuti pfi montazi
1.7-1, 1.8-2, 0 soucast nebo nastroje potiebné
1.8-3, 1.8-4, k montézi. Miize dojit ke vtaZzeni nebo
1.11-7, 1.11-  zachyceni pfi uvadéni do provozu. Pti
8,1.11-9, montazi dochazi k nepohodli a
1.12-1, 1.12-  k huceni v usich zptisobené
2,2.1-2,2.3- montaznimi nastroji. Pfi uvedeni do
1,3.1-1,4.1-  provozu mize dojit k vymrsténi
2,4.6-2,5.1-  ocelového lana v disledku jeho
2,8.1-2,8.3-  poruSeni. Nebezpeci popaleni o
2,10.1-2, krokovy motor nebo nastroj pii
10.3-2 uvedeni do provozu. Muze dojit
k nebezpeci pti obnoveni dodavky
energie po jejim preruseni nebo
neo¢ekavaném spusténi pti uvadeéni do
provozu. Pii ptiblizeni k CNC
obrabécimu stroji pfi montazi a
uvadéni do provozu mutize dojit
k nebezpecnym ucinkiim na
kardiostimulatory.

24  Montaz 3D Nebezpeci 1.3-13, 1.3- Pfi montazi a uvedeni do provozu
soufadnicového  vyplivajici 16, 1.3-17, muze dojit k upusténi soucasti a
meéficiho stroje  z manipulace 1.3-19, 1.3- stlaeni nebo narazu do Casti téla,
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a jeho Casti a dané soucasti 27,1.3-29, pripadné k preklopeni soucasti nebo k
piislusenstvi nebo nastroji 1.3-36, 1.4-1, zachyceni. Muze dojit k uklouznuti,
pro montaz a 1.4-15,1.5-2,  zakopnuti nebo padu pii montazi.
uvedeni do 1.8-4, 1.11-3, S montézi je spojena i ergonomicka
provozu 1.11-8, 1.11-  naro¢nost. Muze dojit také k porezani
9,1.12-2,2.3- nebo k propichnuti pii montazi o
1,4.1-2,4.6-  soucast nebo nastroje potfebné
2,5.1-2,8.1-  k montazi. Pfi montazi dochazi
2,8.3-2 k nepohodli a k huceni v usich
zpisobené montaznimi nastroji. Pti
ptiblizeni k CNC obrabécimu stroji pfi
montazi a uvadéni do provozu muze
dojit k nebezpe¢nym ucinklim na
kardiostimulatory.

2.5 Montaz Nebezpeci 1.3-10, 1.3- Pti montazi a uvedeni do provozu
upinacich vyplivajici 30, 1.3-31, muze dojit k upusténi soucasti a
sverakd a jejich  z manipulace 1.4-13, 1.4- stlaCeni nebo narazu do Casti téla.
Castia dané soucasti 15, 1.8-4, Muze dojit k uklouznuti, zakopnuti
ventilového nebo nastroji 1.11-8, 1.11-  nebo padu pii montazi. S montazi je
bloku pro montaz a 9,1.12-2,2.3- spojend i ergonomicka narocnost.

uvedeni do 1,4.1-2,4.6- Muaze dojit také k pofezani nebo
provozu 2,5.1-2,8.1-  k propichnuti pfi montazi o soucast
2,8.3-2 nebo nastroje potiebné k montazi. Pti
montéazi dochazi k nepohodli a
k huceni v usich zpiisobené
montaznimi nastroji. Pti priblizeni
k CNC obrabécimu stroji pii montazi a
uvadéni do provozu mutize dojit
k nebezpe¢nym ucinkiim na
kardiostimulatory.

2.6 Montaz Nebezpeci 1.3-18, 1.3- Pfi montazi a uvedeni do provozu
oplocent, vyplivajici 23,1.3-24, muze dojit k upusténi soucasti a
bezpe¢nostnich  z manipulace 1.3-39, 1.3- stlaeni nebo narazu do ¢asti téla.

a senzorickych  dané soucasti 40, 1.4-10, Muze dojit k uklouznuti, zakopnuti
prvka, HMI nebo nastroji 1.4-14, 1.4- nebo padu pii montdzi. S montazi je
panelu a NOK  pro montaz a 15, 1.8-4, spojena i ergonomicka naro¢nost. Pfi
krabicky uvedeni do 1.11-1, 1.11-  zapojovani mize dojit k zasahu
provozu 6, 1.11-8, elektrickym proudem pfipadné i
1.11-9, 1.12-  k popaleni. Miize dojit také k potezani
2,2.1-3,2.8-  nebo k propichnuti pfi montazi o
2,2.3-1,4.1-  soucast nebo nastroje potifebné
2,4.6-2,5.1-  k montazi. Pii montazi dochazi
2,8.1-2,8.3-2 knepohodli a k huceni v usich
zpisobené montaznimi nastroji. Pti
ptibliZzeni k CNC obrabécimu stroji pii
montazi a uvadéni do provozu muize
dojit k nebezpeénym uc¢inklim na
kardiostimulatory.

2.7  Montaz el. Nebezpeci 1.3-22, 1.3- Pfi montazi a uvedeni do provozu

rozvodné skiin€¢ vyplivajici 28, 1.4-15, muze dojit k upusténi soucasti a
z manipulace 1.8-4,1.11-8, stlaceni nebo narazu do ¢asti téla.
dané soucasti 1.11-9, 1.12-  Muze dojit k uklouznuti, zakopnuti
nebo nastroji 2,2.1-1,2.3-  nebo padu pfi montazi. S montazi je
pro montaz a 1,2.4-1,2.6- spojena i ergonomicka naro¢nost.
1,2.8-1,4.1-  Muaze dojit také k pofezani nebo
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uvedeni do 2,4.6-2,5.1-  k propichnuti pfi montaZzi o néastroje
provozu 2,8.1-2,8.3-2 potiebné k montazi. Pfi montazi
dochazi k nepohodli a k huceni v usich
zpisobené montaznimi nastroji. Pti
montazi a uvedeni do provozu muize
dojit k popaleni, smrti elektrickym
proudem, pozaru nebo k zasazeni
elektrickym proudem. Pii priblizeni
k CNC obrabécimu stroji pii montazi a
uvadéni do provozu mutize dojit
k nebezpecnym ucinklim na
kardiostimulatory.

2.8 Montaz Nebezpeci 1.3-37,1.4-8, Pii montazi a uvedeni do provozu
ofukovaci vyplivajici 1.4-15, 1.8-4, miZze dojit k upusténi soucasti a
stanice z manipulace 1.11-8, 1.11-  stladeni nebo narazu do ¢asti téla.

dané soucasti 9,1.12-2,2.3- Mize dojit k uklouznuti, zakopnuti
nebo nastroji 1,4.1-2,4.6- nebo padu pii montazi. S montazi je
pro montaz a 2,5.1-2,8.1-  spojena i ergonomicka narocnost.
uvedeni do 2,8.3-2 Muze dojit také k pofezani nebo
provozu k propichnuti pii montazi o soucast
nebo nastroje potiebné k montazi. Pti
montazi dochazi k nepohodli a
k huceni v usich zpisobené
montaznimi nastroji. Pii pfiblizeni
k CNC obrabécimu stroji pfi montazi a
uvadéni do provozu mtze dojit
k nebezpecnym ucinkiim na
kardiostimulatory.

3. Provoz

3.1  Zakladani Nebezpeci 1.3-5,1.3-8,  Pfti zakladani nebo pii vstupu do
drzaka vyplivajici ze 1.3-9, 1.3-19, robotického pracovisté mize dojit
s grafitem do zakladani 1.3-21, 1.3- k upusténi soucasti a stlaceni nebo
stojanu pro drzaka 23,1.3-24, narazu do Casti téla. Muze dojit také
elektrody s grafitem do 1.4-2,1.4-3,  k porezani pii zakladani nebo pii

stojanu pro 1.4-4,1.4-10, vstupu do robotického pracovisté nebo
elektrody a 1.4-11, 1.4- k zachyceni. Se zakladanim je spojena
vstupu do 12, 1.4-14, i ergonomicka naro¢nost. Pfi vstupu a
robotického 1.5-1, 1.8-1,  pfi praci v robotickém pracovisti je
pracoviste 1.8-5, 1.11-1,  osoba vystavena RFID technologii a
1.11-2, 1.11-  grafitovému prachu, coz miZze
9,2.3-1,6.5-  zpusobovat nemoci nebo ohrozeni na
1,7.1-1,7.2-  zdravi. Nebezpe¢i miize také nastat pti
1,7.5-1,7.6- obnoveni dodavky energie po jejim
1,7.10-1, 8.1- preruseni nebo pii neo¢ekavaném
1,8.2-1,8.3-  spusténi robotu. Pii pohybu po
1, 10.1-1, pracovisti mize dojit k zakopnuti,
10.3-1 uklouznuti nebo padu. Pii ptiblizeni
k CNC obrabécimu stroji pti provozu
muze dojit k nebezpe¢nym ucinkiim na
kardiostimulatory.

3.2 Obsluha 3D Nebezpeci 1.3-3,1.3-4,  Pii zakladani nebo pii vstupu do
soufadnicového  vyplivajici z 1.3-10, 1.3- robotického pracovisté muze dojit
méficiho stroje  obsluhy 3D 11, 1.3-12, k upusténi soucasti a stlaceni nebo
a jeho casti soufadnicového  1.3-13, 1.3- narazu do Casti téla. Muze dojit také
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méficiho stroje 19, 1.3-20, k potezani pti zakladani nebo pii
a vstupu do 1.3-21, 1.3- vstupu do robotického pracovisté nebo
robotického 23, 1.3-24, k zachyceni. Pfi vstupu a pfi praci
pracovisteé 1.3-35,1.4-1, v robotickém pracovisti je osoba
1.4-2,1.4-3,  vystavena RFID technologii a
1.4-4,1.4-10, grafitovému prachu, coz mize
1.4-11, 1.4- zpUsobovat nemoci nebo ohroZeni na
12, 1.4-13, zdravi. Nebezpeci muze také nastat pii
1.4-14,1.5-1, obnoveni dodavky energie po jejim
1.5-2, 1.8-1, preruseni nebo pfi neocekavaném
1.8-5, 1.11-1,  spusténi robotu. Pii pohybu po
1.11-2, 1.11-  pracovisti mize dojit k zakopnuti,
3, 1.11-4, uklouznuti nebo padu. Pii ptiblizeni
1.11-5, 1.11-  k CNC obrabécimu stroji pfi provozu
6, 1.11-9,2.3- muze dojit k nebezpecnym Gcinktim na
1,6.5-1,7.1-  kardiostimulatory.
1,7.2-1,7.5-
1,7.6-1,7.10-
1, 10.1-1,
10.3-1
3.3 Obsluha CNC Nebezpeci 1.2-2,1.3-1,  Pfti zakladani nebo pfi vstupu do
obrabéciho vyplivajici 1.3-2, 1.3-6,  robotického pracovisté mize dojit
stroje a jeho z obsluhy CNC  1.3-7,1.3-10, k upusténi soucasti a stla¢eni nebo
casti obrabéciho 1.3-11, 1.3- narazu do Casti téla piipadné k
stroje a vstupu 12, 1.3-19, vymr$téni. Mize dojit také k potezani
do robotického  1.3-20, 1.3- nebo propichnuti pti zakladani nebo
pracovisteé 21, 1.3-23, pri vstupu do robotického pracovisté
1.3-24, 1.3- nebo k zachyceni. Pfi vstupu a pii
25,1.3-35, praci v robotickém pracovisti je osoba
1.4-3,1.4-4, vystavena RFID technologii a
1.4-5, 1.4-6, grafitovému prachu, coz mize
1.4-7,1.4-8, zpUsobovat nemoci nebo ohroZeni na
1.4-9, 1.4-10, zdravi. Nebezpe¢i mize také nastat pti
1.4-11, 1.4- obnoveni dodavky energie po jejim
12, 1.4-13, preruseni nebo pii neo¢ekavaném
1.4-14,1.5-1, spusténi robotu nebo CNC obrabéciho
1.5-3, 1.5-4, stroje. K nebezpeci mtze dojit pti
1.5-5, 1.6-1, dotyku s krokovym motorem, ktery se
1.6-2,1.6-3, vlivem prachu a naro¢nosti ukoni
1.6-4, 1.7-1,  rozpali. Mze také dojit k popaleni pii
1.8-1, 1.8-2, dotyku s nastrojem CNC obrabéciho
1.8-3, 1.11-1,  stroje. Pii obsluze mize dojit
1.11-3,1.11-  k navinuti nebo odfeni na
4,1.11-5, mechanismus zadniho krytu nebo na
1.11-6, 1.11-  vieteno CNC obrabéciho stroje. Pti
9,1.12-1,2.1- pohybu po pracovisti mize dojit
2,2.3-1,3.1-  k zakopnuti, uklouznuti nebo padu. S
1,4.1-1,4.5-  obsluhou CNC obrabéciho stroje jsou
1,4.6-1,4.7-  spojena nebezpeci hluku a vibraci. Pti
1,5.1-1,6.5-  priblizeni k CNC obrabécimu stroji pii
1,7.1-1,7.2-  provozu muze dojit k nebezpecnym
1,7.5-1,7.6- Gc¢inkiim na kardiostimulatory.
1,7.10-1,
10.1-1, 10.1-
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2,10.3-1,

10.3-2

3.4  Pohyb robotu Nebezpeci 1.2-1,1.3-1,  Pfi pohybu robotu muze dojit
po pracovnim vyplivajici 1.3-2, 1.3-3, k vymrsténi drzaku s grafitem, ke
prostoru z pohybu 1.3-4, 1.3-5, stlaCeni mezi robotem a soucastmi a

robotu po 1.3-6, 1.3-9, zafizenimi kolem robotu, pfipadné ke

pracovnim 1.3-11, 1.3- stlaCeni pti preklopeni robotu nebo

prostoru 12, 1.3-20, jeho casti. Mize také dojit k potfezani
1.3-35, 1.3- o ¢asti robotu nebo k zachyceni nebo
41, 1.4-3, 1.4- narazeni. Nebezpec¢i mize také nastat
11, 1.4-12, pfi obnoveni dodavky energie po jejim
1.5-1, 1.8-1, piferuseni nebo pii neocekavaném
10.1-1, 10.3-1 spusténi robotu.

4. Ci§téni a udrzba

4.1  Cisténi podlahy Nebezpedi 1.3-19, 1.3- Pii ¢isténi podlohy pracovniho
pracovniho vyplivajici 20, 1.3-21, prostoru muiize dojit ke stlaceni vlivem
prostoru z chemickych 1.3-22, 1.3- pieklopeni soucasti/zatizeni nebo
robotického prostfedku k 23, 1.3-24, pohybem soucasti. Muze dojit
pracovisté cisténi 1.3-35,1.4-1, Kk potezani o ostré hrany soucasti

pracovniho 1.4-2,1.4-3,  nachazejici se v pracovnim prostoru.
prostoru 1.4-4,1.4-5,  Pii ¢isténi mize také dojit k zakopnuti,
robotického 1.4-8, 1.4-10, uklouznuti nebo padu o prvky/latky
pracoviste a 1.4-11, 1.4- nachézejici se v pracovnim prostoru.
mista, kde se 12, 1.4-14, Pti ptibliZzeni k CNC obrabécimu stroji
provadi ¢isténi  1.11-1, 1.11-  pfi ¢isténi mize dojit k nebezpeénym
2, 1.11-3, ucinklim na kardiostimulatory. Pii
1.11-4, 1.11-  vstupu a pii praci v robotickém
5, 1.11-6, pracovisti je osoba vystavena RFID
1.11-9, 1.11-  technologii. Pfi ¢isténi podlahy
10, 2.3-1, 6.5- pracovniho prostoru je zapotiebi
1,7.1-1,7.1-  pouzit chemické ptipravky, které
2,7.2-1,7.2- mohou ohrozovat zdravi. Pii ¢isténi je
2,7.5-1,7.5-  clovek vystaven grafitovému prachu,
2,7.9-1,7.10- coz muize zpusobovat nemoci nebo
1,7.10-2 ohrozeni na zdravi.

42  Cisténi 3D Nebezpeci 1.3-19, 1.3- Pii ¢isténi 3D soufadnicového
soufadnicového  vyplivajici 20, 1.3-21, meficiho stroje mtze dojit ke stlaceni
mgéficiho stroje  z chemickych 1.3-23, 1.3- vlivem pieklopeni soucasti/zafizeni
a jeho casti prostiedkt 24, 1.3-35, nebo pohybem soucasti. Muze dojit

k ¢isténi 3D 1.4-1, 1.4-10, k potezani o ostré hrany soucasti

soufadnicového 1.4-13, 1.4- nachdazejici se kolem mista ¢isténi. Pti

m¢éficiho stroje 14, 1.11-1, ¢isténi muze také dojit k zakopnuti,

a jeho casti a 1.11-3, 1.11-  uklouznuti nebo padu o prvky/latky

mista, kde se 5, 1.11-6, nachéazejici se v pracovnim prostoru.

provadi ¢isténi  1.11-9,2.3-1,  Pii ptiblizeni k CNC obrabécimu stroji
6.5-1,7.1-1,  pfi ¢isténi mize dojit k nebezpecnym
7.1-2,7.2-1, ucinklim na kardiostimulatory. Pii
7.2-2,7.3-1,  vstupu a pii praci v robotickém
7.5-1,7.5-2,  pracovisti je osoba vystavena RFID
7.6-1,7.6-2, technologii. Pti Cisténi 3D
7.9-1,7.10-1, soufadnicového méfticiho stroje je
7.10-2 zapotfebi pouzit chemické piipravky,

které mohou ohrozovat zdravi. Pii
Cisténi je Clovek vystaven grafitovému
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prachu, coz miiZze zptisobovat nemoci
nebo ohroZeni na zdravi.

43  Cisténiaudrzba Nebezpedi 1.3-19, 1.3- Pfi Cisténi ofukovaci stanice mtze
ofukovaci vyplivajici 20, 1.3-23, dojit ke stlaceni vlivem pireklopeni
stanice z chemickych 1.3-24, 1.3- soucasti/zafizeni nebo pohybem

prostfedku 35, 1.4-8, 1.4- soucasti. Mlze dojit k pofezani o ostré
k ¢isténi 10, 1.4-14, hrany soucasti nachézejici se kolem
ofukovaci 1.11-1, 1.11-  mista Ci$téni. Pfi ¢isténi mize také
stanice a mista, 3, 1.11-5, dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
kde se provadi  1.11-6, 1.11-  padu o prvky/latky nachazejici se
¢isténi 9,2.3-1,6.5- v pracovnim prostoru. Pfi priblizeni
1,7.1-1,7.1-  k CNC obrabécimu stroji pii ¢isténi
2,7.2-1,7.2-  mize dojit k nebezpecnym G¢inkiim na
2,7.3-1,7.5- kardiostimulatory. Pfi vstupu a pfi
1,7.5-2,7.6-  praci v robotickém pracovisti je osoba
1,7.6-2,7.9-  vystavena RFID technologii. Pti
1,7.10-1, ¢isténi ofukovaci stanice je zapottebi
7.10-2 pouzit chemické ptipravky, které
mohou ohroZovat zdravi. Pti ¢isténi je
¢lovek vystaven grafitovému prachu,
coz muze zpusobovat nemoci nebo
ohroZeni na zdravi.

44  Cisténiaudrzba Nebezpedi 1.3-7, 1.3-19,  Pfi Cisténi a udrzbé mechanismu
mechanismu vyplivajici 1.3-20, 1.3- zadniho krytu CNC obrabéciho stroje
zadniho krytu z chemickych 21,1.3-23, muze dojit ke stlaceni vlivem
CNC prostfedku 1.3-24, 1.3- pieklopeni soucasti/zatizeni nebo
obrabéciho k ¢isténi a 25,1.3-35, pohybem soucasti nebo k zachyceni,
stroje a adrzbé 1.4-5, 1.4-6, navinuti, tfeni nebo odfeni a narazeni.
upinaciho mechanismu 1.4-9, 1.4-10, Miaze dojit k pofezani o ostré hrany
svéraku uvnitt  zadniho krytu 1.4-13,1.4- soucasti nachazejici se kolem mista
CNC CNC 14, 1.5-3, 1.5-  cisténi nebo k popaleni. Pfi ¢isténi
obrabéciho obrabéciho 4,1.5-5,1.6- muze také dojit k zakopnuti,
stroje stroje a mista, 1,1.6-2,1.6-  uklouznuti nebo padu o prvky/latky

kde se provadi 3, 1.7.1,1.8-  nachazejici se v pracovnim prostoru.

¢isténi 2,1.8-3, 1.11- Pfti ptiblizeni k CNC obrabécimu stroji
1, 1.11-3, pfi ¢isténi muze dojit k nebezpecnym
1.11-4, 1.11-  ucinkdm na kardiostimulatory. Pfi
5, 1.11-6, vstupu a pfi praci v robotickém
1.11-9,2.1-2, pracovisti je osoba vystavena RFID
2.3-1, 6.5-1, technologii. Pfi ¢isténi mechanismu
7.1-1,7.1-2, zadniho krytu CNC obrabéciho stroje
7.2-1,7.2-2,  je zapotiebi pouzit chemické
7.3-1,7.5-1,  pripravky, které mohou ohroZzovat
7.5-2,7.6-1, zdravi. Nebezpeci mlze nastat pii
7.6-2,7.9-1, obnoveni dodavky energie po jejim
7.10-1,7.10-  pferuseni nebo pii neocekavaném
2,10.1-1, spusténi. Pti ¢isténi je ¢lovek vystaven
10.1-2,10.3-  grafitovému prachu, coz mize
1,10.3-2 zpUsobovat nemoci nebo ohroZeni na

zdravi.

4.5  Cisténi stojanu  Nebezpedi 1.3-8, 1.3-19,  Pii Cisténi stojanu pro elektrody mtize
pro elektrody vyplivajici 1.3-20, 1.3- dojit ke stlaceni vlivem pieklopeni

z chemickych 21, 1.3-23, soucasti/zafizeni nebo pohybem
prostfedku 1.3-24, 1.4-2, soucasti nebo k narazeni. Mlze dojit
k cisténi 1.4-10, 1.4- k potezani o ostré hrany soucasti
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stojanu pro 14, 1.8-5, nachazejici se kolem mista Cisténi. Pti
elektrody a 1.11-1, 1.11-  ¢iSténi muze také dojit k zakopnuti,
mista, kde se 2,1.11-9,2.3-  uklouznuti nebo padu o prvky/latky
provadi ¢isténi 1, 6.5-1, 7.1-  nachazejici se v pracovnim prostoru.
1,7.1-2,7.2-  Pii priblizeni k CNC obrabécimu stroji
1,7.2-2,7.3-  pfi ¢isténi mize dojit k nebezpeénym
1,7.5-1,7.5- 1Gcinkiim na kardiostimulatory. Pti
2,7.6-1,7.6-  vstupu a pii praci v robotickém
2,7.9-1,7.10- pracovisti je osoba vystavena RFID
1,7.10-2 technologii. Pii ¢isténi ofukovaci
stanice je zapotiebi pouZzit chemické
ptipravky, které mohou ohrozovat
zdravi. Pfi ¢iSténi je Clovek vystaven
grafitovému prachu, coz mtze
zpUsobovat nemoci nebo ohroZeni na
zdravi.
46  Cisténirobotua Nebezpedi 1.3-19, 1.3- Pfti Cisténi robotu mtize dojit ke
jeho casti vyplivajici 20, 1.3-21, stlaCeni vlivem pieklopeni
z chemickych 1.3-23, 1.3- soucasti/zafizeni nebo pohybem
prostiedkt 24, 1.3-35, soucasti nebo k zachyceni a naraZeni.
k ¢isténi robotu  1.4-3, 1.4-4,  Mize dojit k pofezani o ostré hrany
a mista, kde se  1.4-10, 1.4- soucasti nachazejici se kolem mista
provadi ¢isténi 11, 1.4-12, ¢isténi. Pti ¢isténi muze také dojit
1.4-14,1.5-1, k zakopnuti, uklouznuti nebo padu o
1.8-1, 1.11-1,  prvky/latky nachézejici se
1.11-3, 1.11- v pracovnim prostoru. Pfi pfiblizeni
4,1.11-5, k CNC obrabécimu stroji pii €isténi
1.11-6, 1.11-  muze dojit k nebezpeCnym u¢inklim na
9,2.3-1,6.5-  kardiostimulatory. Pfi vstupu a pfi
1,7.1-1,7.1-  praci v robotickém pracovisti je osoba
2,7.2-1,7.2-  vystavena RFID technologii. Pti
2,7.3-1,7.5-  Cisténi robotu je zapotiebi pouZit
1,7.5-2,7.6- chemické pfipravky, které mohou
1,7.6-2,7.9-  ohrozovat zdravi. Nebezpeci mize
1,7.10-1, nastat pii obnoveni dodavky energie
7.10-2,10.1-  po jejim preruseni nebo pii
1,10.3-1 neocekavaném spusténi. Pii Cisténi je
Clovék vystaven grafitovému prachu,
coz muze zpusobovat nemoci nebo
ohroZeni na zdravi.
5. Servis a opravy
5.1  Servisaoprava Nebezpeci 1.2-2,1.3-7,  Pfi servisu a opravé muze dojit ke
mechanismu vyplivajici 1.3-19, 1.3- stlaceni vlivem pteklopeni soucasti/
zadniho krytu z manipulace se 20, 1.3-21, zafizeni nebo pohybem soucasti nebo
CNC soucastmi, 1.3-23, 1.3- k naraZeni, zachycené, navinuti nebo
obrabéciho nastroji pro 24, 1.3-25, odfeni. Mize dojit k propichnuti a
stroje servis aopravu  1.3-35, 1.4-5, pofezani o nastroje k servisu nebo
a mista, kde se  1.4-6, 1.4-9, k pofezani o ostré hrany soucasti
provadi ¢isténi  1.4-10, 1.4- nachazejici se kolem mista servisu a
14, 1.4-15, opravy. Pfi servisu mtze dojit
1.5-3,1.5-4,  k zakopnuti, uklouznuti nebo padu o
1.5-5, 1.6-1,  prvky/latky nachazejici se
1.6-2,1.6-3, v pracovnim prostoru nebo k popaleni.
1.7-1, 1.8-2, Pti ptiblizeni k CNC obrabécimu stroji
1.8-3, 1.11-1,  pfi servisu muZze dojit k nebezpeénym
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1.11-3, 1.11-  ucinkdm na kardiostimulatory. Pii
4,1.11-5, vstupu a pfi praci v robotickém
1.11-6, 1.11-  pracovisti je osoba vystavena RFID
9,1.12-3,2.1- technologii. Pfi servisu je zapotrebi
2,2.3-1,4.1-  pouzit chemické pripravky, které
2,4.6-2,5.1-  mohou ohrozovat zdravi. Se servisem
2,6.5-1,7.1-  je spojend i ergonomickéa naro¢nost.
1,7.1-2,7.2-  Muze dojit k vymrsténi ocelového lana
1,7.2-2,7.3-  pti preruseni. Nebezpeci miize nastat
1,7.5-1,7.5-  pfi obnoveni dodavky energie po jejim
2,7.6-1,7.6-  preruseni nebo pii neocekavaném
2,7.9-1,7.10- spusténi. Se servisem a opravou je
1,7.10-2, 8.1-  spojeno nebezpeci hluku a vibraci od
2,8.3-2,10.1- nastrojl pro servis a opravu. Pfi
1,10.1-2, servisu a oprave je ¢lovek vystaven
10.3-1,10.3-2  grafitovému prachu, coz mize
zpisobovat nemoci nebo ohrozeni na
zdravi.

5.2 Servis aoprava Nebezpeci 1.3-8, 1.3-19, Pii servisu a opravé miuze dojit ke
stojanu pro vyplivajici 1.3-20, 1.3- stlaCeni vlivem pieklopeni soucasti/
elektrody z manipulace se 21, 1.3-23, zafizeni nebo pohybem soucasti nebo

soucastmi, 1.3-24,1.4-2, k narazeni. Mlize dojit k propichnuti a
nastroji pro 1.4-10, 1.4- porezani o nastroje k servisu nebo
servis a opravu 14, 1.4-15, k potezani o ostré hrany soucasti
amista, kdese  1.8-5,1.11-1, nachazejici se kolem mista servisu a
provadi ¢isténi  1.11-2, 1.11-  opravy. Pfi servisu mize dojit
9,1.12-3,2.3- k zakopnuti, uklouznuti nebo padu o
1,4.1-2,4.6-  prvky/latky nachézejici se
2,5.1-2,6.5- v pracovnim prostoru. Pfi pfiblizeni
1,7.1-1,7.1-  k CNC obrabécimu stroji pfi servisu
2,7.2-1,7.2- muze dojit k nebezpecnym ucinktim na
2,7.3-1,7.5- kardiostimulatory. Pfi vstupu a pfi
1,7.5-2,7.6-  praci v robotickém pracovisti je osoba
1,7.6-2,7.9-  vystavena RFID technologii. Pti
1,7.10-1, servisu je zapotiebi pouzit chemické
7.10-2, 8.1-2,  ptipravky, které mohou ohrozovat
8.3-2 zdravi. Se servisem je spojena i
ergonomické narocnost. Se servisem a
opravou je spojeno nebezpeci hluku a
vibraci od nastrojui pro servis a opravu.
Pti servisu a opraveé je cloveék vystaven
grafitovému prachu, coz mize
zplsobovat nemoci nebo ohroZeni na
zdravi.

5.3  Servisaoprava Nebezpeci 1.3-22, 1.3- Pti servisu a opraveé muze dojit ke
el. rozvodné vyplivajici 24, 1.4-14, stlaeni vlivem pieklopeni
skiiné z manipulace se 1.4-15,1.11-  soucasti/zafizeni. MiZze dojit

soucastmi, 1, 1.11-9, k propichnuti nebo potezani o nastroje

nastroji pro 1.12-3,2.1-1, k servisu nebo k pofezani o ostré hrany

servis a opravu  2.3-1, 2.4-1, soucasti nachazejici se kolem mista

a mista, kde se  2.6-1, 2.8-1, servisu a opravy. Pfi servisu muze

provadi ¢isténi  4.1-2, 4.6-2, dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
5.1-2,8.1-2,  padu o prvky/latky nachazejici se v
8.3-2 okoli pracovniho prostoru. Pti

piiblizeni k CNC obrabé&cimu stroji pfi
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servisu mize dojit k nebezpecnym
ucinklim na kardiostimulatory. Se
servisem a opravou je spojeno
nebezpeci hluku a vibraci od nastroji
pro servis a opravu. Pii servisu a
opravé el. rozvodové skiiné mize dojit
k nebezpeci popaleni, smrti
elektrickym proudem, pozaru nebo
zasazeni elektrickym proudem. Se
servisem je spojend i ergonomicka
narocnost.

6. DemontaZ a vyfazeni z provozu

6.1  Demontaz Nebezpeci 1.3-14, 1.3- Pti demontazi muze dojit ke stlaceni
robotu a jeho vyplivajici 19, 1.3-20, vlivem pieklopeni soucasti/zafizeni
vSech casti z manipulace 1.3-21, 1.3- nebo demontéaze ¢i pohybem soucasti
veetné dané soucasti 23, 1.3-24, nebo k narazeni. Muze dojit
kontroléru nebo nastroji 1.3-26, 1.3- k propichnuti nebo pofezani o nastroje

pro demontaza 34, 1.3-35, k demontazi nebo k pofezani o ostré
mista, kde se 1.3-38, 1.4-3, hrany soucasti nachazejici se kolem
provadi 1.4-4,1.4-10, mista demontaze. Pfi demontazi muze
demontaz 1.4-11, 1.4- dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
12, 1.4-14, padu o prvky/latky nachazejici se
1.4-15, 1.8-4, v pracovnim prostoru. Pfi pfiblizeni
1.11-1, 1.11-  k CNC obrabécimu stroji pii
3, 1.11-4, demontazi mize dojit k nebezpecnym
1.11-5, 1.11-  c¢inkdim na kardiostimulatory.
6, 1.11-8, S demontazi je spojeno nebezpeci
1.11-9, 1.12-  hluku a vibraci od nastroji pro
2,23-1,4.1- demontaz. S demontaZi je spojena i
2,4.6-2,5.1-  ergonomicka naro¢nost. Pfi demontazi
2,7.1-1,7.2-  je clovek vystaven grafitovému
1,7.5-1,7.6-  prachu, coz mize zpiisobovat nemoci
1, 7.10-1, 8.1- nebo ohroZeni na zdravi.
2,8.3-2

6.2  Demontaz Nebezpeci 1.3-8, 1.3-15, Pfi demontazi mize dojit ke stlaceni
stojanu pro vyplivajici 1.3-20, 1.3- vlivem pieklopeni soucasti/zatrizeni
elektrody z manipulace 21, 1.3-23, nebo demontaze ¢i pohybem soucasti

dané soucasti 1.3-24, 1.4-2, nebo k narazeni. Mize dojit

nebo nastroji 1.4-10, 1.4- k propichnuti nebo potezani o nastroje

pro demontaza 14, 1.4-15, k demontazi nebo k pofezani o ostré

mista, kde se 1.8-4, 1.8-5, hrany soucasti nachazejici se kolem

provadi 1.11-1, 1.11-  mista demontaze. Pfi demontazi miize

demontaz 2, 1.11-8, dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
1.11-9, 1.12-  padu o prvky/latky nachazejici se
2,2.3-1,4.1- v pracovnim prostoru. Pfi pfiblizeni
2,4.6-2,5.1-  k CNC obrabécimu stroji pfi
2,7.1-1,7.2-  demontazi mize dojit k nebezpecnym
1,7.5-1,7.6- G¢inkim na kardiostimulatory.
1,7.10-1, 8.1- S demontézi je spojeno nebezpeci
1.8.1-2,8.2-  hluku a vibraci od nastroju pro
1,8.3-1,8.3-2 demontaz. S demontazi je spojend i

ergonomicka naro¢nost. Pfi demontazi
je clovek vystaven grafitovému
prachu, coz mize zptisobovat nemoci
nebo ohroZeni na zdravi.
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6.3  Demontdz Nebezpeci 1.2-2,1.3-7,  Pti demontédzi muze dojit ke stlaceni
zadniho krytua  vyplivajici 1.3-19, 1.3- vlivem pieklopeni soucasti/zafizeni
mechanismu z manipulace 20, 1.3-23, nebo demontéaze ¢i pohybem soucasti
CNC dané soucasti 1.3-24, 1.3- nebo k narazeni, vymrsténi, zachyceni
obrabéciho nebo nastroji 25,1.3-31, nebo navinuti. Mlze dojit
stroje, pro demontdza 1.3-32, 1.3- k propichnuti nebo pofezani o nastroje
upinaciho mista, kde se 33, 1.3-35, k demontazi nebo k pofezani o ostré
svéraku ajeho  provadi 1.3-37, 1.4-5, hrany soucasti nachazejici se kolem
¢asti a demontaz 1.4-6, 1.4-7, mista demontaze. Pii demontazi mize
ofukovaci 1.4-8, 1.4-9, dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
stanice 1.4-10, 1.4- padu o prvky/latky nachazejici se

13, 1.4-14, v pracovnim prostoru. Pfi pfiblizeni
1.4-15, 1.5-3, k CNC obrabécimu stroji pii
1.5-4,1.5-5, demontazi mize dojit k nebezpecnym
1.6-1, 1.6-2, ucinklim na kardiostimulatory. Pfi
1.6-3, 1.6-4, demontazi muze dojit k popaleni o
1.7-1, 1.8-2,  horké soucasti. S demontaZi je spojeno
1.8-3, 1.8-4,  nebezpeci hluku a vibraci od nastroji
1.11-1, 1.11-  pro demontaz. S demontazi je spojena
3,1.11-4, i ergonomickd naro¢nost. Pi

1.11-5, 1.11-  demontazi je clovek vystaven
6,1.11-7, grafitovému prachu, coz mize

1.11-8, 1.11-  zpisobovat nemoci nebo ohrozeni na
9,1.12-1, zdravi.

1.12-2,2.1-2,

2.3-1,3.1-1,

4.1-2,4.6-2,

5.1-2,7.1-1,

7.2-1,7.5-1,

7.6-1,7.10-1,

8.1-2,8.3-2

6.4  Demontaz 3D Nebezpedi 1.3-13, 1.3- Pti demontazi muze dojit ke stlaceni
soufadnicového  vyplivajici 16, 1.3-17, vlivem pieklopeni soucasti/zafizeni
méficiho stroje  z manipulace 1.3-19, 1.3- nebo demontéaze ¢i pohybem soucasti
a jeho casti a dané soucasti 20, 1.3-21, nebo k narazeni. MiZze dojit
piisluSenstvia  nebo nastroju 1.3-23, 1.3- k propichnuti nebo pofezani o nastroje
ventilového pro demontaza 24, 1.3-27, k demontazi nebo k pofezani o ostré
bloku mista, kde se 1.3-29, 1.3- hrany soucasti nachazejici se kolem

provadi 30, 1.3-31, mista demontaze. Pii demontazi mize
demontaz 1.3-35, 1.3- dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
36, 1.4-1, 1.4- padu o prvky/latky nachazejici se
10, 1.4-13, v pracovnim prostoru. Pfi pfiblizeni
1.4-14,1.4- k CNC obrabécimu stroji pfi
15, 1.8-4, demontazi mize dojit k nebezpecnym
1.11-1, 1.11-  c¢inkdim na kardiostimulatory.
2,1.11-3, S demontazi je spojeno nebezpeci
1.11-4, 1.11-  hluku a vibraci od nastroji pro
5, 1.11-6, demontéaz. S demontézi je spojena i
1.11-8, 1.11-  ergonomicka naro¢nost. Pfi demontazi
9,1.12-2,2.3- je ¢lovek vystaven grafitovému
1,4.1-2,4.6-  prachu, coz mize zpiisobovat nemoci
2,5.1-2,7.1-  nebo ohrozeni na zdravi.
1,7.2-1,7.5-
1,7.6-1,7.10-
1,8.1-2,8.3-2
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6.5 Demontdz Nebezpeci 1.3-18, 1.3- Pfi demontazi mize dojit ke stlaceni
oplocent, vyplivajici 22,1.3-23, vlivem pieklopeni soucasti/zafizeni
bezpecnostnich  z manipulace 1.3-24, 1.3- nebo demontéaze ¢i pohybem soucasti
a senzorickych  dané soucasti 39, 1.4-10, nebo k narazeni. Muze dojit
prvkd a HMI nebo nastroji 1.4-14,1.4- k propichnuti nebo poifezani o nastroje
panelu pro demontaza 15, 1.8-4, k demontazi nebo k pofezani o ostré

mista, kde se 1.11-1, 1.11-  hrany soucasti nachazejici se kolem
provadi 8,1.11-9, mista demontaze. Pii demontazi mize
demontaz 1.12-2,2.1-3, dojit k zakopnuti, uklouznuti nebo
2.8-2,2.3-1,  padu o prvky/latky nachazejici se
4.1-2,4.6-2, v pracovnim prostoru. Pfi pfibliZeni
5.1-2,7.1-1,  k CNC obrabécimu stroji pii
7.2-1,7.5-1, demontazi mtze dojit k nebezpecnym
7.6-1,7.10-1, Gcinkiim na kardiostimulatory. Pti
8.1-2, 8.3-2 odpojovani muze dojit k zasahu
elektrickym proudem ptipadné i
k popéleni. S demontaZi je spojeno
nebezpeci hluku a vibraci od nastroji
pro demontaz. S demontazi je spojena
i ergonomickd naro¢nost. Pi
demontdzi je ¢lovek vystaven
grafitovému prachu, coz muze
zpUsobovat nemoci nebo ohroZeni na
zdravi.

6.6  Demontaz el. Nebezpeci 1.3-22, 1.3- Pfi demontazi mize dojit ke stlaceni

rozvodné skiin€¢ vyplivajici 24,1.3-28, vlivem pieklopeni soucasti/zatizeni
z manipulace 1.4-14,1.4- nebo demontaze nebo k narazeni.
dané soucasti 15, 1.8-4, Muze dojit k propichnuti nebo
nebo nastroji 1.11-1, 1.11-  pofezani o nastroje k demontaZzi nebo
pro demontaza 8§, 1.11-9, k pofezani o ostré hrany soucasti
mista, kde se 1.12-2,2.1-1, nachazejici se kolem mista demontaze.
provadi 2.3-1,2.4-1,  Pti demontazi mtze dojit k zakopnuti,
demontaz 2.6-1,2.8-1,  uklouznuti nebo padu o prvky/latky
4.1-2,4.6-2,  nachazejici se v pracovnim prostoru.
5.1-2,7.1-1,  Pii ptiblizeni k CNC obrabécimu stroji
7.2-1,7.5-1, pii demontazi mize dojit
7.6-1,7.10-1, k nebezpecnym ucinkiim na
8.1-2,8.3-2 kardiostimulatory. S demontazi je
spojeno nebezpeci hluku a vibraci od
nastroji pro demontaz. S demontazi je
spojend i ergonomickéa naro¢nost. Pti
demontazi je ¢lovek vystaven
grafitovému prachu, coz mtze
zpisobovat nemoci nebo ohrozeni na
zdravi. Pii demontazi el. rozvodné
skiiné muze dojit k popaleni, smrti,
pozaru nebo zasazeni elektrickym
proudem pfi $patné manipulaci.

6.7  Baleni, Nebezpeci 1.4-1, 1.4-2, Pti balené, nakladani a pfepravé muze
nakladani a vyplivajici 1.4-3, 1.4-4, dojit k pofezani o sou¢asti nebo o
pfeprava z manipulace 1.4-5,1.4-8,  nastroje potiebné pro tuto ¢innost.

dané soucasti 1.4-9, 1.4-10, Muze dojit k padu soucasti pti

nebo nastroji 1.4-11, 1.4- pieprave, k zakopnuti, uklouznuti nebo

pro manipulaci 12, 1.4-13, padu nebo propichnuti nastroji
1.4-14,1.4- potfebnymi pro baleni, naklddani a
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15,1.8-4,
1.11-8, 1.11-
9,1.12-2,8.1-
2,8.3-2

prepravu. S témito ¢innostmi je

spojena i ergonomicka naro¢nost.
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4.6 Snizovani rizik
VUT v Brné
Fakulta strojniho inZenyrstvi
UVSSR

ID nebezpeci: 1.2-1

Vypracoval: Filip Skopec
Zivotni etapa: Provoz

Popis nebezpecné udalosti:

Formulafr pro odhad a snizovani

rizika

Poradové ¢islo protokolu: 1
Ohrozené osoby: Zaméstnanci

Typ stroje: Robot
Model: ABB IRB 1200

Datum vypracovani:
30.11.2024

1. Mechanicka nebezpeci
1.2 Vymrsténi

Pti provozu mtize dojit k vysmeknuti drzéku s grafitem
z uchopovaciho mechanismu robotu pii manipulaci a naslednému
vymrsténi, které mize zasahnout okolni osoby a zptisobit az

smrtelné zranéni

Zé&vaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
Vystaveni nebezpedi: F2 — Vysoké

Pocate¢ni riziko Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné 9
Pravdépodobnost "
vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace konstrukénich opatteni:
Instalace pogumovani na uchopné plochy prsti koncoveho efektoru, ktery zvysi soucinitel treni
mezi drzdkem s grafitem a prsty koncového efektoru. CSN EN ISO 10218-2:2011 — 5.3.10

Zavaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
Snizené riziko po Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni $kod: Al —Mozné 7
opatfeni & (s
P Pr’avdepodobnost Q1 - Nizké
vyskytu:

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:

Instalace bezpecnostniho oploceni kolem robotického pracovisté. Instalace bezpeénostnich zamka,
které Ize piekonat zevnitf pracovisté, instalace RFID ¢tecky s tlacitkem pro identifikaci osoby,
instalace signalizacniho majaku s akustickymi signaly. SniZeni rychlosti manipulace robotu

s drzakem s grafitem. CSN EN ISO 10218-2:2011 —5.3.8.3, 5.6.3, 5.10 CSN EN ISO 12100:2011 —

6.2.2.2

Snizené riziko po Zé&vaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F1 —Nizké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni Skod: Al —Mozné O
zafizeni Pravdépodobnost LA
, P Q1 — Nizka
vyskytu:

Implementace informaci pro pouZiti:

Informacni cedule o zékazu dotyku bezpecnostniho oploceni ISO 7010-P010 o rozmérech 105 x
148 mm, cedule o obecném nebezpeéi ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zakazu vstupu
nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle CSN EN
ISO 7010. Pfesné znéni viz tab. §, ¢.1.

SniZené riziko po
implementaci informaci pro
pouziti

Zavaznost zranéni:

Vystaveni nebezpeci:
Moznost zamezeni Skod:
Pravdépodobnost
vyskytu:

S1 — Zanedbatelné Zbytkf)\./y index
rizika

F1 —Nizké

Al —Mozné O

QI — Nizka

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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VUT v Brné
Fakulta strojniho inZenyrstvi
UVSSR

ID nebezpeci: 1.3-1

Vypracoval: Filip Skopec
Zivotni etapa: Provoz

Popis nebezpecné udalosti:

Formulafr pro odhad a snizovani

rizika

Poradové ¢islo protokolu: 2

OhroZené osoby: Zaméstnanci

Typ stroje: Robot a CNC
obrabéci stroj

Model: ABB IRB 1200,
Mikron HSM 400LP
Datum vypracovani:
30.11.2024

1. Mechanicka nebezpeci
1.3 Stlaceni

Pti provozu muZze dojit ke stlaeni mezi robotem (nebo jeho ¢asti) a
CNC obrabécim strojem (nebo jeho casti) pri pohybu robotu.

Pocdate¢ni riziko

Zavaznost zranéni:
Vystaveni nebezpeci:
Moznost zamezeni Skod:
Pravdépodobnost
vyskytu:

S4 — Tézké
F1 —Nizké
A2 — Nevyhnutelné

Q2 — Stredni

Index rizika

7

Implementace konstrukénich opatteni:
Neni mozné konstrukénimi opatienimi upravit.

Snizené riziko po
implementaci konstrukénich
opatieni

Zé&vaznost zranéni:
Vystaveni nebezpeci:
Moznost zamezeni Skod:
Pravdépodobnost
vyskytu:

S4 — Tezké
F1 —Nizké
A2 — Nevyhnutelné

Q2 — Stredni

Index rizika

7

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:

Instalace bezpecnostniho oploceni kolem robotického pracovisté. Instalace bezpecnostnich zamkd,
které Ize piekonat zevnitf pracovisté, instalace RFID ¢tecky s tlacitkem pro identifikaci osoby,
instalace signalizaéniho majaku s akustickymi signaly. CSN EN ISO 10218-2:2011 — 5.3.8.3, 5.6.3,

5.10

Snizené riziko po Zé&vaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F1 —Nizké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni §kod: Al — MozZné O
zafizeni Pravdépodobnost iy
, p Q1 —Nizka
vyskytu:

Implementace informaci pro pouziti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zdkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.2.

SniZené riziko po
implementaci informaci pro
pouziti

Zavaznost zranéni:

Vystaveni nebezpeci:
Moznost zamezeni Skod:
Pravdépodobnost
vyskytu:

S1 — Zanedbatelné Zbytkf)\./y index
rizika

F1 —Nizké

Al —Mozné O

QI — Nizka

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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VUT v Brné a5 P Typ zatizeni: Stojan pro
Fakulta strojniho inZzenyrstvi F.opnulen poluchad it cuil elektrody

UVSSR rizika Model: -

Datum vypracovani:
30.11.2024

Vypracoval: Filip Skopec Poradové cislo protokolu: 3 1. Mechanicka nebezpeci
Zivotni etapa: Provoz Ohrozené osoby: Obsluha 1.3 Stlaceni

Pti provozu muze dojit ke stlaceni prstti mezi stojanem pro

elektrody a drzakem s grafitem.

ID nebezpeci: 1.3-8

Popis nebezpecné udalosti:

Zavaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Index rizika
Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné O
Pravdépodobnost .
vyskytu: Q3 — Velka

Implementace konstrukénich opatteni:
Neni mozné konstrukénimi opatenimi upravit.

Zavaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Index rizika
SniZené riziko po Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné
opatieni Pravdépodobnost O

vskytu: Q2 — Stredni

Implementace bezpe¢nostni ochrany a ochrannych zafizeni:

Pouziti ochrannych rukavic s oznadenim 4131. Ochranné rukavice musi spliiovat normu CSN EN
388+A1:2019

Snizené riziko po Zé&vaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F2 — Vysoké

ochrany a ochrannych Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné

zafizeni Pravdépodobnost O

vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace informaci pro pouziti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zdkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.3.

Snlzene rlZlk.o PO , Zé&vaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Zbytkf)\./y index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Moznost zamezeni Skod: Al —Mozné O

Pr’avdepodobnost Q1 — Nizké

vyskytu:

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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VUT v Brn¢
Fakulta strojniho inZenyrstvi
UVSSR

ID nebezpeci: 1.3-15

Vypracoval: Filip Skopec
Zivotni etapa: Montaz
Popis nebezpecné udalosti:

Formulat pro odhad a snizovani

rizika

Poradové ¢islo protokolu: 4
OhroZené osoby: Obsluha

Typ zatizeni: Stojan pro
elektrody

Model: -

Datum vypracovani:
30.11.2024

1. Mechanicka nebezpeci
1.3 Stlaceni

Pti montazi stojanu pro elektrody mtize dojit ke stlaeni prsti.

Pocatecni riziko

Zé&vaznost zranéni:
Vystaveni nebezpeci:
Moznost zamezeni Skod:
Pravdépodobnost
vyskytu:

S2 — Mirné Index rizika
F1 — Nizké
A2 — Nevyhnutelné 1

Q2 — Stredni

Implementace konstruk¢énich opatieni:
Neni mozné konstrukénimi opatfenimi upravit.

Zavaznost zranéni: S2 — Mirné¢ Index rizika
Snizené riziko po Vystaveni nebezpeci: F1 —Nizké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné 1
opatfeni & N
P Pr’avdepodobnost Q2 — Stfedni
vyskytu:

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:

Pouziti ochrannych rukavic s oznadenim 4131. Ochranné rukavice musi spliiovat normu CSN EN

388+A1:2019

Snizené riziko po Zé&vaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F1 —Nizké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni $kod: A2 — Nevyhnutelné 1
zafizeni Pravdépodobnost .
avaep Q2 — Stredni
vyskytu:
Implementace informaci pro pouZiti:
Pfesné znéni viz tab. 8, ¢.4.
Snizené riziko po L - . Zbytkovy inde
>niz 1Ko p , Zé&vaznost zranéni: S2 — Mirné yHovy x
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F1 —Nizké
Moznost zamezeni Skod: Al —Mozné O
Pravdépodobnost w1
ravacp Q2 — Stredni
vyskytu:

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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VUT v Brné a5 P Typ zafizeni: Kryt 3D
. o ., . Formulaf pro odhad a snizovani ’ . 4
Eakulta strojniho inzenyrstvi S soutfad. mér. stroje
JUAVANI Y Model: -
- Datum vypracovani:
ID nebezpeci: 1.3-19 30.11.2024

Vypracoval: Filip Skopec Poradové ¢islo protokolu: 5 1. Mechanicka nebezpeci
Zivotni etapa: Mont4z,

provoz, ¢isténi, servis, OhroZené osoby: Zaméstnanci 1.3 Stlaceni

demontaz

Pfi montazi, provozu, ¢isteéni, servisu nebo demontazi mize nastat

Popis nebezpecné udalosti: preklopeni a nasledné stlaceni osoby nebo casti téla krytem 3D
souradnicového méficiho stroje.
Zavaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné 1 O
Pr’avdep‘odobnost Q3 — Velkd
vyskytu:

Implementace konstruk¢énich opatieni:
Kryt 3D soutadnicového méficiho stroje konstrukéné upravit, aby bylo mozné ho upevnit k zemi
nastroji a postupem popsaném v manualu. Zakladna konstrukce musi umoznit kotveni k podlaze.

Vv

12100:2011 - 6.2.6

Zavaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
SniZené riziko po Vystaveni nebezpeci: F1 —Nizké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné 6
opatfeni P & t i
P r’avdepodobnos Q1 — Nizké
vyskytu:

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:

Neni mozné implementovat bezpe¢nostni ochranu nebo ochranné zafizeni.

SniZené riziko po Zavaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F1 —Nizké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni $kod: A2 — Nevyhnutelné 6
zatizeni Pravdépodobnost (s
ravacp Q1 — Nizka
vyskytu:

Implementace informaci pro pouZiti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zédkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.5.

ené Tizik - — - Zbvikov? ]
Snlzene F121K0 o , Zavaznost zranéni: S4 — Teézké byt ovy index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F1 —Nizké

Moznost zamezeni Skod: Al — Mozné 5

P g t y

r’avdepodobnos Q1 — Nizké
vyskytu:

Vysledné hodnoceni: Po opatienich vznikd vyraznéjsi zbytkoveé riziko
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VUT v Brné Typ zatizeni: Stojan pro

. . . v, ., Formular pro odhad a snizovani
Fakulta strojniho inZzenyrstvi rizika P elektrody

UVSSR Model: -
ID nebezpeci: 1.3-21

Datum vypracovani:
30.11.2024

Vypracoval: Filip Skopec Poradové ¢islo protokolu: 6 1. Mechanicka nebezpeci
Zivotni etapa: Mont4z,

provoz, ¢isténi, servis, OhroZené osoby: Zaméstnanci 1.3 Stlaceni

demontaz

Pti montazi, provozu, ¢isteéni, servisu nebo demontazi miize nastat

Popis nebezpecné udalosti: preklopeni a nasledné stlaceni osoby nebo c¢asti téla stojanem pro
elektrody.
Zavaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné 1 O
Pr’avdép‘odobnost Q3 — Velkd
vyskytu:

Implementace konstruk¢énich opatieni:
Stojan pro elektrody konstrukéné upravit, aby bylo mozné ho upevnit k zemi nastroji a postupem
popsaném v manualu. Zakladna konstrukce musi umoznit kotveni k podlaze. Hmotnost stojanu

rozlozit tak, aby t&Zi§té se nachazelo, co nejblize k podlaze. CSN EN ISO 12100:2011 — 6.2.6
Zé4vaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
Snizené riziko po Vystaveni nebezpeci: F1 —Nizké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné 6
opatieni Pravdépodobnost (1
vskytu: Q1 — Nizka

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:
Neni mozné implementovat bezpecnostni ochranu nebo ochranné zafizeni.

SniZené riziko po Zavaznost zranéni: S4 — Te¢zké Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpedi: F1 —Nizké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni $kod: A2 — Nevyhnutelné 6
zatizeni P & t y
r’avdepodobnos Q1 — Nizka
vyskytu:

Implementace informaci pro pouZiti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zédkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.6.

Snlzene rlZlk.o PO , Zé&vaznost zranéni: S4 — Tezké Zbytkf)\'/y index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F1 —Nizké

Moznost zamezeni skod: Al —Mozné 5

Pr’avdepodobnost QI — Nizka

vyskytu:

Vysledné hodnoceni: Po opatienich vznika vyraznéjsi zbytkové riziko

45



VUT v Brn¢
Fakulta strojniho inZenyrstvi
UVSSR

ID nebezpeci: 1.4-2

Vypracoval: Filip Skopec
Zivotni etapa: Doprava,
montéaz, provoz, ¢isténi,
servis, demontaz

Popis nebezpecné udalosti:

Formulat pro odhad a snizovani

rizika

Poradové ¢islo protokolu: 7

OhroZené osoby: Obsluha

Typ zatizeni: Stojan pro
elektrody

Model: -

Datum vypracovani:
30.11.2024

1. Mechanicka nebezpeci

1.4 Pofezani nebo oddéleni

Pti dopraveé, montazi, provozu, ¢isténi, servisu nebo demontazi
muze dojit k pofezani o hrany stojanu pro elektrody (nebo jeho

Sasti)

Zavaznost zranéni: S3 — Vazné Index rizika
Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné 5
Pr’avdepodobnost Q2 — Stiedni
vyskytu:

Implementace konstruk¢énich opatieni: :
Srazit nebo zaoblit hrany vSech ¢asti stojanu pro elektrody. CSN EN ISO 12100:2011 - 6.2.2.1

Zavaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
SniZené riziko po Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni $kod: Al —Mozné O
opatfeni P & t "
P r’avdepodobnos Q2 — Stfedni
vyskytu:

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:

Instalovat zaslepky a ochranné kryty na konce U-profili a L profilt. CSN EN ISO 12100:2011 -
6.2.2.1 Pouziti ochrannych rukavic s oznacenim 4131. Ochranné rukavice musi spliiovat normu

CSN EN 388+A1:2019

SniZené riziko po

Zavaznost zranéni:

S1 — Zanedbatelné Index rizika

implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F2 — Vysoké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni $kod: Al —Mozné O
zatizeni S

Pr’avdep‘odobnost Q1 — Nizka

vyskytu:

Implementace informaci pro pouZiti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zédkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazn¢ cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, ¢.4.

Snlzene rlZlk.o PO , Zé&vaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Zbytkf)\'/y index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Moznost zamezeni $kod: Al — Mozné O

Pravdépodobnost (s

vskytu: Q1 — Nizka

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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VUT v Brn¢
Fakulta strojniho inZenyrstvi
UVSSR

ID nebezpeci: 1.4-3

Vypracoval: Filip Skopec
Zivotni etapa: Doprava,
montéaz, provoz, ¢isténi,
demontaz

Popis nebezpeéné udalosti:

Typ zafizeni: Prsty
koncového efektoru
Model: -

Datum vypracovani:
30.11.2024

1. Mechanicka nebezpeci

Formulat pro odhad a snizovani
rizika
Poradové ¢islo protokolu: 8

OhroZené osoby: Obsluha 1.4 Porezani nebo oddéleni

Pti dopraveé, montazi, provozu, ¢isténi nebo demontazi mtze dojit
k pofezani o hrany prstii koncového efektoru.

Zavaznost zranéni: S3 — Vazné Index rizika
Vystaveni nebezpedi: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné 5
Pravdépodobnost "
vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace konstrukénich opatieni: 5 5
Srazit nebo zaoblit hrany prstii koncového efektoru. CSN EN IS 10218-2:2011 — 5.11.2, CSN EN

ISO 12100:2011 - 6.2.2.1

Zavaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
SniZené riziko po Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni $kod: Al —Mozné O
opatfeni P & t "
P r’avdepodobnos Q2 — Stfedni
vyskytu:

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:

Pouziti ochrannych rukavic s oznadenim 4131. Ochranné rukavice musi spliiovat normu CSN EN

388+A1:2019

Snizené riziko po Zé4vaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F2 — Vysoké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni §kod: Al — MozZné O
zatizeni Pravd¢ nost "
, vdépodobnos Q2 — Stfedni
vyskytu:

Implementace informaci pro pouziti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zdkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.4.

Snlzene rlZlk.o PO , Zé&vaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Zbytkf)\./y index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Moznost zamezeni Skod: Al —Mozné O

Pr’avdepodobnost Q1 — Nizké

vyskytu:

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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Typ zatizeni: Zadni kryt
Formulafr pro odhad a snizovani CNC obrabéciho stroje
rizika Model: Mikron HSM

400LP

Datum vypracovani:

30.11.2024

VUT v Brné
Fakulta strojniho inZenyrstvi
UVSSR

ID nebezpeci: 1.4-6

Vypracoval: Filip Skopec Potadové cislo protokolu: 9 1. Mechanicka nebezpeci
Zivotni etapa: Montaz,

provoz, ¢isténi, servis, OhroZené osoby: Obsluha 1.4 Pofezani nebo oddéleni
demontaz

Pti montazi, provozu, ¢isténi, servisu nebo demontazi muze dojit

o BRIt WAESHE k odd¢leni prstt pfi padu zadniho krytu CNC obrabéciho stroje.

Zavaznost zranéni: S4 — Tezké Index rizika
Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné 9
Pravdépodobnost

vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace konstruk¢énich opatieni:
Srazit nebo zaoblit hrany zadniho krytu CNC obrabéciho stroje. Pfidat do pojezdovych list otvory
pro vloZeni aretacnich kolikid. CSN EN ISO 12100:2011 - 6.2.2.1

Zavaznost zranéni: S3 — Vazné Index rizika
SniZené riziko po Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni Skod: A2 — Nevyhnutelné
opatieni Pravdépodobnost 5

vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace bezpe¢nostni ochrany a ochrannych zafizeni:
Pouziti ochrannych rukavic s ozna¢enim 4131. Ochranné rukavice musi spliiovat normu CSN EN
388+A1:2019

SniZené riziko po Zavaznost zranéni: S3 —Vazné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F2 — Vysoké
ochrany a ochrannych Moznost zamezeni $kod: A2 — Nevyhnutelné 5
zafizeni P g t Lo,
r’avdepodobnos Q2 — Stiedni
vyskytu:

Implementace informaci pro pouZiti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zédkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.7.

Snlzene rlZlk.o PO , Zé&vaznost zranéni: S3 —Vazne Zbytkf)\'/y index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Moznost zamezeni $kod: Al — Mozné 3

Pr’avdepodobnost QI — Nizka

vyskytu:

Vysledné hodnoceni: Po opatienich vznika vyraznéjsi zbytkové riziko
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VUT v Bmé Typ stroje: Ofukovaci

. . . v, ., Formular pro odhad a snizovani .
Fakulta strojniho inZzenyrstvi rizika P stanice

UVSSR Model: -
ID nebezpeci: 1.4-8

Datum vypracovani:
30.11.2024

Vypracoval: Filip Skopec Poradové cislo protokolu: 10 1. Mechanicka nebezpeci
Zivotni etapa: Doprava,

montaz, provoz, ¢isténi, OhroZené osoby: Obsluha 1.4 Pofezani nebo oddéleni
demontaz

Pti dopraveé, montazi, provozu, ¢isténi nebo demontazi mtze dojit

Popis nebezpeéné udalosti: P ; .
p P k potezéani o hrany ofukovaci stanice.

Zavaznost zranéni: S3 — Vazné Index rizika
Vystaveni nebezpedi: F2 — Vysoké

Pocatecni riziko Moznost zamezeni §kod: A2 — Nevyhnutelné 5
Pravdépodobnost "
vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace konstrukénich opatieni: 5
Srazit nebo zaoblit hrany ofukovaci stanice. CSN EN ISO 12100:2011 - 6.2.2.1

Zé&vaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
Snizené riziko po Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké
implementaci konstrukénich ~ Moznost zamezeni $kod: Al —Mozné O
opatieni Pravdépodobnost Y 1
, 2 — St
vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace bezpecnostni ochrany a ochrannych zatizeni:
Pouziti ochrannych rukavic s oznacenim 413 1. Ochranné rukavice musi splinovat normu CSN EN
388+A1:2019

Snizené riziko po Zé&vaznost zranéni: S2 — Mirné Index rizika
implementaci bezpecnostni  Vystaveni nebezpeéi: F2 — Vysoké

ochrany a ochrannych Moznost zamezeni Skod: Al —Mozné O
zafizeni Pravdépodobnost

vyskytu: Q2 — Stredni

Implementace informaci pro pouZiti:

Informacni cedule o obecném nebezpeci ISO 7010-W001 o rozmérech 105 x 148 mm a zédkazu
vstupu nepovolanym osobam ISO 7010-P001 o rozmérech 105 x 148 mm. Vystrazné cedule dle
CSN EN ISO 7010. Piesné znéni viz tab. 8, &.4.

szene rlZIk.o PO , Zé&vaznost zranéni: S1 — Zanedbatelné Zbytkay index
implementaci informaci pro rizika
pouziti Vystaveni nebezpeci: F2 — Vysoké

Moznost zamezeni Skod: Al — Mozné O

Pravdépodobnost s

vyskytu: Q1 — Nizka

Vysledné hodnoceni: Opatieni jsou dostatecna
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4.7 Tabulka dopliikovych informaci k manualu
Tab. 8 Doplikové informace k manudlu.

Cislo Popis nutnych informaci a instrukcich, které je nutno zavést do manualu

dopliikové

informace

¢.1 ,,PT1 manipulaci robotu s drzakem s grafitem mtze dojit k vymr$téni drzaku s grafitem
a muZe zpUsobit zranéni narazenim do Casti téla, béhem tohoto konu se nepiiblizujte
k bezpe¢nostnimu oploceni nebo k robotu. Na bezpe¢nostni oploceni robotického
pracovisté musi byt na mistech uvedenych v manualu vyobrazeny nélezici piktogramy
zakazujici dotyk bezpecnostniho oploceni robotického pracovisté (ISO 7010-P010),
zakazu vstupu nepovolanym osobam (ISO 7010-P001) a cedule o obecném nebezpeci
(ISO 7010-W001). Do pracovniho prostoru robotického pracovisté vstupujte pouze
tehdy, kdyz je robotické pracovisté ve stavu: ,,zastaveno*, ,,pozastaveno‘ nebo
,ukonceno®. V ostatnich stavech je pfisny zakaz vstupu do pracovniho prostoru
robotického pracovisté.”

¢.2 ,,PT1 provozu robotického pracovisté plati prisny zakaz vstupu do pracovniho prostoru.
Do pracovniho prostoru robotického pracovisté vstupujte pouze tehdy, kdyz je
robotické pracovisté ve stavu: ,,zastaveno®, ,,pozastaveno‘ nebo ,,ukonéeno®. Do
pracovniho prostoru miize vstoupit pouze proskolena osoba s opravnénim, kterym se
musi prokazat pii vstupu skrze RFID ¢tecku. Na bezpecnostni oploceni robotického
pracovisté musi byt na mistech uvedenych v manualu vyobrazeny nalezici piktogramy
informujici o obecném nebezpeci v pracovnim prostoru robotického pracovisté (ISO
7010-WO001) a zakazu vstupu nepovolanym osobam (ISO 7010-P001).*

¢.3 ,,PT1 zakladani drzaku s grafitem do stojanu pro elektrody je nutné uchytit drzak
s grafitem za plochy a dodrZovat postupy uvedené v patiicné ¢asti manualu a pouzivat
ochranné rukavice s oznacenim 4131. Na bezpecnostni oploceni robotického
pracovisté musi byt na mistech uvedenych v manualu vyobrazeny nélezici piktogramy
informujici o obecném nebezpeci v pracovnim prostoru robotického pracovisté (ISO
7010-W001) a zakazu vstupu nepovolanym osobam (ISO 7010-P001).*

¢4 ,,PI1 baleni a rozbalovani, montazi, provozu, €i§téni a drzb¢, servisu a oprave,
demontazi a vyfazeni z provozu soucasti robotického pracovisté je nutné pouzivat
piedepsané naradi a nastroje a dodrzovat postupy uvedené v patiicné ¢asti manualu a
pouzivat ochranné rukavice s oznacenim 4131.*

¢.5 »Vyznamné bo¢ni zatizeni nebo naraz miize zptisobit prevraceni krytu 3D
soufadnicového méficiho stroje. Pii okolnostech, kdy hrozi vyznamné bocni zatizeni
nebo naraz dbejte zvySené opatrnosti. Je piisné zakazané pouzivat kryt 3D
soufadnicového méficiho stroje pro jiné ucely, nez je stanové v piislusné casti
manudlu. Na bezpecnostni oploceni robotického pracovisté musi byt na mistech
uvedenych v manualu vyobrazeny nalezici piktogramy informujici o obecném
nebezpeci v pracovnim prostoru robotického pracovisté (ISO 7010-W001) a zakazu
vstupu nepovolanym osobam (ISO 7010-P001).*

¢.6 ,»Vyznamné bo¢ni zatiZzeni nebo naraz mize zpusobit pievraceni stojanu pro elektrody.
Pti okolnostech, kdy hrozi vyznamné bo¢ni zatizeni nebo naraz dbejte zvysené
opatrnosti. Je ptisn¢ zakézané pouZzivat stojan pro elektrody pro jiné ucely, nez je
stanové v piislusné ¢asti manualu. Na bezpecnostni oploceni robotického pracoviste
musi byt na mistech uvedenych v manualu vyobrazeny nalezici piktogramy informujici
0 obecném nebezpeci v pracovnim prostoru robotického pracovisté (ISO 7010-W001)
a zékazu vstupu nepovolanym osobam (ISO 7010-P001).*

¢.7 ,,PT1 manipulaci se zadnim krytem je nutno zadni kryt CNC obrébéciho stroje zajistit
v horni nebo dolni poloze prostiednictvim kolikt, které jsou specifikovany v patii¢né
¢asti manualu, je nutné dodrzovat postupy uvedené v patficné ¢asti manuélu a pouzivat
ochranné rukavice s oznacenim 4131. Pfi manipulaci se zadnim krytem nebo v jeho
blizkosti, kdyz se zadni kryt nachazi v horni poloze, je zapotiebi dbat zvysené
opatrnosti. Na bezpec¢nostni oploceni robotického pracovisté musi byt na mistech
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uvedenych v manualu vyobrazeny nalezici piktogramy informujici o obecném
nebezpeci v pracovnim prostoru robotického pracovisté (ISO 7010-W001) a zakazu
vstupu nepovolanym osobam (ISO 7010-P001).*
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5 Zavér

K identifikace moznych nebezpedi v robotickém pracovisti byla pouZzita metoda SCRAM od spolecnosti
SICK, ktera je v souladu s normou CSN EN ISO 12100:2011. Tato metoda je celosvétové uznavana a je
vhodna pro $iroké spektrum pouzivanych stroju a zafizeni.

Jak bylo feceno v kapitole dva, mechanismus zadniho krytu CNC obrabéciho stroje, by vyrabéla
spolecnost, ktera stroj vyrobila, tudiz by i dodala prohlaseni o shod¢. V takovém piipadée by v této praci
odpadly nékteré identifikované nebezpeci, a i s tim jejich zatazeni do Zivotniho cyklu a naslednych
formulait pro odhad a snizovani rizika. V této praci byla n€ktera potencidlni nebezpeci identifikovana
a pfipadné i snizena.

Pro semestralni projekt bylo vypracovano pouze deset formulaiti pro odhad a snizovani rizika. Byla
vybrana jenom n¢ktera identifikovana nebezpeci v kategorii mechanickych nebezpeci. Pro praxi by bylo
zapotiebi vypracovat vSechna zbyla identifikovana nebezpeci ve vSech kategorii.
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