
Cobotplaner: Webtool für 
sicherheitsgerechte Planung
beim Einsatz von kollaborierenden 
Robotern (Cobots) 

7. Fachtagung Arbeitsplanung und Prävention
Dr. Mathias Umbreit / Nihad Karacic (BGHM), 22. April 2021



Robotersicherheit - Industriebereich
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Harmonisierte Normen nach EG-Maschinenrichtlinie
wiedergegeben mit Erlaubnis des DIN, Deutsches Institut für Normung e.V.
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Industrieroboter vs. Cobot
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Industrieroboter Cobot-Roboter
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Kollaborationsarten:
• Handführung
• Sicherheitsgerichteter Stopp
• Geschwindigkeits- u. 

Abstandsüberwachung
• Leistungs- und Kraftbegrenzung



Algometer
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• Forschungsprojekt: DGUV – Uni Mainz
• Algometer entwickelt am IFA (Institut für Arbeitssicherheit 

der Deutschen Gesetzlichen Unfallversicherung)
• Spezieller Stößel nach Anforderungen von 

Roboterherstellern und -Anwendern
• Algometer stoppt, wenn Druckgefühl übergeht in Schmerz
• 100 Probanden untersucht
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DGUV-Information FBHM 080 (ISO TS 15066)
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Statische Kraft 
(Klemmen)

Faktor transienter Druck 
(dynamischer Stoß)

Faktor transiente Kraft 
(dynamischer Stoß)

Statischer Druck 
(Klemmen)
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Vermeidung von Spitzen, scharfen Kanten und Scherkanten
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Körperelastizität
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Elastizität der Körperbereiche:
• Oberflächliche Elastizität (überwiegend Haut), 

aktuell dargestellt durch Shore Härte
• Tieferliegende Elastizität (z. B. Muskelgewebe, 

Knochen), dargestellt durch Federkonstante
Grundlage zum Bau biomechanischer Messgeräte!
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Grafik: BGHM



Messung von Kraft und Druck
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Kraftsensor

Feder entspr. Körperregion, z. B. 75 N/mm

Dämpfungsmaterial entspr. Gewebe 
z. B. Hartgummi Shore A=70

Mikrofasertuch, Dicke < 0,5 mm (optional)

Roboterwerkzeug

Druckmessfolie

Teflonfolie, Dicke < 0,05 mm (optional)
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Cobotplaner
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• Als webbasierte Planungshilfe für Jedermann 
zugänglich

• Erlaubt die Abschätzung der biomechanischen 
Anwendungsgrenzen bereits vor der 
Konstruktion / Integration

• Vermeidung von Gefährdungen
• Vermeidung von Kosten
• Abschließende Messung bestätigt die Ergebnisse
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Cobotplaner-Startseite
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• Sämtliche Daten können 
lokal gespeichert und 
später wieder aufgerufen 
werden.

• Der Cobotplaner 
speichert Daten nur für 
max. 30 Minuten.

• Ein Video-Tutorial erklärt 
die Bedienung des 
Cobotplaners.
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Cobotplaner - Schritt für Schritt zur sicheren Applikation

11Cobots, Dr. M. Umbreit / N. Karacic (BGHM), 7. Fachtagung Arbeitsplanung und Prävention, 22. April 2021

Quelle: www.cobotplaner.de



Roboter anlegen
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• Maße und Gewicht sind i. d. R. im Datenblatt 
des Herstellers angegeben.

• Beachtung der Einheiten ist geboten. Reichweite 
wird in Metern angegeben. Hersteller geben 
unter anderem die Reichweite in Millimetern an.

Quelle: www.cobotplaner.de



Roboter anlegen
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• Maximale Antriebsmomente in 
den einzelnen Achsen müssen 
ggf. beim Hersteller erfragt 
werden.

• Eine Datenbank mit gängigen 
Robotermodellen ist beim 
Fraunhofer IFF geplant.
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Quelle: www.cobotplaner.de



Werkzeug anlegen
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• Mit den Angaben der Maße wird die Massenverteilung festgelegt.
• Geometrische Formen wie Kanten bzw. Radien werden im Modul „Gefährdung anlegen“ 

definiert.
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Quelle: www.cobotplaner.de



Gefährdung anlegen
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Quelle: www.cobotplaner.de



Gefährdung anlegen
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• Nach der Risikobeurteilung: Einklemmen der Hände ist als 
Gefährdung erkannt.

• Weitere Gefährdungen, z. B. Anstoßen des Roboters an den 
Körper können hinzugefügt werden,
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Quelle: www.cobotplaner.de



Gefährdung anlegen
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Im Beispiel legt der Roboter
das Bauteil flach auf dem Stapel ab.

Die im Roboter parametrierten Kraftgrenzwerte 
sind anzugeben.

Cobots, Dr. M. Umbreit / N. Karacic (BGHM), 7. Fachtagung Arbeitsplanung und Prävention, 22. April 2021

Quelle: www.cobotplaner.de



Gefährdung anlegen
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• Achtung: Die zuvor eingegebenen Maße des 
Bauteils dienen dem Modell nur zur Verteilung 
der Massen.

• Da das Bauteil flach aufsetzt, wird der größte flache 
Zylinder gewählt.

• Die an der Klemmstelle wirkende Kontur muss separat 
ausgewählt und unterhalb des Bauteils platziert werden.
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Quelle: www.cobotplaner.de



Ergebnisse anzeigen
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• Im Beispiel darf die Absenkgeschwindigkeit des 
Bauteils bis zu 62 mm/s betragen.

• Bei Überschreitung der biomechanischen 
Grenzwerte wird eine Fehlermeldung erzeugt.
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Quelle: www.cobotplaner.de



Abschließende Messung
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Eine abschließende Messung 
der biomechanischen 
Grenzwerte ist erforderlich.
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Weitere Informationen
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