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In diesem intellektuellen Output 2 werden die Schlisselsituationen vorgeschlagen, die in die 3D-
Umgebungen aufgenommen werden sollen. Wie in den Zielen des Arbeitspakets angegeben,
werden die SchlUsselsituationen auf friheren Berichten basieren, wobei die
Hauptrisikosituationen in Roboterbauunternehmen und die Anwendung von Gesundheits- und
UmweltpraventionsmaRnahmen, die derzeit in diesem Sektor angewendet werden,
bericksichtigt werden. Diese Situationen werden allen Partnern zugesandt, die Erganzungen
oder Anderungen, die vorgenommen werden sollten, kommentieren werden.

Im Rahmen dieser Aktivitat wurden die Schlisselsituationen vorgeschlagen, die in die 3D-
Umgebungen aufgenommen werden sollen. Diese Situationen basieren auf friiheren Berichten,
wobei die wichtigsten Risikosituationen in Roboterbauunternehmen und die Anwendung von
Gesundheits- und Umweltpraventionsmallnahmen, die derzeit in diesem Sektor angewandt
werden, beriicksichtigt wurden.
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SITUATION 1
Drohnen (Unmanned Aerial Vehicle) - Vorbereitungen fiir Fliige
auf Baustellen bei Tageslicht
DIE DAMIT | Sicherheitsrisiken:
VERBUNDENEN - Sturz des Bedieners aus der Hohe
RISIKEN: - Ablenkung der Arbeitnehmer
- Kollision
- Ausfall des Gerats
- Verlust der Kontrolle liber das Gerat
- Sturz oder Aufprall auf ein Bodenhindernis oder eine Person
- Gefahren, die sich aus den o6rtlichen Geldande- und
Wetterverhaltnissen ergeben
- Dritte/Tiere
- Brandgefahr
- Elektrischer Schlag
- Fallt auf dieselbe Ebene, stolpert
- Schlage, Schnitte
Chemische Risiken:
- Einatmen von Staub
Physische Risiken:
- Larm
SITUATION 2
Drohnen (Unmanned Aerial Vehicle) - Flug mit einem
unbemannten Luftfahrzeug bei glinstigen
Wetterbedingungen.
DIE DAMIT | Sicherheitsrisiken:
VERBUNDENEN - Sturz des Bedieners aus der Hohe
RISIKEN: - Ablenkung der Arbeitnehmer
- Kollision
- Ausfall des Gerats
- Verlust der Kontrolle liber das Gerat
- Sturz oder Aufprall auf ein Bodenhindernis oder eine Person
- Gefahren, die sich aus den 6rtlichen Geldande- und
Wetterverhaltnissen ergeben
- Dritte/Tiere
- Brandgefahr
- Elektrischer Schlag
- Fallt auf dieselbe Ebene, stolpert
- Schlage, Schnitte
Mitglieder des Konsortiums: University of the West of England (UWE), Asociacion Empresarial de Investigacion 4
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Chemische Risiken:

- Einatmen von Staub
Physische Risiken:

- Larm

SITUATION 3

Drohnen (Unmanned Aerial Vehicle) - Flug eines
unbemannten Luftfahrzeugs bei ungilinstigen

Wetterbedingungen.
DIE DAMIT | Sicherheitsrisiken:
VERBUNDENEN - Sturz des Bedieners aus der Hohe
RISIKEN: - Ablenkung der Arbeitnehmer
- Kollision
- Gerateausfall

- Verlust der Kontrolle iber das Gerat
- Sturz oder Aufprall auf ein Bodenhindernis oder eine Person
- Gefahren, die sich aus den 6rtlichen Gelande- und
Wetterverhaltnissen ergeben
- Dritte/Tiere
- Brandgefahr
- Elektrischer Schlag
- Fallt auf dieselbe Ebene, stolpert
- Schlage, Schnitte
Chemische Risiken:
- Einatmen von Staub
Physische Risiken:
- Larm

SITUATION 4

Drohnen (Unmanned Aerial Vehicle) - Vorbereitungen fiir den
Flug eines unbemannten Luftfahrzeugs (Drohne) bei Nacht

DIE DAMIT | Sicherheitsrisiken:
VERBUNDENEN - Sturz des Bedieners aus der Hohe
RISIKEN: - Ablenkung der Arbeitnehmer

- Kollision

- Gerateausfall

- Verlust der Kontrolle liber das Gerat

Mitglieder des Konsortiums: University of the West of England (UWE), Asociacion Empresarial de Investigacion
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- Sturz oder Aufprall auf ein Bodenhindernis oder eine Person
- Gefahren, die sich aus den 6rtlichen Gelande- und
Wetterverhaltnissen ergeben
- Dritte/Tiere
- Brandgefahr
- Elektrischer Schlag
- Fallt auf dieselbe Ebene, stolpert
- Schlage, Schnitte
Chemische Risiken:
- Einatmen von Staub
Physische Risiken:

- Larm
SITUATION 5
Autonomes Baustellentransportfahrzeug -
Baustellenbedingungen in Innenrdumen
DIE DAMIT | Sicherheitsrisiken:
VERBUNDENEN - Fallt auf die gleiche Hohe und stolpert.
RISIKEN: - Fallt auf verschiedene Ebenen.

- Stole oder Quetschungen durch Herabfallen der
transportierten Ladung.
- ZusammenstoRe, Abstlirze, Schlage oder Quetschungen durch
mobile Maschinen.
- Einklemmungen, Schlage und Schnitte.
Chemische Risiken:
- Einatmen von Dampfen oder Gasen von Maschinen.
Physische Risiken:
- Larm

SITUATION 6

Autonomes Baustellentransportfahrzeug - AuBen- und
AuBenstandortbedingungen

DIE DAMIT | Sicherheitsrisiken:
VERBUNDENEN - Fallt auf die gleiche Hohe und stolpert.
RISIKEN: - Fallt auf verschiedene Ebenen.

- StoRe oder Quetschungen durch Herabfallen der
transportierten Ladung.

Mitglieder des Konsortiums: University of the West of England (UWE), Asociacion Empresarial de Investigacion
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- ZusammenstoRe, Abstiirze, Schlage oder Quetschungen durch
mobile Maschinen.
- Einklemmungen, Schlage und Schnitte.
Chemische Risiken:
- Einatmen von Dampfen oder Gasen von Maschinen.
Physische Risiken:
- Larm

SITUATION 7

Handlungsszenario fiir ferngesteuerte Roboter am Beispiel
eines Abbruchroboters (Allgemeine Handhabung)

DIE DAMIT
VERBUNDENEN
RISIKEN:

Manipulation von Sicherheitseinrichtungen (Sensoren):
- Bewusst im Rahmen des Aufbaus und der Wartung
- Unwissentlich aufgrund von Bedienungsfehlern
Umkehrung:
- Unebenheiten der Oberflache
- Zuviel Neigung
- Ladungen zu groR
- Falsche Bewertung der Abbruchmaterialien (zu fest, zu hart, zu
massiv)
Falsch eingeschidtzte oder unvorhergesehene Roboterbewegungen:
- Leute umstoRen,
- Prellungen
- Prellungen
- Kneifen
- Uber die FiiRe laufen
Unkontrolliertes Herumfliegen von Abbruchmaterial:
- Schwere Verletzungen am gesamten Korper
UnsachgemaBe Wartung (Werkzeugwechsel, Schmierung).

SITUATION 8

Ferngesteuerte Roboter am Beispiel eines Abbruchroboters
(Handhabung von Abbruchrobotern innerhalb des Gebaudes)

DIE DAMIT
VERBUNDENEN
RISIKEN:

Manipulation von Sicherheitseinrichtungen (Sensoren):
- Bewusst im Rahmen des Aufbaus und der Wartung
- Unwissentlich aufgrund von Bedienungsfehlern
Umkehrung:
- Unebenheiten der Oberflache
- Zuviel Neigung

Mitglieder des Konsortiums: University of the West of England (UWE), Asociacion Empresarial de Investigacion
Centro Tecnoldgico del Marmol, Piedra y Materiales (CTM), Politechnika Wroclawska (PWR), Bildungszentren des

Baugewerbes e.V. (BZB).
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- Ladungen zu groR
- Falsche Bewertung der Abbruchmaterialien (zu fest, zu hart, zu
massiv)
Falsch eingeschatzte oder unvorhergesehene Roboterbewegungen:
- Leute umstoRen,
Prellungen
Prellungen
Kneifen
- Uber die FiiRBe laufen
Unkontrolliertes Herumfliegen von Abbruchmaterial:
- Schwere Verletzungen am gesamten Korper
UnsachgemaBe Wartung (Werkzeugwechsel, Schmierung).

SITUATION 9

Handlungsszenario fiir ferngesteuerte Roboter am Beispiel
eines Abbruchroboters
(Handhabung von Abbruchrobotern auBerhalb des Gebdudes)

DIE DAMIT | Manipulation von Sicherheitseinrichtungen (Sensoren):

VERBUNDENEN - Bewusst im Rahmen des Aufbaus und der Wartung

RISIKEN: - Unwissentlich aufgrund von Bedienungsfehlern
Umkehrung:

- Unebenheiten der Oberflache
- Zuviel Neigung
- Ladungen zu groR
- Falsche Bewertung der Abbruchmaterialien (zu fest, zu hart, zu
massiv)
Falsch eingeschitzte oder unvorhergesehene Roboterbewegungen:
- Leute umstoRen,
- Prellungen
- Prellungen
- Kneifen
- Uber die FiiRe laufen
Unkontrolliertes Herumfliegen von Abbruchmaterial:
- Schwere Verletzungen am gesamten Kérper
UnsachgemiaBe Wartung (Werkzeugwechsel, Schmierung).

SITUATION 10
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Ferngesteuerte Gerite (Bagger) - AuBere und duRere
Standortbedingungen

DIE DAMIT
VERBUNDENEN
RISIKEN:

Manipulation von Sicherheitseinrichtungen (Sensoren):
- Bewusst im Rahmen des Aufbaus und der Wartung
- Unwissentlich aufgrund von Bedienungsfehlern
Umkehrung:
- Unebenheiten der Oberflache
- Zuviel Neigung
- Ladungen zu groR
- Falsche Bewertung der Abbruchmaterialien (zu fest, zu hart, zu
massiv)
Falsch eingeschatzte oder unvorhergesehene Roboterbewegungen:
- Leute umstoRen,
Prellungen
Prellungen
Kneifen
- Uber die FiiRe laufen
Unkontrolliertes Herumfliegen von Abbruchmaterial:
- Schwere Verletzungen am gesamten Korper
UnsachgemaBe Wartung (Werkzeugwechsel, Schmierung).
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