
Kompakte Anlagen durch effiziente 
Berechnung von Sicherheitsbereichen

Mit der am Fraunhofer IWU entwickelten 
Methode können Sicherheitsbereiche für  
roboterbasierte Anlagen erstmals unabhängig 
von der Kinematik effizient und zuverlässig 
berechnet werden. Auf Basis der realen 
Bewegungsbahnen und Geschwindigkeiten 
werden – im Gegensatz zum Status Quo – 
nur dort Gefahrenbereiche berechnet, wo 
auch Gefahren entstehen können. Das spart 
Platz und lässt Mensch und Roboter näher 
zusammenrücken.

Nutzen Sie unser Know-how und kommen Sie 
auf uns zu für
–– die Erstellung Ihres Sicherheitskonzepts,
–– die Berechnung und Auslegung von opti-
mierten Safe-Bereichen

–– die Integration in Ihre Engineering-Tools zur 
Simulation (bspw. Visual Components).

Normkonform und doch besser als die 
Norm 
 
Ihre Vorteile auf einen Blick:
–– sichere und kompakte Schutzbereiche
–– konform mit der Maschinenrichtlinie
–– erhebliche Flächeneinsparung der Anlage
–– Anwendbarkeit für alle Roboter-Hersteller 
und -Typen

–– Die Methode ist in Ihre Simulations- 
umgebung integrierbar. 

Sicherheit ist die oberste Maxime bei der
Gestaltung von Anlagen. Daher haben wir die 
Methode durch einen vereidigten Sachverstän-
digen für Maschinensicherheit prüfen und als 
normkonform bestätigen lassen. Nutzen Sie 
die Potenziale nicht nur zur Planung konven-
tioneller Anlagen, sondern auch zur Verwirk-
lichung moderner kollaborierender Systeme. 
Denn auch die Anforderungen nach ISO / TS 
15066 werden durch die Methode erfüllt.
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