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Beskrivelse av prosjek-
tet

Dette prosjektet skal g̊a ut p̊a å kontrollere en
UR5e robot med en mindre replikasjon av roboten,
som blir utviklet underveis. Dette arbeidet skal
foreg̊a i v̊arsemestret, ved NTNU, fra januar 2024
til mai 2024. Det kommer til å foreg̊a mye testing
onderveis, med en kontroller som i verste fall ikke
gjør det som ført var forutsett, og det må derfor
bli tatt hensin til farene som kan oppst̊a ved dette.

2 Risikodiagram

Figure 1: Risikodiagram hvor tallene beskriver graden av risiko
og bokstavene beskriver grad av konsekvens.[1]
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Aktivitet / ar-
beidsoppgave

Mulig uønsket hendelse Eksisterende tiltak Risikoverdi
(S x K)

Forslag til forebyggende
og/eller korrigerende tiltak

Risikoverdi etter
nye tiltak

Testing av robo-
tarm kontroller

Søle fluid p̊a robot. Opprettholde sikker-
hetstiltak

1E 1E

Oppstart Robot gjør uventet han-
dlinger

Opprettholde sikker-
hetsavstand fra robot.

2D Ha kontroll p̊a hva program som
skal kjøre og opprette sikkerhets-
barrierer

1E

Ved drift av
robot

Uoppmerksomme studenter
kan bli skadet av robot der-
som sikkerhetsavstand ikke
blir holdt

Oppmerking og sperre
rundt robot i drift.

1C 1C

Nedrigging Robot beveger seg dersom
den ikke har blitt skrudd av
ordentlig.

Kontroller grundig at
robot er sl̊att av ved
arbeid rundt den.

2C 2C

Nedrigging av
utstyr

Mister komponenter/tunge
ting i bakken og klemfare og
løfteskade.

P̊abudt med bruk av
vernesko

2D 2D

Datasikkerhet PCen kræsjer og blir øde-
lagt

Bruke versjonskontroll
verktøy og jevnlig la-
gring av kode.

1A 1A

Drift av robot Robot skader kabler eller
tilhørende utstyr

Ved montering av
robot har det blitt
fulgt retningslinjer for
hvordan strømførende
kabler kan bli plassert.

1D Bruke lav hastighet, ha kontroll
p̊a hvor nødstopp befinner seg, og
kontrollere at kabler ikke st̊ar i ut-
satt posisjon. Ogs̊a sikre at dis-
play er i en fornuftig avstand fra
robot, slik at shutdown er mulig
under drift.

Forts. p̊a neste side
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Aktivitet / ar-
beidsoppgave

Mulig uønsket hendelse Eksisterende tiltak Risikoverdi
(S x K)

Forslag til forebyggende
og/eller korrigerende tiltak

Risikoverdi etter
nye tiltak

Jobbe sammen i
gruppe

Smitte av Covid-19 eller an-
dre sykdommer

Følge de gjeldende
retningslinjer for
smittevern.

1E 1E
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