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Risikoeinschatzung/-bewertung

Grundsatzliches Vorgehen:

1. Festlegen der Grenzen der Maschine
2. ldentifizieren von Gefahrdungen und zugehorigen
Gefahrdungssituationen
3. Einschatzen des Risikos fur jede identifizierte Gefahrdung
und Gefahrdungssituation
4. Bewerten des Risikos und Treffen von Entscheidungen
das sk (ber die Notwendigkeit zur Risikominderung
" 5. Beseitigung der Gefahrdung oder Verminderung des mit
der Gefahrdung verbundenen Risikos durch
Rislkomindenng Schutzmalinahmen

Abb. 1 - Prozessschritte der Risikobeurteilung
und Risikominimierung.
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Abb. 2 - Zustandstibergangsdiagramm des Sicherheitskonzeptes.
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