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Ｃ Ｅ 符号

在相互链接机械中的 Ｃ Ｅ 符号

现有的与操作相关的裆案数据在链接中是必不可少的 。 在合格评审机械总体性吋要注意即使

是没有 ｃ ｅ 标识的构件 。 在风险评佔机械的总体性时 ， 同样要注意链接中接 ｎ 和机械零件 。 同样 ，

机械中存在的风险和在机械中风险的传播方 Ｕｉ要被考虑人 内 。
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０ 否在链接单
一

的机械时 ， 也要遵过链接没有形成机械的全局性 ， 那使用之外 ， 不足数的机械 以及可替换的装配

＾＾循全球范 围 内 出 现新机械设备时者必须履行 由链接 中单
一机械的各 自 职可 以 只是整个链接 中 的

一

部分 ， 在各 自

通用 的机械标准 ？ 当使用 者将 已有的单责 。 当 不 同单一机械在生产技术和技术的档案和符号上有着不同的要求 （ 图 １
） 。

一

机械设备相互链接 ， 按 ＭＲＬ 的意义 ， 安全方面相互合作时 ， 机械 的全局性便

就 已涉及到 了机械设备的全局性 。 在这参 照 ＢＭＡ Ｓ 解释性 文件
“

机械 的全局每个构件都必须计算在内

种情况下我们把首次链接 的新机械设备性
”

ＧＭ ＢＬ ．Ｎ ｒ ．  １ ２０５ ／２ ０ １ １
。 全局性也可以现有 的与操作相关的档案数据在链

视为新机械 。 使用 者将发生的所有结果是 以完全不 同 的 （ 混合 ） 结构形式的机接 中 是必不可少的 。 在合格评审机械总

反馈给制造商 。 这包括了 统
一

的更新风械构成 。 例如 ， 含有 ＣＥ 符号的机械 ， 自体性时要注意 即使是没有 Ｃ Ｅ 标识的构

险评估 ， 技术档案 ， 评价方法和代表所 １ ９９ ５ ． ０ １ ． ０ １ 起实施 ， 或不包含 ＣＥ 符号的件 。 在风险评估机械的总体性时 ， 同样

有机械设备全局性的 Ｃ Ｅ 符号。 假如通机械 ， 其在截至 日 期前循环设置 。 除此要注意链接 中 接 口 和机械零件 。 同 样 ，

机械 中存在的风险和在机械 中 风险的传

■

？

ｃ Ｃ％ＩＨＨ播方也要被考虑人 内 。 只有当 制造商履

ｊ 行 了所有的职责 ， 对于在使用 者来说才

ｆＩ
丨 國＿ 算完成了风险评估 。

ｒ
＊

ＩＩ ｜ 相互链接的机械必齡照 明确具体

－－

｜指明的约定作为机械的全局性来分级 。 由

负责就业和社会的联邦 民政部 ＢＭＡ Ｓ 所

规定的解释性文件 （ ＢＭ Ａ Ｓ 在 ２０ １ １ ． ０５ ．０５

公开发表 ） 中所规定的主导思想阐明 了 ，

是 否 用
一

种方式或标准 来 对参 与 机械的

ａ 纟局性 中 所链接 的机械进行分类 ， 只要

咖触产财雛敍 纟贿在联 系 ，

那就必须视为机械的 全局性 。

－

个雖雜齡局倾 ， 就会存在生

图 １ 当相互链接的机械设备设计代表所有机械全局性时 ，
必须使用 Ｃ Ｅ 符号 。 产技术的关联 。 它们有

一

个连续的制定

３ ０ＭＭ 现代制造 ？
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图 ２ 汽车制造业中的车身制造是
一

个机械全局性的很好例 基于劳动保护的 目 的 ， 进行危险 ＿ｆ＾ １
／

子 。

评价 。 为 了操作人 员 的安全性 ，

必须要设立降低风险的措施 ， 并
＿

方法 ， 在机械生产产品时作为整体并被逐条验证 ， 使在风险评价 中 所计划的措
｜

操作 ， 操作通过共同 的上级控制或共同施最终实现并监督其有效性 。｜

链接不完整的机械作为安全协作工 避免链接

作 ， 如果它们相互链接 ， 那在雖机械麵在实 际操作 中机械操作总是避
＾
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接的机械同样构成了机械全局性 ， 为此 ， 件下 ， 操作员对每个机械进行麵 。 正

这－部分机祕须爐紐 。 ｒ要雛 舰开 了不 胃観贿耕目 ５：生胸的
｜
：

｜＿
者能掌握机械作用带来影响的操作变化 ， 生产技术的这

－特点 ， 即没有共 同 的控

他便成为 了
一

个生产者 。 若单
一机械仅 制系统或命令装置 。

仅通过－个共 同 的 紧急停止雛 ， 那也除此之外 ， 也必须完成对额外安置

不能称之力机翻全雕 。贼全餅赚
－

騰。 操倾必雛

链接 的 机械在操 作 中 ， 使 得机械操意 ， 自 从 １ ９ ９ ５ ． ０ １ ． ０ 丨 起 单
一

机械必 须 附
｜

作紬为 ｎ巧 ， ８隱 、■过满 Ｊ ＳｄＷ Ｃ Ｅ 糾 和拥賴 ｙ
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铭脾 ， 趣 为 ）
（
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ｍｒｌ 规定的所有合格评审方法 。 主的责任是参照职业安全条列 ， 告知操

隐患 ： 单
一

机械相链接形成
“

机械作 员 链接 机 械 的 危 宵评 佔 。 ｉ 卩 估 包 含 ，

｜
的全局性

”

， 就作为机械操作方而言 ， 它 风险评估 内 接 口 的检测和执行分析 ， 以

带来 了 巨大的操作人员 方面的开支 ． 力 及相应的应对措施 。

此 ， 为 了得到结果评估 ， 应 当及早咨询在这个背景下 ，
Ｐｈｏｅｎ ｉｘＣｏｎｔａｃｔ 公司

｜

专家 （ 图 ２
） 。 在计划阶段就给机械操作员广泛可行的符

合法规和实际Ｈ：作步骤 。 当机械相链接 ，

ｆ
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当操作者成为生产者 由布隆贝格公麵链专餘照麵的检 夢
链 接 的 机械在操作 中 ， 机 械操作验清单 （上面涵盖了所有要点 ） 进行测试

者便成为 了生产者 ， 那他必须通过满足应用 。机械操作员根据分析标准可以获知 ，

ＭＲＬ 规定 的所有合格评审方法 。 第
一

他操作的是否是关于
一

个机械全局性的链 ｜ｇ＾ ｜
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步 ， 对于单

一机械接 口 必须进行风险评 接 ， 以及 ， 对于这
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链接是否需要更多的＾ｊ
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估 。 在此成果 的基础上 ， 机械操作者制措施和文献档案 。 ｃａａ

ＳＣＨＡＥＦＦＬＥＲ

ｄ ｒ ｉ ｖｅ ． ｖｏｇｅ ， ． ｃｏｍ ． ｃ ｎ 服务＿Ｍ ３６８３

ｗｗｗ． ｓ ｃｈ ａ ｅｆｆ ｌｅ ｒ ． ｃｎ ／Ｘ
－

ｌ ｉ ｆｅ


