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© Cesky normaliza&ni institut, 2007 77764
Podle zakona ¢. 22/1997 Sb. sméji byt Ceské technické normy rozmnoZzovany
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Informativni Udaje z 1ISO 10218-1

Upozorfuje se na moznost toho, ze nékteré prvky této ¢asti mezindrodni normy mohou byt
predmétem patentovych prav. ISO nesmi byt ¢inéno zodpovédnou pfi identifikovani jakékoliv nebo
vSech takovych patentovych prav.

ISO 10218-1 pripravila technicka komise ISO/TC 184 Automatizované primyslové systémy a
integrace, subkomise SC 2 Roboty pro vyrobni prostredi.

Toto prvni vydani rusi a nahrazuje 1ISO 10218:1992, které proslo technickou revizi.

Tato zcela zrevidovana a aktualizovana mezinarodni norma pro prlmyslové roboty prinasi
zmodernizovany dokument, ktery je ve shodé se souborem norem ISO 12100 a pozadavky uréenymi a
odpovidajicimi normé typu C pro specificka nebezpeci. Nové technické pozadavky zahrnuji kritéria pro
vybér vlastnosti bezpecnostniho fidiciho systému robotu, funkce umoznujici zastaveni robotu,
aktivacni prostredky, ovérovani program, kritéria pro dalkové ru¢ni ovladaci panely, fizeni
souc¢asného chodu vice robotd, kritéria na spolupraci robotd a aktualizaci konstrukénich reseni, pokud
jde o pozadavky na bezpecnost, ale nejen ty.

ISO 10218 se sklada z nasledujicich ¢asti, které maiji spolecny obecny nazev Roboty pro vyrobni prostredi -
Pozadavky na bezpecnost:

- Cést 1: Robot

Nasledujici ¢asti se pripravuiji:

- Cast 2 : Roboticky systém a integrace
Informace o citovanych normativnich dokumentech

ISO 9283:1998 zavedena v CSN EN ISO 9283:1999 (18 6525) Manipula&ni prlimyslové roboty - Technické
parametry a souvisici zkusebni metody

ISO 12100-1:2003 zavedena v CSN EN I1SO 12100-1:2004 (83 3001) Bezpe¢nost strojnich zafizeni -
Zé&kladni pojmy, véeobecné zésady pro konstrukci - Cast 1: Zakladni terminologie, metodologie

ISO 12100-2:2003 zavedena v CSN EN 1SO 12100-2:2004 (83 3001) Bezpe¢nost strojnich zafizen -
Zakladni pojmy, véeobecné zésady pro konstrukci - Cast 2:Technické zésady

ISO 13849-1:1999 dosud nezavedena
ISO 13850 dosud nezavedena

ISO 13855 dosud nezavedena

SO 14121:1999 dosud nezavedena
IEC 60204-1:2005 dosud nezavedena

IEC 61000-6-2 zavedena v CSN EN 61000-6-2 ed.2 (33 3432) a v CSN EN 61000-6-2 ed.3 (33 3432)
Elektromagnetickd kompatibilita (EMC) - Cast 6-2: Kmenové normy - Odolnost pro prlimyslové
prostredi

IEC 61000-6-4 zavedena v CSN EN 61000-6-4 (33 3432) Elektromagneticka kompatibilita (EMC) -



Cést 6-4: Kmenové normy - Emise - Priimyslové prostiedi
Citované predpisy

Smérnice Evropského parlamentu a Rady 98/37/EC z 22. Cervna 1998, o sblizovani pravnich predpisd
¢lenskych stath tykajicich se strojnich zafizeni, ve znéni Smérnice 98/79/EC. V Ceské republice je tato
smérnice zavedena nafizenim vlady ¢. 24/2003 Sbh., kterym se stanovi technické pozadavky na strojni
zafizeni, v platném znéni.

Vypracovani normy
Zpracovatel: CHIBUSS Praha, IC 14972301, Ing. Karel Cech

Pracovnik Ceského normaliza¢niho institutu: Bc. Katefina Cabelova
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(1ISO 10218-1:2006)
Tato evropska norma byla schvalena CEN 2006-05-19.

Clenové CEN jsou povinni spinit Vnit¥ni pfedpisy CEN/CENELEC, v nichZ jsou stanoveny podminky, za
kterych se musi této evropské normeé bez jakychkoliv modifikaci dat status narodni normy.
Aktualizované seznamy a bibliografické citace tykajici se téchto narodnich norem Ize obdrzet na
vyzadani v Ridicim centru nebo u kteréhokoliv ¢lena CEN.

Tato evropska norma existuje ve trech oficidlnich verzich (anglické, francouzské, némecké). Verze v
kazdém jiném jazyce prelozend ¢lenem CEN do jeho vlastniho jazyka, za kterou zodpovida a kterou
notifikuje Ridicimu centru, ma stejny status jako oficidlni verze.

Cleny CEN jsou narodni normaliza¢ni organy Belgie, Ceské republiky, Dénska, Estonska Finska,
Francie, Irska, Islandu, Italie, Kypru, Litvy, LotySska, Lucemburska, Madarska, Malty, Némecka,
Nizozemska, Norska, Polska, Portugalska, Rakouska, Rumunska, Recka, Slovenska, Slovinska,
Spojeného kralovstvi, ©panélska, ©védska a ©vycarska.



CEN

Evropsky vybor pro normalizaci

European Committee for Standardization

Comité Européen de Normalisation

Europaisches Komitee fur Normung

Ridici centrum: rue de Stassart 36, B-1050 Brusel

© 2006 CEN  VesSkera prava pro vyuziti v jakékoli formé a jakymikoli prostredky Ref. C.
EN ISO 10218-1:2006 E

jsou celosvétové vyhrazena narodnim ¢lenim CEN.
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Predmluva

Tento dokument (EN 1SO 10218-1:2006) byl vypracovan technickou komisi ISO/TC 184
~Automatizované prlimyslové systémy a integrace” ve spolupraci s technickou komisi CEN/TC 310
~Progresivni vyrobni technologie”, jejiz sekretariat je pri BSI.

Této evropské normé musi byt nejpozdéji do prosince 2006 udélen status narodni normy, a to bud’
vydanim identického textu, nebo schvalenim k pfimému pouzivani, a ndrodni normy, které jsou s ni v
rozporu musi byt zruSeny nejpozdéji do prosince 2006.

Tento dokument nahrazuje EN 755:1992.

Tento dokument byl vypracovan na zakladé mandatu udéleného CEN Evropskou komisi a Evropskym
sdruzenim volného obchodu a podporuje zakladni pozadavky smérnice (smérnic) EU.

Vztah ke smérnici (smérnicim) EU je uveden v normativni prfiloze ZA, ktera je nedilnou soucasti tohoto
dokumentu.

Podle Vnitrnich predpist CEN/CENELEC jsou tuto evropskou normu povinny zavést narodni normaliza¢ni
organizace nasledujicich zemi: Belgie, Ceské republiky, Dénska, Estonska, Finska, Francie, Irska, Islandu,
Italie, Kypru, Litvy, LotySska, Lucemburska, Madarska, Malty, Némecka, Nizozemska, Norska, Polska,
Portugalska, Rakouska, Rumunska, Recka, Slovenska, Slovinska, Spojeného kralovstvi, ©panélska,
©védska a ©vycarska.

Oznameni o schvéleni

Text ISO 10218-1:2006 byl schvalen CEN jako EN ISO 10218-1:2006 bez jakychkoliv modifikaci.

Strana 5

Obsah

Strana

1 Predmeét
normy



2 Citované normativni
(o [0 (U 14 =] SRS 7
3 Terminy a
definice
............................................................................................................................................................... 7
4 Identifikace nebezpeci a posuzovani
4] TSSO PPPPRP 12
5 Pozadavky na konstrukci a ochranna
(o o= 1 (=] o PR STPRPUPRTPIS 12
5.1
VSeobecné
........ 12
5.2 VSeobecné
pozadavky
...................................................................................................................................................... 12
5.3 Ovladaci
prvky
.13
5.4  Vlastnosti bezpecCnostniho fidiciho systému robotu
(hardware/software).......cccvveviviiiiii 14
5.5 Funkce umoznujici zastaveni
0] o1 ] LU T TP PP PP PP PP TTPPTON 15
5.6  Rizeni pfi redukované
77l ] (013 o S 16
5.7 Pracovni
rezimy
16

5.8  Rizeni pomoci ru¢niho ovladaciho

5.10 PoZadavky na provozni
Y 010 [0 o Tl TSP 19



5.11 Ochrana pfi
singularité

5.13 Pohyb os pfi ztraté
LT o =] o PP PURPRUPRPPRIS 21

5.14 Prostrfedky pro Ucely prepravy
(INSEAIACE) vttt e 21

5.15 Elektrické
konektory

6 Informace pro
uzivatele

6.1
VsSeobecné

6.2 Navod pro
pouzivani

6.3
Znaceni

Priloha A (normativni) Seznam zavaznych
NEDEZPECH i ittt —————————- 23

Priloha B (normativni) Doba zastaveni a méreni vzdalenosti v metrické soustavé
jednotek.......viiiiiiii, 24

Priloha C (informativni) Funkcni vlastnosti aktivacniho zafizeni se 3

Priloha D (informativni) DalSi nepovinné
VIASENOSTI. .o i i 26

Priloha E (informativni) Grafické znacky pro oznaCovani jednotlivych
4=Y4 01y RSP 27

Bibliografie



Priloha ZA (informativni) Vztah mezi touto evropskou normou a zakladnimi pozadavky smérnice EU
98/37/EC,

zmeénéné smernici

8L L = S 29

Strana 6

Uvod

ISO 10218 vznikl na zakladé prizkumu jednotlivych specifickych nebezpedi, kterad predstavuji
prdmyslové roboty a primyslové robotické systémy.

Tento dokument je normou typu C jak je uvedeno v ISO 12000-1.

Dotcena strojni zafizeni a rozsah nebezpeci, nebezpecnych situaci a udalosti spojenych s jejich
pouzivanim, kterymi se tento dokument zabyv4, jsou uvedena v pfedmétu normy.

Pokud se ustanoveni této normy typu C odchyluji od ustanoveni uvedenych v normach typu A nebo B,
maji ustanoveni této normy typu C prednost pred ustanovenimi dalSich norem pro strojni zafizeni.

Nebezpedi souvisejici s roboty jsou dost dobre rozpoznatelna, ale pri¢iny nebezpedi jsou Casto
unikatni v zavislosti na konkrétnim robotnickém systému. Mnozstvi a typ (typy) nebezpeci pfimo
souvisi s charakterem automatizovaného préimyslového systému a komplikovanosti instalace.
Posuzovani rizika s ohledem na uvedena nebezpedi se liSi v zavislosti na typu robotu, Ucelu jeho
pouZiti a zpUsobu instalace, naprogramovani, provozu a udrzby.

POZNAMKA 1 Nebezpedi specifikovana v ISO 10218 se netykaji GpIné viech robotl a také Groven rizika
souvisejici s danou nebezpecnou situaci bude rdizna v zavislosti na typu robotu. Proto se pozadavky na
bezpecnost a/nebo ochranna opatrfeni mohou liSit od toho, jak je stanovuje 1ISO 10218. K stanoveni,
jakéa by méla byt prijata konkrétni ochranna opatreni mlze vést posouzeni rizika.

Podle zjisténi proménlivé povahy nebezpeli v zavislost na rozmanitém pouziti primyslovych robotd je
ISO 10218 rozdélena na dvé ¢asti. Cast 1 poskytuje ndvod pro zohlednéni bezpeénosti pfi nvrhu a
konstrukci robotu. ProtoZe bezpecnost pfi pouZiti primyslovych robotd je ovliviiovéna konstrukci a
zplsobem pouzivéni specifického integrovaného robotického systému, poskytne Cast 2 smérnice pro
bezpelnostni ochranu obsluhy zajis»ujiciho integraci, instalaci, funkéni zkousky, programovani,
provoz, Udrzbu a opravy robotu.

POZNAMKA 2 Ac&koli se v souvislosti s primyslovym prostfedim hluk obecné povazuje za nebezpedi,
robot - jak je definovan v 3.18 - neni mozné z hlediska emise hluku povazovat za rozhodujici zafizeni,
za to se spiSe povazuje cely roboticky systém, jak je definovan v 3.20. Proto o nebezpecich
vytvarenych hlukem bude pojednavat pfipravovana ISO 10218-2.

ISO 10218 neplati pro roboty vyrobené pred datem vydani této normy.
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Tato ¢ast ISO 10218 stanovuje pozadavky a smérnice pro zakladni bezpecnou konstrukci, ochranna
opatreni a informace pro uziti primyslovych robotd, jak jsou definované v kapitole 3. Popisuje
zakladni nebezpedi souvisejici s roboty, rizika souvisejici s témito nebezpecimi a uvadi pozadavky k
jejich eliminovani nebo adekvatni redukci.

Hluk jako potencialni nebezpeti neni pfedmétem této &asti 1ISO 10218, ale bude pIné zahrnut do Césti
2.

Tato ¢ast ISO 10218 neplati pro jiné typy robotl nez prdmyslové, i kdyz bezpecnostni principy
uvedené v ISO 10218 mohou byt pro tyto jiné typy robotd pouzity. Mezi roboty, které tato norma
nezahrnuje mezi prdmyslové patfi napr. podmorské roboty, roboty pro vojenské a kosmické pouziti,
dalkové ovladané manipulatory, protetické a jiné nahrady, mikroroboty (prestaveni < 1 mm), roboty
vyuzivané v chirurgii nebo zdravotnictvi a firemni nebo spotfebni zbozi.

POZNAMKA 1 Pozadavky na robotické systémy, integraci a instalaci jsou pfedmétem Casti 2.

POZNAMKA 2 Dalsi nebezpeti mohou vzniknout pfi konkrétnim pouZiti (napf. svafovani, laserovém fezani,
obrabéni). Tato nebezpeci Ize uplatnit jiz pfi vlastnim navrhu robotu.

-- Vynechany text --



