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Tato norma je ¢eskou verzi evropské normy EN ISO 10218-1:2008. Pieklad byl zajistén Ufadem pro
technickou normalizaci, metrologii a statni zkuSebnictvi. Ma stejny status jako oficialni verze.

This standard is the Czech version of the European Standard EN ISO 10218-1:2008. It was translated
by Czech Office for Standards, Metrology and Testing. It has the same status as the official version.

Nahrazeni predchozich norem

Touto normou se nahrazuje CSN EN 1SO 10218-1 (18 6502) z ¢ervence 20009.

Narodni predmluva
Zmeény proti predchozim normam

Proti predchozi normé dochazi ke zméné zplsobu prevzeti EN ISO 10218-1:2008 do soustavy norem
CSN. Zatimco norma z ¢ervence 2009 pfevzala EN I1SO 10218-1:2008 schvélenim k pfimému pouzivani
jako CSN, tato norma ji pfejimé piekladem.

Tato obsahuje zapracovanou opravu 1 vydanou 2007-05-15.
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 byla pripravena technickou komisi ISO/TC 184 Systémy primyslové automatizace
a integrace, subkomise SC 2 Roboty pro vyrobni prostredi.

Toto prvni vydani rusi a nahrazuje 1ISO 10218:1992, které bylo technicky revidovano.



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

ISO 10218 se sklada z nasledujicich ¢asti, které maji spole¢ny obecny nazev Roboty pro vyrobni
prostredi - PoZzadavky na bezpecnost:

. Cést 1: Robot

Nasledujici Casti se pripravuji:

. Céast 2: Primyslové robotické systémy a integrace
Citované a souvisici predpisy

Smérnice Evropského parlamentu a Rady 98/37/ES (98/37/EC) ze dne 22. ¢ervna 1998, o sblizovani
pravnich predpisd ¢lenskych statd tykajicich se strojnich zarizeni, ve znéni smérnice 98/79/ES
(98/79/EC). V Ceské republice je tato smérnice zavedena nafizenim vlady ¢. 24/2003 Sb., kterym se
stanovi technické pozadavky na strojni zafizeni, v platném znéni.

Smérnice Evropského parlamentu a Rady 2006/42/ES (2006/42/EC) ze dne 17. kvétna 2006,

o sblizovani pravnich ptedpis( ¢lenskych statll tykajicich se strojnich zafizeni. V Ceské republice je
tato smérnice zavedena nafizenim vlady €. 176/2008 Sb. ze dne 27. kvétna 2008, kterym se stanovi
technické pozadavky na strojni zafizeni, v platném znéni (toto nafizeni vlady plati od 29. 12. 2009).

Informace o citovanych normativnich dokumentech

1SO 9283:1998 zavedena v CSN EN 1SO 9283:1999 (18 6525) Manipula¢ni prlimyslové roboty -
Technické parametry a souvisici zkuSebni metody

ISO 12100-1:2003 nezavedena
ISO 12100-2:2003 nezavedena
ISO 13849-1:1999 nezavedena

ISO 13850 zavedena v CSN EN ISO 13850 (83 3311) Bezpe¢nost strojnich zafizeni - Nouzové
zastaveni - Zasady pro konstrukci

ISO 13855 zavedena v CSN EN ISO 13855 (83 3303) Bezpe&nost strojnich zafizeni - Umisténi
ochrannych zafizeni s ohledem na rychlosti pfiblizeni ¢asti lidského téla

ISO 14121:1999 nezavedena

IEC 60204-1:2005 zavedena v CSN EN 60204-1 ed.2 (33 2200) Bezpecnost strojnich zafizeni -
Elektrickd zafizeni strojl - Cast 1: Vdeobecné pozadavky

IEC 61000-6-2 zavedena v CSN EN 61000-6-2 ed.3 (33 3432) Elektromagnetickd kompatibilita (EMC) -
Cést 6-2: Kmenové normy - Odolnost pro prlimyslové prostiedi
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Tato evropska norma byla schvalena CEN 2008-11-17.

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 oficialnich verzich (anglické, francouzské, némecké). Verze
v kazdém jiném jazyce prelozena Clenem 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, Bulharska, Ceské republiky, Danska, Estonska,
Finska, Francie, Chorvatska, Irska, Islandu, Italie, Kypru, Litvy, LotySska, Lucemburska, Madarska,
Malty, Némecka, Nizozemska, Norska, Polska, Portugalska, Rakouska, Rumunska, Recka, Slovenska,
Slovinska, Spojeného krélovstvi, Spanélska, Svédska a Svycarska.
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Predmluva

Text ISO 10218-1:2006 vcetné opravy Cor.1:2007 byl vypracovan technickou komisi ISO/TC 184
,Systémy priimyslové automatizace a integrace” Mezinarodni organizace pro standardizaci (ISO)
a byla prevzata jako EN ISO 10218-1:2008 technickou komisi CEN/TC 310 ,Pokrokové vyrobni
technologie”, jejiz sekretariat zajistuje BSI.

Této evropské normé je nutno nejpozdéji do cervna 2009 dat status narodni technické normy, a to
bud vydanim identického textu, nebo schvalenim k pfimému pouzivani, a narodni technické normy,
které jsou s ni v rozporu, je nutno zrusSit nejpozdéji do prosince 2009.

Je nutné upozornit na moznost, ze nékteré prvky tohoto normativniho dokumentu mohou byt
predmétem patentovych prav. CEN (a/nebo CENELEC) neni odpovédny za zjistovani nékterych nebo
vsech patentovych prav.

Tento normativni dokument nahrazuje EN ISO 10218-1:2006.

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

Vztah ke smérnicim EU je uveden v informativnich prilohach ZA a ZB, které jsou nedilnou soucasti
tohoto normativniho dokumentu.

V souladu s Vnitfnimi predpisy CEN/CENELEC jsou tuto evropskou normu povinny zavést narodni
normaliza¢ni organizace nasledujicich zemi: Belgie, Bulharska, Ceské republiky, Dénska, Estonska,
Finska, Francie, Chorvatska, Irska, Islandu, Italie, Kypru, Litvy, LotySska, Lucemburska, Madarska,
Malty, Némecka, Nizozemska, Norska, Polska, Portugalska, Rakouska, Rumunska, Recka, Slovenska,
Slovinska, Spojeného krélovstvi, Spanélska, Svédska a Svycarska.

Oznameni o schvaéleni

Text 1SO 10218-1:2006, vCetné Cor.1:2007 byl schvalen CEN jako EN ISO 10218-1:2008 bez
jakychkoliv modifikaci.
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Uvod

ISO 10218 byla vytvorena na zakladé poznani, ze prdmyslové roboty a primyslové robotické systémy
predstavuji zavazna nebezpedi.

Tento normativni dokument je normou typu C, jak je uvedeno v ISO 12100-1.

Strojni zafizeni a rozsah nebezpedi, nebezpecnych situaci a udalosti spojenych s jejich pouzivanim,
kterymi se tento normativni dokument zabyva, jsou uvedena v predmétu normy.

Pokud ustanoveni této normy typu C jsou odliSna od téch, ktera jsou zminéna v normach typu A nebo
B, pak ustanoveni této normy typu C maji pfednost pfed ustanovenimi ostatnich norem pro stroje,
které byly navrzeny a vyrobeny podle ustanoveni této normy typu C.

Nebezpedi spojena s roboty jsou dobre rozpoznatelna, ale zdroje nebezpedi jsou ¢asto odliSné pro
jednotlivy roboticky systém. PoCet a typ (typy) nebezpeci se pfimo vztahuji k povaze automatizacniho
procesu a komplexnosti instalace. Rizika spojena s témito nebezpecimi se mohou liSit podle typu
pouzitého robotu a zplsobem jeho instalace, programovanim, provozem a Udrzbou.

POZNAMKA 1 Ne viechna nebezpedi identifikovana ISO 10218 jsou aplikovateln na kazdy robot a ani
Urovné rizika spojené s danou nebezpecnou situaci nejsou pro vSechny roboty identické. Nasledné
bezpecnostni pozadavky a/nebo ochranna opatreni se mohou liSit od téch, ktera jsou specifikovana

v ISO 10218. Posouzeni rizika mlze vést k urceni, zda jsou nutna ochranna opatreni.

Pro rozpoznani proménné povahy nebezpedi pfi rlizném pouziti prmyslovych robotd, je ISO 10218
rozdélena do dvou &&sti; Cast 1 poskytuje ndvod pro zajisténi bezpeénosti pfi ndvrhu a konstrukci
robotu. Protoze bezpecnost pri pouZiti primyslovych robotl je ovliviiovana konstrukci a aplikaci
konkrétni integrace robotického systému, poskytne Cast 2 ndvody pro bezpeénostni ochranu obsluhy
béhem integrace robotu, instalace, funkéniho zkouseni, programovani, provozu, Udrzbé a opravach.

POZNAMKA 2 Zatimco hluk je vieobecné povazovén za nebezpedi spojené s priimyslovym prostfedim,
robot, jak je definovan v 3.18 neni mozné z hlediska emise hluku povazovat za finalni stroj, za to je
spiSe povazovan roboticky systém definovany v 3.20. Proto nebezpeci vytvarené hlukem bude
posouzeno v ISO 10218-2.

ISO 10218 neplati pro roboty, které byly vyrobeny pred datem publikace této normy.

1 Pfedmét normy

Tato ¢ast ISO 10218 specifikuje pozadavky a smérnice pro zakladni bezpecnou konstrukci, ochranna
opatreni a informace pro pouziti préimyslovych robotd, jak je definovano v kapitole 3. Popisuje
zakladni nebezpedi spojena s roboty a poskytuje pozadavky k jejich eliminaci nebo pfimérené
omezeni rizik spojenych s témito nebezpeclimi.



Hlukem jako potencidlnim nebezpedim se tato ¢&st ISO 10218 nezabyva, ale bude pIné popsan v Casti
2.

Tato ¢ast ISO 10218 neplati pro jiné typy robotl nez prlimyslové, ackoliv bezpec¢nostni principy dané
v ISO 10218 mohou byt pouzity také pro tyto jiné roboty. Mezi roboty, které tato norma nezahrnuje
mezi prdmyslové, patii: podmorské, roboty pro vojenské a kosmické pouziti, dalkové ovladané
manipulatory, protetické a jiné nahrady, mikroroboty (prestaveni < 1 mm), roboty vyuzivané

v chirurgii nebo zdravotnictvi a podpdrné nebo spotrebni zbozi.

POZNAMKA 1 Pozadavky na robotické systémy, integraci a instalaci jsou fe$eny v Césti 2.

POZNAMKA 2 Dal$i nebezpe¢i mohou vzniknout pfi specifickych aplikacich (napf. svafovani, fezani
laserem, obrabéni). Tato nebezpeci mohou byt uvazovana uz pri konstrukci robotu.

Konec nahledu - text dale pokracuje v placené verzi CSN.



