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Tento normativní dokument (EN ISO 10218-2:2011) byl vypracován technickou komisí ISO/TC 184
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„Pokrokové výrobní technologie“, jejíž sekretariát zajišťuje BSI.
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jsou s ní v rozporu, je nutno zrušit nejpozději do ledna 2012.

Je nutné upozornit na možnost, že některé prvky tohoto normativního dokumentu mohou být
předmětem patentových práv. CEN (a/nebo CENELEC) není odpovědný za zjišťování některých nebo
všech patentových práv.

Tento normativní dokument byl vypracován na základě mandátu uděleného CEN Evropskou komisí
a Evropským sdružením volného obchodu a podporuje základní požadavky směrnic EU.

Vztah ke směrnici EU je uveden v informativní příloze ZA, která je nedílnou součástí tohoto
normativního dokumentu.

V souladu s Vnitřními předpisy CEN/CENELEC jsou tuto evropskou normu povinny zavést národní
normalizační organizace následujících zemí: Belgie, Bulharska, České republiky, Dánska, Estonska,
Finska, Francie, Chorvatska, Irska, Islandu, Itálie, Kypru, Litvy, Lotyšska, Lucemburska, Maďarska,
Malty, Německa, Nizozemska, Norska, Polska, Portugalska, Rakouska, Rumunska, Řecka, Slovenska,
Slovinska, Spojeného království, Španělska, Švédska a Švýcarska.

Oznámení o schválení

Text mezinárodní normy ISO 10218-2:2011 byl schválen CEN jako EN ISO 10218-2:2011 bez
jakýchkoliv modifikací.
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Úvod

ISO 10218 byla vytvořena na základě poznání, že průmyslové roboty a průmyslové systémy robotu
představují závažná nebezpečí, zvláště jsou-li instalovány a integrovány do robotických buněk a linek.

Nebezpečí jsou často jedinečná pro každý systém robotu. Počet a typy nebezpečí se přímo vztahují
k povaze automatizovaného procesu a komplexnosti instalace.

Rizika spojená s těmito nebezpečími se liší podle typu použitého robotu a jeho účelu a podle způsobu
jeho instalace, naprogramování, provozu a údržby.

Pro účely porozumění požadavkům v této části ISO 10218, je použito slovní znění pro rozlišení
absolutních požadavků od doporučených praktik nebo předpokládaných akcí. Slovo „musí“ je použito
pro identifikaci požadavků nezbytných pro vyhovění této části ISO 10218. Takové požadavky musí být
splněny, pokud není poskytnuta alternativní instrukce, nebo je určena vhodná alternativa stanovením
rizika. Slovo „mělo by“ je použito pro identifikaci návrhů, doporučených akcí nebo možných řešení
požadavků, ale jsou možné alternativy a navrhované akce nejsou absolutní.

Poznání proměnné povahy nebezpečí spojených s aplikací robotů, tato část ISO 10218 poskytuje
návod pro zajištění bezpečnosti v integraci a instalaci robotů. Protože bezpečnost v použití
průmyslových robotů je ovlivněna konstrukcí konkrétního systému robotu, doplňkově, i když stejně
důležité, je poskytnout návod pro konstrukci, stavbu a informace pro použití systému robotu a buněk.
Požadavky pro část týkající se robotu v systému mohou být nalezeny v ISO 10218-1.

Opatření pro bezpečnost systému robotu závisí na spolupráci různých „účastníků“ – těch entit, které
sdílejí odpovědnost za rozhodující záměr pro poskytnutí bezpečného pracovního environmentu. Jako
účastníci mohou být identifikováni jak výrobci, tak dodavatelé, integrátoři a uživatelé, (tedy entity,
odpovědné za používání robotů), zároveň ale všechny sdílejí společný cíl bezpečného (robotického)
stroje. Požadavky v této části ISO 10218 mohou být přiřazeny jednomu z účastníků, ale překrývající se
odpovědnosti mohou zahrnout více účastníků se stejným požadavkem. Při používání této části ISO
10218 je čtenář upozorňován na to, že všechny identifikované požadavky se mohou na všechny
účastníky vztahovat, aniž by byly adresovány na úkoly příslušného účastníka.

Tato část ISO 10218 je doplňující a přídavná k ISO 10218-1, která pokrývá pouze roboty. Tato část ISO
10218 přidává dodatečné informace v souladu s ISO 12100 a ISO 11161, mezinárodní normy pro
identifikaci požadavků a odpovídá v normě typu C jednotlivým nebezpečím vyskytujícími se při
integraci, instalaci a požadavcích pro použití průmyslových robotů. Nové technické požadavky
zahrnují, ale nejsou omezeny na instrukce pro aplikaci nových požadavků v ISO 10218-1 pro funkci
ovládacího systému vztahujícímu se k bezpečnosti, funkci zastavení robotu, souhlasnému povelovému
zařízení, ověření programu, kritéria bezdrátového ručního ovládacího panelu, kriteria spolupracujícího
robotu a upravené konstrukce pro bezpečnost.

Tato část ISO 10218 a ISO 10218-1 tvoří část série norem zabývající se roboty a robotickými
zařízeními. Ostatní normy pokrývají takové náměty jako integrované robotické systémy, souřadnicové
systémy a pohyby v osách, všeobecné charakteristiky, kriteria vlastností a k nim se vztahující
zkušební metody, terminologii a mechanická rozhraní. Je také zmíněno, že tyto normy jsou vzájemné



závislé a také se vztahují k ostatním mezinárodním normám.

Pro snazší čtení této části ISO 10218, slova „robot“ a „systém robotu“ znamenají výraz „průmyslový
robot“ a „průmyslový systém robotu“, tak, jak je definováno v ISO 10218-1.

Obrázek 1 popisuje vztah předmětu strojírenských norem používaných v systému robotu. Robot sám
je pokryt normou ISO 10218-1, systém a buňka je pokryta touto částí ISO 10218. Robotická buňka
může zahrnovat další stroje, subjekty vlastní normy typu C a systém robotu může být částí
integrovaného výrobního systému popsaného v ISO 11161, který může také dále odkazovat na další
relevantní normy typu B a C.

Obrázek 1 – Grafický pohled na vztahy mezi normami vztahujícími se k systému robotu/buňce

1 Předmět normy

Tato část ISO 10218 specifikuje bezpečnostní požadavky na integraci průmyslových robotů
a průmyslových systémů robotu tak, jak je definováno v ISO 10218-1 a průmyslové buňky (buněk)
robotu. Integrace zahrnuje následující:

konstrukci, výrobu, instalaci, provoz, údržbu a vyřazení z provozu průmyslového systému robotu neboa.
buňky;
nezbytné informace pro konstrukci, výrobu, instalaci, provoz, údržbu a vyřazení z provozu průmyslovéhob.
systému robotu nebo buňky;
součásti zařízení průmyslového systému robotu nebo buňky.c.

Tato část ISO 10218 popisuje základní nebezpečí a nebezpečné situace identifikované s těmito
systémy, a poskytuje požadavky pro eliminaci nebo přiměřené omezení rizika spojeného s těmito
nebezpečími. Ačkoliv hluk byl identifikován jako významné nebezpečí spojené s průmyslovými
systémy robotu, není hluk v této části ISO 10218 uvažován. Tato část ISO 10218 také specifikuje
požadavky na průmyslový systém robotu jako část integrovaného výrobního systému. Tato část ISO
10218 nepopisuje specificky nebezpečí spojené s procesy (např. laserovou radiaci, odlétající třísky,
kouř vznikající při svařování). Při těchto procesech mohou být k nebezpečím aplikovatelné další
normy. 

Konec náhledu - text dále pokračuje v placené verzi ČSN.


