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Uvod

ISO 10218 byla vytvorena na zakladé poznani, ze primyslové roboty a primyslové systémy robotu
predstavuji zavazna nebezpedi, zvlasté jsou-li instalovany a integrovany do robotickych bunék a linek.

Nebezpedi jsou Casto jedinecna pro kazdy systém robotu. Polet a typy nebezpedi se pfimo vztahuiji
k povaze automatizovaného procesu a komplexnosti instalace.

Rizika spojena s témito nebezpecimi se lisi podle typu pouzitého robotu a jeho Gcelu a podle zplsobu
jeho instalace, naprogramovani, provozu a udrzby.

Pro Ucely porozuméni pozadavkdm v této ¢asti ISO 10218, je pouZito slovni znéni pro rozliseni
absolutnich pozadavkl od doporucenych praktik nebo predpokladanych akci. Slovo ,musi” je pouZito
pro identifikaci poZzadavkd nezbytnych pro vyhovéni této ¢asti ISO 10218. Takové pozadavky musi byt
splnény, pokud neni poskytnuta alternativni instrukce, nebo je urCena vhodna alternativa stanovenim
rizika. Slovo ,mélo by" je pouZzito pro identifikaci ndvrh(, doporucenych akci nebo moznych reseni
pozadavkl, ale jsou mozné alternativy a navrhované akce nejsou absolutni.

Poznani proménné povahy nebezpeci spojenych s aplikaci robotd, tato ¢ast ISO 10218 poskytuje
navod pro zajisténi bezpecnosti v integraci a instalaci robotU. ProtoZe bezpecnost v pouziti
prdmyslovych robotd je ovlivnéna konstrukci konkrétniho systému robotu, dopliikové, i kdyz stejné
dilezité, je poskytnout ndvod pro konstrukci, stavbu a informace pro pouziti systému robotu a bunék.
Pozadavky pro Cast tykajici se robotu v systému mohou byt nalezeny v ISO 10218-1.

Opatreni pro bezpecnost systému robotu zavisi na spolupraci rlznych ,u¢astnik(” - téch entit, které
sdileji odpovédnost za rozhodujici zamér pro poskytnuti bezpe¢ného pracovniho environmentu. Jako
Ucastnici mohou byt identifikovani jak vyrobci, tak dodavatelé, integratori a uzivatelé, (tedy entity,
odpovédné za pouzivani robotd), zaroven ale vsechny sdileji spolecny cil bezpe¢ného (robotického)
stroje. Pozadavky v této ¢asti ISO 10218 mohou byt prifazeny jednomu z G¢astnikd, ale prekryvajici se
odpovédnosti mohou zahrnout vice Ucastnikll se stejnym pozadavkem. Pfi pouzivani této ¢asti ISO
10218 je Ctenar upozoriovan na to, ze vsechny identifikované pozadavky se mohou na vsechny
Ucastniky vztahovat, aniz by byly adresovany na ukoly prislusného tUcastnika.

Tato ¢ast ISO 10218 je dopliujici a pridavna k ISO 10218-1, kterad pokryva pouze roboty. Tato ¢ast ISO
10218 pridava dodatecné informace v souladu s ISO 12100 a ISO 11161, mezinarodni normy pro
identifikaci poZzadavkl a odpovida v normé typu C jednotlivym nebezpecim vyskytujicimi se pfi
integraci, instalaci a poZadavcich pro pouziti primyslovych robotl. Nové technické pozadavky
zahrnuji, ale nejsou omezeny na instrukce pro aplikaci novych pozadavk{ v 1ISO 10218-1 pro funkci
ovladaciho systému vztahujicimu se k bezpecnosti, funkci zastaveni robotu, souhlasnému povelovému
zarizeni, ovéreni programu, kritéria bezdratového rucniho ovladaciho panelu, kriteria spolupracujiciho
robotu a upravené konstrukce pro bezpecnost.

Tato ¢ast ISO 10218 a ISO 10218-1 tvori ¢ast série norem zabyvajici se roboty a robotickymi
zarizenimi. Ostatni normy pokryvaji takové naméty jako integrované robotické systémy, souradnicové
systémy a pohyby v osach, vSeobecné charakteristiky, kriteria vlastnosti a k nim se vztahujici
zkuSebni metody, terminologii a mechanicka rozhrani. Je také zminéno, ze tyto normy jsou vzajemné



zavislé a také se vztahuji k ostatnim mezinarodnim normam.

Pro snazsi ¢teni této ¢asti ISO 10218, slova ,robot” a ,,systém robotu” znamenaji vyraz ,,primyslovy
robot” a ,préimyslovy systém robotu”, tak, jak je definovano v ISO 10218-1.

Obrazek 1 popisuje vztah predmétu strojirenskych norem pouzivanych v systému robotu. Robot sdm
je pokryt normou ISO 10218-1, systém a bunka je pokryta touto ¢asti ISO 10218. Roboticka bunka
mUze zahrnovat dalsi stroje, subjekty vlastni normy typu C a systém robotu mize byt ¢asti
integrovaného vyrobniho systému popsaného v ISO 11161, ktery mlze také dale odkazovat na dalsi
relevantni normy typu B a C.

(]

Obrazek 1 - Graficky pohled na vztahy mezi normami vztahujicimi se k systému robotu/bunce
1 Pfedmét normy

Tato ¢ast ISO 10218 specifikuje bezpecnostni pozadavky na integraci prdmyslovych robotd
a primyslovych systémd robotu tak, jak je definovano v ISO 10218-1 a priimyslové bunky (bunék)
robotu. Integrace zahrnuje nasledujici:

a. konstrukci, vyrobu, instalaci, provoz, Udrzbu a vyrazeni z provozu prdmyslového systému robotu nebo
burky;

b. nezbytné informace pro konstrukci, vyrobu, instalaci, provoz, Gdrzbu a vyrazeni z provozu primyslového
systému robotu nebo burky;

c. soucasti zafizeni prlimyslového systému robotu nebo bunky.

Tato ¢ast I1SO 10218 popisuje zakladni nebezpedli a nebezpecné situace identifikované s témito
systémy, a poskytuje pozadavky pro eliminaci nebo pfimérené omezeni rizika spojeného s témito
nebezpecimi. Ackoliv hluk byl identifikovan jako vyznamné nebezpeli spojené s priimyslovymi
systémy robotu, neni hluk v této ¢asti ISO 10218 uvazovan. Tato ¢ast ISO 10218 také specifikuje
pozadavky na prlimyslovy systém robotu jako ¢ast integrovaného vyrobniho systému. Tato ¢ast ISO
10218 nepopisuje specificky nebezpeci spojené s procesy (napf. laserovou radiaci, odlétajici trisky,
kour vznikajici pfi svarovani). Pfi téchto procesech mohou byt k nebezpelim aplikovatelné dalsi
normy.

Konec nahledu - text dale pokracuje v placené verzi CSN.



