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Uvod

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

Tato ¢ast ISO 10218 je normou typu C, jak je uvedeno v I1SO 12100.

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

Strojni zafizeni a rozsah nebezpedi, nebezpecnych situaci a udalosti spojenych s jejich pouzivanim,
kterymi se tato Cast ISO 10218 zabyva, jsou uvedena v predmétu této ¢asti ISO 10218.

Nebezpedi spojena s roboty jsou dobre rozpoznatelna, ale zdroje nebezpedi jsou ¢asto odliSné pro
jednotlivy systém robota. Pocet a typ (typy) nebezpeci se prfimo vztahuji k povaze automatiza¢niho
procesu a komplexnosti instalace. Rizika spojena s témito nebezpecimi se mohou liSit podle typu
pouZzitého robota a zplsobu jeho instalace, programovani, provozu a Udrzby.

POZNAMKA Ne viechna nebezpeéi identifikovana I1SO 10218 jsou aplikovatelna 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 m{ze vést ke stanoveni, jakd ochranna opatreni budou pouzita.

Pro rozpoznani proménné povahy nebezpedi pfi rlizném pouziti prmyslovych robotd, je ISO 10218
rozdélena do dvou Casti. Tato Cast ISO 10218 poskytuje navod pro zajisténi bezpecnosti pfi navrhu
a konstrukci robota. Protoze bezpecnost pri pouZiti prdmyslovych robotl je ovliviiovana konstrukci
a aplikaci konkrétni integrace systému robota, poskytuje ISO 10218-2 navody pro bezpecnostni
ochranu obsluhy béhem integrace robota, instalace, funkéniho zkouSeni, programovani, provozu,
udrzbé a opravach.

Tato ¢ast 1ISO 10218 byla aktualizovana na zakladé zkusenosti ziskanych pfi vyvoji prlvodce ISO



10218-2 o pozadavcich na systémy a jejich integraci, pro zajisténi minimalnich pozadavkd
harmonizované normy typu C pro priimyslové roboty. Revidované technické pozadavky zahrnuji nejen
definice a poZadavky na singularitu, bezpe¢nostni ochranu pro nebezpedi z prevod(, pozadavky pfi
ztraté energii, bezpecnostni vlastnosti ovladaciho obvodu, pridani funkce zastaveni kategorie 2, volby
rezimu, omezujici pozadavky na silu a vykon, znaceni a aktualizovany ¢as zastaveni a metrika
vzdalenosti a vlastnosti.

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

1 Pfedmét normy

Tato ¢ast I1SO 10218 specifikuje pozadavky a smérnice pro zakladni bezpecnou konstrukci, ochrannd
opatreni a informace pro pouZiti prdmyslovych robotd. Popisuje zékladni nebezpedi spojena s roboty
a poskytuje pozadavky k jejich eliminaci nebo pfimérené omezeni rizik spojenych s témito
nebezpedimi.

Tato Cast ISO 10218 nezachazi s robotem jako s kompletnim strojem. Emise hluku neni vSeobecné
povazovana jako vyznamné nebezpeci samotného robota, a hluk je tedy vyjmut z pfedmétu normy
této Casti 1ISO 10218.

Tato ¢ast ISO 10218 neplati pro jiné typy robotl nez priimyslové, ackoliv bezpecnostni principy
uvedené v ISO 10218 mohou byt pouzity také pro tyto jiné roboty.

POZNAMKA 1 Pfiklady aplikaci ne-préimyslovych robot(l zahrnuji, ale neomezuji: podmoftské roboty,
roboty pro vojenské a kosmické pouziti, dalkové ovlddané manipulatory, protetické a jiné nahrady,
mikroroboty (prestaveni mensi neZ 1 mm), roboty vyuzivané v chirurgii nebo zdravotnictvi a podplrné
nebo spotrebni zbozi.

POZNAMKA 2 PoZzadavky na systémy robota, integraci a instalaci jsou fedeny v ISO 10218-2.
POZNAMKA 3 Dalsi nebezpeéi mohou vzniknout pfi specifickych aplikacich (napf. svafovani, fezani
laserem, obrabéni). Tato nebezpedi musi byt uvazovana uz pfi konstrukci robota.

Konec nahledu - text déle pokracuje v placené verzi CSN.



