E DIN EN ISO 10218-1:2020-04 (D/E)

Erscheinungsdatum: 2020-02-28

Robotik - Sicherheitsanforderungen fiir Robotersysteme im industriellen Umfeld -
Teil 1: Roboter (ISO/DIS 10218-1:2020); Deutsche und Englische Fassung prEN ISO
10218-1:2020

Robotics - Safety requirements for robot systems in an industrial environment - Part
1: Robots (ISO/DIS 10218-1:2020); German and English version prEN ISO 10218-
1:2020

Inhalt Seite

EUTOPAiSCRES VOIWOT T .coiiuiiinsnsaisssnssisssssnsssssssssssssssnsssassssssssasssssssssssssssassssssssas sess sasassesssas sess sasas sesssassnss sasas ssssas snsssassnsssasasss 5
2002 o1 o 6
20 0 101 7
1 Anwendungsbereich. ... ———————————————_————_——_——_———_— 9
2 NOIrmative VEIrWeISUNZEI ..o s sssssss st s s smsas s sms s s s s s s s 9
3 In ISO 10218 verwendete Begriffe.........osssssssssssssssss 10
4 RISTKODEWETTUNG c.cucuiiienacsmssisssmssssssssssssssssssssssssssssasssssssssssssssasssssssssssssssassessssssssssssassesssssassssssssassenssassnssssnsssensnans 23
4.1 AlLGEIMEINES ...ucucucrirsisrsisiss s e E SRR AR AR AR R AR AR AR E AR RS RS EE SRR RERE SRR AR AR AR AR AR RS 23
4.2 Gefahrdungsbeseitigung oder Risikominderung........nnm. 23
5 Konstruktionsanforderungen und SchutzmafRnahmen........ccomnmmmmmm———————— 24
5.1 Konstruktion von RODOTEIT ... sssssssssssssssnas 24
5.1.1 Mechanische Festigkeit und Stabilitat........ccum s ———————— 24
5.1.2  PoOSItiONSNAltUNG ..ot e e e R R AR RS 24
5.1.3 HilfSachse (ACRSEN) ...ccccimmmsmsmmsmsmsmsmssmssmsssssssmsssssssssssss s ssssss s sss s s s sss s s s sms s sms s sesm s s sms s s 24
5.1.4 Energieverlust oder EnergiescChwanKkungen ... 25
5.1.5 Fehlfunktion von Bauteilen.......mmmmssssssssssssssssssssssssssssssssssssssss s 25
5.1.6 Gefidhrdende ENerZie...... i ssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssesssssssssssssssssesns 25
5.1.7 Elektromagnetische VertriaglichKeit (EMV).......cuimmmmmmmmmmmmsmmmssssssssssssssssssssssssssssssss 26
5.1.8 Elektrische, pneumatische und hydraulische Teile des Roboters..........cuniniiinissinssnssnsnnnnn 26
5.1.9 Einstellung des WerkzeugarbeitSpunkt (TCP) .....c.cccurmmsmsmsmmsmsmsmssmsmsmssssmsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssseses 26
5.1.10 NutzlasteinStellUng.......cusmmsmsmsmmsmsmsmssmsmsmssssssssmsssssssssssssssssssss s s s s sss s sms s s ns 27
5.1.11 Cybersicherheit.....missisisssssssssss s s s s ssssssnsnsassnsnns 27
LT T 720 0 1010110 010 €= U0 ) 27
5.2 R ] = 1 27
LI I V|3 1 01 U 27
5.2.2 Schutz vor unerwartetem ANlauf ... ———————————— 28
5.2.3  ZUSTANASANZEIZE .covverurrmrersrsesissssmsmssssssesissssssssssssssssssssssssss s ss s s s SRR AR AR AR R AR R R AR R R R R SR SRR AR R R R R R SRR R RS 28
5.2.4 KeNNZEICHNUNG.....cccvisismsmssmsmsissmsssmssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssesssssassnssssssssssessssesssnssnsnsnssssnsesns 28
5.2.5 Ausschlief3liche Bedienung von einer Bedienstation (Single point of control) ........cccoeeessessennnns 28
5.3 Anforderungen an Sicherheitsfunktionen .......——————— 28
LS T I 1 ) 1 0T ) U 28
5.3.2 FunktionssicherheitSnormen ... ————————————— 28
5.3.3 Leistungsanforderungen... . s s s 29
5.3.4 Ausfall- oder FEhlererkennumng.......ccuusmsssmsmsessssssmsssssssssssssmssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssseseses 30
5.3.5 Parametrisierung der SicherheitsfunKtionen........mmmmmmmmmsssss——————————" 30
5.4 Stoppfunktionen des Roboters (altern.: Funktionen zum Stillsetzen des Roboters)........cocuusnus 30
5.4.1  AllGEIMEINES ..o RS R AR R R S 30
5.4.2 NOt-Halt-FUNKEION ..ottt s s sss s s s s 31



5.4.3  SiCherheitShalt ... ————————————— 32
5.5 Geschwindigkeitsbegrenzungsilberwachung .......——————— 32
5.5.1 Reduzierte GesSChWindigKeit.......ccummnrmmmsmmmmmmssssss s ———————— 32
5.5.2 Uberwachte GeSCRWINAIGKEIL. ...u.uurerresressessmessesssesssssesssessssssssssessssssesssessssssessssssssssesssssssssssssesssesssssssssssssess 33
5.6 LSy T T D ) 34
LS 00 B N3 1 1 ) 34
5.6.2  AULOMATISCR c.uiuiiiiicsncsnsnns AR 34
LSS0 T ' G- 1 4 1 =) | 34
5.7 Steuerung des RODOLETS ... 36
LS R V) 1 0T o U, 36
5.7.2 Kabelloses oder abnehmbares Programmierhandgerat.........commmmmmmmsmsmssssssms 36
5.7.3 ZustimmungSeinriChtung ... ——— 36
5.7.4 NOT-Halt-FUNKUION c.cociiiieiiimseisnssssnssnssssnsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssessssssssssssesssssssssssassassssassssassassnsassnssns 36
5.7.5 Ausldosen des AutomatiKbetriebs ... —————————— 36
5.8 Steuerung simultaner BEWEGUINE ... sssssssssssssssasssassssssssssssssssss 37
5.9 Achsenbegrenzung/Begrenzung der Roboterbewegung ..., 37
LT R Y V) 1 0T ) o U, 37
5.9.2 Mechanische Achsbegrenzungseinrichtungen ... —————— 38
5.9.3 Elektromechanische Achsbegrenzungseinrichtungen.........—————— 38
5.9.4 Softwareachse und raumbegrenzende Sicherheitsfunktion(en) .........cummmmm————. 38
5.9.5 DynamiSche BeGreNZUNG ......cccussmsmmsmsssmssmsmsssmssmsssmssssmsssmssssssssssssasssssssssssssssassssssssssssssssssssssssssssssasssssssssssasssnsss 39
5.10 Bewegung ohne AntriebSENergie ... —————————————————— 39
5.11 Vorkehrungen zum Anheben ... ————————— 39
5.12  Elektrische StecKverbindungen.......ccurmmmmsmmmsmmsmsmmssssmsssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssasssnss 39
513 ZustimmungseinriChtung ... —————————————————— 40
5.13.1 AllEIMEINES. .. A A RS R AR S R R R S R R R R 40
LS00 T 00 231110 B2 L U 40
5.13.3 Anforderungen an Zustimmungseinrichtungen fiir Roboter der Klasse 1........ccommmsmsmsmnsssnsnsesens 41
5.14 Anforderungen an Roboter mit Sicherheitsfunktionen, die kollaborierende

ANWendungen ZUlaSSeN ... 41
LS s A N ) 1 0T L, 41
5.14.2 SicherheitSleiStUNG ... R AR s 41
5.14.3 Handgefiihrte Steuerung (HGC) (en: hand-guided control) fiir kollaborierende Aufgaben......41
5.14.4 Geschwindigkeits- und Abstandsiiberwachung (en: Speed and separation monitoring,

L] L/ 42
5.14.5 Energie- und Kraftbegrenzung (en: Power and force limiting, PFL) durch inhédrente

Konstruktion oder SicherheitsfunKtionen........coimss s 43
6 Verifizierung und Validierung von Sicherheitsanforderungen und Schutzmaffnahmen........... 43
6.1 AlLGEIMEINES ...curreisisisssisssmsssasssssss s E e R AR AR A SRR AR RS RS EE R RE R SRR SRR AR SRR R AR R R RE 43
6.2 Methoden zur Verifizierung und Validierung ... 43
6.3 Erforderliche Verifizierung und Validierung.......coumsssssssssssssssss 43
7 Benutzerinformationen ... ——————————— 44
7.1 AlLGEIMEINES ...curriisisisssisssmsssassssssssss s E e R R AR AR AR SRR RS A SRS RS REERE SRR SRR RERE SRR SRR R AR S 44
7.1.1 Mechanische Festigkeit und Stabilitat.........ccormmmmmmmm———————————————— 44
7.1.2 Gefahrdende ENETZIe .....coummsmmmsmsmsmmsmsmsmssssssssmssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssnsssssssssssssssnses 44
7.1.3  FunKtionSSiCRETrNEIt ... s e m s 45
758 T T ) (0] 5 ) o1 46
7% ST 2110 o -] 0 E 1 1 o . 46
7.1.6 Bewegung ohne Antriebsenergie ... —————————————————————— 46
7.1.7 Zustimmungseinrichtung(en) ... ————————_——_————— 46
7% TR Ul 1 0T o3 00 0 b 1= o 47
7.1.9 Positionshalteeinrichtung(€n) ... ———————————————————————————— 47
7.2 BetrieDSaAnIeItUNG. ... i s e e E SRR AR RS 48
7.3 KeNNZEIChNUNG ... R A s 50
Anhang A (informativ) Liste signifikanter Gefihrdungen..........ci———— 51
Anhang B (informativ) Darstellung von Roboter- und Robotersystemraumen ... 55

-2-



Anhang C (normativ) SicherheitSfunKtionen ... s—————————————— 60

Anhang D (normativ) Pridsentation erforderlicher Informationen zu Sicherheitsfunktionen............... 67
Anhang E (normativ) Priifmethodik - maximale Kraft pro Manipulator.......c..mmmmmmeemnm. 68
Anhang F (normativ) Vergleichende Tabelle der Not-Halt- und Sicherheitshalt-Funktionen................ 69
Anhang G (informativ) Symbole fiir Betriebsarten und Geschwindigkeiten.........cocoonnninsnsnscsnsssnsssssnsnns 70
Anhang H (normativ) Mittel zur Verifizierung und Validierung der Sicherheitsanforderungen

UNA Maf3NaRmen. . RS 71
Anhang I (normativ) Messung der Anhaltezeit und des Anhaltewegs..........cunmmnisinsmns———- 82
Anhang ] (informativ) Optionale Eigenschaften ... 84
J1 AlLGEIMEINES ..ot RS RERE R S R 84
].2 Funktionen des Ausgangs fiir das Stillsetzen im Notfall........ccniiiinnnnnnn. 84
]J.3 Ausgang von ZustimmungseinriChtunGen ... ———————— 84
].4 Betriebsartauswahl-Ausgang ... ——————————— 84
].5 AntiKolliSIONSEIrKeNNUING ...couiismsrseisssmssssssssmssssssssssssssssssssssssssssassssssssssssss s sssssassssssassssesssassssssssassssssasassssssassnns 84
J.6 Erhalt der Bahngenauigkeit bei allen GeschwindigKeiten........connm. 85
J.7 Optionale Sicherheitsfunktionen (siehe Anhang C) .......cc——— 85
].8 Konfigurierbare Position als Sicherheitsfunktion mit iiberwachter Position ........ccccusmsssrsnens 85
]9 Stoppleistungs-Sicherheitsfunktionen oder Nicht-Sicherheitsmessung..........ouusumsssmsmsmssssssnsesns 85
J].10  Sicherheitsfunktion der Echtzeit-Schnittstellen ... ——— 85
Anhang ZA (informativ) Zusammenhang zwischen dieser Europiischen Norm und den

grundlegenden Anforderungen der abzudeckenden Richtlinie 2006 /42 /EG.......ccocvernresesesesnenns 86
LTS L LD 00 89



		2026-06-27T04:37:51+0000
	DIN Deutsches Institut fuer Normung e. V.
	Dokument ist zertifiziert




