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5.6.1

Sobald eine Haltefunktion ausgel6st wurde,
koénnen keine anderen Steuerfunktionen die
Funktionen der Roboteranwendung aktivieren
bis der Haltezustand erzielt wurde.

5.6.2.1

Jede Bedienstation, an der eine
Roboterbewegung oder andere gefihrdende
Funktionen ausgelést werden kdnnen, verfiigt
iiber eine manuell auszulésende Not-Halt-
Funktion, die IEC 60204-1 und ISO 13850
entspricht.

5.6.2.1

Die Auswahl der Stoppkategorie 0 oder 1 nach
[EC 60204-1 muss anhand der Risikobeurteilung
festgelegt werden.

5.6.2.1

Roboteranwendungen verfiigen iiber eine
einzelne Not-Halt-Funktion mit einem
Wirkungsbereich der Steuerung, der alle Teile
der Roboteranwendungen, einschliefdlich
Befestigungen, umfasst.

5.6.2.1

Not-Halt-Einrichtungen bleiben in Funktion
auch wenn die Bedienstation nicht aktiviert ist.

5.6.2.1

Es besteht die Moglichkeit, zusatzliche Not-Halt-
Einrichtungen anzuschlieflen.

5.6.2.1

Die Not-Halt-Funktion entspricht 5.5 und
Anhang C.

5.6.2.2

Jede Bedienstation einschlief3lich Handgeraten,
die eine Roboterbewegung oder andere
Gefahrdungssituationen ausldsen kann, verfiigt
iiber eine manuell ausgeldste Not-Halt-Funktion,
die 5.6.2 entspricht, vor allen anderen
Steuerungsfunktionen des Roboters Vorrang hat,
alle Gefahrdungen innerhalb ihres
Wirkungsbereichs der Steuerung beendet, die
Antriebsenergie von den Roboterstellteilen
trennt und bis zur Riicksetzung aktiv bleibt.

5.6.2.2

Die Not-Halt-Funktion kann nur durch manuelle
Betdtigung zuriickgesetzt werden, die keinen
Wiederanlauf nach Riicksetzen auslost, sondern
den Wiederanlauf lediglich zulasst.

5.6.2.3

Jeder Eingang der Sicherheitsfunktion fiir einen
Not-Halt bleibt in Betrieb, wenn die Energie
getrennt und wiederhergestellt wird.

5.6.2.4.

Not-Halt-Ausginge, sofern vorhanden,
funktionieren bei Trennung der Energie
weiterhin.

5.6.2.4

Wenn der Ausgang der Sicherheitsfunktion fiir
einen Not-Halt vorgesehen ist, bleibt die
Funktion in Betrieb, wenn die Antriebsenergie
getrennt und wiederhergestellt wird.
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5.6.3.1

Das Robotersystem verfiigt iber einen oder
mehrere Kreise fiir einen Sicherheitshalt zum
Anschluss externer nichttrennender
Schutzeinrichtungen.

5.6.3.1

Die Auswahl einer Stoppkategorie 0, 1 oder 2
nach [EC 60204-1 wird anhand der
Risikobeurteilung festgelegt.

5.6.3.1

Die Sicherheitshalt-Funktion entspricht 5.5 und
Anhang C.

5.6.3.2

Sofern vorhanden, nutzt ein iiberwachter
Stillstand einen Halt der Kategorie 2 nach
IEC 60204-1.

5.6.3.2

Sofern vorhanden, wird die Halteposition nach
dem Halt iiberwacht und beibehalten.

5.6.3.2

Es kann eine Ausgabe der Sicherheitsfunktion
fiir die Zeit, in der der iiberwachte Stillstand
aktiv ist, zur Verfligung gestellt werden.

5.6.3.2

Jegliche unbeabsichtigte Bewegung aus der
Stillstandsposition fiihrt zu einem Stopp der
Kategorie 0 oder 1, wie in IEC 60204-1:2016
beschrieben.

5.6.3.2

Ein erkannter Ausfall entspricht 5.5.4.

5.6.4

Es ist eine Bedieneinrichtung fiir einen
normalen Halt vorhanden, um manche oder alle
Funktionen der Roboteranwendung, in
Ubereinstimmung mit dem Wirkungsbereich der
Steuerung, anzuhalten.

5.6.4

Die normale Halte-Funktion entspricht
Kategorie 0 oder Kategorie 1 nach
IEC 60204-1:2016.

5.6.4

Jeder Arbeitsbereich verfiigt iiber eine
Bedieneinrichtung fiir einen normalen Halt.

5.6.4

Not-Halt- und Sicherheitshalt-Einrichtungen
werden nicht als Einrichtungen fiir einen
normalen Halt genutzt.

5.6.5

Das Anhalten zugehoriger Ausriistung fiihrt
nicht zu einer Gefahrdung oder
Gefahrdungssituation(en).

5.7

Steuerungen und Befehlseinrichtungen

5.7.1

Steuerungen erfiillen die Anforderungen von
IEC 60204-1 und sind in Ubereinstimmung mit
[SO 10218-1 gestaltet.

5.7.21

Stellteile, die Energie oder Bewegung auslosen,
sind nach 5.7.1 bis 5.7.9 konstruiert und
implementiert.
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5.7.2.1

Das Loslassen von Objekten findet nur statt,
wenn Energie so aufgebracht wird, dass der
Verlust der Energie nicht zu einer
Gefahrdungssituation fiihrt.

5.7.2.2

Das Robotersystem verfiigt tiber eine
automatische Betriebsart.

5.7.2.2

In der automatischen Betriebsart fiihrt die
Anwendung die vorgesehene(n) Funktion(en)
aus und die zugehorigen Sicherheitsfunktionen
sind aktiv.

5.7.2.2

Der Wechsel aus der automatischen Betriebsart
in eine andere Betriebsart bewirkt einen
Sicherheitshalt.

5.7.2.2

Der automatische Betrieb startet nicht, bevor
der Bediener eine separate Bestatigung von
auflerhalb des geschiitzten Bereichs abgegeben
hat.

5.7.2.3.1

Beim Betrieb in manueller Betriebsart wird die
iibrige Ausriistung, die fiir die auszufiihrende
Aufgabe nicht bendtigt wird. in einen sicheren
Zustand gebracht und dieser beibehalten.

5.7.2.3.1

Falls, beim Betrieb in der manuellen Betriebsart,
der Betrieb anderer Maschinen, Ausriistung
oder Prozesse erforderlich ist, so erfolgt dieser
unter Bedingungen mit vermindertem Risiko.

5.7.2.3.1

Beim Betrieb in der manuellen Betriebsart
stehen das Robotersystem und die
Roboteranwendung unter lokaler Steuerung
nach 5.7.6.2 mit ausschlieRlicher Bedienung von
einer Bedienstation nach 5.7.5.

5.7.2.3.1

Wihrend des Betriebs in manueller Betriebsart
wird der automatische Betrieb verhindert.

5.7.2.3.2

Anwendungen verfiigen iiber eine manuelle
Betriebsart mit reduzierter Geschwindigkeit fiir
den Tippbetrieb, Teachen, Programmierung,
Programmverifizierung und manuelle Eingriffe.

5.7.2.3.2

Wenn fiir diese Aufgaben die Steuerung der
Funktionen der Roboteranwendung erforderlich
ist, wahrend sich Personen im geschiitzten
Bereich aufhalten, ermdglicht ein
Programmierhandgerét diese Steuerung.

5.7.2.3.2

Bewegungen sind nur wahrend des Auslosens
der Zustimmungseinrichtung der Bedienstation,
die die Roboteranwendung steuert, gefolgt von
einer separaten Zusatzhandlung zum Auslésen
von Bewegung(en) nur mit reduzierter
Geschwindigkeit moglich.
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5.7.2.3.2

Falls fiir die Roboteranwendung eine
Geschwindigkeit unter 250 mm/s erforderlich
ist, ist der Roboter so konfiguriert, dass er die
erforderliche reduzierte
Geschwindigkeitsbegrenzung fiir die
Roboteranwendung aufweist.

5.7.2.3.2

Falls fiir die Roboteranwendung eine
Geschwindigkeit unter 250 mm/s erforderlich
ist und falls der Endeffektor und/oder andere
Maschinen/Ausriistung in der
Roboteranwendung in einer konfigurierbaren
reduzierten Drehzahlvoreinstellung betrieben
werden miussen, wird diese Sicherheitsfunktion
(und der erforderliche Geschwindigkeitswert)
nach Bedarf fiir den Endeffektor und/oder die
weiteren Maschinen/Ausriistung umgesetzt.

5.7.2.3.3

Sofern vorhanden, ist die manuelle Betriebsart
mit Hochgeschwindigkeit so integriert, dass sie
nur zum Zweck der Programmverifizierung und
nicht fiir die Produktion genutzt werden kann.

5.7.2.3.3

Falls eine manuelle Betriebsart mit
Hochgeschwindigkeit vorhanden und fiir die
Nutzung freigegeben ist, erfiillt der Roboter die
Anforderungen aus ISO/DIS 10218-1:2020,
5.6.3.3.

5.7.2.3.3

Die manuelle Betriebsart mit
Hochgeschwindigkeit fiir die Anwendung
verfiigt iiber ein Programmierhandgerét, das die
Anforderungen von ISO 10218-1:2021, 5.7 fiir
den Roboter mit einer Zustimmungseinrichtung
nach ISO/DIS 10218-1:2020, 5.13 fiir den
Roboter erfiillt.

5.7.2.3.3

Falls eine manuelle Betriebsart mit
Hochgeschwindigkeit vorhanden und fiir die
Nutzung freigegeben ist, erfiillt sie die
Anforderungen von ISO/DIS 10218-1:2020,
5.6.3.3, und verfiigt liber eine, dem mit der
relevanten Ausriistung und/oder den Maschinen
innerhalb des geschiitzten Bereichs integrierten
Programmierhandgerét zugeordnete
Zustimmungseinrichtungsfunktion.

5.7.2.3.3

Bei Gefahrdungen durch andere Maschinen,
Ausriistung und Prozesse befinden sich diese in
einem sicheren Zustand oder werden unter
verminderten Bedingungen betrieben, z. B. bei
reduzierter Geschwindigkeit, mit reduzierter
Kraft, mit eingeschrankter Bewegung, im
Tippbetrieb und dieser Betrieb kann in
Verbindung mit einer Zustimmungseinrichtung
erfolgen.
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5.7.2.33

Die Schutzmafdnahmen bestehen, ebenso, wie
wenn sich die Anwendung in der automatischen
Betriebsart befindet, darin, dass der Zugang zur
Gefahrdung verhindert bzw. erkannt wird,
wodurch ein sicherer Zustand hergestellt
und/oder ein Sicherheitshalt aller gefahrlichen
Bedingungen eingeleitet wird.

5.7.2.3.3

Wenn der geschiitzte Bereich durch dufere
Schutzeinrichtungen festgelegt wird, 16st das
Betreten des geschiitzten Bereichs in der
manuellen Betriebsart mit Hochgeschwindigkeit
einen Sicherheitshalt samtlicher Ausriistung aus,
die eine Gefahrdung darstellen konnte.

5.7.2.3.3

Falls kollaborierende Aufgaben Teil der
Anwendung sind, fiihrt ein Betreten des
geschiitzten Bereichs in der manuellen
Betriebsart zur Aktivierung von
Schutzeinrichtungen, um kollaborierende
Aufgaben, einschliefilich Teachen und Wartung,
zu ermoglichen.

5.7.2.4

Wenn der Wechsel der Betriebsart zu einer
Anderung des Schutzes fithren kann, gilt dies als
Sicherheitsfunktion.

5.7.2.4

Die Auswahl der Betriebsart erfordert eine
bewusste Aktion.

5.7.2.4

Die Auswahl der Betriebsart 16st keine
Roboterbewegung oder andere Gefdhrdungen
aus.

5.7.2.4

Es sind Mittel vorgesehen, um sicherzustellen,
dass immer nur eine Betriebsart aktiv ist.

5.7.2.4

Die aktive Betriebsart ist klar zu erkennen, wird
unmissverstandlich angegeben und sichtbar
gemacht oder angezeigt.

5.7.3

Es sind Stellteile implementiert und/oder
platziert, um ein unerwartetes Anlaufen zu
verhindern, und diese erfillen die
Anforderungen nach ISO 14118.

5.7.4

Der Status der Steuereinrichtungen wird klar
angezeigt (z. B. eingeschaltet, Fehler erkannt,
automatischer Betrieb), ist fiir den Montageort
geeignet und entspricht IEC 60204-1 und

IEC 60073.

5.7.4

Sofern vorgesehen, entsprechen die
Warneinrichtungen I1SO 12100, [EC 60204-1 und
IEC 60073.

5.7.5

Die ausschliefdliche Bedienung von einer
Bedienstation steht dann zur Verfiigung, wenn
das Robotersystem oder die Roboteranwendung
oder die Roboterzelle lokal gesteuert wird.
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Die Auslosung einer Bewegung mithilfe externer
Fernsteuerbefehle wird verhindert, sofern
Bediener nicht vor den mit der Bewegung
zusammenhdngenden Risiken geschiitzt sind.

5.7.5

Die Auslosung des automatischen Betriebs
mithilfe externer Fernsteuerbefehle wird
5.7.5 verhindert, sofern Bediener nicht vor den mit X X X X X X
dem automatischen Betrieb
zusammenhdngenden Risiken geschiitzt sind.

Die Anderung der lokalen Steuerungsauswahl
5.7.5 durch externe Fernsteuerungsbefehle wird X X X X
verhindert.

Die Anderung der Betriebsart oder
5.7.5 Bewegungssteuerungsbefehlen durch externe X X X X
Fernsteuerungsbefehle wird verhindert.

Falls die einzige Steuerungseinrichtung iiber ein
5.7.6.1 Netzwerk oder eine Computerverbindung X X X
besteht, wird dies als Fernsteuerung betrachtet.

Ist manuelles Eingreifen erforderlich, erfolgt die
lokale Steuerung durch ein einzelnes

5.7.6.2 Programmierhandgerat oder eine dhnliche X X X | X X
Bedienstation, die die Anforderungen nach
ISO/DIS 10218-1:2020, 5.7, erfillt.

Bei der lokalen Steuerung handelt es sich bei der
5.7.6.2 Bedienstation um die ausschliefdliche Bedienung X X | X X
nach 5.7.5.

Falls die lokale Steuerung liber ein
Programmierhandgerat, das sich in der Nahe der
Roboteranwendung befindet, erfolgt, hat dieses
Programmierhandgerét hinsichtlich der lokalen
Steuerung vor allen anderen Steuerungsquellen
fiir das Robotersystem Prioritit und libersteuert
diese anderen Steuerungsquellen fiir das
Robotersystem.

5.7.6.2

Falls es kein Programmierhandgerat gibt und
die lokale Steuerung iiber eine Bedienstation
erfolgt, die sich in unmittelbarer Nahe zur
Anwendung befindet, hat diese lokale

5.7.6.2 Bedienstation hinsichtlich der lokalen Steuerung | X X X X
vor allen anderen Steuerungsquellen fiir die
Roboteranwendung Prioritdt und libersteuert
diese anderen Steuerungsquellen fiir die
Roboteranwendung.
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Falls die lokale Steuerung fiir andere Maschinen
oder Unterbaugruppen iiber eine Bedienstation
oder ein Handbediengerit erfolgt, die/das sich
in unmittelbarer Ndhe zur Maschine oder
Unterbaugruppe befindet, hat diese
Bedienstation bzw. das Handbediengerat
hinsichtlich der lokalen Steuerung vor allen
anderen Steuerungsquellen fiir die Maschine
oder Unterbaugruppe Prioritit und iibersteuert
diese anderen Steuerungsquellen.

5.7.6.2

Lokale Steuerungen verfiigen iiber eine Anzeige

5.7.6.2 dazu, ob die Fernsteuerung aktiv ist.

Einrichtungen zur Aus- und Abwahl der lokalen
Steuerung befinden sich nahe des Bereichs der
Roboteranwendung, der unter lokale Steuerung
gestellt wird.

5.7.6.2

Sofern die lokale Steuerung von innerhalb des
geschiitzten Bereichs heraus deaktiviert werden
5.7.6.2 kann, erfolgt, bevor ein gefahrdender Zustand X X X | X X | X
gegeben ist, eine separate Bestadtigung von
auflerhalb des geschiitzten Bereichs.

Mafinahmen zur Deaktivierung der lokalen
Steuerung von innerhalb des geschiitzten

5.7.62 Bereichs rufen keine Gefadhrdungssituationen X X X
hervor.

57623 Die Aktivierung der Fernsteuerungsfllllnlftlon ist X X X X
nur von der lokalen Steuerung aus moglich.
Die manuelle Fernsteuerung ist nur moglich,

5.7.6.3 wenn die Schutzeinrichtungen nach 5.7.2.3.3 X X X X | X

aktiv sind.

Alle Funktionen, die eine Gefdhrdung ausldsen
5.7.6.3 kdnnen, sind nur bei ausschlieflicher Bedienung | X X X X X
von einer Bedienstation nach 5.7.5 moéglich.

Die Fernsteuerung iiberlagert die lokale
5.7.6.3 Auswahl nicht und verursacht keine lokale(n) X X X X | X
Gefahrdungssituation(en).

Es ist nicht mdglich, ohne eine lokale
Bestitigung, dass die Anderung akzeptiert
wurde und der Verifizierung, dass die
Anderung(en) keine Gefihrdungssituationen
5.7.6.3 verursacht/verursachen, die Parameter in Bezug | X X X X
auf die Begrenzung der Bewegung des
Robotersystems mittels Softwareachse und
raumbegrenzenden Sicherheitsfunktion(en)
nach 5.4.7.3 ferngesteuert zu verandern.

Jegliche Maschinen, Ausriistung und
Unterbaugruppen, die Gefahrdungen
5.7.6.3 verursachen kdnnten und fiir die Fernsteuerung | X X X X X
nicht erforderlich sind, befinden sich im
sicheren Zustand.
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5.7.7

Zustimmungseinrichtungen am
Programmierhandgerét und zuséatzliche
Zustimmungseinrichtungen entsprechen
ISO/DIS 10218-1:2020, 5.5.3, und IEC 60204-1.

5.7.7

Jedem Bediener innerhalb des geschiitzten
Bereichs stehen Zustimmungseinrichtungen zur
Verfiigung.

5.7.7

Alle Zustimmungseinrichtungen mit einzelner
Steuerung haben den gleichen Wirkungsbereich
der Steuerung.

5.7.7

Zustimmungseinrichtungen sind in den
Bereichen der Zelle verriegelt, in denen Personal
Gefahrdungen durch einen zusatzlichen Roboter
oder andere Einrichtungen ausgesetzt ist, um die
Gefdhrdungen innerhalb des Wirkungsbereichs
der Steuerung zu kontrollieren.

5.7.7

Bewegung der Roboteranwendung und
gefahrliche Arbeitsgénge sind nur erlaubt,
wahrend die Zustimmungseinrichtung dauerhaft
in der Mittelstellung der Freigabeposition
gehalten wird.

5.7.7

Zusatzliche verriegelte Ausriistung erfordert
eine separate Handlung fiir den Neustart,
nachdem ein Sicherheitshalt durch eine
Zustimmungseinrichtung ausgeldst wurde.

5.7.8.1

Die Roboteranwendung verfiigt entweder iiber
die Regeleinrichtung oder das
Programmierhandgerat oder die Moglichkeit zur
Fernsteuerung und die zugehorige Konnektivitat
(mit Kabel oder kabellos) iiber Einrichtungen
zur Steuerung, Programmierung/Teachen,
Konfigurierung und Fehlersuche.

5.7.8.1

Jede Bedienstation bzw. jedes
Programmierhandgerét verfiigt iiber eine Not-
Halt-Einrichtung nach 4.3.5 von ISO 13850:2015
zum Ausldsen einer Not-Halt-Funktion nach
5.6.2.

5.7.8.1

Programmierhandgerate und
Regeleinrichtungen entsprechen den
Anforderungen von IEC 61310-1:2007,
IEC 61310-2:2007 und IEC 61310-3:2007.

5.7.8.1

Ein visuelles Signal an der Bedienstation zeigt
den aktiven Status der Bedienstation an, z. B.
eine Anzeigeleuchte an einer Regeleinrichtung
oder eine Warnung auf der Anzeige des
Programmierhandgeréts.

5.7.8.1

Bei Roboteranwendungen mit der Mdglichkeit
zur Fernsteuerung zeigen die Bedienstationen
(einschliefdlich Programmierhandgerate) an, ob
die Fernsteuerung aktiv ist.
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5.7.8.2

Bedienstationen, Handbediengerite,
Programmierhandgeréte, Schaltschranke und
Ausriistung sind so aufgestellt, dass die Bediener
sie im geschiitzten Zustand erreichen kénnen.

5.7.8.2

Bedienstationen, Handbediengerite,
Programmierhandgerate, Schaltschranke und
Ausriistung sind so aufgestellt der positioniert,
dass Bediener uneingeschrankte Sicht auf die
Anwendung hat.

5.7.8.2

Wenn dufiere Schutzeinrichtungen vorhanden
sind, befinden sich die Bedienstationen,
Handbediengerate, Programmierhandgeréte,
Schaltschranke und Ausriistung aufderhalb der
dufleren Schutzeinrichtungen.

5.7.8.2

Bedienstationen, Handbediengerite,
Programmierhandgerite, Schaltschranke und
Ausriistung mit der Moglichkeit zur
Betriebsartenwahl, Wahl zwischen
lokaler/Fernsteuerung oder zur Verwendung
innerhalb geschiitzter Bereiche werden zur
Verbesserung der Bedienfreundlichkeit nahe der
Zugangseinrichtungen platziert.

5.7.8.2

Wenn elektrische Ausriistung, die Elemente
enthélt, zu denen der Zugang erforderlich ist
oberhalb der iiblichen Reichweite angeordnet
ist, ist eine Zugangsmoglichkeit nach ISO 14122
vorgesehen (z. B. Arbeitsbiihne).

5.7.8.2

Im Ergebnis der Risikobeurteilung zur
Festlegung einer Zugangseinrichtung wird
beriicksichtigt, dass die relevanten
Einrichtungen in einer Bedienh6he von 400 mm
bis 2 000 mm Hoéhe (gerechnet von der
Zugangsebene aus) erreichbar sind (siehe auch
IEC 60204-1).

5.7.8.2

Wenn Bediener auf angrenzende Roboterzellen
zugreifen konnen, sind Schutzmaffnahmen nach
5.12.4 vorhanden.

5.7.8.3

Handbediengerate und Programmierhandgerate,
die eine Bewegung einleiten oder
gefahrbringende Bewegungen verursachen
konnen, sind mit einem Not-Halt nach 5.6.2
ausgestattet.

5.7.8.3

Handbediengerate und Programmierhandgerate,
die eine Bewegung einleiten oder
gefahrbringende Bewegungen verursachen
koénnen, sind mit einer Zustimmungseinrichtung
nach 5.7.7 ausgestattet.
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C|D

E

F

G

H

5.7.8.3

Handbediengerate und Programmierhandgerate,
die eine Bewegung einleiten oder
gefahrbringende Bewegungen verursachen
konnen, werden in der manuellen Betriebsart,
nach 5.7.5, ausschlief3lich von einer
Bedienstation aus bedient.

5.7.8.3

Bei Handbediengeraten mit Kabel hat dieses
eine Lange, bei der die Aufgaben sicher
ausgefiihrt werden kdnnen.

5.7.8.3

Handbediengerate mit Kabel verfiigen {iber ein
Kabel, das den zu erwartenden
Umgebungsbedingungen am Einsatzort
standhalt.

5.7.8.3

Handbediengerate mit Kabeln verfiigen tiber
Einrichtungen zur angemessenen Platzierung,
um die Moglichkeit eines Schadens, der zu einer
Gefdahrdung fiihren kdnnte, zu minimieren.

5.7.8.3

Handbediengerate mit Kabeln verfiigen tiber
Einrichtungen zur Kabelunterbringung, um
Gefahrdungen durch Verheddern und Stolpern
zu vermindern.

5.7.8.3

Kabellose oder abnehmbare Handgerate und
Programmierhandgeréte entsprechen 5.7.8.4.

5.7.8.3

Innerhalb des geschiitzten Bereichs verwendete
Programmierhandgeréte erfiillen die
Anforderungen aus ISO/DIS 10218-1:2020,
5.7.2.

5.7.8.4

Kabellose Programmierhandgerate verfiigen
liber eindeutige Einrichtungen, die das im
Betrieb befindliche Robotersystem festlegen.

5.7.8.4

Kabellose Programmierhandgeréte verfiigen
liber Anschlussmittel, die die Integritat der
Kommunikation sicherstellen (z. B. Login,
Verschliisselung, Firewalls).

5.7.8.4

Kabellose Programmierhandgerate verfiigen
liber eindeutige Einrichtungen zur Anzeige der
fortlaufenden Verbindung (z. B. Bildschirm).

5.7.8.4

Ein kabelloses Handbediengerdt ist nicht
gleichzeitig mit mehr als einem Robotersystem
verbunden.

5.7.8.4

Der Verlust der sicherheitsbezogenen
Kommunikation an einem aktiven
Handbediengerat 16st einen Sicherheitshalt aus
und die Wiederherstellung der Kommunikation
erlaubt ohne separate absichtliche Handlung
keinen Wiederanlauf.

5.7.8.4

Es stehen eindeutige Einrichtungen zur
Trennung der Steuerungseinrichtungen vom
Handbediengerat zur Verfiigung.
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und/oder Schutzmafinahmen

Verifizierungs- und/oder Validierungsmethoden
(siehe 6.2)

A B C|D|E F| G| H I ]

5.7.8.4

Wenn Einrichtungen ausgeloggt sind, ist klar
erkennbar, dass die entsprechenden
Sicherheitsfunktionen nicht mehr aktiv sind.

5.7.8.4

Es ist eine angemessene Lagerung bzw.
Gestaltung vorhanden, sodass eine
Verwechslung zwischen aktiven und inaktiven
Not-Halt-Einrichtungen verhindert wird.

5.7.9

Jeder Roboter (und, sofern erforderlich,
Endeffektoren und Hilfsachsen) wird, bevor er
aktiviert werden kann, zundchst ausgewahlt.

5.7.9

Jeder ausgewahlte Roboter befindet sich in
derselben Betriebsart.

5.7.9

Eine Anzeige des/der aktivierten Roboter nach
ISO 10218-1 ist vorhanden.

5.7.9

Nur der/die ausgewahlte(n) Roboter ist/sind
aktiviert.

5.7.9

Nicht ausgewdahlte Roboter bewegen sich nicht
und stellen keine Gefdhrdungen nach 5.2.7 dar.

5.8

Schutzmafinahmen

5.8.1

Es werden trennende und nichttrennende
Schutzeinrichtungen, um das Erreichen der
Gefahrdung/der Gefahrdungen zu verhindern,
die Gefahrdung(en) vor dem Erreichen
stillzusetzen, unbeabsichtigtes Ingangsetzen zu
verhindern, ausgestofdene Teile und Werkzeuge
zuriickzuhalten und sonstige
Prozessgefahrdungen einzuschranken,
verwendet.

5.8.1

Risiken fiir das Einschlief3en oder Einklemmen
des gesamten Korpers sind auf ein annehmbares
Maf? gesenkt.

5.8.2

Der geschiitzte Bereich ist festgelegt.

5.8.2

Der maximale Raum ist durch
Begrenzungseinrichtungen zur Einschrankung
der Bewegungen des Robotersystems
verkleinert

5.8.2

Der eingeschrankte Raum bzw. die
eingeschrankten Raume ist/sind innerhalb des
geschiitzten Bereichs festgelegt.

5.8.3

Sofern vorhanden, verhindern dufiere
Schutzeinrichtungen, trennende und
nichttrennende Schutzeinrichtungen den Zugang
zu Gefahrdungsbereichen.

5.8.3

Mindestabstinde zum Vermeiden des
Quetschens entsprechen ISO 13854.
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