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Nationales Vorwort
Dieser Norm-Entwurf enthalt sicherheitstechnische Festlegungen.

Dieses Dokument (prENISO 10218-1:2020) wurde vom Technischen Komitee ISO/TC 299 ,Robotics“ in
Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee CEN/TC 310 ,Fortgeschrittene
Automatisierungstechnologien und deren Anwendung” erarbeitet, dessen Sekretariat vom BSI (Vereinigtes
Konigreich) gehalten wird.

Die nationalen Interessen bei der Erarbeitung werden vom Ausschuss NA 060-38-01 AA ,Robotik“ im DIN-
Normenausschusses Maschinenbau (NAM) wahrgenommen. Vertreter der Hersteller und Anwender von
Industrierobotern sowie der Berufsgenossenschaften sind an der Erarbeitung beteiligt.

Um Zweifelsfille in der Ubersetzung auszuschliefen, ist die englische Originalfassung beigefiigt. Die
Nutzungsbedingungen fiir den deutschen Text des Norm-Entwurfes gelten gleichermafien auch fiir den
englischen Text.

Dieser Norm-Entwurf konkretisiert einschldgige Anforderungen von Anhang I der EU-Maschinenrichtlinie
2006/42/EG an erstmals im Europdischen Wirtschaftsraum (EWR) in Verkehr gebrachte Maschinen, um den
Nachweis der Ubereinstimmung mit diesen Anforderungen zu erleichtern.

Aktuelle Informationen zu diesem Dokument konnen iliber die Internetseiten von DIN (www.din.de) durch
eine Suche nach der Dokumentennummer aufgerufen werden.

Anderungen
Gegeniiber DIN EN ISO 10218-1:2012-01 wurden folgende Anderungen vorgenommen:

a) Uberarbeitung der technischen Inhalte (ISO-lead) auf der Basis von Erfahrungen, die seit der
Veroffentlichung von DIN EN ISO 10218-1 und DIN EN ISO 10218-2 im Jahr 2012 gewonnen wurden.
Diese Norm bleibt im Einklang mit den Mindestanforderungen einer harmonisierten Typ C-Norm fiir
Roboter in einer Industrieumgebung.

b) Wo zutreffend, wurde die in ISO/TS 15066:2016 enthaltene Anleitung zur Sicherheit kollaborierender
Robotersysteme hinzugefiigt. Der grofdte Teil von ISO/TS 15066 wurde in ISO 10218-2 eingebunden, da
die Zusammenarbeit zwischen Mensch und Roboter fiir die Anwendung und nicht nur fiir den Roboter
gilt. Sicherheitsfunktionen, die eine kollaborierende Aufgabe ermdglichen, kénnten in den Roboter
integriert oder durch eine Schutzvorrichtung oder eine Kombination aus Roboter und
Schutzvorrichtung bereitgestellt werden.

c) Revisionen der Stoppfunktionen der Kategorie 2, Definitionen, funktionalen Sicherheitsanforderungen,
Kennzeichnung, Betriebsartauswahl, Anforderungen an die Leistungs- und Kraftbegrenzung,
Leistungsverlustanforderungen.
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Europiisches Vorwort

Dieses Dokument (prEN ISO 10218-1:2020) wurde vom Technischen Komitee ISO/TC 299 ,Robotics“ in
Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee CEN/TC 310 JFortgeschrittene
Automatisierungstechnologien und deren Anwendung“ erarbeitet, dessen Sekretariat vom BSI gehalten
wird.

Dieses Dokument ist derzeit zur parallelen Umfrage vorgelegt.
Anerkennungsnotiz

Der Text von ISO/DIS 10218-1:2020 wurde von CEN als prENISO 10218-1:2020 ohne irgendeine
Abdnderung genehmigt.

This is a preview. Click here to purchase the full publication.
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Vorwort

ISO (die Internationale Organisation fiir Normung) ist eine weltweite Vereinigung nationaler
Normungsorganisationen (ISO-Mitgliedsorganisationen). Die Erstellung von Internationalen Normen wird
iblicherweise von Technischen Komitees von ISO durchgefiihrt. Jede Mitgliedsorganisation, die Interesse an
einem Thema hat, fiir welches ein Technisches Komitee gegriindet wurde, hat das Recht, in diesem Komitee
vertreten zu sein. Internationale staatliche und nichtstaatliche Organisationen, die in engem Kontakt mit ISO
stehen, nehmen ebenfalls an der Arbeit teil. ISO arbeitet bei allen elektrotechnischen Themen eng mit der
Internationalen Elektrotechnischen Kommission (IEC) zusammen.

Die Verfahren, die bei der Entwicklung dieses Dokuments angewendet wurden und die fiir die weitere Pflege
vorgesehen sind, werden in den ISO/IEC-Direktiven, Teil 1 beschrieben. Es sollten insbesondere die
unterschiedlichen Annahmekriterien fiir die verschiedenen ISO-Dokumentenarten beachtet werden. Dieses
Dokument wurde in Ubereinstimmung mit den Gestaltungsregeln der 1SO/IEC-Direktiven, Teil 2 erarbeitet
(siehe www.iso.org/directives).

Es wird auf die Moglichkeit hingewiesen, dass einige Elemente dieses Dokuments Patentrechte beriihren
konnen. ISO ist nicht dafiir verantwortlich, einige oder alle diesbeziiglichen Patentrechte zu identifizieren.
Details zu allen wahrend der Entwicklung des Dokuments identifizierten Patentrechten finden sich in der
Einleitung und/oder in der ISO-Liste der erhaltenen Patenterkldrungen (siehe www.iso.org/patents).

Jeder in diesem Dokument verwendete Handelsname dient nur zur Unterrichtung der Anwender und
bedeutet keine Anerkennung.

Fiir eine Erlduterung des freiwilligen Charakters von Normen, der Bedeutung ISO-spezifischer Begriffe und
Ausdriicke in Bezug auf Konformitatsbewertungen sowie Informationen dariiber, wie ISO die Grundséatze der
Welthandelsorganisation (WTO, en: World Trade Organization) hinsichtlich technischer Handelshemmnisse
(TBT, en: Technical Barriers to Trade) beriicksichtigt, siehe www.iso.org/iso/foreword.html.

Dieses Dokument wurde vom Technischen Komitee ISO/TC 299, Robotics erarbeitet.

Diese dritte Ausgabe ersetzt die zweite Ausgabe (ISO 10218-1:2011), die technisch liberarbeitet wurde.

Die wesentlichen Anderungen im Vergleich zur Vorgingerausgabe sind folgende:

— Einbindung der Sicherheitsanforderungen an Industrieroboter fiir den Einsatz in gemeinschaftlichen
Anwendungen in die Norm (vormals der Inhalt von ISO/TS 15066:2016);

— Klarung der Anforderungen an die Funktionssicherheit;

— Hinzufiigen von Anforderungen an die Cybersicherheit, soweit diese fiir die Sicherheit von
Industrierobotern gelten.

Eine Auflistung aller Teile der Normenreihe ISO 10218 ist auf der ISO-Internetseite abrufbar.
Riickmeldungen oder Fragen zu diesem Dokument sollten an das jeweilige nationale Normungsinstitut des

Anwenders  gerichtet werden. Eine vollstindige Auflistung dieser Institute ist unter
www.iso.org/members.html zu finden.
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Einleitung

[SO 10218 wurde unter Beriicksichtigung der von Robotik in einer Industrieumgebung ausgehenden
besonderen Gefihrdungen erarbeitet. Teil 1 von ISO 10218 behandelt Roboter als unvollstdndige Maschinen,
wahrend Teil 2 in vollstdndige Maschinen (Systeme) fiir spezifische Anwendungen integrierte Roboter
behandelt.

Dieser Teil der ISO 10218 ist eine Typ C-Norm, wie in ISO 12100 dargelegt.

Unterscheiden sich Festlegungen einer Typ C-Norm von denen in Typ A- oder Typ B-Normen, so ist den
Festlegungen der Typ C-Norm Vorrang vor Festlegungen aus anderen Normen fiir Maschinen zu geben, die
nach den Festlegungen der Typ C-Norm konstruiert und gebaut worden sind.

Die betreffenden Maschinen sowie der Umfang, in dem Gefihrdungen, Gefihrdungssituationen und -
ereignisse behandelt und im Anwendungsbereich dieses Teils der ISO 10218 angegeben werden.

ANMERKUNG  Nicht alle in ISO 10218-1 erkannten Gefdhrdungen treffen auf jeden Roboter zu. Auch das
Risikoniveau in Verbindung mit einer gegebenen Gefihrdungssituation ist nicht fiir jeden Roboter gleich. Demzufolge
koénnen die Sicherheitsanforderungen oder die Schutzmafinahmen oder beides von den Festlegungen in ISO 10218-1
abweichen. Zur Bestimmung der geeigneten Schutzmafinahmen kann der Roboterhersteller eine Risikobeurteilung
durchfiihren.

In Anbetracht der unterschiedlichen Eigenschaften der Gefahrdungen bei verschiedenen Anwendungen von
Industrierobotern ist ISO 10218 in zwei Teile unterteilt. Dieser Teil von ISO 10218 enthalt die
Anforderungen fiir die Sicherstellung der Sicherheit in der Konstruktion und dem Bau des Roboters. Da die
Sicherheit bei der Anwendung von Industrierobotern von der Gestaltung und Anwendung des
Robotersystems beeinflusst wird, gibt ISO 10218-2 Anleitungen fiir den Schutz der Bediener wahrend der
Integration, des Einbaus, der Funktionspriifung, des Programmierens, des Betriebs, der Instandhaltung und
der Reparatur.

Beide Teile von ISO 10218 behandeln Roboter in einer Industrieumgebung. Andere Normen behandeln
Themen wie Koordinatensysteme und Achsenbewegungen, allgemeine Eigenschaften, Leistungskriterien
und damit verbundene Priifverfahren, Terminologie und mechanische Schnittstellen. Es wird darauf
hingewiesen, dass diese Normen miteinander und mit anderen Internationalen Normen verbunden sind.

Um das Lesen dieses Teils von ISO 10218 zu erleichtern, beziehen sich die Begriffe ,Roboter” und
»Robotersystem* auf ,Industrieroboter” und ,Industrierobotersysteme” nach der Festlegung in ISO 10218-1
und ISO 10218-2.

Dieser Teil der ISO 10218 wurde auf der Basis von Erfahrungen aktualisiert, die seit der Veroffentlichung
von [SO 10218-1 und ISO 10218-2 im Jahr 2011 gewonnen wurden. Diese Norm bleibt im Einklang mit den
Mindestanforderungen einer harmonisierten Typ C-Norm fiir Roboter in einer Industrieumgebung.

Wo zutreffend, wurde die in ISO/TS 15066:2016 enthaltene Anleitung zur Sicherheit kollaborierender
Robotersysteme zu ISO 10218 hinzugefiigt. Der grofite Teil von ISO/TS 15066 wurde in ISO 10218-2
eingebunden, da die Zusammenarbeit zwischen Mensch und Roboter fiir die Anwendung und nicht nur fiir
den Roboter gilt. Sicherheitsfunktionen, die eine kollaborierende Aufgabe ermoéglichen, kénnten in den
Roboter integriert oder durch eine Schutzvorrichtung oder eine Kombination aus Roboter und
Schutzvorrichtung bereitgestellt werden.

Es ist wichtig, zu beachten, dass der Begriff ,kollaborativer Roboter” nicht in ISO 10218-1 verwendet wird,
da nur die Anwendung als kollaborierende Anwendung entwickelt, verifiziert und validiert werden kann.
Dariiber hinaus wird der Begriff , kollaborierender Betrieb” nicht in dieser Ausgabe verwendet.
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Revisionen umfassen unter anderem

— Stoppfunktionen der Kategorie 2,

— Definitionen;

— Funktionale Sicherheitsanforderungen,

— Kennzeichnung,

— Betriebsartauswahl,

— Anforderungen an die Leistungs- und Kraftbegrenzung,
— Leistungsverlustanforderungen.

Dieser Teil der ISO 10218 gilt nicht fiir Roboter, die vor dessen Veroéffentlichung hergestellt wurden.
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1 Anwendungsbereich

Dieser Teil der ISO 10218 legt Anforderungen und Anleitungen fiir die inhdrent sichere Konstruktion, fiir
Schutzmafdnahmen und Informationen fiir die Nutzung von Robotern in Industrieumgebungen fest. Sie
beschreibt grundlegende Gefahrdungen in Verbindung mit Robotern und stellt Anforderungen, um die mit
diesen Gefdhrdungen verbundenen Risiken zu beseitigen oder hinreichend zu verringern.

Dieser Teil der I1SO 10218 betrachtet den Roboter nicht als vollstindige Maschine. Lirmemission wird im
Allgemeinen nicht als signifikante Gefdhrdung, die vom Roboter allein ausgeht, betrachtet; daher ist Larm
aus dem Anwendungsbereich dieses Teils der ISO 10218 ausgeschlossen.

Dieser Teil von SO 12018 gilt nicht fiir Unterwasser-, Verteidigungs-, Polizei-, Militdr- und
Raumfahrtroboter, medizinische und Gesundheitspflegeanwendungen, Prothesen und andere Hilfsmittel fiir

Menschen mit Behinderungen, Dienstleistungs- und Konsumprodukte, fernbediente Manipulatoren und
Mikroroboter (Reichweite unter 1 mm).

ANMERKUNG 1 Anforderungen an Robotersysteme, die Integration und Anwendungen werden in ISO 10218-2
behandelt.

ANMERKUNG 2 Durch spezielle Anwendungen kénnen zusatzliche Gefahrdungen verursacht werden (z. B. Schweif3en,
Laserstrahlschneiden, spanabhebende Bearbeitung). Diese systembezogenen Gefdhrdungen sind bei der
Robotersystemkonstruktion zu beachten. Siehe ISO 10218-2.

2 Normative Verweisungen

Die folgenden Dokumente werden im Text in solcher Weise in Bezug genommen, dass einige Teile davon
oder ihr gesamter Inhalt Anforderungen des vorliegenden Dokuments darstellen. Bei datierten
Verweisungen gilt nur die in Bezug genommene Ausgabe. Bei undatierten Verweisungen gilt die letzte
Ausgabe des in Bezug genommenen Dokuments (einschlieflich aller Anderungen).

ISO 4413, Hydraulic fluid power — General rules and safety requirements for systems and their components
[SO 4414, Pneumatic fluid power — General rules and safety requirements for systems and their components

[SO 9283, Manipulating industrial robots — Performance criteria and related test methods

[SO 10218-2, Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — Part 2: Robot systems
and integration

ISO 12100, Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk reduction

ISO 13849-1, Safety of machinery — Safety-related parts of control systems — Part 1: General principles for
design

ISO 13850, Safety of machinery — Emergency stop function — Principles for design
ISO 14118, Safety of machinery — Prevention of unexpected start-up

IEC 60073, Basic and safety principles for man-machine interface, marking and identification — Coding
principles for indicators and actuators

IEC 60204-1, Safety of machinery — Electrical equipment of machines — Part 1: General requirements
IEC 61000-1-2, Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 1-2: General — Methodology for the achievement

of functional safety of electrical and electronic systems including equipment with regard to electromagnetic
phenomena
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