DK 621.865.8 : 614.8 : 62-78 DEUTSCHE NORM August 1993

Industrieroboter R
Sicherheit DIN
(1SO 10 218 : 1992 modifiziert)
Deutsche Fassung EN 775 :1992 + AC : 1993 EN 775

Manipulating industrial robots; Safety (ISO 10 218 : 1992 modified); German version EN 775 : 1992 + AC : 1993
Robots manipulateurs industriels; Sécurité (ISO 10 218 : 1992 modifiée); Version allemande EN 775 : 1992 + AC : 1993

Die Europdische Norm EN 775 : 1992, zusammen mit der eingearbeiteten
AC :1993, hat den Status einer Deutschen Norm.

Nationales Vorwort

Diese Norm beinhaltet die Deutsche Fassung der Europdischen EN 775 (Stand 1992) ein-
schlieBlich des Corrigendums (Stand Mai 1993). Diese ist die identische Ubernahme des
Textes der Internationalen Norm 10 218 : 1992 und der Anerkennungsnotiz von CEN.

Die Deutsche Fassung wurde von Mitarbeitern des Arbeitsausschusses 81.3 des NAM/FB
MHT erstelit.

Fiir die in Abschnitt 2 zitierten Internationalen Normen wird im folgenden auf die ent-
sprechenden Deutschen Normen hingewiesen:

IEC 204-1 siehe DIN VDE 0113 Teil 1
ISO 6385 siehe DIN V ENV 26 385
ISO 9946 siehe DIN EN 29946

Zitierte Normen

— in der Deutschen Fassung:

Siehe Abschnitt 2.

— in nationalen Zuséatzen:

DIN VDE 0113 Teil 1 Elektrische Ausriistung von Industriemaschinen; Teil 1: Allgemeine
Festlegungen (IEC 204-1 (1981 — 2. Ausgabe modifiziert)); Deutsche
Fassung EN 60 204 Teil 1, Ausgabe 1985

DINV ENV 26385 Prinzipien der Ergonomie in der Auslegung von Arbeitssystemen
(1SO 6385 :1981)

DIN EN 29 946 Industrieroboter; Darstellung charakteristischer Eigenschaften
(1SO 9946 : 1991); Deutsche Fassung EN 29 946 : 1992
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EUROPAISCHE NORM EN 775:1992 + AC
EUROPEAN STANDARD Oktober 1992
NORME EUROPEENNE Mai 1993

DK 621.865.8:614.8:62-78

Deskriptoren: Mechanik, Bedienungselement, Roboter, Unfallverhiitung, Sicherheit, Ausfiihrung, Produktanforderung, Stell-
organ, Sicherheitseinrichtung, Softwaretechnik, Leistungsfahigkeitspriifung, Instandhaltung, Installierung,
Nutzung, Instandsetzung

Deutsche Fassung

Industrieroboter

Sicherheit
(ISO 10 218 : 1992 modifiziert)
(enthalt AC :1993)

Manipulating industrial robots — Safety Robots manipulateurs industriels — Sécurite
(1ISO 10 218 : 1992 modified) (1ISO 10 218 : 1992 modifiée)
(includes AC :1993) (inclut I' AC : 1993)

Diese Europédische Norm wurde von CEN am 1992-10-14 angenommen.

Die CEN-Mitglieder sind gehalten, die CEN/CENELEC-Geschiftsordnung zu erfiillen, in
der die Bedingungen festgelegt sind, unter denen dieser Europdischen Norm ohne jede
Anderung der Status einer nationalen Norm zu geben ist.

Auf dem letzten Stand befindliche Listen dieser nationalen Normen mit ihren bibliogra-
phischen Angaben sind beim Zentralsekretariat oder bei jedem CEN-Mitglied auf Anfrage
erhéltlich.

Die Europdischen Normen bestehen in drei offizielien Fassungen (Deutsch, Englisch, Fran-
z0sisch). Eine Fassung in einer anderen Sprache, die von einem CEN-Mitglied in eigener
Verantwortung durch Ubersetzung in die Landessprache gemacht und dem Zentral-
sekretariat mitgeteilt worden ist, hat den gleichen Status wie die offiziellen Fassungen.
CEN-Mitglieder sind die nationalen Normungsinstitute von Belgien, Danemark, Deutsch-
land, Finnland, Frankreich, Griechenland, Irland, Island, Italien, Luxemburg, Niederlande,
Norwegen, Osterreich, Portugal, Schweden, Schweiz, Spanien und dem Vereinigten Koénig-
reich.

CEN

EUROPAISCHES KOMITEE FUR NORMUNG
European Committee for Standardization
Comité Européen de Normalisation

Zentralsekretariat: rue de Stassart 36, B-1050 Briissel

© 1993. Das Copyright ist den CEN-Mitgliedern vorbehalten. Ref-Nr. EN 775:1992 + AC:1993 D
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Vorwort

Diese Europaische Norm wurde unter einem Mandat erar-
beitet, welches dem CEN von der Kommission der Euro-
paischen Gemeinschaft und Européische Freihandelszone
erteilt wurde, und unterstitzt wesentlichen Anforderungen
der EG-Richtlinie(n).

Die 1SO/DIS 10 218 wurde 1991 dem ersten CEN-Umfra-
geverfahren unterzogen.

Im Anschluf3 an das Ergebnis dieses Verfahrens und dem
Ergebnis der vom CEN/BTS 2AH6 durchgefihrten Uber-
prifung in Bezug auf die Ubereinstimmung der grundle-
genden Sicherheits- und Gesundheitsanforderungen in
Anhang 1 der EG-Maschinenrichtlinie (89/392/EG) mit den
Sicherheitsanforderungen der ISO 10 218, stimmte
CEN BTS 2 (Resolution 8/1992) der Vorlage der
1ISO 10 218: 1992 zur offiziellen Abstimmung zu, unter
Beriicksichtigung der vereinbarten, gemeinsamen Aban-
derungen.

Das Dokument wurde angenommen und entsprechend der
CEN/CENELEC-Geschéaftsordnung sind folgende Lander
gehalten, diese Europdische Norm zu Gbermehmen: Belgi-
en, Danemark, Deutschland, Finnland, Frankreich, Grie-
chenland, Irland, Island, Italien, Lusemburg, Niederlande,
Norwegen, Osterreich, Protugal, Schweden, Schweiz,
Spanien und das Vereinigte Kdnigreich.

Diese Européaische Norm muf3 den Status einer nationalen
Norm erhalten, entweder durch Verdffenticihung eines
identischen Textes oder durch Anerkennung bis April 1993,
und etwaige entgegenstehende nationale Normen mussen
bis April 1993 zurlickgezogen werden.

Vorwort der AC

AC:1993 tritt am 1993-05-31 in Kraft und wurde in die
Deutsche Fassung eingearbeitet. Die Anderungen sind im
Text durch eine doppelte Linie gekennzeichnet.

Anerkennungsnotiz

Der Text der Internationalen Norm ISO 10 218: 1992 wurde
von CEN als Europdische Norm genehmigt mit vereinbar-
ten, gemeinsamen Anderungen, die nachstehend angege-
ben sind.

— In Erganzung zu den in 1ISO 10 218 enthaltenen Anfor-
derungen gelten EN 292-1 und EN 292-2 fir die Sicher-
heit von Industrierobotern.

— Weichen die in der 1ISO 10 218 enthaltene Defintionen
von denen der EN 292-1 ab, so gelten die Defintionen
der EN 292-1. Die folgenden Begriffe weisen unter-
schiedliche Defintionen aus:

— Die in der EN 292-1 (5) niedergelegte Vorgehensweise
zur Auswahi von Sicherheitsmafinahmen muB3 gegen-
Uber den Anforderungen des Abschnitts 4.2.3 der
ISO 10 218 als vorrangig betrachtet werden.

— Das Konzept "abschlieBbare Ausschalteinrichtung/Aus-
schalteinrichtung mit Kennzeichnung", wie in der
ISO 10 218 (3.2.10) definiert, darf nicht verwendet wer-
den. In5.4 der ISO 10 218 gelten die Anforderungen der
EN 292-2 (6.2.2) in bezug auf Vorkehrungen fir Ener-
gietrennung und Energieabbau, anstelle der Anforde-
rungen zur Trennung der Energiequelle durch "ab-
schlieBbare Ausschalteinrichtung/Ausschalteinrichtung
mit Kennzeichnung".

— Der/die Hersteller muB3/missen den Roboter und das
Robotersystem so konstruieren und Anweisungen er-
stellen, daB er/es sicher betrieben werden kann (wie in
Abschnitten 8 und 9 beschrieben).

Einfiihrung in die Europdische Norm

Diese Norm wurde erarbeitet, um als harmonisierte Norm
zu dienen, die ein Mittel zu Erreichen der Ubereinstimmung
mit den grundsatzlichen Sicherheitsanforderungen der
EG-Richtlinie "Maschinen" und damit zusammenhangen-
der EFTA-Regelungen darstelit.

1ISO 10 218 wurde nicht unter vollstédndiger Beriicksichti-
gung der EG-Maschinenrichtlinie und den veréffentlich-
ten/im Entwurfsstadium befindlichen Européischen A- und
B-Normen verfafit. Deshalb wurden vereinbarte gemeinsa-
me Abanderungen in diese Européische Norm einge-
schlossen (siehe Anerkennungsnotiz).

Es solite beachtet werden, daf3 diese Norm Anforderungen
an den Roboter und an das Robotersystem einschlief3t.
Wenn ein Roboter als Teil einer komplexen Installation
genutzt wird, so wird er Ublicherweise unterstitzt durch ein
Werkzeug oder ein Gerat und arbeitet mit anderen Maschi-
nen zusammen. Diese Norm schlieBt nicht die Sicherheit
des Werkzeuges oder das Risiko, das durch den Einsatz
des Roboters in solch einer Installation entsteht, mit ein.

1 Anwendungsbereich

Diese Internationale Norm gibt eine Anleitung far Sicher-
heitstiberlegungen bei der Gestaltung, der Ausfiihrung,
Programmierung, dem Betrieb, der Anwendung, der Repa-
ratur und Wartung von Robotern und Robotersystemen

Begriffe Abschnitte mit Definitionen nach den Defintionen in Abschnitt 3. Diese Norm gilt nicht
in: fur andere Robotertypen, obwohl die hier festgelegten
Sicherheitsgrundsétze auch auf diese anderen Typen an-
SO 10218 EN 2921 gewandt werden kénnen.
Zustimmungsschalter 3.2.3 3.23.2 ANMERKUNG: In dieser Norm wird unter dem Begriff
Trennende Schutzein- 324 3900 "Roboter" ein Industriroboter verstanden.
richtung Fur Systeme, die eine Vielzah! von Robotern und/oder
5 damit verbundenen Handhabungsgeréte oder mobile Ro-
Gefahrdun 3.2.5 3.5
- ung boter umfassen, darf diese Norm fiir das im System enthal-
Tippschaltung 3.27 3.23.3 tene Robotersystem genutzt werden.
Verriegelung 3.2.8 3.23.1
Schutzeinrichtung mit 3.2.15 - 3.23.5
Annaherungsreaktion 2 Normative Verweisungen
Risiko 3.2.19 3.7 Die folgende Norm enthélt Bestimmungen, die durch Hin-
. weis im Text die Einhaltung bestimmter Bedingungen in
Technische SchutzmaB- | 3.2.24 3.19 einer anderen Internationalen Norm zwin i
nahmen ?’ nis
ben. Zum Zeitpunkt der Veroffentiching sind die aufge-
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fihrten Ausgaben gliltig. Alle Normen unterliegen einer
Uberarbeitung; deshalb sind alle Beteiligten — deren Uber-
einkunft/Vertrage auf dieser Norm beruhen — aufgefordert,
die Méglichkeit der Anwendung der neuesten Ausgaben
der unten aufgelisteten Normen zu untersuchen. Mitglieder
von IEC und ISO erhalten Listen der gegenwartig gutligen
Internationalen Normen.

IEC 204-1: ¥ Elektrische Ausriistung von Indu-
striemaschinen; Teil 1: Generelle
Anforderungen

1SO 6385: 1981 Gestaltung von Arbeitssystemen

nach arbeitswissenschaftlichen Er-
kenntnissen; Begriffe und allgemei-
ne Leitsatze

ISO/TR 8373: 1988 Industrieroboter; Warterbuch

1SO 9946: 1991 Industrieroboter; Darstellung charak-

teristischer Eigenschaften

3 Definitionen
Fir den Gebrauch dieser Norm sind die Defintionen in
ISO/TR 8373 anzuwenden.

3.1 Allgemeine Begriffe
3.1.1 Person
Jedes Individuum

3.1.2 Personal

Speziell fir die Nutzung und den Gebrauch des Roboter-
systems beschéftigte und ausgebildete Personen.

3.2 Besondere Begriffe

ANMERKUNG: Die Begriffe, bei denen auf ISO/TR 8373
verwiesen wird, wurden von dort (ibernommen.

3.2.1 (Arm) Hauptachsen

Ein miteinander verbundener Satz von Gliedern und ange-
triebenen Gelenken, der eine Verbindung in langlicher
Form darstellt, um eine Handachse und/oder ein Werkzeug
zu tragen, zu bewegen und auszurichten. (ISO/TR 8372:
1988, 3.2)

3.2.2 Automatikbetrieb

Die Betriebsart, in der die Robotersteuerung nach dem
Aufgabenprogramm arbeiten kann. (ISO/TR 8373: 1988,
5.3.8.1)

3.2.3 Zustimmungsschalter

Eine manuell betatigte Einrichtung, die bei dauemnder Be-
tatigung in einer vorbestimmten Position Bewegungen des
Roboters gestattet.
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3.2.4 Trennende Schutzeinrichtung

Ein Teil einer Maschine, der insbesondere dafir genutzt
wird, Schutz zu bieten im Sinne €iner physikalischen Bar-
riere. Abhangig von der Ausflihrung kann eine trennende
Schutzeinrichtung, Verkleidung, Verdeckung, Umzé&u-
nung, Tir, Kapselung usw. genannt werden.

3.25 Gefahrdung

" Eine Situation, die zu einer mdoglichen Verletzung oder

Gesundheitsschadigung fithren kann.

3.2.6 Gefahrbringender Zustand/Bewegung

Jede(r) Zustand/Bewegung des Roboters oder Robotersy-
stems, der/die zu Verletzungen bei Personen flihren kann.

3.2.7 Tippschaitung

Eine Befehlseinrichtung, die Bewegungen nur wahrend der
manuellen Betatigung der Befehlseinrichtung zulaBt und
diese Bewegungen stoppt, sobald die manuelle Betétigung
unterbrochen wird.

3.2.8 Verriegelung (fir technische SchutzmaBnah-
men)

Eine Vorrichtung, die trennende Schutzeinrichtungen oder
Geréate mit der Robotersteuerung und/oder dem Antriebs-
system des Roboters und seiner zugehérigen Ausristung
verbindet.

3.2.9 Steuerung vor Ort

Ein Zustand des Roboters, in dem er nur vom Steuerpult
an der Installation des Robotersystems oder nur vom Pro-
grammierhandgeréat aus bedient wird.

3.2.10 AbschlieBbare Ausschalteinrichtung/Aus-
schalteinrichtung mit Kennzeichnung

Die Anbringung eines Schlosses und/oder eines Hinweises
an der Energietrenneinrichtung (z. B. Trennschalter) in der
Position "Aus" oder "Offen", die anzeigt, daB die Energie-
trenneinrichtung oder die gesteuerte Anlage nicht betétigt
werden darf, bis die Sperre/der Hinweis entfernt wurde.

3.2.11 Roboter

Ein automatisch gesteuertes, wiedemprogrammierbares,
vielfach einsetzbares Handhabungsgerat mit mehreren
Freiheitsgraden, das entweder ortsfest oder beweglich in
automatisierten Fertigungssystemen eingesetzt werden
kann.

ANMERKUNG: Das Folgende ist eine Erkiarung von Be-
griffen, die in der obigen Definition benutzt werden:

- wiederprogrammierbar: Die programmierten Bewe-
gungen oder Hilfsfunktionen kdnnen ohne physika-
lische Eingriffe geandert werden.

" zz Verdéffentlichung in Vorbereitung (Revision von IEC 204-1: 1981)
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— vielfach einsetzbar: Kann mit physikalischen Ein-

ANMERKUNG: Die groBte Strecke, die der Roboter nach

griffen  an  unterschiediiche = Anwendungen Betatigung der Begrenzungseinrichtungen zuriickle-
ange- gen kann, ist als Basis fir die Definition des einge-
pafit werden. schrankten Raums zu betrachten.

— physikalische Eingriffe: Die Verénderung der me-
chanischen Struktur oder Steuereinheit, ausge-
nommen die Anderung von Programmkassetten,
ROMs usw. (ISO/TR 8373: 1988, 2.3)

3.2.12 Handbetrieb

Betriebsart, in der der Roboter z. B. Uber Drucktaster,
Joystick betrieben werden kann, Automatik-Betrieb ist aus-
geschlossen.

3.2.13 Maximaler Raum

Der Bereich, der von den beweglichen Teilen des Robo-
ters, wie vom Hersteller angegeben, und zusatzlich durch
den Werkzeugaufnahmeflansch und das Werkstuck dber-
strichen wird (siehe Bild 1).

3.2.14 Programmierhandgerat (PHG)

Ein mit dem Steuersystem verbundenes, in der Hand zu
haltendes Gerat, mit dem der Roboter programmiert (oder
bewegt) werden kann. (ISO/TR 8373: 1988, 5.8)

3.2.15 Schutzeinrichtung mit Anndherungsreaktion

Eine Einrichtung mit einem Sensorfeld oder -bereich, das
jedes Eindringen in dieses Feld oder diesen Bereich erfaB3t.

ANMEKRUNG: Zu Schutzeinrichtung mit Ann&herungs-
reaktionen gehdren, sind aber nicht beschréankt auf
Lichtvorhange, elekiromagnetische Felder, Schalt-
matten und -platten, Ultraschall- und Infrarotsenso-
ren sowie Bilderverarbei-
tungssysteme.

3.2.16 Programmierer

Eine zur Erstellung des Anwendungsprogramms kompe-
tente Person. (ISO/TR 8373: 1988, 2.9)

3.2.17 Reduzierte Geschwindigkeit

Eine bestimmte, wahlbare Geschwindigkeit, die vom Her-
steller des Roboters vorgesehen ist und die die Geschwin-
digkeit des Roboters automatisch so einschrankt, daf3
Personen geniigend Zeit haben, sich entweder vor gefahr-
bringenden Bewegungen zuriickzuziehen oder den Robo-
ter stillzusetzen.

3.2.18 Eingeschrankter Raum

Der Teil des maximalen Raumes, der durch Begrenzungs-
einrichtungen, die Grenzen festlegen, eingeschrankt ist,
die im Falle irgendeines vorhersehbaren Ausfalls des Ro-
botersystems nicht (berschritten werden (siehe Bild 1).

(ISO/TR 8373: 1988, 4.5.3)

3.2.19 Risiko

Eine Kombination aus der Wahrscheinlichkeit einer auftre-
tender Verletzung und der Schwere der Verletzung.

3.2.20 Robotersystem
Ein System umfaft

— den Roboter (Hardware und Software), bestehend aus
dem Manipulator, ortsfest oder beweglich, der Energie-
versorgung und dem Steuersystem;

— den Werkzeugaufnahmeflansch;

— alle Ausristungen, Gerate oder Sensoren, die der Ro-
boter zur Ausfiihrung seiner Aufgaben bendtigt;

~ jede Kommunikationsschnittstelie, die den Roboter ver-
sorgt und kontrolliert, solange diese Peripheriegerate
durch das Steuersystem des Roboters Gberwacht wer-
den. (ISO/TR 8373: 1988, 2.6)

3.2.21 Sicheres Arbeitsverfahren

Ein bestimmtes Verfahren, das geeignet ist, die Méglichkeit
einer Verletzung wahrend der Ausfihrung einer zugewie-
senen Aufgabe zu reduzieren.

3.2.22 Schutzeinrichtung

Eine trennende Schutzeinrichtung oder eine Einrichtung
zum Schutz von Personen vor Gefahrstellen oder Gefah-
renbereichen.

3.2.23 Durch Schutzeinrichtungen abgegrenzter
Raum

Der durch Schutzeinrichtungen bestimmte Raum (siehe
Bild 1).

ANMERKUNG: Der durch Schutzeinrichtungen abge-
grenzte Raum enthélt den eingeschrankten Raum.

3.2.24 Technische Schutzma3nahmen

Methoden zum Schutz von Personen durch Anwendung
trennender Schutzeinrichtungen, Schutzeinrichtungen mit
Annaherungsreaktion und sicheren Arbeitsverfahren.

3.2.25 Storungssuche (Fehlersuche)

Das methodische Vorgehen, um die Ursache zu finden, die
dazu gefiihrt hat, daB das Robotersystem die beabsichtigte
Aufgabe oder Funktion nicht ausgefihrt hat.
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Bild 1: Beispiel fiir eingeschrénkten Raum und durch Schutzeinrichtungen abgegrenzten Raum
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