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Kolaboratif Robotlar: Guivenlik

ew e

Robot giivenligi KOLAYDIR, giinkii biitiin robotlarimiz giivenlik sertifikasina sahiptir.

3. taraf sertifikalarina sahip Universal Robots robotlarinin
endiistriyel robotlar igin global giivenlik standartlan’

1SO 10218-1: Robot imalatgisi

1SO 13849-1 & -2: Giivenlik yazihmi dahil olmak lizere, kontrol sistemlerinin
(SRP/CS) gtivenlikle ilgili pargalarinin tasarim ve entegrasyon ilkeleri hakkindaki
guvenlik gereksinimlerine yer verir ve yonlendirmeler sunar.

1SO 10218-1 ve -2 bircok iilke tarafindan taninmistir
« Avrupa: uyumlastiriimis standartlar olarak
- ABD: ANSI/RIA R15.06:2012 olarak ulusal tanima
» Kanada: CAN/CSA Z434:2014 olarak ulusal tanima
* Japonya
* Kore Cumhuriyeti
* ve daha fazlasi...

Robot sistemleri / uygulamalan icin gegerli global standartlar:
1SO 10218-2: Robot sistemleri / uygulamalari entegratori

1SO 13849-1 & -2: Makine giivenligi — Kontrol sistemlerinin giivenlikle ilgili
kisimlari — Bolim 1: Genel tasarim ilkeleri

ISO/TS 15066: Bir standart DEGILDIR ancak kolaboratif uygulamalar igin
ilave y6nlendirmeler ve gereksinimleri barindiran bir Teknik Sartnamedir.
Cesitli tilkeler, 6rnegin ABD tarafindan RIA R15.606 seklinde teknik rapor
olarak taninmistir. Ayrica, bir entegratoriin kullanmayi tercih edebilecegi agri
esiklerine dair bir arastirma sunmaktadir.

Avrupa Makine Direktifi 2006/42/EC (MD), Avrupa’daki tim makineler ile ilgili
makine kanunudur. Universal Robots robotlari tamamlanmamis veya kismi
makineler oldugu igin entegratdrlerin robot sistemlerine CE isareti almasina
imkan tanimak tizere Kurulus Beyannameleri temin edilir. Liitfen Avrupa
Komisyonunun resmi web sitesine bagvurun.
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* Bir uygulamanin guivenli olmasini saglayan yalnizca robot degildir.
Guvenli olacak sekilde tasarlanan ve degerlendirilen, uygulamanin tamamidir.

* HER uygulama igin risk degerlendirmesi gereklidir.

« Universal Robots robotlari ISO 10218-1: endUstriyel robotlar igin global
guvenlik standardi ile uyumludur. ISO 10218-1 sertifikasl, kolaboratif
operasyon igin opsiyonel Gii¢ ve Kuvvet Sinirlandirmali (PFL) givenlik
fonksiyonlarina sahip olunmasini kapsar.

» 3. Nesil (CB3) Universal Robots robotlari TUV Rheinland # T 72182503 01

. e-Series Universal Robots robotlari TUV Nord Sertifikast # 44 207 14097607
° Tdm Universal Robots robotlarinin glivenlik sistemi, gtivenlik kontrol birimi
G/G igin PL=d, Kategori 3 ile uyumludur.

* PLd Kategori 3 olan Acil Durdurma haricindeki 3. Nesil (CB3) gvenlik
fonksiyonlari PLd Kategori 2'dir. TUV Nord Sertifikasi # 44 780 14097602

« Yeni “durdurma siresi” ve “durdurma mesafesi” gtivenlik fonksiyonlari
dahil olmak Uzere e-Series guvenlik fonksiyonlarinin TAMAMI PLd
Kategori 3'tiir. TUV Nord Sertifikasi # 44 207 14097610

* Kolaboratif robotlar i¢in Teknik Sartname (TS)
(ISO/TS 15066), kolaboratif uygulamalarin risk degerlendirmeleri dahil olmak
Uzere, entegratorlere yonelik ilave yonlendirmeler saglar.

T 1S0 robot guvenlik standartlari 1ISO TC (Teknik Komitesi) 299 tarafindan gelistirilmekte olup,
endstriyel robotlar WG (Galisma Grubu) 3 tarafindan ele alinmaktadir. Universal Robots,
TC299 WG3'lin son derece aktif bir katilimcisidir.

ISO 10218-1’in kolaboratif operasyon boliimleri

Kolaboratif operasyon igin OPSiYONEL béliimler ve yer verilirse
gerekli giivenlik ozellikleri.

Madde 5.10 : "Kolaboratif operasyon igin tasarlanan robotlar,
robotun kolaboratif operasyonda oldugu zaman gorsel bir isaret
bulundurmalidir ve 5.10.2 ile 5.10.5 arasi maddelerde yer alan
gereksinimlerin birine veya daha fazlasina uymalidir”.

Universal Robots robotlarinin 5.10.2, 5.10.5 ve 5.12.3 sayili
maddelerinin opsiyonel gereksinimlerine uygun oldugu
belgelenmistir. islevsel giivenlik sertifikasi, bu opsiyonel
gereksinimler ile iligkili giivenlik fonksiyonlarini kapsar.

Madde 5.10.2 giivenlik derecelendirmeli takipli durdurma
Bu, IEC 60204-1'e gore takipli ve islevsel giivenlik gereksinimlerine
uygun bir Kategori 2 durdurmadir.

Madde 5.10.5 yapisal tasarim veya kontrol ile gii¢ ve kuvvet
sinirlandirma

"Robotun gii¢ ve kuvvet sinirlandirma islevi, 5.4’e uygun olacaktir.
Herhangi bir parametre siniri asilirsa, bir koruyucu durdurma
sag@lanacaktir. Robot, nihai bir kolaboratif robot sisteminin yalnizca
bir bilesenidir ve glivenli kolaboratif operasyon igin tek basina
yeterli degildir. Kolaboratif operasyon uygulamasi, uygulama
sisteminin tasarimi sirasinda gergeklestirilen [risk degerlendirmesi]
ile belirlenecektir. Kullanim bilgileri, belirlenmis parametre
sinirlarinin kontrol edilen robotta ayarlanmasina iligkin detaylari
icerecektir. Kolaboratif operasyonlarin tasarlanmasi igin

ISO 10218-2 kullanilacaktir. Ek bilgiler ISO/TS 15066'da yer alacaktir”.

Madde 5.12.3 giivenlik derecelendirmeli yazilmsal eksen ve alan
sinirlandirma

Yazilimsal sinirlar, robotun hareketi igin yazihm araciligiyla
tanimlanan sinirlardir. Alan sinirlandirma, robotun hareketini
tanimlanan alan iginde sinirlandiran veya robotun tanimlanan alana
girmesini nleyen kapsayici veya diglayici bir bolge igin
kullanilabilecek herhangi bir geometrik sekli tanimlamak igin
kullanilir.

AB Makine direktifi 2006/42/EC

Risk degerlendirmesi: Risk degerlendirmesi, risk analizinden ve
risk tespitinden olusan genel siirectir. Bu, bitiin risklerin
tanimlanmasi ve uygun diizeye indirilmesi anlamina gelir

(Bkz. 1ISO 12100).

Robot giivenligi ile ilgili olarak: AB’de kurulan biitiin makineler
2006/42/EC sayili Makine Direktifinin (MD) | numarali EKINDE
listelenen temel saglik ve giivenlik gereksinimlerine uyacaktir.
Herhangi bir kanun uyarinca herhangi bir standarda uyulmasi
gerekmemektedir; bununla birlikte, ISO 10218-1, ISO 10218-2 ve
ISO 13849-1 standartlari MD gergevesinde uyumlastiriimistir.
Bir makine bdyle bir uyumlastinimis standarda uygun oldugu
takdirde, MD'nin temel gereksinimlerine de uygundur.

MD ayrica robot kurulumunun tamami igin asagidaki belgeleri
gerektirmektedir:

= Anlasilir kullanim talimatlar.

» Tamamlanmis makineler icin EK I, 1 uyarinca bir CE Uygunluk
Beyani (DOC) saglanmasi. Tamamlanmamis veya kismi
makineler, 6rnegin Universal Robots robotlari i¢in bir DOI
(Kurulus Beyani) temini saglanir.

= EK Il uyarinca robot kurulumunun tamamina imalatginin iletisim
bilgilerini, kurulum tarihini, model adini ve/veya seri numarasini
iceren bir CE isareti koyulmasi.

- Butin bilgilerin biiyiik bir teknik dosyada toplanmasi ve en az 10
yil saklanmasi.
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Universal Robots robotlari Evet, hem 3. Nesil (CB3) hem de e-Series ISO 10218-1 ile uyumluluk sertifikasina sahiptir.Bu sertifikalar hakkinda
1SO 10218-1 ile uyumlu mu? sorulan birkag soruya cevap verilmesi nemlidir:

Madde 5.7.1: Her bir konumda kilitlenebilen mod segici.

Otomatik ve manuel modlar, kullanilabilirlik 6zellikleridir ve glivenlik fonksiyonlari degildir. Mod kilitleme, Universal Robots
robotlarinin riskinin azaltilmasina katkida bulunmaz. Koruyucu durdurma, tim modlarda caligir. ENTEGRASYON risk
degerlendirmesi bir mod segici gerektigini belirledigi takdirde, Universal Robots giivenlik kumandasina giris olarak eklenebilir.

Madde 5.7.3 ve Madde 5.8.3: Robotun korumali alanin iginden manuel kumandasi etkinlestirici bir cihaz ile distk hizda
gergeklestirilecektir.

Robot imalatgisi korumali bir alan bulunup bulunmayacagini ve korumali alan igerisinde programlama gergeklestirilip
gergeklestiriimeyecegini bilmemektedir. Universal Robots robotlari is birligine yonelik uygulamalara entegre edildiginde,
riskin azaltiimast igin etkinlestirici bir cihaz gerekmemektedir (bkz. ISO/TS 15066). ENTEGRASYON risk degerlendirmesi
bunun gerektigini belirledigi takdirde, bu, glivenlik kumandasi girisi olarak eklenebilir. Bu, entegrasyonun kararidir.
ENTEGRASYON bir etkinlestirici cihaz gerektigini belirledigi takdirde, bu, Universal Robots glivenlik kumandasina giris olarak
eklenebilir.

Madde 5.12.1: Eksen 1 igin mekanik durdurucularla hareket arali§inin sinirlandiriimasi ve Madde 5.12.2 veya
Madde 5.12.3 uygunlugu. Universal Robots robotlari eksen sinirlandirma olanaklarini tamamen Madde 5.12.3 guvenlik
derecelendirmeli yazilimsal eksen ve alan sinirlandirma guvenlik islevleri ile saglar.

Universal Robots robotlarinin hem I1SO 10218-1 hem de ISO 13849 ile uyumlu oldugu belgelenmistir.

Universal Robots robotlari ayni zamanda opsiyonel olarak gtivenlik derecelendirmeli takipli durdurma igin Madde 5.10.2,
guic ve kuvvet sinirlandirmasi igin Madde 5.10.5 ve givenlik derecelendirmeli yazilimsal eksen ve alan sinirlandirmasi
Madde 5.12.3 ile uyumludur. Gug ve kuvvet sinirlandirma giivenlik fonksiyonlari, temas basinci ve kuvvetleri kabul edilebilir
oldugunda insanlarla temasa izin verilen kolaboratif uygulamalara imkan tanimaktadir.

* Bu standartlar makine direktifi gergevesinde uyumlu hale getirilmistir.
« Robot uygulamasi, risk degerlendirmesine gore kolaboratif olup olmadigini belirler.

1SO 10218-1 ve ISO 10218-2 ISO 10218-1, robot imalatgilarina yoneliktir. Universal Robots, Universal Robots robotlarinin imalatgisidir.
arasindaki fark nedir? Tek basina bir robot tamamen degil kismen tamamlanmis bir makinedir.

ISO 10218-2, tamamlanmis makine meydana getiren robot sistemi entegratorlerine yoneliktir.

ISO/TS 15066:2016, ISO/TS 15066 bir standart DEGILDIR; kolaboratif uygulamalar igin ilave yonlendirmeler ieren bir Teknik Sartname'dir.
I birligine dayali robotlara iligkin Kolaboratif uygulama entegratorleri igin risk degerlendirmesine dair degerli yonlendirmeler igerir. Ayrica kullanilabilecek
Teknik Sartname nedir? agri esiklerine dair bir arastirmanin sunumunu igerir. Agri esiklerinin yaralanma esiklerine gore gok daha koruyucu oldugunu

dikkate aliniz. Tipik is yeri glivenlik standartlari ve diizenlemeleri agrisiz bir is yeri degil, yaralanma olmayan bir is yeri
gerektirmektedir.

1SO 13849 nedir?? ISO 13849-1: Guvenlik yazilimi dahil olmak tzere, kontrol sistemlerinin (SRP/CS) glvenlikle ilgili pargalarinin tasarim ve
entegrasyon ilkeleri hakkindaki gtivenlik gereksinimlerine yer verir ve yonlendirmeler sunar.

ISO 13849-2: 1SO 13849-1 uyarinca tasarlanan bir kontrol sisteminin (SRP/CS) givenlikle ilgili pargalarinin belirtilen
guvenlik 6zelliklerinin, ulastigi kategorinin ve ulastigi performans dizeyinin analiz ve testi ile dogrulanmasi igin izlenecek
proseddrleri ve kosullari belirtir.

'Durdurma Kategorisi”, robot hareketinin gtivenli bigimde durdurulma bigimine dair bir siniflandirmadir. IEC 60204-1'de
(Kuzey Amerika'da NFPA79) (¢ farkli kategori olarak agiklanmaktadir:

Durdurma kategorisi nedir?

Durdurma Kategorisi 0: Robot hareketi robota giden gtictin hemen kesilmesiyle durdurulur. Bu, robotun
programlanan yoldan sapma gosterebilecegi kontrolsiiz bir durdurmadir.

Durdurma Kategorisi 1: Robot hareketi, durdurmayi saglamak igin robota gii¢ vermeye devam edilerek
durdurulur ve durdurma saglandiktan sonra gug kesilir. Robotun programlanan yol boyunca devam ettigi kontrolld bir
durdurmadir. Glg, robot durdugunda kesilir.

Durdurma Kategorisi 2: Robota gli¢ vermeye devam edilen kontrolll bir durdurma. Givenlikle ilgili kontrol
sistemi robotun pozisyonunu korudugunu takip eder.

"Kat 3" veya "kategori 3" nedir? Burada, "Kategori” ISO 13849'de agiklandigi sekilde islevsel glivenlik igin kullanilan mimariye atifta bulunur.
"Performans Duzeyi"nin belirlenmesindeki 6zelliklerden biridir. Bazen "Kategori 3" "iki kanalli” olarak adlandirilir ancak
bu bir sadelestirmedir.

"PLd" veya "Performans Diizeyi Performans Diizeyi (PL), kontrol sistemlerinin gtivenlikle ilgili kisimlarinin 6ngorlebilir kosullarda givenlik fonksiyonlarini
d" nedir? ylrttme becerisini ifade etmek igin kullanilan ayri bir seviyedir. PL=d, en yiiksek ikinci gtivenilirlik siniflandirmasi olup,
son derece glvenilirdir. PL, PFHd (tehlikeli ariza olasiligi) ile agiklanir. (Daha fazla bilgi igin bkz. 1ISO 13849-1).

Acil Durdurma ve Korumali Acil durdurma islevleri yalnizca acil durumlar igin kullaniimalidir. Acil durdurma, acil durdurma diigmesine basan bir kisi
Durdurma arasindaki fark nedir? tarafindan manuel olarak etkinlestirilir. Korumali durdurma, tipik olarak koruyucu cihazlar, or. 1sik perdeleri, kilitleme
cihazlari, alan tarayicilari, durdurmaya yonelik diger giivenlik girigleri tarafindan tetiklenerek robotu givenli bigimde
durdurmak igin kullanilir.

2 Universal Robots hem 3. Nesil (CB3) hem de e-Series robotlar ile iligkili glivenlik fonksiyonlarinin listesini yayinlar. Bu islevsel givenlik bilgileri; giivenlik fonksiyonunun tetikleyicilerini, gtivenlik
fonksiyonunun sonucunu, PL'yi, Kategoriyi ve PFHd degerini kapsayan giivenlik fonksiyonlarini agiklar.
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