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 به نام خدا

 سازمان ملی استاندارد ايران با آشنايی

و  اسکتاندارد  مؤسسکۀ  مقکررات  و قکوانی   اصکح   قکانون  3مکاد   یک   بند موجب به ایران صنعتی تحقیقات و استاندارد مؤسسۀ

 نشکر  و تکدوی   تعیکی ،  وظیفکه ککار    ککه  اسک   کشکور  رسکمی  مرجع تنها 1331 ماه بهم  مصوب ایران، صنعتی تحقیقات

  .دارد عهده به را استانداردها  ملی )رسمی( ایران

بکه   92/6/29موسسه استاندارد و تحقیقات صنعتی ایران به موجب یکصد و پنجاه و دومی  جلسه شورا  عالی ادار  مکور    نام

 جه   اجرا ابحغ شده اس  .  92/3/29مور   33333/996سازمان ملی استاندارد ایران تغییر و طی نامه شماره 

مؤسسکات   و مراکز نظران صاحب کارشناسان سازمان ، از مرکب فنی ها  کمیسیون در مختلف ها  حوزه در استاندارد تدوی 

تولیکد ،   به شکرایط  توجه با و ملی مصالح با همگام وکوششی شودمی انجام مرتبط و آگاه اقتصاد  و تولید  پژوهشی، علمی،

کننکدگان،  مصکر   تولیدکننکدگان،  شکام   نفکع،  و حک   صکاحبان  منصکفانۀ  و آگاهانکه  مشکارک   از ککه  اسک   تجار  و فناور 

نویس  پیش  .شود می حاص  دولتی غیر و دولتی ها  سازمان نهادها، تخصصی، و علمی مراکز کنندگان، وارد و صادرکنندگان

از  پکس  و شکود مکی  ارسکا   مربکو   فنکی  ها  کمیسیون اعضا  و نفع ذ  مراجع به نظرخواهی برا  ایران ملی استانداردها 

ایکران   ملی )رسمی( استاندارد عنوان به تصویب صورت در و طر  رشته آن با مرتبط ملی کمیتۀ در پیشنهادها و نظرها دریاف 

 .شود می منتشر و چاپ

کننکد   می تهیه شده تعیی  ضوابط رعای  با نیز صح  ذ  و مند عحقه ها  سازمان و مؤسسات که استانداردهایی نویس پیش

بکدی  ترتیکب ،     .شکود  مکی  منتشکر  و چکاپ  ایکران  ملی استاندارد عنوان به تصویب ، درصورت و بررسی و طر  ملی درکمیتۀ

ملکی   کمیتکۀ  در و تکدوی   3 شکمار   ایکران  ملی استاندارد در شده نوشته مفاد اساس بر که شوند می تلقی ملی استانداردهایی

 .باشد رسیده تصویب به دهدمی سازمان ملی استاندارد ایران تشکی  مربو  که استاندارد

(ISO)اسکتاندارد   المللکی  بکی   سکازمان  اصلی اعضا  از ایران استانداردسازمان ملی 
المللکی الکتروتکنیک     بکی   ،کمیسکیون  1

9
(IEC) 3 قکانونی  شناسی اندازه المللی بی  سازمان و

(OIML)   2رابکط  تنهکا  بکه عنکوان   و اسک
 ککدکس غکیایی    کمیسکیون  

3
(CAC)خکا   هکا   نیازمنکد   و کلکی  شرایط به توجه ضم  ایران ملی استانداردها  تدوی  در .کند  می فعالی  کشور در 

  .شودمی گیر بهره المللی بی  استانداردها  و جهان صنعتی و فنی علمی ، پیشرف  ها  آخری  از کشور ،

 کننکدگان ، حفک    مصکر   از حمایک   برا  قانون ، در شده بینی پیش موازی  رعای  با تواند سازمان ملی استاندارد ایران می

 اجرا  بعضی اقتصاد  ، و محیطی زیس  مححظات و محصولات کیفی  از اطمینان حصو  عمومی ، و فرد  ایمنی و سحم 

 استاندارد، اجبار  عالی شورا  تصویب اب وارداتی، اقحم یا /و کشور داخ  تولید  محصولات برا  را ایران ملی استانداردها  از

و  صکادراتی  کالاهکا   اسکتاندارد  اجکرا   کشکور ،  محصولات برا  المللی بی  بازارها  حف  منظور به تواند می سازمان نماید. 

 فعا  مؤسسات و سازمان ها خدمات از کنندگان استفاده به بخشیدن اطمینان برا  همچنی  نماید . اجبار  را آن بند درجه

 محیطکی ، زیسک   مکدیری   و کیفیک   مکدیری   هکا   سکامانه  صکدور گکواهی   و ممیز  بازرسی ، آموزش ، مشاوره ، در زمینۀ

 را مؤسسات و ها سازمان گونه ای  سازمان ملی استاندارد ایران سنجش ، وسای  کالیبراسیون ) واسنجی ( و مراکز ها آزمایشگاه

ها  آن به صححی  تأیید گواهینامۀ لازم ، شرایط احراز صورت در و کند می ارزیابی ایران تأیید صححی  نظام ضوابط اساس بر

 تعیکی   سکنجش ،  وسای  کالیبراسیون ) واسنجی ( یکاها ، المللی بی  دستگاه ترویج .کند  نظارت می آن ها کارایی بر و اعطا

  .اس  سازمان ای  وظایف دیگر از ایران ملی استانداردها  سطح ارتقا  برا  تحقیقات کاربرد  انجام و گرانبها فلزات عیار

 

 

                                                           
1- International Organization for Standardization 

2 - International Electrotechnical Commission 

3-  International Organization of  Legal Metrology (Organisation Internationale de Metrologie Legale)  

4 - Contact point 

5 - Codex Alimentarius Commission 
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 پیش گفتار

  که  "هاربات :1قسم   -ها  صنعتیرباتایمنی برا  الزامات ی ، رباتها  ها و دستگاهربات"استاندارد

تهیه و تدوی  شده اس  و در شرک  طر  ابتکار انر    مربو  توسط ها نویس آن در کمیسیونپیش

مورد  39/11/1329مور   مکانی  و فلزشناسیاجحس کمیته ملی استاندارد  هشتصد و سی و هشتمی 

قانون اصح  قوانی  و مقررات موسسه استاندارد و  3تصویب قرار گرفته اس ، این  به استناد بند ی  ماده 

 شود .، به عنوان استاندارد ملی ایران منتشر می1331مصوب بهم  ماه   ایران ،تحقیقات صنعتی 

برا  حف  همگامی و هماهنگی با تحولات و پیشرف  ها  ملی و جهانی در زمینه صنایع ، علوم و خدمات ، 

  ای  استانداردها  ملی ایران در مواقع لزوم تجدید نظر خواهد شد و هر پیشنهاد  که برا  اصح  و تکمی

 استانداردها ارائه شود ، هنگام تجدید نظر در کمیسیون فنی مربو  مورد توجه قرار خواهد گرف  . بنابرای  ، 

 باید همواره از آخری  تجدید نظر استانداردها  ملی استفاده کرد .

 

 خی  که برا  تهیه ای  استاندارد مورد استفاده قرار گرفته به شر  زیر اس  :منبع و مأ

 
ISO 10218-1: 2011, Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots 

— Part 1: Robots 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



1 
 

   :1قسمت -هاي صنعتیرباتايمنی براي الزامات یک، رباتهاي ها و دستگاهربات

 هاربات

 هدف و دامنه کاربرد 1

و  حفاظتیاقدامات  طراحی ایم  پایدار، هایی جه اهنماییو ر تعیی  الزامات ،هد  از تدوی  ای  استاندارد

کند و ها را بیان میرباتخطرات مرتبط به  استانداردای   .اس  ها  صنعتیرباتاز  دستورالعم  استفاده

  کند.حی  یا کاهش ریس  ای  خطرات به مقدار کافی را فراهم می الزامات

قاب   به تنهایی ی  خطر 1نوفهبه طور کلی انتشار  .یردگدر نظر نمیرا ی  دستگاه کام   ربات ،استانداردای  

 .نوفه از دامنه ای  استاندارد حی  شده اس و در نتیجه  شودمحسوب نمی رباتمححظه برا  

 اند،آمدهصنعتی کاربرد ندارد، با ای  حا  اصو  ایمنی را که در ای  قسم  ها  غیررباتبرا   استاندارد ای 

 ها نیز به کار برد.رباتتوان برا  دیگر یم

کنتر  از  9ی ربات بازو  نظامی و فضایی، ها  زیردریایی،رباتشام   ربات صنعتیغیردها  کاربر از ییهانمونه -1يادآوري 

 جراحی یا، (mm1 جایی کمتر ازها)جابهرباتمیکرو ،معلولی  جسمی اعضا  مصنوعی و دیگر وسای  کمکی برا  راه دور،

 شوند.ها محدود نمیباشند اما به آنمی ،و محصولات مصرفی یا خدماتی مراکز خدماتی درمانی

 آمده اس . قسم  دوم ای  استاندارددر  ها  ربات،سامانهنصب  ساز  والزامات یکپارچه -1يادآوري 

-)برا  مثا  جوشکار ، برش لیزر ، ماشی  توانند از طری  کاربردها  خا  ایجاد شوندخطرات بیشتر می -3يادآوري 

 .گرفته شونددر نظر  رباتطراحی در طی  سامانه نیاز اس مرتبط به  خطراتای   .کار (

 مراجع الزامی 1

 ها ارجاع داده شده اس  . آن مقرراتی اس  که در مت  ای  استاندارد ملی ایران بهمدارک الزامی زیر حاو  

 شود .بدی  ترتیب آن مقررات جزئی از ای  استاندارد ملی ایران محسوب می

 ها و تجدید نظرها  بعد  آن ، اصححیهاریخ انتشار ارجاع داده شده باشددر صورتی که به مدرکی با ذکر ت

ها ارجاع داده ن ذکر تاریخ انتشار به آن. در مورد مدارکی که بدواستاندارد ملی ایران نیس ظر ای  مورد ن

 ها مورد نظر اس  .ها  بعد  آن، همواره آخری  تجدید نظر و اصححیهشده اس 

 استفاده از مراجع زیر برا  ای  استاندارد الزامی اس :

 کاهش و ریس  ارزیابی -طراحی کلی اصو  -آلاتی ماش ایمنی ،19199استاندارد ملی ایران شماره  1-1

 آن

   ایمنی با مرتبط ها قسم  -آلاتماشی  ایمنی مقررات ،3363-1استاندارد ملی ایران شماره  1-1

 طراحی کلی اصو :  او  قسم  - کننده کنتر  ها سیستم

                                                           
1- Noise  

2- Manipulator 
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 ها سیستم ا وظیفه ایمنی -آلاتماشی  ایمنی ،1329: سا  69961استاندارد ملی ایران شماره  1-3

 ریز برنامه قاب  الکترونیکی/الکترونیکی/الکتریکی ایمنی با مرتبط کنتر 

2-4 ISO 9283:1998, Manipulating industrial robots — Performance criteria and related test 

methods 

2-5 ISO 10218-2,  Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots  — 

Part 2: Robot systems and integration 

2-6 ISO 13850,  Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design 

2-7 IEC 60204-1, Safety of machinery — Electrical equipment of machines — Part 1: General 

requirements. 

 اصطلاحات و تعاريف 3

 اصطححات ،19199استاندارد ملی ایران شماره  در شده ارائه تعاریف و اصطححات بر عحوه استاندارد ای  در

 :دنرومی کار به نیز زیر تعاریف و

3-1   

  1عملگر مکانیکی

 باشد.می لیی در ی  دستگاه کنترم مکانیکزمکانی

 .کندها را جدا میا  که اتصا میله مثال:

3-1   

  1خودکار وضعیت

 .کندعم  می وظیفه کار  با برنامه مطاب  رباتکنتر   سامانه ،که در آن عملیاتی وضعی 

 [مراجعه شود. ISO 8373:1994استاندارد ، 1-3-3-3 بند تعریف به]

3-3   

  3خودکار لیاتعم

 .کنداجرا می مورد نظر راریز  شده برنامه وظایف رباتحالتی که در آن 

 .مراجعه شود ISO8373:1994استاندارد ، 3-3 بند تعریفبه  -يادآوري

3-4   

  4ترک با انسانمش یاتعمل

همکار   در فضا  کار  مشخص با انسانتا اند برا  هد  خاصی طراحی شده هارباتحالتی که در آن 

 .شته باشندمستقیم دا

                                                           
1- Actuating control  

2 - Automatic mode 

3 - Automatic operation 

4 - Collaborative operation 
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3-5   

  1 ترک با انسانمش يفضاي کار

دستورات  ،در طی عملیات تولید زمانتوانند همو انسان می رباتا  که شدهدر فضا  محافظ   فضا  کار

 .را اجرا کنند

3-8   

  1نیروي محرکه

 باشد.می تربا ها عملگربرا   انر   یا منابع منبع

3-7   

  3نهايی مجري

وظیفه  اجرا را قادر به  رباتمکانیکی طراحی شده اس  تا  واسطدستگاهی که خصوصاً برا  اتصا  به 

 .اش کندکار 

3ابزار پاشش، 6جوشکار  ابزار، 3پیچ بند، 2گیره مثال:
 .(مراجعه شود ISO 8373:1994استاندارد ، 11-3تعریف  به) 

3-6   

  6منبع انرژي

 منابع سایر، جنبشی یا پتانسی شیمیایی، گرمایی،  ،وماتیکیپن، مکانیکی، هیدرولیکی، یمنبع نیرو  الکتریک

 اس . قوا  محرکه از

3-1   

  1حرکت خطرناک

 .وارد کند آسیبیا به سحم  فرد  ،حرکتی که ممک  اس  جراح  فیزیکی ایجاد کند

3-11   

  11صنعتی ربات

     چندمنظوره ریز  مجددشود و دارا  قابلی  برنامهبه طور خودکار کنتر  میکه  ی اس   رباتیکبازو

تواند به منظور می و، ریز  کردا تعداد بیشتر  برنامهیدر سه محور  توانرا میبازو  رباتی   .باشدمی

 ثاب  یا متحرک باشد.به صورت صنعتی،  اتوماسیونها  کاربرداستفاده در 

                                                           
1- Collaborative workspace 

2- Drive power 

3- End-effector 

4- Gripper 

5- Nutrunner 

6- Welding gun 
7- Spray gun 

8- Energy source 

9- Hazardous motion 

10- Industrial robot 
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  باشد:میزیر صنعتی شام  موارد  ربات -1يادآوري

 ؛1هاعملگر شام  ،  رباتی بازو -

 .)سخ  افزار و نرم افزار( واسط ارتباطیها  سامانهو هرگونه  9آموزشیواحد کنتر  دستی  شام  ،کنندهکنتر  -

 .باشد افزوده یکپارچهشام  همه محورها   تواندمیموارد ای   -1يادآوري

 :شونددر نظر گرفته می ها  صنعتیرباتبه عنوان  ،استانداردها  زیر در ای  دستگاه -3يادآوري

 ؛تقلیدگر الگو  دس  ها ربات -

 ؛متحرکها  ربات یبازوی ها خشب -

 .ها  همکارربات -

  .مراجعه شود ISO 8373:1994 استاندارد ،6-9 تعریفبه  -4يادآوري

3-11  

  3صنعتی ربات سامانه

 اس : زیر که شام  موارد ا سامانه

 ؛صنعتی ربات -

 ؛)ها ( نهاییمجر  -

 اجرا را در  رباتهایی که گرحسخارجی یا  2کمکی ها محور، ها، تجهیزات، دستگاهآلاتهر گونه ماشی  -

 کنند.می حمای  اشوظیفه کار 

 اند.آمده قسم  دوم ای  استاندارد در ،کنندهایی که خطرات را کنتر  میآن، شام  ربات الزامات سامانه -1يادآوري

  مراجعه شود.  ISO 8373:1994استاندارد ،12-9تعریف به  -1يادآوري

3-11   

  5محدودکنندهدستگاه 

توقف در همه حرکات آن  شرایط توقف آن یا ایجاداز طری    حرکتی ربات را که حداکثر فضا ایلیوس

 .کندمحدود می

3-13   

  8محلیکنترل 
به  ماشی  هر واحد کنتر  دستیکنتر  یا تابلو  از طری   سامانهکه در آن  سامانههایی از حال  یا بخش

 کند.عم  می تنهایی،

                                                           
1- Actuators 

2- Teach pendant  

3 - Industrial robot system 

4- Auxiliary 

5 - Limiting device 

6 - Local control 
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3-14   

  1دستی وضعیت

 سازد. را ممک  میکاربر حال  کنترلی که کنتر  مستقیم به وسیله 
 گویند.هم می 9آموزش وضعی  ه آنب ،شوندمی تنظیم برنامه در زمانی که نکاتگاهی اوقات  -1يادآوري

  مراجعه شود. ISO8373:1994 استاندارد ،9-3-3-3تعریف به  -1يادآوري

3-15   

 3واحد کنترل دستی

 واحد کنترل دستی آموزشی

-را برنامه رباتتوان باشد که با آن میکنتر  متص  می سامانهشود و به قسمتی که با دس  نگه داشته می

 .مراجعه شود( ISO8373:1994 استاندارد ،3-3تعریف به ) ریز  کرد یا حرک  داد

 برنامه  3-18

3-18-1   

 4یبرنامه کنترل

 کنند.را مشخص می رباتها  ی  ها و واکنشها، فعالی که قابلی  ییهااز دستورالعم  ذاتی ا مجموعه

  .کندتغییر نمی کنندهمصر توسط  باشد و معمولاًای  نوع برنامه ثاب  می -يادآوري

 (مراجعه شود ISO8373:1994 استاندارد ،9-1-3تعریف به )

3-18-1   

 5کاريوظیفه برنامه 

را تعیی   ربات سامانهمورد نظر  وظیفه کار که  کمکی کارکردها برا  حرک  و  ،هامجموعه دستورالعم 

 کند. می

 شود.تولید می کنندهمصر ای  نوع برنامه معمولاً توسط  -1يادآوري

، 1-1-3تعریف  به) باشدمی قسم  معینی از کاربردوظیفه  هرگیرد؛ محدوده کلی کارها را در بر می ،کاربرد هر -1يادآوري

 .(مراجعه شود ISO8373:1994 استاندارد

3-18-3   

 8برنامه تصديق

   باشد.می فرآیند کاراییو  رباتیید مسیر أر تبه منظو کار  وظیفه اجرا  برنامه

                                                           
1- Manual mode  

2- Teach mode 

3- Pendant 

4- Control programme 

5- Task programme 

6- Programme verification 
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در  ،شوددنبا  می  کاروظیفه که به وسیله نقطه مرکز  ابزار طی اجرا  ی  برنامه  را تواند مسیر کلیمی تصدی  -يادآوري

یا سلسله ها دستورالعم توان در ی  ها را می. دستورالعم را در بر داشته باشد از مسیر یبخش که فقطیا ای  باشد داشته بر

-استفاده می موجود کاربردها ویرایش تنظیم دقی / در  وجدید  کاربردها  در تصدی اجرا کرد.   دارهدنبال  هادستورالعم 

 .شود

3-17   

 1ظتیافحتوقف 

 دهد به طور  کهحرک  را میاجازه توقف  گیار  حفاظبه منظور اهدا   که ،در عملیات اس نوعی وقفه 

 کند.میمجدد را آسان  انداز راه وبرنامه را حف  کرده  9منط 

 3-16   

 3ربات عملگر

 .کندثر تبدی  میؤرا به حرک  م ماتیکیپنومکانیسم قدرتی که انر   الکتریکی، هیدرولیکی یا 

3-11   

 4ايمنیحد 

 معی  یایمنمرتبط با  کردکاربا  تعیی  شدهاز پیش ایمنی  تابعحد ایمنی عبارت اس  از 

3-11-1   

 5حد ايمنی شده نظارتسرعت 

سرع  کارتزی  ی  نقطه مرتبط به  ی کهدر هنگام شودمی ظتیافح توقفکه سبب ایجاد  کارکرد حد ایمنی

 شود.می بیشتر از محدوده مشخص محورهایکی یا تعداد بیشتر  از یا  (نقطه مرکز  ابزار)مث   ربات فلنج

3-11-1   

 8حد ايمنیسرعت کاهش يافته 

 کند.یا کمتر محدود می mm/s 939 را به رباتکه سرع   حد ایمنیتابع سرع  تح  نظارت 

کنتر  سرع  کاهش یافته تنظیم شده،  تابعالزاماً میزانی که در  ،حد ایمنیمیزان محدوده سرع  کاهش یافته  -1يادآوري

 باشد.نمی

حد تح  نظارت  ای  اس  که سرع  حد ایمنیو سرع  کاهش یافته  حد ایمنیتح  نظارت تفاوت بی  سرع   -1يادآوري

 تنظیم شود. mm/s939تواند تا سرع  هایی بیش از می ایمنی

 

                                                           
1- Protective stop 

2- Logic  
3- Robot actuator  
4- Safety-rated 

5- Safety-rated monitored speed 

6- Safety-rated reduced speed 
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3-11-3  

1و محدود کردن فضا براي محورافزاري نرم حد ايمنی
 

 1افزاريحد ايمنی نرم

که دارا   عام  سامانهسامانه مبتنی بر یا  افزارنرم ی از طری   رباتحرک   گسترهرو  قرار داده شده  حد

 باشد.می مرتبط با ایمنی معی کافی و  کارایی

فراتر  رباتتواند تضمی  کند که می یا ،ا  باشد که توقف در آن شروع شدهممک  اس  نقطه حد ایمنی نرم افزار  -يادآوري

 حرک  نکند. حداز 

3-11-4   

 3براي حد ايمنیخروجی 

 دارد. مرتبط با ایمنی کافی و معی  کاراییسیگنا  خروجی که 

3-11-5   

 4براي حد ايمنیاي ناحیهخروجی 

 .باشدمی افزار ایمنی نرم حد قرارگیر  ربات نسب  به نشان دهنده موقعی که  حد ایمنیبرا  خروجی 

 باشد. ناحیه خارجیا  ناحیهتواند درون می ربات موقعی به عنوان مثا   -يادآوري 

3-11-8   

 5براي حد ايمنی شده نظارتتوقف 

 کاراییدارا   ینظارت سامانهکه ی  درحالی ،شودمتوقف میفعا  با نیرو  محرکه  جادر آن رباتکه  شرایطی

 کند.حرک  نمی رباتکند که تضمی  میکافی و معی  ایمنی 

3-11   

  8زمانحرکت هم

زمان تح  کنتر  ی  ایستگاه کنتر  واحد. ای  حرک  ی  در  رباتحرک  دو یا چند عبارت اس  از 

 .زمان انجام شودبه صورت همبستگی همتوابع با استفاده از ممک  اس  هماهنگ یا به صورت ممک  اس  

 باشد. از ایستگاه کنتر  واحد می اینمونه واحد کنتر  دستی آموزشیی   -1يادآوري

 انجام بگیرد. 3تواند به صورت ارباب/بردهمی اهنگیهم -1يادآوري

 

                                                           
1- Safety-rated soft axis and space limiting 

2- Safety-rated soft limit 

3- Safety-rated output 

4- Safety-rated zone output 

5- Safety-rated monitored stop 

6- Simultaneous motion 

7- Master/slave 
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3-11    

 1نقطه کنترل واحد

شروع حرکتش فقط از ی  منبع کنتر  ممک  باشد و نتواند تح   ا  کهبه گونه رباتبه کار انداخت  توانایی 

 .دیگر  قرار بگیرد به کار الشعاع منبع شروع

3-11   

 1تکینگی

 .آیدپیش می ،شود  میامک رتبهکمتر از  3 ماتریس  اکوبی رتبهزمانی که  اتفاقای  

-تواند بیمی سرع  کارتزی جه  حف   فضا  مفصلیدر  مفص سرع   بند  تکی ،پیکرهدر ی   ،ریاضیاز نظر  -يادآوري

ها را محورتواند سرع  گیرد میمی نقا  تکی حرکاتی که در فضا  کارتزی  از نزدیکی  ،نهای  باشد. در عملیات واقعی

 بینی باشند.غیر قاب  پیش کاربرتوانند برا  ها  بالا میای  سرع  افزایش دهد،

3-13   

 4کنترل سرعت کاهش يافته

 کنترل سرعت آهسته 

 .شودیا کمتر محدود می mm/s939 که در آن سرع  به رباتی از کنتر  حرک  وضعیت

 را متوقف کنند. رباتخطرناک عقب بکشند یا   دهد تا هنگام انجام حرکمی زمان کافی یافته به افرادسرع  کاهش -يادآوري

3-14   

 5فضا

 باشد.می سه بعد  حجم

3-14-1   

 8حداکثر فضا

به  ، جاروب شودکندتعیی  می سازندهطور که همان ،رباتها  متحرک بخش توسط دتوانکه می فضایی

  جاروب شودقطعه کار  ونهایی  مجر توسط  دتوانعحوه فضایی که می

 .(مراجعه شود ISO8373:1994 استاندارد ،1-3-2تعریف  به)

3-14-1  

 7شده فضاي محدود

                                                           
1 - Single point of control 

2 - Singularity 

3-
 
 Jacobian 

4 - Reduced speed control 

5 - Space 

6 - Maximum space 

7- Restricted space  
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از آنها توان نمی وکنند می ایجادرا  حدود که  ا ها  محدودکنندهتوسط دستگاه که از حداکثر فضا بخشی

 اس . محدود شده، فراتر رف 

  .مراجعه شود ISO8373:1994استاندارد  ، 9-3-2تعریف  به -يادآوري

3-14-3  

 1فضاي محافظت شده

 گیار  محیطیتعریف شده به صورت حفاظ فضا 

3-15   

 1آموزش

 ریز  آموزشبرنامه

 وظیفه کار ریز  برنامه

 شود:توسط موارد زیر انجام می وظیفه کار ریز  برنامه

  ؛رباتنهایی  دستی مجر هدای   -الف

 ؛ساز مکانیکیی  دستگاه شبیه دستیهدای   -ب

 ها  مطلوب.موقعی  در ربات قرار دادنبرا   واحد کنتر  دستی آموزشیاستفاده از  -پ

 مراجعه شود. ISO8373:1994استاندارد ، 9-3-2تعریف  به -يادآوري

3-18   

 3مرکزي ابزارنقطه 
TCP 

تعریف به )اس   شده تعریفمکانیکی  واسط مختصات سامانهبه  با توجه، داده شدها  که برا  کاربرد نقطه

 .(مراجعه شود ISO8373:1994 استاندارد ،2-2

3-17   

  4کنندهمصرف

 باشد.ن میآ ربات بر عهده عملیاتپرسن  مرتبط به  ی و مسئول کنداستفاده می رباتکه از مراکز  

 ريسک ارزيابیشناسايی خطر و  4

جه  شناسایی خطرات . باشدمی رباتشناخته شده در ارتبا  با  از خطراتی فهرستیشام   الف پیوس 

  .دشوانجام خطر باید بیشتر  که ممک  اس  وجود داشته باشند، ی  تحلی  

ریس  باید توجه  ارزیابیریسکی رو  خطرات شناسایی شده در شناسایی خطر انجام شود. ای  ارزیابی  باید

 :داشته باشدموارد زیر  خاصی بر
                                                           
1- Safeguarded space  

2- Teach 

3- Tool centre point  

4 - User 
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 ؛نظاف  و نگهدار ، تنظیمات و تعمیر ،آموزششام   رباتریز  شده برنامه عملیات -الف

 ؛غیر منتظره به کار شروع -ب

 ؛در دسترس پرسن  بودن از همه جهات -پ

  ؛که به طور معقو  قاب  پیش بینی اس  رباتنادرس   استفاده -ت

 ؛کنتر  سامانهدر  نقصثیر أت -ث

 .رباتکاربرد خا   اخطرات مرتبط بصورت لزوم، در  -ج

اقدامات تکمیلی  سایر و 1گیار حفاظسپس از طری   جایگزینیطراحی یا  توسطها در ابتدا باید ریس 

، ئم، عحها)مث  هشداراقدامات  سایر باقی مانده باید از طری  ها ریس سپس حی  شوند یا کاهش یابند. 

 د.نیاب( کاهش آموزش

 اقدامات  تشکی  شده اس  از یندآاند. ای  فریند تکرار  برگرفته شدهآاز فر 3 بندقید شده در  الزامات

که برا  خطرات شناسایی شده در  19199 استاندارد ملی ایران شماره در به کار رفته مشرو  گیار حفاظ

 .باشندمی الفپیوس  

شناسایی خطرات و کاهش ریس  فراهم جه   را یهایو راهنمایی الزامات ،19199 ملی ایران شماره استاندارد -1يادآوري

 کند.می

قسم  دوم ای   در ،و نصب ساز یکپارچه، رباتها  امانهریس  برا  س ارزیابیو  شناسایی خطر الزامات -1يادآوري

 اند.شدهپوشش داده  استاندارد

 

 حفاظتیطراحی و اقدامات  الزامات 5

 کلیات 5-1

برا  خطرات مربوطه طراحی شود. ای   ،19199استاندارد ملی ایران شماره  با قوانی مطاب  باید  ربات

 پردازد.ها  تیز نمیبه خطرات قاب  توجه از قبی  لبه استاندارد

 طراحی و ساخته شوند. 13-3تا  9-3ها  ندب الزاماتها باید مطاب  ربات

 الزامات کلی 5-1

 قواي محرکهاجزاء انتقال  5-1-1

ها  ها، تسمه، چر  دندههاموتور شف باید از قرارگیر  در معرض خطرات ایجاد شده توسط اجزایی مث  

 به وسیله ،شوندجعبه دنده( محافظ  نمی رو )مث  قاب  یکپارچهها  که با پوشش هااتصا  دهندهیا  درایو

ها  ثاب  که به منظور کارها  حفاظ ثاب  کننده  هاامانهدار  کرد. سمتحرک خودیا   ثاب  هاحفاظ

باید با حرکات  متحرکها  حفاظ د.ماننص  بمت حفاظباید به دستگاه یا  ،شوندتعمیراتی معمو  جدا می

امانه س کاراییپیش از رسیدن متوقف شوند.  ماشی ها  خطرناک کارکردطور  که  شوند خطرناک قف 

 باشد. 2-3 الزامات بندکننده باید مطاب  قف  امانهی  س کنتر  مرتبط با ایمنی

                                                           
1- Safeguarding 
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 قواي محرکهقطعی يا نوسان  5-1-1

 ایجاد کند.   رانباید خطر قوا  محرکه اتاتح  یا تغییر

 حرکتی شود. هیچنباید منجر به  قوا  محرکه مجدد شروع به کار

قوا  یا  یپنوماتیکالکتریکی، هیدرولیکی، تغییر نیرو   یاها باید طور  طراحی و ساخته شوند که اتح  ربات

پس باید اقدامات   محافظ  نشده باشند،طراحی  توسط. اگر خطرات موجود باعث خطر  نشود خلأمحرکه 

انتظار خطرات محافظ  نشده کاربرد مورد  شود.اتخاذ در مقاب  ای  خطرات جه  محافظ  دیگر   حفاظتی

  دستورالعم  استفاده برا  استفاده کننده ذکر شوند.باید در 

 .مراجعه شود IEC 1-60204 استاندارد بهمربو  به منبع تغییه الکتریکی  الزامات برا  -يادآوري

 نقص فنی اجزا 5-1-3

شوند که خطرات ایجاد شده از طری  شکستگی یا  1وص یا و ایم   ،ساخته ،باید طور  طراحی ربات ءاجزا

 د.   ذخیره شده به حداق  برسران شدنشدگی یا آزادش 

 منابع انرژي 5-1-4

قابلی   وسیله بایدشود. ای   ایجاد رباتدر  ناکبرا  مجزا کردن هرگونه منبع انر   خطر  باید ی  وسیله

 قطع برق را داشته باشد. موقعی خطر شدن در صورت بیقف  شدن یا در غیر ای 

 انرژي ذخیره شده 5-1-5

شود. باید برچسبی برا   فراهمباید ی  وسیله برا  آزاد ساز  کنتر  شده انر   خطرناک ذخیره شده 

 مشخص کردن خطر انر   ذخیره شده چسبانده شود.

یا  9چر  لنگرها  تعاد ، ها، فنرها، وزنهها، باتر هوا، خازن وگرها  فشار هیدرولیکی تواند در انباش می انر   -يادآوري

 غیره ذخیره شود.

 (EMC) سازگاري الکترومغناطیسی 5-1-8

ثیرات مورد انتظار أها  خطرناک ایجاد شده در نتیجه توضعی یا    باید مانع حرک رباتطراحی و ساخ  

 شود. 3(ESD)ستاتیکی اوتخلیه الکترو 2(RFI)فرکانس رادیویی تداخ  3(EMI)الکترومغناطیسی  تداخ 

 .مراجعه شود،  IEC 61000 استاندارد به برا  اطحعات طراحی –يادآوري 

 تجهیزات الکتريکی  5-1-7

 طراحی و ساخته شوند. IEC 1-60204 استاندارد بو  بهمر الزامات با ب اطمباید  رباتتجهیزات الکتریکی 

 عملگرهاي مکانیکی 5-3

                                                           
1-

 
Contained 

2  - Flywheels 

3- Electromagnetic interface  
4- Radio frequency interface  
5- Electrostatic discharge  
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  کلیات 5-3-1

تا  9-3-3 بندها شده در  ذکرباید معیارها  کارایی  ،یا حرک  قوا  محرکهعملگرها  مکانیکی آغازکننده 

 .را برآورده سازند 3-3-3

 محافظت در مقابل عملیات غیرمنتظره 5-3-1

 ،ممانع  کنند. به عنوان مثا  ناخواستهشوند که از  عملیات  و مستقر باید طور  ساخته عملگرها  مکانیکی

ها  در مکانرا  1عم  کننده با کلیدها  سوئیچاند یا ای  کار طراحی شده مناسبکه  فشار کلیدها  

 توان به کار برد. مناسب می

 وضعیتنشان دادن  5-3-3

خودکار.  یات، عملخراب بودنروش  بودن،  مثحً ،دنباید به وضو  نشان داده شو عملگرها  مکانیکی وضعی 

 استاندارد الزاماتباید  آن باشد و رنگنصب مکان مناسب باید میزان نور آن  ،شودگر استفاده اگر از نور نشان

IEC 60204-1 .را برآورده کند 

 گذاريبر چسب  5-3-4

 ها را نشان دهد.آن کارکردتا به وضو   ه شودبر چسب زد عملگرها  مکانیکیباید بر 

 نقطه کنترل واحد 5-3-5

 واحد کنتر  دستی محلیتح  کنتر   رباتطراحی و ساخته شود که وقتی  طور  باید رباتکنتر   سامانه

از هر  محلیکنتر  در گزینش یا تغییر  ربات شروع به کار ها  آموزش قرار دارد،دستگاه تح  کنتر  سایریا 

 منبع دیگر  جلوگیر  شود.

 افزاري/سخت افزاري( م)نر مرتبط با ايمنیکنترل  سامانه کارايی 5-4

 کلیات 5-4-1

  9-2-3 بند وماتیکی و نرم افزار ( باید مطاب پن)الکتریکی، هیدرولیکی،  مرتبط با ایمنیها  کنتر  سامانه

-3 بند طور که درگزی  همانجای کاراییکنند که ی  محک  تعیی ریس   ارزیابی که نتایجمگر ای  ،باشند

مجهز باید به  تجهیزو هر  ربات مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کاراییباشد. مناسب می ،شر  داده شده 2-3

 شود. اظهار استفاده دستورالعم وضو  در 

ها  ها  مرتبط با ایمنی سامانه)قسم  نامید SRP/CSتوان را همچنی  میمرتبط با ایمنی ها  کنتر  سامانه -1يادآوري

 . کنتر (

 :به صورت زیر بیان شده اس  ایمنیمرتبط با کنتر   سامانه کاراییاستاندارد در ای  

شر   ،3363-1استاندارد ملی ایران شماره  1-3-2 بند طور که درها همانو طبقه 9(PL) کاراییطو  س -

 داده شده اس . 

                                                           
1- Key selector 

2- Performance levels 
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 2-9-3 بند طور که درسخ  افزار  همان خرابیقدرت تحم   الزاماتو  1(SILایمنی ) یکپارچهطو  س -

 آمده اس . ،1329: سا  69961استاندارد ملی ایران شماره 

شود توصیه میکنند. ها  مشابه اما متمایز را عنوان میبا استفاده از روش برد استاندارد، ایمنی کار ای  دو

اند استفاده مربوطه که برا  آن طراحی شده مرتبط با ایمنیها  کنتر   سامانهبرا   ای  استانداردها الزامات

ای  دو استاندارد استفاده کند. اطحعات و معیارها  لازم برا  تعیی   ی  از هراز  اس  مک م شوند. طرا 

 .موجود باشنداستفاده  دستورالعم باید در  مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کارایی

  استاندارد در 1329: سا  69961استاندارد ملی ایران شماره و  3363-1ستاندارد ملی ایران شماره امقایسه با  -1يادآوري

ISO/TR 23849  . شر  داده شده اس 

 ممک که « کنتر  قابلی  اطمینان» وا هدهند مث  ئه میارا ار گزی جای کارایی الزامات ،استانداردها  دیگر

مرتبط با ها  کنتر  سامانهبرا  طراحی  گزی جایهنگام به کار بردن ای  استانداردها   روند.اس  به کار 

  ید.آاز کاهش ریس  به دس   معادلیباید سطح  ایمنی

 IEC استاندارد مطاب  با 1یا  صفر ردهباید منجر به توقف  مرتبط با ایمنیکنتر   سامانهدر  نقصهرگونه 

 شود. 60204-1

 کارايی الزامات 5-4-1

باشند و در رده  PL=dها  کنتر  باید طور  طراحی شوند که مطاب  سامانه مرتبط با ایمنیها  قسم 

آمده اس ، یا طور  طراحی شوند  ،3363-1استاندارد ملی ایران شماره که در  طورباشند همان 3ساختار  

استاندارد طور که در همان یا بیشتر سا  99اثبات  آزمون فاصلهو  1سخ  افزار   خرابیکه با میزان تحم  

 باشند.  SIL2ذکر شده اس  مطاب   ،1329: سا  69961ملی ایران شماره 

 اً به ای  معناس  که:خصوصای  

 ؛شودایمنی ن کارکردبه از بی  رفت   ها منجردر هری  از ای  بخشتکی  خرابیی   -الف

بعد  به  تقاضا پیش از  در هنگام یا باید ،هرگاه به طور معقولانه کاربرد  باشد، تکی خرابیای   -ب

 شود؛ایمنی پیدا  کارکرد

تا  ایم  حال شود و باید ی  انجام می همیشه ایمنی کارکرد دهد،ر  می تکی خرابیهنگامی که ی   -پ

 ؛باقی بماند ،کشف شده اصح  شود خرابیهنگامی که 

 .باید شناسایی شوند ،هایی که به طور معقولانه قاب  پیش بینی هستندخرابیهمه  -ت

بیان شده  3363-1استاندارد ملی ایران شماره طور که در همان، 3معاد  رده ساختار   تالف تا  الزامات

  .شوندمحسوب می ،اس 

-خرابیانباشته شدن  ،در نتیجهشوند.  ردیابیها باید خرابیبه ای  معنا نیس  که همه تکی  خرابیی   ردیابی الزام -يادآوري

 شود. ماشی خطرناک در  وضعیتیو ناخواسته  خروجیتواند منجر به ایجاد نشده می ردیابیها  

 کنترل سامانه کارايیمعیارهاي ساير  5-4-3

                                                           
1- Safety integritys levels 
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 کاراییکند که  تعیی ممک  اس   ،دشو کاربرد موردنظر آن انجام  ربات رو ریس  جامع که  ارزیابیمنابع 

 شود.تضمی  می کاربردبرا   ه،شد بیان 9-2-3 بند که درغیر از آن مرتبط با ایمنی یکنترل سامانه

ها و اخطارها  شود و محدودی  مشخصاً خصوصباید  مرتبط با ایمنی کاراییمعیارها   سایراز  یکیانتخاب 

 ده شوند.نگنجا استفاده که توسط تجهیزات آسیب دیده تهیه شده اس ، دستورالعم مقتضی باید در 

 رباتتوقف  هايروش 5-5

 کلیات 5-5-1

باید  هاکارکردای   .توقف اضطرار  مستق  داشته باشد روشو ی   حفاظتیتوقف  کارکردباید ی   رباتهر 

ممک  اس  به طور اختیار  ی  سیگنا   خارجی را داشته باشند. حفاظتیها  شرایط اتصا  دستگاه

و توقف اضطرار  را  حفاظتیها  توقف کارکردا  از مقایسه 1شود. جدو   ایجاد  خروجی توقف اضطرار

 دهد.نشان می

 حفاظتی و اضطراري هايتوقف مقايسه – 1جدول 

 توقف حفاظتی توقف اضطراري پارامتر

بر اساس ها  حفاظتی، دستگاه نصب دسترسی سریع و بدون مانع دارد کاربر وسای  شروع به کارمح  

 ذکر شده در کمینه فاصلهها  فرمو 

 شودتعیی  می ISO 13855 استاندارد

شروع ممک  اس  یا  خودکاردستی،  دستی شروع به کار

مرتبط با ایمنی  روششونده توسط ی  

 باشد

را  2-3بند  در کارایی الزاماتباید  مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کارایی

 برآورده کند.

را  2-3  بند در کارایی الزاماتباید 

 برآورده کند.

 خودکاردستی یا  فقط دستی 1بازنشانی

 تعداد تا کم پر تعداد از عملیات ؛متغیر کمدفعات  استفاده دفعات

 یا کاهش ریس  گیار حفاظ اضطرار  هد 

محافظ   (خطراتخطر)کنتر  ایمنی  حی  منابع انر   برا  همه خطرات ثیرأت

 شده
1- Reset 

 توقف اضطراري 5-5-1

     استاندارد مطاب  1یا  صفر)رده توقف  توقف اضطرار  داشته باشد کارکردباید ی  یا تعداد بیشتر   ربات

 IEC 60204-1 ) 

 کارکردباید ی   ،خطرناکها  وضعی  سایرشروع یا  رباتحرک   شروعدارا  قابلی   یهر ایستگاه کنترل

 داشته باشد که:  یدستبا شروع به کار توقف اضطرار  

 ؛باشد IEC 60204-1 استاندارد و 2-3 الزاماتمطاب   -الف

  ؛اولوی  داشته باشد رباتدیگر ها  بر همه کنتر  -ب
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 ؛باعث شود که همه خطرات کنتر  شده متوقف شوند -پ

 ؛حی  کند رباتها  عملگرنیرو  محرکه را از  -ت

 ؛را فراهم کند ربات سامانه کنتر  شده توسط قابلی  کنتر  خطرات -ث

 ؛تا هنگامی که بازنشانی شود فعا  بماند -ج

اما  نشود، پس از بازنشانی انداز  مجددمنجر به راه طور  که بهبازنشانی شود  یدست به صورتباید فقط  -چ

 ؛داده شود مجددانداز  راهباید فقط اجازه 

ریس  مشخص  ارزیابی( باید از IEC 60204-1 استاندارد )مطاب 1 رده یا صفر توقف ردهکارکرد انتخاب 

 شود. 

 شود:می ایجادهنگامی که ی  سیگنا  خروجی توقف اضطرار  

 یا ؛خود ادامه دهد کردشود به کار قطع ربات قوا  محرکهروجی باید هنگامی که خ -

خود ادامه ندهد، ی  سیگنا  توقف  کردشود به کار قطع رباتگر خروجی هنگامی که منبع تغییه ا -

 ؛شود تولیداضطرار  باید 

 باشد.  ISO13850استاندارد  و IEC 60204-1 با استاندارد دستگاه توقف اضطرار  باید مطاب 

       اظتیفتوقف ح 5-5-3

خارجی  حفاظتیها  ظتی طراحی شده برا  اتصا  دستگاهافحتوقف  کارکردباید ی  یا تعداد بیشتر   ربات

 باشد.  2-3 بند الزاماتباید مطاب   حفاظتی توقف کارکردعملکرد داشته باشد. 

را کنتر   رباتها  عملگرنیرو  قوا  محرکه شود،  رباتباید سبب توقف همه حرکات  توقفکارکرد ای  

توقف ممک   شروع. سازدممک   رباتتوسط  دیگر را خطر کنتر  شدههرگونه و کنتر   قطع کندکند یا 

 .انجام شودمنط  کنتر  از طری  یا  یدستبه صورت اس  

شر   IEC 60204-1  استاندارد طور که درهمان ،1یا  9باید از رده توقف  حفاظتیتوقف کارکرد حداق  ی  

 چه درآنطب   9اضافی از توقف رده  حفاظتیتوقف کارکرد اس  ی   مک م ربات. ، باشدداده شده اس 

ملزم به اما  ،شودکه منجر به گرفت  نیرو  محرکه نمی ،داشته باشدشر  داده شده  IEC 1-60204استاندارد 

 شده نظارت حرکتیشرایط بیدر  ربات ناخواستهاس . هر حرک   رباتها  توقفپس از  وقفه شرایط نظارت

 1-60204 استاندارد طب  9 باید منجر به توقف رده حفاظتیتوقف  یاف  شده در کارکردیا نقص  وقفهربات 

IEC از  ممک  اس  کارکردای   شروعباشد.  2-3 بند باید مطاب  شده، نظارت حرکتیروش بی کردشود. کار

 .باشد( حفاظتیها  توقف ورود  از دستگاه)سیگنا   خارجیها  دستگاه

الکتریکی محرکه نیرو   سامانه توسطتواند می ،IEC 1-60204 استاندارد با مطاب  9رده نظارت شده توقف  کارکرد -يادآوري

  آلاتماشی  ایمنی ،1329: سا  69961استاندارد ملی ایران شماره  با مطاب  ،متناظر اس  (SOS)ایم   اتیکه با توقف عملی

 .شود ایجاد ریز برنامه قاب  الکترونیکی/الکترونیکی/الکتریکی ایمنی با مرتبط کنتر  ها سیستم ا وظیفه ایمنی

 بگنجاند. استفاده رالعم دستورا در  حفاظتیباید رده توقف هر ورود  مدار توقف  سازنده

 

 



16 

 

 کنترل سرعت  5-8

 کلیات 5-8-1

  باید قاب  کنتر  در ،(TCP)مرکز  ابزار نقطه و سرع  رباتنهایی  مجر بر نصب شده فلنج سرع  

شده  نصبرا نسب  به فلنج  TCP)که مح   1جاییجابهقابلی  باشد. باید ی   انتخاب قاب ها  سرع 

 کند. را قاب  کنتر  TCPفراهم شود تا سرع   کند(تعریف می

 عملیات کنترل سرعت کاهش يافته 5-8-1

شود توصیه میبرود.  mm/s939 نباید فراتر از TCPسرع   ،تح  کنتر  سرع  کاهش یافته یاتهنگام عمل

 پییر باشد.به عنوان محدوده تعیی  شده امکان mm/s939 هایی کمتر ازانتخاب سرع 

 ايمنی حدکنترل سرعت کاهش يافته  5-8-3

طور  طراحی و ساخته شود که  9-2-3باید مطاب  بند  حد ایمنییافته  کنتر  سرع  کاهش ،درای  حال 

مراجعه شود(  9-6-3)به بند  رودنفراتر  یافتهاز محدوده سرع  کاهش TCP، سرع  خرابیدر صورت وقوع 

 .، ی  توقف حفاظتی صادر شودخرابیو زمان وقوع 

 حد ايمنی شده نظارتسرعت  5-8-4

شود، اگر سرع  بیش از محدوده  نظارت 9-2-3 بند باید طب  ی  محور TCPسرع   ،در ای  حال 

 صورت پییرد. حفاظتیباید ی  توقف  ،منتخب برود

 هاي عملیاتیوضعیت 5-7

 انتخاب 5-7-1

تواند در هر موقعیتی که می وضعی ،گر به وسیله ی  انتخابشدن ها  عملیاتی باید قابلی  انتخاب وضعی 

فشرده شود یا در هر موقعیتی تواند کند و میبا کلید کار میکه  سوئیچ)مث  ی   قف  شود را داشته باشند

 وضعی منحصراً ی  و باید باید به روشنی قاب  شناسایی باشد  ،گرانتخاب موقعی  ازهر  .(9شود آورده بیرون

  .عملیاتی یا کنتر  را مجاز کند

 رباتها  خا  کرداستفاده از کار ای شود که ای  وس یگزی انتخابی دیگر  جا ای تواند با وسگر میانتخاب

 د )برا  نمونه، کدها  دسترسی(نسازرا محدود می

 باید: وسای ای  

 ؛را نشان دهد انتخاب شده عملیاتی وضعی  به وضو  -الف

 .نشود یا خطرات دیگر رباتحرک  شروع  باعث خود -ب

در ای   .دهدانتخاب شده را نشان  وضعی که  اختیار  ممک  اس  ایجاد شود، ها ()خروجی ی  خروجی

 باشند 2-3 بند الزاماتباید مطاب   ،اندشده فراهممرتبط با ایمنی برا  اهدا   (هاخروجی) خروجی حال  که

 .(مراجعه شود ت)به پیوس  

                                                           
1- Off-set  
2- Inserted and extracted 
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 .اندان داده شدهشن ثدر پیوس   وضعی  زنیبرچسبها  روش -يادآوري

 خودکار 5-7-1

  .باشند فعا باید  حفاظتی اقدامات و را اجرا کند وظیفه کار  برنامه خودکار وضعی در ربات باید 

 .جلوگیر  شود خودکار عملکردباید از  ،شودشناسایی  هرگونه شرایط توقف درصورتی که

 تغییر وضعی  خودکار باید منجر به توقف شود.

 ه دستیسرعت کاهش يافت 5-7-3

به  رباتاداره  باید و را برآورده کند 6-3و  2-3-3 بندها  الزاماتباید دستی سرع  کاهش یافته  وضعی 

حرک  دادن ای  حال  برا   .باشدممنوع می وضعی در ای   خودکار عملیات ممک  سازد.وسیله انسان را 

اس   وضعی  ممک ای  رود. به کار می ربات برنامه تصدی ریز  کردن و ، آموزش دادن، برنامه1دستی

  .باشد نگهدار تعمیر و  وظایف کار اجرا  برخی از جه   انتخاب شده وضعی 

به هردو مورد زیر صورت مرتبط سرع  کاهش یافته با باید  شدهمحافظ  فضا از داخ   رباتکنتر  دستی 

 :بگیرد

 ؛3-3 بند مطاب  کنندهها  فعا به دستگاه رتبطم 9جه  اجرا نگهدار ها  کنتر  -الف

 .3-3 بند مطاب  کنندهفعا دستگاه در رابطه با  توقف ی  کنتر  شروع/ تصدی  برنامه،فقط برا   -ب

هرجا که امکان  ،ا  کهبه گونه باشند ها و هشدارها  مناسباستفاده باید شام  دستورالعم  دستورالعم 

شده هستند محافظ  فضا در خارج از  همه اشخا  هنگامی کهاید بعملیات  وضعی  دستی ،داشته باشد

 همه ،خودکار وضعی استفاده همچنی  باید آموزش دهند که پیش از انتخاب  دستورالعم صورت بگیرد. 

 .فعا  شوند کامحً باید )معل ( غیرفعا  شدهها  محاف 

 .شدمیهم شناخته  آموزشیا   T1به اسم حال  ای  سابقاً -يادآوري

 بالا سرعت دستی 5-7-4

. ای  حال  فقط قاب  دستیابی اس نیز  mm/s939 از یش  بهاسرع  ،قرار بگیرد وضعی ای   در ربات اگر

 باید: رباترود. درای  حال  برنامه به کار می تصدی برا  

 ی  سرع  بالا که نیازمند ی  حرک  آگاهانه )مثحًبا  وضعی  دستیبرا  انتخاب  وسایلی دارا  -الف

 ؛اس ، باشد یید اضافیأی  حرک  ت ( ورباتکنتر   تابلو بر رو    کلید سوئیچ

ادامه  اجازهساز  که فعا عحوه بر دستگاه  نگهدار کارکرد  با 3-3 بند را مطاب   اواحد کنتر  دستی -ب

 ؛ فراهم کند جه  اجرا ،دهدرا می رباتحرک  

 ؛شودتنظیم  لاسرع  با وضعی  دستیدر انتخاب  mm/s939بیشینه سرع  ا  تا محدوده سرع  اولیه -پ

سرع  را  ،در چند گامو تا به طور افزایشی  شودفراهم  کاربروسیله ا  برا   واحد کنتر  دستیرو   رب -ت

  ؛ریز  شده تنظیم کندکام  برنامه مقداراولیه تا  مقداراز 

 ؛شود فراهماز سرع  تنظیم شده  عحمتی واحد کنتر  دستیبر رو   -ث

                                                           
1- Jogging 

2- Hold-to-run  



13 

 

 اطمینان دهد که: -ج

-میمجدد شروع به کار  فعا  شده مرکز موقعی در  سوئیچاز طری  قرار دادن  سازفعا که دستگاه زمانی -

 ؛باشد اولیه فشرده شدن، سرعتش محدود به محدوده سرع  یا کامحً رها شدنکند پس از 

یا  رها دستگاه سازفعا  سوئیچکه از ای  قب لازم اس  تا سرع  بالاتر  را که  مجزای  حرک  آگاهانه  -

 ؛به حال  اولیه برگرداند ،فشرده شود انتخاب شده بود

شدن دستگاه  رهااز  پسدقیقه  3 حداکثر باید پس از مجزااستفاده از حرک  با سرع  بالاتر  ادامهگزینه  -

 فعا  شود.غیر ،سازفعا 

 حاو  باید دستورالعم  استفاده.باشدنمی حد ایمنیدارا  و وقفه کار  سرع  بالاتر  ادامهگزینه 

 اجراعملیات  وضعی  دستیباید  ،ممک  باشد کجاکه هرباشد برا  ای مناسب   هاهشدار ها ودستورالعم 

همچنی  باید  دستورالعم  استفادهشده هستند. حفاظ  فضا همه افراد خارج از  در شرایطی کهشود 

فعا   کامحً دوبارهباید غیرفعا  شده ها  همه محاف  ،خودکار وضعی دهند که پیش از انتخاب  راهنمایی

 .شوند

 .شناخته شده اس شده  خواستهبرنامه سرع  بالا   تصدی یا  T2تر به نام انتخابی پیش وضعی  دستیای   -يادآوري

 واحد کنترل دستیهاي کنترل 5-6

 کلیات 5-6-1

از درون را  رباتقابلی  کنتر   ،آموزشیها  کنترلی دستگاه سایریا  واحد کنتر  دستیهر جا که کنتر  

 باید اعما  شوند. 3-3-3تا  9-3-3و  3 -3 -3 الزاماتشده داشته باشند حفاظ م فضا 

     استفاده شدهحفاظ فضا   از درون رباتی  برا  کنتر   وضعی  دستیهر دستگاهی که در  به مساله ای  -يادآوري

 هایی باربات شام  مساله . ای شودوارد می رباتها  محوردر حالی که نیرو  محرکه به هر ی  از  ،شوداعما  می شود،می

ها  کنتر  ازبا استفاده خواه  ،رباتها  دستی نصب شده بر کنتر  با استفاده از خواه ،شودمی هدای  برقی از طری آموزش 

 .انویهث /ی اصلیآموزش

 کنترل حرکت  5-6-1

تح  کنتر  سرع   باید ،شده اس شروع  واحد کنتر  دستی یا آموزشکنتر  دستگاه که با  رباتحرک  

انتخاب  اتامکانها . هنگامی که کنتر ، باشداس  شر  داده شده 6-3 بند طور که درکاهش یافته همان

 .را برآورده کند 2-3-3 بند الزاماتباید  ربات ،سرع  بالا  دستی را دارند

 سازفعالدستگاه  5-6-3

   با استاندارد مطاب  موقعیتی ساز سهفعا باید دستگاه  آموزش یا واحد کنتر  دستی دستگاه کنتر 

60204-1  IEC شده  فعا  مداوم در ی  موقعی  مرکزساز به طور فعا د. هنگامی که دستگاه نداشته باش

کنتر  کند. دستگاه  رباترا مجاز کند و هر خطر دیگر  را به وسیله  رباتباید حرک   ،نگه داشته شود

 زیر را داشته باشد. خحصه شده عملکرد  ها مشخصهساز باید فعا 
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ساز در نظر فعا در طراحی و نصب دستگاه  مداوم را ساز فعا  ارگونومی   ئز اهمی  اس  که مسائحا مساله ای  -1يادآوري

 بگیریم.

 آمده اس . پساز  در پیوس  فعا اطحعات بیشتر در مورد  -1يادآوري

 آن جدا باشداز لحاظ فیزیکی از یا  ،اس  با واحد کنتر  دستی یکپارچه شود مک ساز مفعا دستگاه  -الف

کنتر  حرک   کارکردباید به طور مستق  از هر دستگاه یا و  ا (ساز گیره)به عنوان مثا ، دستگاه فعا 

 ؛دیگر  عم  کند

 ( مطاب ربات)مث  حرک   را خطرات باید ،شده دستگاه فعا مرکز  موقعی ساز  یا فشردگی بعد از رها -ب

 ؛متوقف کند 3-3-3و  2-3 بندها 

 شود. رها باید کامحً سازفعا  ساز، دستگاهفعا شده دستگاه  فعا  مرکز موقعی پس از فشردن متعاقب  -پ

 ؛حرک  دهد امکان رباتنباید به   مرکز موقعی فشرده به  از حال  کامحًگیر 

واحد کنتر   /ساز فعا    بر رو  ی  دستگاهسازفعا ها  سوئیچتر  یا تعداد بیش 9هنگامی که  -ت

توانند می هاسوئیچ ی  یا همه ،دنگرد را مجاز کنشوند تا عملیات متناوب چپ یا راس می فراهمتکی  دستی

 :شده باشند فعا  مرکز موقعی در 

باید  کارکرد آن ،باشدشده می فعا  مرکز موقعی و در  رودبه کار می هاسوئیچهنگامی که فقط یکی از  -1

 ؛آمده اس ، باشد بند ب طورکه درهمان

نگه شده   فعا  مرکز موقعی سازد تا در را مجاز می سوئیچ دو هر ،سازفعا وقتی که طراحی دستگاه  -9

یکی از کلیدها نباید منجر به  رها شدن ،گرد را ممک  سازدگرد به راس عملیات چپد تا تغییر از نداشته شو

 حفاظتیکنند و توقف  لغودیگر را  ها سوئیچهر دو کلید باید کنتر   کام  فشردنشود اما  حفاظتیتوقف 

 ؛کنند ایجاد

 بالقوه که خطربر ای و هشدار  مبنی باشد، استفاده باید شام  توضیحی از عملیات کاربرد   دستورالعم 

 وجود داشته باشد.

یا در  ها عمداًیکی از آن آیاشده نگه داشته شوند، مشخص نخواهد شد  فعا  مرکز موقعی در  سوئیچاگر چند  -3يادآوري

 .ده اس به طور اتفاقی آزاد ش تصاد نتیجه ی  

در عملیات اس  )به عنوان مثا ، بیش از ی  نفر در فضا   سازکه بیش از ی  دستگاه فعا زمانی -ث

در ی  زمان  دستگاههر ساز باشد(، حرک  تنها در صورتی ممک  اس  که شده و با ی  دستگاه فعا حفاظ 

 شده( مرکز  نگه داشته شده باشند؛ در موقعی  )فعا 

  ؛شودفعا  کردن حرک  منجر به نباید نقصی ایجاد کند که  سازفعا از کار انداخت  دستگاه  -ج

 سامانهرا هنگامی که منبع  ایجاد شود پس خروجی باید شرایط توقف خروجی سازفعا اگر ی  سیگنا   -چ

  ؛باشد 2-3 الزامات بندبا مطاب  و ای  باید عحم  بدهد خاموش اس   مرتبط با ایمنی

شده شده ایجاد  فعا  مرکز موقعی در  سازفعا قرار داشت  دستگاه حی  هنگامی که تغییر حال  در  -ح

رها شود و پیش از  سازفعا که دستگاه  ملزم اس کنتر   سامانهآغاز شود.  حفاظتیباید ی  توقف  باشد،
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-فعا نقص دستگاه  جلوگیر  از راهنمایی در موردجه   شود. فعا که نیرو  محرکه دوباره اعما  شود ای 

 مراجعه شود. IEC 1-60204استاندارد به  ساز

  واحد کنترل دستیتوقف اضطراري  روش 5-6-4

 داشته باشد.  9-3-3 بند توقف اضطرار  مطاب  روشباید ی   آموزشیا دستگاه کنتر   واحد کنتر  دستی

  خودکارعملیات  شروع 5-6-5

نباید  ،آموزشیا دستگاه کنتر   واحد کنتر  دستیبا استفاده از  ساز  عملیات خودکار، منحصراًفعا   امکان

   یش ازپشده حفاظ  فضا یید جداگانه، قرار گرفته در خارج از أبرا  ت لیوسایباید  وجود داشته باشد.

 وجود داشته باشد. خودکاروضعی  ساز  فعا 

 سیمبیجدا شدنی يا  آموزشیهاي کنترل 5-6-8

باشد  رباتهیچ کابلی که متص  به کنتر   ،آموزشها  یا دیگر کنتر  واحد کنتر  دستیدر جایی که 

 :ندوشاعما   باید موارد زیر ،ها جدا باشندندارند یا در جایی که ممک  اس  آن

در  مثحً ،باشدفعا  می واحد کنتر  دستیتا نشان دهد که  ،باید فراهم شود مشاهدهقاب  ی  نشانه  -الف

 ؛واحد کنتر  دستی آموزشینمایشگر 

 ها  سرع  دستیدر حال  که  هاییرباتبرا  همه  حفاظتیقطع ارتبا  باید منجر به ایجاد توقف  -ب

را  رباتارتبا  نباید حرک   بازساز ، شود.باشندتح  کنتر  می بالا سرع  دستیحال  یا  یافتهکاهش

 ؛دوباره آغاز کند مجزابدون ی  حرک  آگاهانه 

 ها  توقف اضطرار  فعا طراحی مناسب از اشتباهی گرفته شدن دستگاهباید از طری  ذخیره ساز  یا  -پ

  ؛توضیحی در مورد ذخیره ساز  یا طراحی باشندشام  باید  دستورالعم  استفادهغیرفعا  جلوگیر  نمود.  و

قطع برا  )شام  اصح  خطا ( و  انتقا  اطحعات پاسخ برا  حداکثر زماندر صورت عملی بودن،  -ت

 شود.  ذکر دستورالعم  استفادهباید در ، ارتبا 

 رباتکنترل چند  5-6-7

 باید اعما  شوند. 2-3 بند الزامات ،را دارد رباتقابلی  کنتر   چند  واحد کنتر  دستیدر جایی که کنتر  

 زمانهم حرکت کنترل 5-1

 تکی واحد کنترل دستیکنترل  5-1-1

. وقتی که ممک  اس  واحد واحد کنتر  دستی آموزشیبه ی   رباتها  کنتر  ی  یا تعداد بیشتر اتصا 

را به طور  رباتباید قابلی  حرک  دادن ی  یا چند  واحد کنتر  دستی آموزشی ،چنی  تنظیم شدند ای 

همه  ،دستی باشد کار در حال   ربات سامانهه باشد. هنگامی که تزمان داشمستق  یا به طور هم

 باشند . واحد کنتر  دستیتر  ی  باید تح  کن کارکردها  سامانه ربات

 ايمنیطراحی  الزامات 5-1-1

باید به طور طبیعی در حال   ،اندزمان طراحی شده که برا  حرک  هم ربات سامانهها در ی  ربات همه

ای  امکان روش  یا خاموش، باشند. باید  مثحً مشابه حال دارا  و ، خودکاردستی یا  مثحً ،همسان عملیاتی
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به منظور رفع نقص یا ایرادها  ، 1متص خود تنظیم غیر حال تر  ربات در شود که ی  یا تعداد بیشفراهم 

-زمان نمیحرک  همها  غیر متص  شام  رباتپس ای   از مجموعه خارج شوند. موجود در موارد آزمون،

 د. نشو

به شر  انتخاب شود.  ،کندتواند حرک  که بباید پیش از ای  شود،زمان میحرک  هم شام که  یرباتهر 

در مح  . دستی( یافته کاهشسرع   )مثحً باشند مشابهعملیاتی  وضعی باید در ها ها، آنانتخاب کلیه ربات

 (ها ربات) ربات فقط (.رباتیا  ،، کابی  کنتر واحد کنتر  دستیدر  شود )مثحً ایجادعحمتی باید  انتخاب

 .کنندمنتخب باید حرک  

 کامحً . ی  عحم داشته باشدخاموش  به عنوان مثا  حال  ،باشد پییرباید امکان هاربات کردنفعا  غیر

 شود. فراهمفعا  شده باید  (ها ربات) رباتاز  شدهاز فضا  حفاظ  مشاهدهقاب  

 الزاماتباید مطاب   کارکردباید جلوگیر  شود. ای   ،اندشدهنهایی که انتخاب رباتغیر منتظره  آغاز به کاراز 

 باشد. 2-3 بند

  عملیات مشترک با انسان الزامات 5-11

 کلیات 5-11-1

عملیات مشترک با هنگامی که ربات در  اند بایدطراحی شده عملیات مشترک با انسانهایی که برا  ربات

تا  9-19-3 بندها  الزاماتی  یا تعداد بیشتر  از  و باید با عحم  قاب  دیدنی ایجاد کنندی   اس  انسان

 مطابق  داشته باشد. 3-19-3

 حد ايمنی براي شده نظارتتوقف  5-11-1

توقف باید  کارکردمتوقف شود.  ،اس  فضا  کار  مشترک با انسانهنگامی که ی  انسان در باید  ربات

فضا  کار  مشترک انسان  زمانی که، ممک  اس  عملیات خودکار رباتباشد.  3-3-3و  2-3 بندها  مطاب 

  .یابدادامه  ،کندرا ترک می انسانبا 

 IEC 1-60204 با استاندارد مطاب  9که منجر به توقف رده  یابد،کاهش  متناوباًاس   مک ربات مسرع  

-3 بند مطاب  مرتبط با ایمنیکنتر   سامانهباید توسط  بی حرکتیمتوقف شد ای   رباتشود. همی  که می

 شود. 9 منجر به توقف ردهباید  حد ایمنیبرا   هشد نظارتتوقف  کارکرددر  خرابیشود.  نظارت 2
 سامانهباشد که توسط  IEC 1-60204 با استاندارد شده مطاب  نظارت 9 ردهتوقف  کارکردتواند شام  ی  ای  می -يادآوري

ها  الکتریکی   سامانه، 61399-3-9دارد ملی ایران شماره استانبا  مطاب  اس  و SOS مربو  بهکه  نیرو  محرکه الکتریکی

 .اس  فراهم شده کارکرد -: الزامات ایمنی9-3قسم  -تنظیم انداز قدرت با سرع  قاب  راه

 هدايت با دست 5-11-3

 :و باید با موارد زیر مجهز شوند ،نهایی قرار بگیرند مجر نزدی  باید  هدای  با دس تجهیزات  ،در ای  حال 

 و ؛2-3-3و  9-3-3 بندها  ی  توقف اضطرار  مطاب  -الف

 .3-3-3 بند مطاب  سازفعا ی  دستگاه  -ب

                                                           
1- Servo-disconnected 
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. (مراجعه شود 2-6-3 به بند) فعا ، عم  کند حد ایمنی شده نظارتسرع   کارکردباید با ی   ربات

 ریس  تعیی  شود. ارزیابیباید توسط  حد ایمنی شده نظارتمحدوده سرع  

 تسرع و فاصله نظارت 5-11-4

ها  ویژگیاز طری   ممک  اس  کارکردهاای   باقی بماند. کاربرمعینی از فاصله باید در سرع  و  ربات

تعیی   فاصله جداییدر حف  سرع  یا  نقصردیابی . صورت گیرندها  خارجی یا ترکیبی از ورود  یکپارچه

 و فاصله نظارت ها کارکرد .(مراجعه شود 3-3-3به بند ) شود حفاظتیتوقف ی  شده باید منجر به ایجاد 

 باشد. 9-2-3 بند سرع  باید مطاب 

ایم   عملیات مشترک با انسانبه تنهایی برا   اس  و رباتمشارکتی  سامانهی از آخری  ئجز، خود ربات

ریسکی که طی  ارزیابیهستند و باید توسط  پویا ،عملیات مشترک با انسانباشد. کاربردها  کافی نمی

استفاده باید شام  دستورالعم  برا  پیاده  دستورالعم تعیی  شوند.  ،شودکاربرد انجام می سامانهطراحی 

عملیات مشترک با باید برا  طراحی  قسم  دوم ای  استاندارد .ها  سرع  و فواص  باشندکردن اندازه

 ارائه شده اس . ISO/TS 15066 استاندارد اطحعات بیشتر در .به کار رود انسان

الزامات فاصله باید هنگام محاسبه حداق  فاصله ایم  در نظر گرفته شوند.  رباتو  کاربرها  نسبی سرع 

  .ارائه شده اس  ISO 13855 استاندارد در کمینه

 يا کنترل  ذاتیتوسط طراحی  نیروو  قواي محرکهمحدود کردن  5-11-5

محدوده فراتر  هر پارامتر  از اگر باشد. 2-3 بند باید مطاب  ربات قوا  محرکهیا نیرو  کنندهمحدود کارکرد

 باید صورت بگیرد. حفاظتیی  توقف  ،رود

ایم   عملیات مشترک با انسانو به تنهایی برا  ی   اس  ربات مشارکتی سامانهی از آخری  ئجزخود  ،ربات

کاربرد   سامانهریسکی که طی طراحی  ارزیابیباید توسط  عملیات مشترک با انسانباشد. کاربرد کافی نمی

تعیی  شده در  ها پارامتری برا  تنظیم جزئیاتشام  باید  دستورالعم  استفادهپییرد تعیی  شود. صورت می

 .دور به کار عملیات مشترک با انسانباید برا  طراحی   قسم  دوم ای  استاندارد .باشند  تح  کنتر ربات

  اس .ه شد ارائه  ISO/TS 15066 استاندارد اطحعات بیشتر در

 تکینگیمحافظت  5-11

د سرع  بالا  نتوانمی ،شوندانجام میها تکینگیه در نزدیکی ک  شده در فضا  کارتزی مشخصحرکات 

سرع  کاهش  وضعی در  غیر منتظره باشند. کاربرتوانند برا  ها  بالا میای  سرع  .را تولید کنند محورها

 یکی از موارد زیر را انجام دهد:باید  رباتکنتر   ،(مراجعه شود 3-19-3به بند ) هدای  دستیا ییافته دستی 

آن را طی  ها عبور کند یاتکینگی از رباتکه را متوقف کند و هشدار  را پیش از ای  رباتحرک   -الف

آرام ، رسندزمان به نقا  پایانی مربو  میهمبه صورت  ربات که محورها جایی کنتر  در ) حرک  هماهنگ

از در طو  ی  مسیر  TCPها طور  هستند که محورحرکات  کهجایی کنتر  در حرک  و کردن ظاهر 

  ؛، فراهم کنداصح  کند واحد کنتر  دستی آموزشیآغاز شده از  رود(تعیی  شده پیش میپیش 
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سرع  هر ی  از ها با به عبور از تکینگیایجاد کند و  یا شنیدن مشاهدهقاب  هشدار سیگنا  ی   -ب

 ؛ادامه دهد ،محدود شده اس  mm/s939  داکثر سرعبه حکه  ربات بازو  ها لین 

 لازمها  بیشتر ، حفاظ   باشدقاب  کنتر گونه حرک  خطرناکیبدون ایجاد هیچ تکینگیدر صورتی که  -پ

 نیستند.

 محورها کردن محدود 5-11

 کلیات 5-11-1

ها  محدودکننده ایجاد با استفاده از دستگاه رباتاطرا   شدهتا ی  فضا  محدود ،باید فراهم شود ا وسیله

تری  بزرگ محور  کهتا حرک   ،مکانیکی قاب  تنظیم باید فراهم شود ها توقفبرا  نصب  ا وسیله شود.

-3یا  9-19-3 بندها  الزاماتاز  یباید با یک رباتمحدود کند.  را دارد )محور اولیه(، رباتحرک  جابجایی 

کننده ناشی  محدود اختاردارا  س هایی کهربات به موضوع ای  ها مطابق  داشته باشد.یا هر دو  آن 19-3

  .مواز  سینماتی به عنوان مثا ، ساختمان  ،شودنمی اعما  ،هستنداز ساختمان 

ادامه  محور  حددر نقطه  رباتحرک   خواه رسد باید متوقف شود.می محور حد ی به  رباتوقتی که 

 استفاده قید شود. دستورالعم  در باید ،داشته باشد یا نه

نصب برا  دستیابی و  تدارک دیده شده مهندسیها  و دستورالعم اطحعات  توان به ای  هد  از طری  تهیهمی -يادآوري

)به بند  محور و محدود کردن فضاافزار  برا  حد ایمنی نرمرسید. استفاده از خصیصه اختیار   ،مکانیکی خارجی ها توقف

 را برآورده سازد. الزامتواند ای  نیز می مراجعه شود( 3-19-3

  مکانیکی و الکترومکانیکیاز نوع  محورکننده هاي محدوددستگاه 5-11-1

ها  محدودکننده مکانیکی و جایی را دارند، باید دستگاهمحورها  دوم و سوم بزرگتری  جابه که دلی ای  به 

 غیرمکانیکی قاب  تنظیم برا  ای  محورها فراهم شوند.

گستره حداکثر سرع  و در  شرایط ،مجاز در بار رباتحرک  مکانیکی باید قابلی  متوقف کردن  ها توقف

کمکی صورت توقف باید بدون هیچ  مکانیکی افزارسخ ها  توقف آزمونحداق  را داشته باشند.  و  حداکثر

 بگیرد. 

شده فقط در صورتی که طور  طراحی، ساخته و نصب  ،حرک  گسترهمحدودکردن  گزی جایها  روش

 .فراهم شونداس   مک م ،را برآورده کنند 9-2-3 بند مشخص شده در کاراییکه  باشند

 رباتباشد. کنتر   2-3 بند الزاماتها  محدودکننده الکترومکانیکی باید مطاب  کنتر  دستگاه مدار کارایی

 کننده الکترومکانیکی را تغییر دهند. نباید تنظیمات دستگاه محدود وظیفه کار ها  برنامهو 

 درجه .دهندرا میفضا  محدودشده  اندازهکمینه کردن اجازه  کنندهمصر ها  قاب  تنظیم به دستگاه

 گنجانده شود. ،تعیی  شده اس  9-6 بند طور که درهمانجه  استفاده  ،مورد نیازتنظیم باید در اطحعات 

ها  دستگاهبرا  باید شام  اطحعاتی در مورد زمان توقف در حداکثر سرع   دستورالعم  استفاده

که توقف کام  کردن و مساف  طی شده پیش از ای  نظارتشام  زمان  کننده الکترومکانیکی باشد،محدود

 اند.آمده بصورت بپییرد. اطحعات بیشتر در پیوس  
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ها  الکتریکی، پنوماتیکی کنندهمتوقفهایی از قبی  ها  محدودکننده غیرمکانیکی شام  دستگاهمثالی از دستگاه -1يادآوري

دن ها  کشیدنی که جه  محدود کرها  اسک  لیزر  و کاب ها  نور ، دستگاهها  محدودکننده، پردهیا هیدرولیکی، سوئیچ

 رود.شده به کار میحرک  ربات و تعریف فضا  محدود

 اند.ها ایم  شدهکه تنظیم شده و سپس با بس ها  مکانیکی کنندهها  مکانیکی شام  متوقفکنندهمتوقف -1يادآوري 

 کننده فضاو محدود حد ايمنیافزاري محور نرم 5-11-3

فضا  کنندههستند. محدود رباتافزار  در حرک  نرم شده مشخصها  ، محدودی افزار نرمها  محدودی 

به عنوان منطقه داخلی یا خارجی که هر دو  مک  اس رود که مبه کار می هندسیبرا  تعریف هرگونه شک  

-به فضا  تعریف شده جلوگیر  می رباتکند یا از ورود شده محدود می مشخصرا در فضا   رباتحرک  

 ، استفاده شود.کند

 ،شده فراهمشده تعریف و کاهش فضا  محدودر  برا  به عنوان ابزا ممک  اس افزار  نرم حد ایمنی

 درشده باید فضا  محدود در سرع  و بار کام  تأثیر گیارند.توانند بر وقفه ربات ها میآن استفاده شوند.

شود، تعریف شود. سازنده باید ای  موقعی  توقف مورد انتظار واقعی که برا  طی مساف  توقف استفاده می

در را، در صورتی که ای  قابلی   افزار حد ایمنی نرماستفاده بیان کند و باید  دستورالعم قابلی  را در 

 غیرفعا  کند. ،مهیا نشده اس  دستورالعم  استفاده

کنند براساس و اجرا می نظارتافزار  را ها  محدود کردن فضا و محور نرمکارکردها  کنتر  که برنامه

 حی  قاب  تغییر باشند.توسط پرسن  دارا  صحتنها باشند و  2-3 بند باید مطاب  ،افزار حدود ایمنی نرم

شدن محدوده  حرکتی که طی نقض شروع شود. حفاظتیشود باید ی  توقف  نقض افزار حد ایمنی نرماگر 

 .، باشدشر  داده شده اس  3-6-3 بند طور که درهمان ،د تح  کنتر  سرع  کاهش یافتهشود بایانجام می

شدن با ی  ها  ایمنی باید قابلی  مشاهده و ثب  محدوده بند پیکرهاطحعات درمورد تنظیمات فعا  و 

 . داشته باشدباشند، را به راحتی قاب  تشخیص  بند پیکره تغییراتشناسه منحصر به فرد، به صورتی که 

 سامانهبدون شروع مجدد زیرتوان آن را باید به عنوان ی  منطقه ثاب  که نمی افزار نرم حد ایمنیی  

 .، تنظیم شودشک  داده شود وظیفه کار برنامه  خودکارنباید دوباره طی اجرا   تغییر داد و مرتبط با ایمنی

وارد کردن را ملزم به  افراد مجاز ، به عنوان مثا ،باید محافظ  و ایم  شود افزار نرم حد ایمنیتغییر  اجازه

  باید همیشه با روش  کردن دستگاه فعا  شوند. ،تنظیم شدند افزار نرم حد ایمنی. همی  که کندی  رمز 

از  افزار نرم حد ایمنیباید شام  اطحعاتی درمورد زمان توقف در حداکثر سرع  برا   دستورالعم  استفاده

 اند.ارائه شده باطحعات بیشتر در پیوس   باشد.ام  کتوقف قب  از زمان و مساف  طی شده  نظارتقبی  

 2-3شده پویا باید مطاب  بند استفاده در کاربردها  فضا  محدودبرا   حد ایمنی ا  برا ناحیه خروجی

 بیان شود. دستورالعم  استفادهها باید در افزار  خروجیبند  سخ باشند.پیکره

که به وسیله  ا اضافیتوانند به خصو  در کنتر  حرک  رو  محورها  می افزار  برا  محورنرم حد ایمنی -1يادآوري

 شر  داده شده اس . 9-19-3 بند طور که درهمان اند مفید باشند،کننده مجهز نشدهها  محدوددستگاه

شک  توانند به خصو  در کنتر  حرک  در مناط  کار  دارا  می افزار  برا  محدود کردن فضانرم حد ایمنی -1يادآوري

 باشند. مفیداند ه به خاطر موانع ایجاد شدهنامنظم یا محافظ  در برابر نقا  باری  ک



93 

 

اس ، ی  مقدار یکتا که به صورت خودکار توسط سامانه ربات  1یکتا، مجموع کنترلی ا  از شناساگر واحدنمونه -3يادآوري

بند  باعث تولید ی  عدد اس . هر تغییر  در پیکرهافزار  تعریف شده بند  محدودی  نرمشود زمانی که پیکرهتولید می

 جدید خواهد شد.

  پوياکننده هاي محدوددستگاه 5-11-4

عملیات حی  ی  قسم  از  ،رباتشده در فضا  محدود خودکار وتغییر  کنتر  شده  پویا کنندهدمحدو

نور ، و  پرده ،یمحدودکننده بادامکها  سوئیچ)اما نه فقط(  ها  کنتر  مث باشد. دستگاهمی ربات سامانه

 رباتبه کار روند تا حرک   مک  اس م ،شوندقاب  جمع شدن که با کنتر  فعا  می سخ  افزار ها  توقف

. به ای  ، محدود کنندکندمی اجرارا  اشوظیفه کار  برنامه رباتهنگامی که  ،بیشتر محدودشدهدر فضا  را 

 شرایطمجاز و  باررا تح   رباتمرتبط به آن باید قادر باشند تا حرک   یها  کنترلسامانهمنظور دستگاه و 

مطابق  داشته باشند  9-2-3 بند با باید وطهبمر مرتبط با ایمنیها  کنتر  سامانهو  متوقف کنند سرع ،

 باشد.دیگر  مورد نیاز می ردهمشخص شود که  و ریسکی صورت بگیردارزیابی که مگر ای 

 نیروي محرکهحرکت بدون  5-13

ها  وضعی قابلی  حرک  بدون استفاده از نیرو  محرکه در  محورهاباید طور  طراحی شود که  ربات

نفر  ها باید توسط ی محورعملی باشد حرک  دادن ای   کهیجای در .دنعاد  را داشته باشاضطرار  یا غیر

 .محافظ  شوند ناخواسته عملیاتها باید به آسانی قاب  دسترسی باشند اما از کنتر  .صورت بگیرد

به  واکنشآموزش پرسن  در مورد  ی برا باید همراه با پیشنهادات موضوع، ها  انجام ای دستورالعم 

 گنجانده شوند. دستورالعم  استفادهعاد  یا اضطرار  در ها  غیروضعی 

ها  ساز  دستگاهآزاد وکه سنگینی مبنی بر ای  باشد ییباید شام  هشدارها دستورالعم  استفاده

ها  فعا  امکان هشدارها باید نزدی  کنتر  در صورتایجاد کنند.  راخطرات سایر توانند می ترمزگیر 

 .چسبانده شوندکننده 

 رداشتنب تدارکات 5-14

شوند و باید برا  حم  بار پیش  فراهمبه آن باید  مربو  اءو اجز ربات برداشت  تدارکاتها و دستورالعم 

  .باشند مناسببینی شده 
 . 3جا  شاخ  لیفتراکو  2دارها  رزوهحفره، 3ا حلقهها  ، پیچ9ها  برداشت قحب -مثال

 ، ایم  مناسب برداشت ها  دستورالعم  ،توانند توسط ی  نفر حم  شوندها  کوچکی که به آسانی میرباتبرا   -يادآوري

 باشند.کافی 

 

 

                                                           
1- Checksum 

1- Lifting hooks  
2- Eye bolts 

3- Threaded holes  
5- Fork pocket 
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 اتصالات برقی 5-15

ساخته  وباید طور  طراحی تواند باعث بروز خطر شود، بنابرای  جدا بودن یا گسیختگی اتصالات برقی می

 منتظره جلوگیر  شود. شوند که از گسستگی غیر

 .داشته باشند غیرصحیحاز اتصا   جلوگیر جه  اتصالات باید ابزار  

 یاظتفحايمنی و اقدامات  الزاماتگذاري و صحهديق تص 8

 کلیات 8-1

مناسب  گیار حفاظها  شام  دستگاه ،هارباتطراحی و ساخ   گیار و صحه تصدی باید  ربات سازنده

 کنند. فراهم 3و  2ها  بندذکر شده در  اصو  مطاب  با

بینی هستند قاب  پیشا  خطراتی که به طور معقولانه کلیه ارزیابی شود که آیا ریس  باید دوباره ارزیابی

 .اندفتهدامات اصححی صورت پییرو اق شناسایی شده

 وضعی سطح ریس  مرتبط با ی   ،ها وجود ندارندرباتدر همه  الفچون همه خطرات شناسایی شده در پیوس   -يادآوري

شود تا مشخص شود که چه اقدامات  انجامریسکی  ارزیابیباید بنابرای  دیگر برابر نخواهد بود.  رباتبا  رباتخطرناک از ی  

 خا  انجام شوند. رباتمناسبی باید برا  ی   حفاظتی

 گذاريو صحه تصديقهاي روش 8-1

شوند صورت محدود به آنها نمیاما دارند  هایی که موارد زیر را در برتوانند با روشمی گیار صحهیید و أت

 :بپییرند

 ؛چشمیبازرسی  -الف

 ؛عملی ها آزمون - ب

 ؛گیر اندازه - پ

 ؛نظارت طی عملیات - ت

 ؛یحاطر مواد، وادم ها خا ، دیاگرام کاراییکلی دارا   ها مرور طر  - ث

 ؛باشدمی وظیفه کار ریسکی که بر اساس  ارزیابیمرور  - ج

  .دستورالعم  استفادهو  مشخصاتمرور  - چ

 .مراجعه شود 1-ججدو  به 

 مورد نیاز گذاريصحهو  تصديق 8-3

   و تصدی باید  ومهم شناخته شده  ربات ا  برا  ایمنیخا  را که به اندازه کارایی الزامات جپیوس  

که آیا به منظور تعیی  ای  باید الزامات  با استفاده از روش ها  مناسب،کند. لیس  می ،شود گیار صحه

  .ارزیابی شوند اند،الزامات کافی در طراحی و ساخ  ربات برآورده شده

ی وجود هایممک  اس  نمونه .شام  هر رباتی نباشنداند ممک  اس  شده فهرس  1-جکه در جدو   موارد  -1يادآوري

 ممک  باشد.خا  غیر موارد گیار صحهو یا  تصدی ها داشته باشند که در آن
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بسته به طراحی  ،جه  تصدی  بیشتر  الزاماتممک  اس   .کنندهباشد و نه محدودنه جامع می 1-ججدو   -1يادآوري

 وجود داشته باشند. رباتخا  

 باشد.می سازنده تح  مسئولی  اندشده گیار صحهیا  و تصدی  عملی، مواردکه همه ی تضمی  ا -3يادآوري

 بند پیکرهتا  شوندو محدود بازبینی  بایدمحتویات  لیس ،چ به عنوان  1-ججدو   در صورت استفاده از -4يادآوري

 .یابی را نشان دهندشجه  ارزو روش مناسب  رباتاصلی  شده یابیشارز

 دستورالعمل استفاده 7

 کلیات 7-1

( دار نگه، کاراییها  راهنما  کتاب به عنوان مثا ) آموزشی ابزارو  تابلوها، نمادها( ئم )به عنوان مثا عح

 شوند. فراهم IEC 1-60204 استاندارد و19199استاندارد ملی ایران شماره طب   سازندهباید توسط 

استاندارد باید با  ها  صوتی و تصویر (سیگنا  ماشی  )به عنوان مثا هشدار   ها ، دستگاهای  حال در 

 مطابق  داشته باشد. IEC 1-60204 استاندارد و19199ملی ایران شماره 

 کتابچه راهنما 7-1

رسانی مناسبی که موارد زیر را شام  وسای  اطحع ی  کتابچه راهنما یای باید رباتهر  1-6 الزاماتعحوه بر 

 :همراه داشته باشد ،می باشند

نماینده مجاز یا  در صورت لزوم،، و سازندهنام شرک ، آدرس کام ، و اطحعات لازم برا  ارتبا  با  -الف

 ؛مجاز کنندهتأمی 

نصب مث  نیازها   الزاماتشام   مجدد رویه انداز راهریز  و ، برنامهانداز  اولیهراهها  دستورالعم  -ب

 ؛، شرایط محیطی و غیرهگیار  کف، بارانر  

 اولی  استفاده و یش ازپباید  آن حفاظتیو اقدامات  ربات اولیه ونآزم و بررسی ی جه هایدستورالعم  -پ

 ؛رد  کنتر  سرع  کاهش یافتهککار آزمونشام   انجام شوند، وارد مدار تولید شدن،

فه کردن تجهیزات اختیار  )هم و بررسی لازم پس از تغییر اجزا یا اضا آزمونها  هر گونه دستورالعم  -ت

ثیر بگیارند، شام  أت ربات مرتبط با ایمنیکردها  کارتوانند بر که می رباتافزار  ( به افزار  هم نرمسخ 

 ؛ت(3-3-3رایج مث   سازفعا آمده و مدارها   9-3-3بند  سیگنا  خروجی توقف اضطرار  که در

 ها رویهایم ،   ها  کار، تنظیم و نگهدار  از قبی  تمری ایم  عملیات ی جه هایدستورالعم  -ث

اندازند تا به پایه مهارت افراد  که تجهیزات را به کار می ها  لازم برا آموزش و آمیزطرهکنتر  انر   مخا

 ؛لازم برسند

 واسط ها سامانه ها  کنتر  از قبی  نمودارسامانه همه کارکردها  مکان قرارگیر  و دستورالعم  -ج

 ؛الکتریکی که برا  تنظیم و نصب لازم هستند ماتیکی، هیدرولیکی وپنو

 شود.ها  خا  نمیها ، اجزا یا مشخصهیا دیگر کنتر  رباتشام  طر  کلی  بند ج -يادآوري

 ؛واحد کنتر  دستیسرع  بالا با استفاده از کنتر  انتخاب  قابلی اطحعات در مورد  -چ
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بینی امی که پیشهنگباید شده را فضا  محدود دهندمی اطحع ماشی هایی که به طرا  دستورالعم  -ح

 ؛فراهم کنددر سرع  بالا  دستی به کار برود  رباتشود می

 محدود قابلی مکان قرارگیر  و درجه تنظیم  ،شماره کننده که شام ها  محدوداطحعات نصب دستگاه -خ

 ؛باشدمکانیکی می کردن

 ؛کننده غیر مکانیکیهر گونه دستگاه محدود ساز پیادهر  و شماره، مکان قرارگی هایی برا دستورالعم  -د

  ؛، در صورت شام  بودنپویاکننده ها  محدودظرفی  -ذ

طی فاصله مسئو   ،افزار نرم حد ایمنیهنگام استفاده از واقعی توقف مورد نظر که  موقعی اطحعات  -ر

 ؛باشدتوقف می

که  اضافیها  ها  نصب دستگاهدستورالعم  و سازفعا ها  اطحعات در مورد شماره و عملیات دستگاه -ز

 ؛باشدمی مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کاراییها  لازم برا  تعیی  شام  اطحعات و محک

بزرگتری  حرک  و  با همحورسیگنا  توقف سه شروع از  یا زاویه در مورد زمان توقف و فاصله اطحعات -ژ

 ؛ب مطاب  متری  در پیوس  ،جاییهجاب

 ؛مشخص شده 2-3 بند طور که درهمان رباتها  ایمنی کارکرد مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کارایی -س

، شام  راهنمایی رباتانتقالی داخلی  سامانه، گیر ترمز کار ،مشخصات هر مایع یا روغنی که در روغ  -ش

 ؛ها  رویه خا بحمصر برا  انتخاب درس ، آماده ساز ، کاربرد و 

 ؛اندیا توسط آن گیر افتاده ماشی در ی   که آزادساز  افراد  وسای  راهنمایی -ص

که ایی مبنی بر ای رههشداشام   ،بدون نیرو  محرکه رباتها  محورها  حرک  دستورالعم  -ض

 ؛تواند خطرات بیشتر  ایجاد کندمی ترمزگیر ها  ساز  دستگاهسنگینی و آزاد

 ؛غیرعاد  یا اضطرار  ها وضعی برا  آموزش افراد برا  واکنش نشان دادن به  هاییتوصیه -ط

قطعه کار و  ثق مرکز  موقعی  ،جرمحرک  و ظرفی  بار شام  حداکثر گستره  ی اطحعاتی که محدود -ظ

 ؛کنندرا مشخص میکار   1ندهدارنگه قید و بس 

 ؛ماشی ها  اجتناب از خطاها  اتصا  در طی تعمیر ویهر -ع

ص ثالث توسط شخ که کداممطاب  آن اس  شام  هر  باته که رطواطحعات در مورد استانداردها  مرب -غ

 ؛شده اس  تصدی 

 ؛سیمیب کنتر  دستی ها واحدقطع سیگنا  ارتباطی برا   ردیابیبه  زمان پاسخ -ف

 ؛موجود هستند ماشی  نظر اطحعات در مورد خطرات محافظ  نشده که در کاربرد مورد -ق

که عملیات دستی باید هنگامی که همه افراد در خارج از ای  مبنی بر هشدارهاییها و دستورالعم  -ک

 ؛صورت بگیرد ،حفاظ  شده هستندم فضا 

فعا  شده به غیرها  همه محاف  ،خودکار وضعی که پیش از انتخاب هایی مبنی بر ای م عدستورال -گ

 ؛ا  برگردندفع کامحًحال  

 سیم باشند؛سیم، اگر به صورت بیهایی برا  انبارش مناسب واحدها  کنتر  دستی بیدستورالعم  -ل

                                                           
1- Fixture 
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سیم ، اگر به صورت بیسیمبی کنتر  دستی ها واحدو قطع ارتبا   پاسخزمان  اطحعات در مورد مدت -م

 ؛باشند

 .حفاظتیها  مدار توقف اطحعات در مورد رده توقف هر ی  از ورود  -ن

گروهی که ای  تغییر یا افزایش  توسط ،سازندهشده توسط  فراهم کاربرد اطحعات  افزایشی درهر تغییر یا 

 انجام شود. ،کنداعما  می ربات سامانهاطحعات را به 

 گذارينشانه 7-3

 گیار  شود با:دوام نشانه هر ربات باید به روشی متمایز، خوانا و با

 ؛کننده مجاز  عرضه و آدرس کام تجار  نام که مناسب باشد،  جائیو در  سازندهنام  -الف

 ؛(صورت لزومدر )مرجع و شماره مد  یا شماره  صنعتی ( رباتبه عنوان مثا ، اه )گنوع دست تعیی  -ب

 ؛ساخ سا   ماه و -پ

  ؛یا وزن دستگاه /حجم و -ت

 ؛بار حم ظرفی   دسترسی و حداکثر -ث

به عنوان ) وماتیکیپن و هیدرولیکی، لزومصورت در  ،ها  الکتریکیسامانهاطحعات منبع تغییه برا   -ج

 ؛(وماتیکیپنحداکثر و حداق  فشارها   مثا ،

  ؛نصب نق  و حم  و اهدا برا   برداشت مح  ، لزوم در صورت -چ

باشند اما متص  نیستند باید به وضو  می رباتهایی که جزئی از و دیگر بخش حفاظتیها  ها، دستگاهفاظح

 . هر اطحعات دیگر  که برا  اتصا  لازم اس  باید فراهم شود.                   شوند شناساییشان برا  هد 
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 الفپیوست 

 (اطحعاتی)

 ملاحظهاز خطرات قابل  فهرستی
 

 کند.فراهم می ربات سامانهو  رباتبرا  مححظه از خطرات قاب   فهرستی 1-الفجدو  

 گرفته شده اس .بر  ،19199استاندارد ملی ایران شماره از  1-الفموجود در جدو   فهرس  -يادآوري

 از خطرات قابل ملاحظه فهرستی -1-جدول الف

 بند/زيربند

 مرجع

 اي از خطراتنمونه
 شماره نوع يا گروه

 أمنش نتايج احتمالی

 2بند 

3-9-1 

3-9-3 

3-3 

3-6 

3-3 

3-3-2 

3-2 

3-19 

3-11 

3-19 

3-13 

3-12 

 شکست  -

شکا  پیدا  -

 کردن

 بریدن یا جدا  -

 کردن

 گیر کردن -

گیر افتادن یا  -

 محبوس شدن

 ضربه -

سورا  یا پنچر  -

 شدن

سایش و  -

 خراشیدگی

بیرون پاشیدن  -

یا تو کشیدن گاز 

 مایع با فشار بالا

 

 ربات)عاد  یا ناگهانی( هر بخش از بازوها   حرکات -

 (آن واحد کنتر  دستیشام  )

یا هر ی  از  مجر  نهایی)عاد  یا ناگهانی(  حرکات -

 رباتها  سلو بخش ها  متحرک 

 رباتها   محورحرکات )عاد  یا ناگهانی(  -

 )جدا شدن(مجر  نهایینقص  -

 تعمیر موقعی در  مجر  نهاییحرک  ابزار  -

طی  رباتها  یا سلو ها حرک  غیرمنتظره دستگاه -

 ها  حم عملیات

 بیرون آمدن یا افتادن لوازم و تولیدات -

 هاها و بس بینی نشده پیچحرک  پیش -

 بینی نشده ابزارقطع شدن پیش -

 ها  وابستهنشده دستگاهبینی حرک  پیش -

 از قبی  بیرون انداخت  ،کار  محصولات و مواددس  -

 نهایی مجر حرک  یا چرخش ابزار تیز بر رو   -

 رباتحرک  اجزا  -

 آن را نگه داشته رباتحرک  بخشی که لبه تیز دارد و  -

 مجر  نهاییچرخش ابزار و  -

چرخش با حرک  دستگاه وابسته یا ابزار ماشینی در  -

 رباتسلو  

 رباتحرک  چرخشی هر ی  از محورها   -

 و مو  بلند آزادلباس  -

 و هر جسم ثابتی رباتمابی  بازو   -

هر جسم ثابتی)حصار، تیرک و  و مجر  نهاییبی  ما -

 غیره(

)از طری  در سلو (  رباتعدم امکان خروج از سلو   -

خطرات 

 مکانیکی

1 
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 خودکاروضعی  که در سلو  گیر افتاده در  کاربر برا  

بی     ؛در آنها افتادن() دارندهقید و بس  نگهبی   -

 سیساتأها  حرک ، تری 

 دستکار  محصولات و مواد، شام  بیرون زدن -

یا رو   مجر  نهاییحرک  یا چرخش جسم تیز رو   -

شود و ها  خارجی قسمتی که نگه داشته میمحور

 وابسته تتجهیزا

یند ویژه برا  آ)فر مجر  نهاییبینی نشده حرک  پیش -

 ها  سمباده و غیره(چر 

و  مجر  نهاییبینی نشده ساز  پیشا فعا یحرک   -

)شام  محورها  خارجی که به وسیله  تجهیزات وابسته

 شوند(کنتر  می ربات

بینی نشده انر   پتانسی  از منابع آزادساز  پیش -

 ذخیره شده

 2بند 

3-9-2 

3-9-3 

3-9-6 

3-9-3 

3- 13 

شوک  -

 الکتریکی

 سوختگی -

استنشاق  -

 دودها  مسموم

آسیب چشم  -

 توسط جرقه

 ثیر بر راهنماأت -

 اتصا  به اجزا جریان دار یا انشعابات -

 سامانهدر هم آمیختگی ولتا ها در ی   -

 اتصا  به اجزا جدا از هم در مدار الکتریکی -

 هایعنی خازن )الکترونیکی(

 در معرض جرقه نور قرار گرفت  -

کند بالا یا فرکانس بالا استفاده می یند  که از ولتا آفر -

 کردن القاییگرم ،کار  الکترواستاتیکییعنی رنگ

 کنندار  که از ولتا  بالا استفاده میها  جوشکعملیات -

خطرات 

 الکتريکی

1 

 سوخت  - 2بند

 آتش سوز ، -

 انفجار

از منابع  تابش -

 گرمایی

استنشاق  -

 دودها  مسموم

 آب زدایی -

یا تجهیزات وابسته  ؛مجر  نهاییسطو  داغ مرتبط به  -

 قطعه  یا

 سطو  یا اجسام سرد -

-جار  که به خاطر فرآیند یعنی رنگفضا  قاب  انف -

 ایجاد شده کار  گردیده(کار )ذرات اتمی شده یا رنگ

گرد و غبار تراشکار  و فرزکار   ،اشتعا مایعات قاب  

 ایجاد شده 

نهای  که برا  انجام فرآیند لازم در معرض گرما  بی -

 اس  قرار گرفت 

خطرات 

 حرارتی

3 

صدا از 

محدوده 

ای  بخش 

ایزو 

مستثنی 

 می شود

ثیر در أت -

شنیدن و تعاد  

 و هوشیار 

 ثیر بر ارتبا  أت -

کحمی و فهم 

ها  سیگنا 

 صوتی

 رباتگشتگی در محدوده کار  سلو   عدم تعاد  و گم -

هایشان را وری  دارند تا فعالی أمناتوانی دو فرد  که م -

 از طری  مکالمه عاد  هماهنگ کنند.

طرا  آنقدر بالا و حواس اسطح پارازی  موجود در  -

ها  هشدار  باشد که از شنیدن یا فهم سیگنا  پرت ک 

 جلوگیر  شود قاب  شنیدنمخاطره 

به مدت طولانی در معرض سطح پارازی  خیلی بالا  -

خطرات 

 نوفه

4 
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ناتوانی در  -

 شنیدن

 قرار گرفت  

 خستگی  - 2بند

 آسیب عصبی -

 اختح  -

 مجرایی

لات، اجزایی که منجر به توقف قطع ارتباطات، اتصا -

 شوندمی بینی نشده یا در آمدن اجزاپیش
خطرات 

 لرزشی

5 

 هاسوختگی - 2بند 

 بیمار  -

( با عملیات مخصو  EMFتداخ  نیرو  برقرانی) -

 ربات سامانه

افکنی مرتبط به فرآیند قرار گرفت   در معرض پرتو -

 یعنی جوشکار  قوسی، لیزر

خطرات 

 تابش

8 

  مسمومی   - 2بند

 استنشاق گرد -

و غبار و دودها  

 کنندهفاسد

 هاسوختگی -

یض اجزا که با مایعات تعو کار  ومواد تعمیر، روغ  -

کننده و استفاده شده در شوند، مایعات خن پوشانده می

 فرآیند

بینی نشده رو  نقص اجزا مکانیکی و الکتریکی پیش -

 ربات سامانهو  ربات

خطرات 

  /مادهمواد

7 

 2بند 

3-3-3 

3-3-2 

3-12 

 خستگی -

 ضربه -

 افتادن -

از دس  دادن  -

 هوشیار 

 استرس -

خطر پیامد  -

 انسانی

صفحه  ،آموزشی واحد کنتر  دستیضعیف طراحی  -

که  کاربریا تابلو  ،(HMI) ماشی -انسانواسط لمسی 

 خیلی بالا یا خیلی دور هستند.

مساف   ؛تخلیه دارا  طراحی ضعیف گیر /مح  بار -

 تخلیه طولانی بی  اجزا و مح  بارگیر /

 دارا  طراحی ضعیف سازفعا ها  دستگاه -

 هانامناسب کنتر  مکان -

 هاامناسب کنتر ها  نکارایی -

قرارگیر  در معرض خطرات بیشتر به خاطر مکان قرار  -

 باشندها  عملیاتی میکنتر  ازگیر  اجزا 

قرارگیر  در معرض خطرات بیشتر به خاطر مکان قرار  -

ها  نیازمند دسترسی سریع برا  فعالی گیر  اجزا که 

 تنظیم( یابی، تعمیر،)مث  عیب باشندتعمیراتی می

به دلی   که آفری  خطر وضعی شناسایی خطرات و  -

 شود.ممانع  می ،نورپرداز  ضعیف مح 

ده وجود دارند نورپرداز  موجود را وسایلی که در محدو -

 کنندمسدود می

شوند و خیلی که به راحتی دیده نمی HMI واحدها  -

 بالا و یا خیلی پایی  قرار دارند.

خطرات 

 ارگونومیک

6 

 اضطرار  - 2بند 

 ها نقص شام -

 غیرایم عم   -

 غیر اراد 

مشکحت طراحی ایجاد شده به خاطر محیط یعنی  -

 نصب در مناط  زلزله خیز

تشخیص نادرس  مشک  واقعی و بدتر کردن مشک  از  -

 ضرور  غیرطری  انجام اقدامات نادرس  یا 

خطرات 

مرتبط به 

محیطی که 

دستگاه در 

1 
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دهد که شدت خسارت را افزایش می نقصیاقدام یا  -

یعنی در تحش برا  دور ماندن از ی  لبه تیز در عوض با 

 شودمی سطح داغی برخورد

آن به کار 

 رودمی

 2بند

3-9-9 

3-9-3 

3-9-2 

3-9-3 

3-9-6 

3-9-3 

3-3-9 

3-3-3 

3-3-3 

3-2 

3-3 

3-3 

3-3 

3-2 

3-19 

 بازگرداندن -

انر   پس از 

 وقفه

ثیرات أت -

خارجی به منبع 

 انر  

شروع به کار  -

 نشده یبینپیش

 

 

ها  نهایی یا مجر و  رباتبینی نشده حرکات پیش -

 دستگاه مرتبط به آن

ها  دستگاه به خاطر بینی کنتر قاب  پیش رفتار غیر -

بع مغناطیسی یا نوسانات شدید در من تداخ  الکترو

 انر  

شود که به دس  ی  طور  هدای  می ربات سامانه -

عم  به دس  فرد  نفر شروع به کار کند اما انجام ای 

 رود.دیگر انتظار نمی

 زمانها  همکار یا حرک  هم ربات برداش  قصد ءسو -

کام   در ی  چرخش نا را ربات فرمان توقف مهار شده -

 کندمتوقف می

به  منجر باشد کهقاب  تنظیم می ربات سامانهسرع   -

 شود.وت میها  متفاانجام کارها  متفاوت در سرع 

ها  نگهدارنده ابی کنتر  که در نتیجه آن دستگاهخر -

شوند تا تح  ها  نهایی رها میمجر در لیس  با 

 نیرو ) نیروها  مازاد حرک  کنند و پرتاب شوند

 .(انر   ساز ذخیره وسای  جاذبه، /ایستایی

می  رباتخرابی کنتر  که در نتیجه آن ترمز دستی  -

تح  نیرو   رباتشود که اجزا اعث میبریدن ترمز ب .برد

 ساز  انر  (ذخیره وسای مازاد )نیرو  ایستایی/جاذبه، 

 قرار بگیرند.

 ،ها  نهاییمجر  ،رباتبینی نشده حرکات پیش -

 محورها  کمکی یا تجهیزات مرتبط

مطاب   کارکرددر  گیار حفاظی  دستگاه  نقص -

 انتظار

 مطاب  انتظار کارکردی  دستگاه و البته در  نقص -

-شوند و یا حرک  میلوله ها  ش  و نا ایم  جدا می -

 کنند.

حرک /خطر اند زایی که به طور نامناسبی نصب شدهاج -

 کنند.ا  ایجاد میغیر منتظره

از  شکنند وها  چرخشی در سرع  بالا میبخش -

 شوندتجهیزات نگهدار  اجزا جدا می

یا تجهیزات وابسته  رباتبار بیش از اندازه بر بازو   -

 شودشکست  یا خم شدن اجزا مکانیکی میمنجر به 

 خرابی مرتبط به فرآیند -

اي مجموعه

 از خطرات

11 
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 شوددستگاه نگهدار  اجزا خراب می -

در به که به وسیله جاذ) آزاد یا دستگاه وابسته ربات -

-افتد یا برعکس میشود( مینگه داشته می موقعی  خود

 شود.

 برطر  کردن حوادث طی فرمان دادن/عدم فرمان -

اگر اجزا به طور مناسبی نصب یا وص  نشده باشند می  -

 د نافت

  رباتیا سلو   کاربر  نامناسب در محدوده زپردانور -

 موانع موجود در کف سلو  -

 کف زمی  لیز -

 قرار دهی نامناسب تجهیزات  -

 خطرات کاربردها  خا  -
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 بیوست پ

 (الزامی)

 مسافت متريکزمان توقف و 

تا اطحعات استاندارد شده همه  ،رودبه کار می  (9-3در  دستورالعم  استفادهسنجشی اس  که برا  ارائه 

    ها  را تضمی  کند. ای  اطحعات باید توانایی محاسبه مدت ایمنی در استفاده از دستگاه سازندگان

ها  مختلف ها برا  گاماندازه ،عات مفید و کاربرد  شوندکه ای  اطحرا محاسبه کند. برا  ای  گیار حفاظ

 واقعی را داشته باشند. شرایطدر نظر گرفته شوند تا قابلی  پیش بینی  شرایطحداکثر 

به همان اندازه که قاب   6بند  ISO 9283 :1998 استاندارد در کارایی آزمونباید مطاب  شرایط  آزمون

  اجراس  باشد.

 ؛گرم شود آزمونیش از انجام پباید    رباتی بازو -الف

 اس . آمده سازنده الزاماتطور که در باید نصب شود همان ربات -ب

 اعما  شوند.، دما و غیره باید قوا  محرکهشرایط محیطی  -پ

 .مناسب دنبا  شود آزمونباید ی  روش  -ت

 روش انجام محاسبات باید شر  داده شود. -ث

چه  رباتبینی کند و پیشنهاد دهد که توقف به خاطر استفاده عاد  را پیش کاراییباید خوب نشدن  سازنده

 زمانی باید روش  شود.

 :باشنداطحعات لازمه به صورت زیر می

 ؛تعیی  شود ،شودمتوقف می بازو  رباتسیگنا  توقف تا هنگامی که همه حرک   شروعزمان توقف باید از  -

 ساز ها از طری  شبیهای  اندازه مک  اس شده آماده شده باشند پس م تصدی ساز  ها  شبیهاگر اندازه -

 .یدبه دس  آ

کنند، به عنوان تغییر می و پیکربند  معی کنتر   سامانهخیرات افزوده به خاطر ترکیبات أای  اطحعات بسته به ت -يادآوري

 .سیمبی دستی کنتر واحدها   مثا 

 .شناخته شود ،سیگنا  توقف طی شده شروع  کلی که پس از فساممساف  توقف باید به عنوان 

 ا  مناسب فراهم شود.زاویه یادر واحدها  خطی مساف  باید 

)حداکثر  ها  محاسباتی تح  شرایط حداکثرروش، IEC 60204-1 استاندارد مطاب صفر برا  توقف رده 

اطحعات اضافی  ،داشته باشد 1توقف رده  رباتاگر  .هستند مناسبجایی( سرع ، حداکثر بار و حداکثر جابه

ها  مساف  بسته به سرع ، بار و زمان توقف و اندازه 1شوند. برا  توقف رده  فراهم یب تصحیحایا ضر

-اندازه از طراحی اساس بر هااندازه ای  کهای  مگر شوند، تعیی  حداکثر برا  %199 ،%66، %33امتداد پایه 

 مورد مقادیر آوردن دس  به برا  حداکثر مقادیر% 199 ،صورت ای  در ،باشند شده گرفته حداکثر ها 

 .شوند استفاده فرمو  در باید استفاده

 کهدر مورد ای  توضیحیارائه دهند. را بار و امتداد باید حداکثر مقادیر  ،ها  استفاده شده برا  سرع اندازه

  سلو  واقعی با ی تواند محاسباتش را در مورد مساف  توقف و زمان آن در ی می یکپارچه کنندهچگونه 
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 فراهم شود.  سازندهو ابزار بارها  واقعی انجام بدهد باید توسط  ربات

نشان  1-بمثالی از نمایش واقعی در شک   .شوند فراهمجایی برا  سه محور بزرگتری  جابه اطحعات باید

 داده شده اس .
 

 

 راهنما :

   X  سرع  درmm/s 
   Y زمان توقف به ثانیه 
   a % میزان بار به 

 توقف 1، رده سرع  و حداکثر باردر مقاب   1زمان توقف محور  -يادآوري

 اي از نمودار زمان توقفنمونه – 1-بشکل 
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 پپیوست 

 )اطلاعاتی(

 موقعیتیسه  سازفعالردي دستگاه هاي کارکمشخصه

 

 

 راهنما :

 1موقعی   1   

 9موقعی   9   

 3موقعی   3   

 روش   2   

 خاموش 3   

 فشردن  6   

 رها کردن 3   

 به آرامی گیر دادن 3   

 محکم گیر دادن  2   

   a  شود.فشرده شده دوباره اتصا  باز می 3در موقعی   کامحً کاربرهنگامی که بخش 

   b  باز بماند. 9از موقعی  عملکرد اتصا  باید بدون گیر  ،گرددمی باز 1 به موقعی  3از موقعی   کاربرهنگامی که بخش 

 وقعیتیسه م سازفعالدي دستگاه کرهاي کارمشخصه -1-شکل پ
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 تپیوست 

 )اطلاعاتی(

 هاي اختیاريويژگی

 کلیات  1-ت
   اضافی زیاد  را  امکانات .باشندمی رباتحداق  تضمی  ایمنی  3تا  2مشخص شده در بندها   الزامات

ات الزاماً اجزا ایمنی لازمه در قوانی  سنتی امکاناما ای   ،اضافه کرد تا ایمنی را افزایش داد رباتتوان به می

یا  3363-1استاندارد ملی ایران شماره مطاب   مرتبط با ایمنی کارایییا نیازمند معیارها  ، باشندنمی

 . نداستانداردها  مشابه نیست

شوند. از اهمی  یا شرایط لیس  نمی یاند در ترتیب خاصهاختیار  که در ای  پیوس  شر  داده شد امکانات

 کاراییو  ،پییر  بیشتر  در استفاده و استفاده مجددی  تجهیزات را دارا هستند انعطا هایی که اربات

 احتمالی بیشتر  خواهند داش . مرتبط با ایمنی

اگر  ،باشندمهم می متحرکپییر  در نصب جاد انعطا برا  ای 2-و ت 3-و ت 9-تترکیبات ذکر شده در بندها   -1يادآوري

 چه برا  آن طراحی و ترکیب بند  شده متفاوت اس .برا  کاربرد  استفاده شود که از آن رباتهمیشه 

 ربات سامانهدر  ،باشندنمی ایمنی مرتبط باکه ترکیبات با ای  ،3-و ت 6-ت ،3-تترکیبات ذکر شده در بندها   -1يادآوري

 .کنندایجاد میایمنی را 

 خروجی توقف اضطراري رکردهايکا 1-ت

ای  شرایط  :کندمی  مع1-3-3طور که در خروجی توقف اضطرار  همانکارکردها  امکانات برا   -الف

نیز تبدی   سامانهتوقف اضطرار  ا به ی  ر ربات)توقف اضطرار   کندی  توقف اضطرار  رایج را فراهم می

 کند( می

 طاب کاربرد  باشند م ربات گرکنتر  قوا  محرکهکه بدون تا ای امکانات برا  دستگاه توقف اضطرار   -ب

 ؛9-3-3 بند

 فعال سازهاي دستگاه ويژگی 3-ت

وص  شوند در ی  مدار مشترک که  سازفعا ها  ها  خروجی تا به دستگاه  فعالی سازفعا الف( قابلی  

 کند.و تجهیزات را کنتر  می ربات

 سازفعا الحاقی متعدد به ی  مدار  سازفعا ها  ب( قابلی  اتصا  دستگاه

  وضعیتانتخاب   4-ت

 مرتبط با ایمنیکنتر   سامانهبرا   حال الف( قابلی  فراهم کردن اطحعات در مورد انتخاب 

 مطابق  داشته باشد1-3-3ب( خروجی باید با 

 ضد برخورد کردن حس 5-ت

 باید توقف کند و ،ایجاد آسیب به پرسن  را داشته باشدکه بیشتری  کارآمد  در ممانع  از ربات برا  ای 
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به موقعی   کاربرکند ی  سیگنا  هوشیار  ایجاد کند و بدون دخال  هنگامی ی  تصاد  را حس می

 .دیگر  حرک  نکند

 هاحفظ دقت و صحت مسیر در تمام سرعت 8-ت

 کند.محدود می را مخاطره موقعی  از ی  ربات حرک  نظارت بر به نیاز

 و محدود کردن فضاافزاري براي محور نرم حد ايمنی 7-ت

ریز  فضا  موانع و گنجایش را ممک  ها برنامهای  محدوده ،شر  داده شد 3-19-3 بند طور که درهمان

 سازند.می

 محاسبه عملیات توقف 6-ت

 باید یکی یا تعداد بیشتر  از حالات زیر را ایجاد کنند. نظارت کردنو  رباتتوقف  کارایی محاسبه

  ؛عملیات توقف در هنگام لزوم بعد  ثب محاسبه و  وضعی  برا انتخاب  الف(

 ،گیار حفاظدستگاه )مثحً ورود   را شر  دهد انتخاب کنند تا شروع اتفاق توقف حادثه ورود  را ب(

 ؛(حفاظتیسیگنا  توقف 

 هشدار داده شود. رف  ها فراتراز ای  محدوده رباتکننده که هرگاه ها  تعیی ( محدودهپ
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 ثپیوست 

 )اطلاعاتی(

 گذاريبرچسب

ها  عملیاتی مشخص شده گرافیکی که برا  مشخص کردن وضعی  ها م هایی از عحنمونه 1-ثجدو  

ها  گرافیکی برا  همراه با عحم ها  توضیحی را ت توان ممی دهد.روند را نشان میبه کار می 3-3در 

 مورد نیاز استفاده کرد. کاراییو  وضعی واضح  نمودن اطحعات درمورد انتخاب 

 عملیاتی ربات وضعیتبرچسب  -1-جدول ث

 بند وضعیت علامت گرافیکی 7111منبع ايزو 

9913 

 

 9-3-3 خودکار

9926 

 

 3-3-3 سرع  کاهش یافته دستی
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 جپیوست 

 (الزامی)

 ايمنی  الزاماتو  اقدامات تصديقهاي روش

قدر ضرور  هستند که باید آن رباتکند که برا  ایمنی می فهرس خا  را  کارایی الزامات 1-ججدو  

 شوند. گیار صحهو هم  تصدی یا هم  گیار صحهیا  تصدی 

 و اقداماتايمنی  الزامات تصديقهاي روش -1-جدول ج

-صحهو يا  تصديقروش 

مراجعه  1-8به بند) گذاري

 (شود
 بند ايمنی قابل اجرا الزاماتمحاسبات و 

 الف ب پ ت ث ج چ

 9-3 الزامات کلی

   *   * 
مث  در معرض خطرات شوند تا از قرارگیر  ثاب  یا متحرک نصب می ها حفاظ

 جلوگیر  کنندها  محرک یا اتصالات ها، تسمهها، دندهمیله
3-9-1 

*     *  
افزار محسوسی برا  تعمیرات معمو  جدا شوند سخ ثابتی که باید  ها حفاظ

 دارند
3-9-1  

  * * * *  
که اند که پیش از ای طور  با حرکات خطرناک در ارتبا  ها  متحرکحفاظ

 شوندمی حرکات خطرناک متوقفخطرات ایجاد شوند 
3-9-1  

1-9-3 مطابق  دارد 2-3قف  شونده با  سامانهی   مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کارایی     *    

 9-9-3 شودناپایدار منجر به ایجاد خطر نمی قوا  محرکهاتح  انر   یا   *  * *  

9-9-3 شودحرک  نمیمنجر به انجام قوا  محرکه  شروع به کار دوباره  *  * *    

9-9-3 موجب خطر نشود قطع یا تغییر نیرو  الکتریکی، پنوماتیکی، هیدرولیکی یا خحٌ  *  *     

*      * 
ها از آن رباتاز خطراتی که طراحی  تاشوند شتر انجام میبی حفاظتیاقدامات 

 .کند جلوگیر  کنندممانع  نمی
3-9-9  

* *      
-معرفی می دستورالعم  استفادهبینی شده کاربردها  پیشخطرات محافظ  نشده 

 شوند
3-9-9  

   *  * * 
خطراتی که به خاطر شکست   شوند کهطور  طراحی، ساخته و ایم  می رباتاجزا 

 به حداق  برسند ،شوندساز  انر   ذخیره شده ایجاد میدشدن یا آزایا جدا
3-9-3 

  *  * * * 
را جدا  رباتقطع برق انر   خطرناک برا   موقعی قابلی  قف  یا ایم  شدن در 

 کندمی
3-9-2 

 3-9-3 اندفراهم شدهبرا  آزاد ساز  کنتر  شده انر   خطرناک ذخیره شده  وسایلی  *   *  *

 3-9-3 برچسبی چسبانده شود تا خطر انر   ذخیره شده را نشان دهد *      

  *  * *  
، تداخ  فرکانس رادیویی EMIبینی شده تداخ  الکترو مغناطیسی ثیرات پیشأت

REI و تخلیه الکترواستاتیکیESD کنندحرک  خطرناک آغاز نمی 
3-9-6 

*  *   * * 
طراحی و ساخته  IEC 60204-1وابسته به  الزاماتمطاب   رباتتجهیزات الکتریکی 

 .شوندنمی
3-9-3 
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 3-3 عملگرهاي مکانیکی

     * * 
که از عملیات  گیرندشوند و در مکان قرار میساخته میطور   عملگرها  مکانیکی

 .گیر  کنندبینی نشده جلوپیش
3-3-9 

 3-3-3 .باید به وضو  نشان داده شود عملگرها  مکانیکی وضعی  * *  *   

   *   * 
شود، مناسب مح  نصبش باشد و الزامات استاندارد اگر از نشانگر نور  استفاده می

IEC 60204-1  را براورده کند 
3-3-3 

 2-3-3 .دشان را نشان دهندکرخورند که کاربرچسب می عملگرها  مکانیکی *      

  * *  *  

یا دیگر کنتر  دستگاه  محلی واحد کنتر  دستیتح  کنتر   رباتکه درحالی

از هر منبع  محلییا تغییر در انتخاب کنتر   رباتراهنما اس  از شروع به حرک  

 .شوددیگر  ممانع  می

3-3-3 

 2-3 )نرم افزار/سخت افزار( مرتبط با ايمنیکنترل  سامانه کارايی

*  *     
به طور شفافی  کنندبرآورده میکه تجهیزات  مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کارایی

 شوندبیان می دستورالعم  استفادهدر 
3-2-1 

*       
 مرتبط با ایمنیکنتر   سامانه کاراییاطحعات و معیارها  لازم برا  مشخص کردن 

 آمده اس  دستورالعم  استفادهدر 
3-2-1 

*  *     

یا  3دارا  ساختار رده  PLDمطاب  مرتبط با ایمنیکنتر   سامانهبخش ها  

STL2   سا  نمی 99اثبات که کمتر از  آزمونبا فاصله  1 خرابیبا قدرت تحم-

 هستند ،باشد

3-2-9 

9-2-3 شوندایمنی شناسایی می کارکردها  تکی در هنگام یا پیش از نیاز بعد  به خرابی  *  * *    

  * *  *  
و حال  ایم   شودمی اجرا ایمنی کارکرد ،ها  تکی ایجاد شوندخرابیکه  هنگامی

 شناسایی شده برطر  شود خرابیتا زمانی که  شودحف  می
3-2-9  

9-2-3 شوندقاب  پیش بینی هستند شناسایی می هایی که به طور معقولانهخرابیهمه   *  * * *   

* * * *  *  
شوند و ساز  جایگزی  مشخصاً شناسایی میاب معیارها  عملیات ایمنیخانت

 شوندگنجانده می دستورالعم  استفادهها  لازمه در محدودی ها و احتیا 
3-2-3 

 3-3 رباتتوقفی  کارکردهاي

 1-3-3 دارد و ی  کارکرد توقف اضطرار  مستق  حفاظتی توقف کارکرد ی ی رباتهر   *   *  

 1-3-3 خارجی دارند حفاظتیها   اتصا  دستگاه برا  امکاناتی ،ها  توقفکارکرد *    *  

 9-3-3 بیشتر  مدار توقف اضطرار  دارد ی  یا تعداد ربات     *  

 9-3-3 توقف اضطرار  شروع شده با دس  دارد کارکردهر ایستگاه کنتر  ی   * *   *  

*  * *  * * 
 انداز راهتواند توسط حرک  دس  که قابلی  ی  توقف اضطرار  فقط می کارکرد

 ، بازنشانی شوددهدانجام نمیما آن را کند امجدد را ایجاد می
3-3-9 

 9-3-3 شودریس  تعیی  می ارزیابیتوسط  1یا  9انتخاب رده       * 

  *   *  

شود، هنگامی می فراهمگنا  خروجی توقف اضطرار  هنگامی که مشخصه ی  سی

اگر یا  ،کندخروجی ادامه پیدا می کردکاررود از بی  می ربات قوا  محرکهکه 

 دشوتوقف اضطرار  تولید می ی  سیگنا خروجی ادامه پیدا نکند  کردکار

3-3-9 

 9-3-3 باشدمی ISO 13850 وIEC   1-60204دستگاه توقف اضطرار  مطاب  * *  * *  

 3-3-3 ربات ی  یا بیشتر از ی  کارکرد توقف حفاظتی با قابلی  اتصا  خارجی دارد  *   *  
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 3-3-3 باشدمی 2-3 بند الزاماتطب   حفاظتیتوقف  عملکرد کارکرد     *  *

  * *  *  

ها  کنندهعم  قوا  محرکه ،کندرا متوقف می رباتتوقف همه حرکات  کارکردای  

کند و کنتر  هر خطر دیگر  به وسیله برد یا کنتر  میرا از بی  می رباتمحرک 

 کندمیرا مجاز  ربات سامانه

3-3-3 

 3-3-3 باشدمی ی یا صفر رده  ،حفاظتی توقف کارکردحداق  ی    *  * *  

  *   *  

 ،شودکند فراهم میاستفاده می 9 توقف ردهاز که توقف اضافی کارکردهنگامی ی  

 کارکردسکون یا نقص شناسایی شده  شرایطدر  رباتبینی نشده هر حرک  پیش

 شودمی IEC  1-60204استاندارد مطاب  9منجر به توقف رده  حفاظتیتوقف 

3-3-3 

 3-3-3 باشد 2-3 بند مطاب  ،حرکتی ایم بیو نظارت  در صورت وجود، کارکرد     *  

*       
-می حفاظتیشام  شرحی از رده توقف هر ورود  مدار توقف  دستورالعم  استفاده

 باشد
3-3-3 

 6-3 کنترل سرعت کاهش يافته

 1-6-3 ها  قاب  انتخاب قاب  کنتر  اس منتخب در سرع  TCPکننده و سرع  لبه مهار  * *  *  

 1-6-3 ایجاد شود TCPکنتر  سرع   شود تا امکانی  خمیدگی ایجاد می * * *    *

    * *  
فراتر  mm/s939از  TCPسرع   ،هنگام عم  تح  کنتر  سرع  کاهش یافته

 رودنمی
3-6-9 

  *  * *  

دارد تا مطابق   9-2-3 بند ایمنی با حد یافتهسرع  کاهش ، کنتر  در ای  حال 

-نمی ترفرا یافت  خرابی شرایطع  کاهش یافته در تضمی  کند که از محدوده سر

 رود

3-6-3-1 

 2-6-3 شودبررسی می 9-2-3 با بند مطاب  TCPسرع   ،در ای  حال   *  * *  

 2-6-3 شودداده می حفاظتیزمان توقف  ،اگر سرع  از محدوده انتخاب شده فراتر برود  *  * *  

 3-3 عملیاتی هايوضعیت

     * * 
تواند قف  شود گر که در هر موقعیتی میی  انتخابها  عملیاتی به وسیله وضعی 

 باشندقاب  انتخاب می
3-3-1 

     * * 
در ی  ی  وضعی  گر به روشنی قاب  شناسایی و فقط اجازه انتخاب هر انتخاب

 دهدمی نوب  را
3-3-1 

  * *  * * 
کنند و به تنهایی انتخاب شده می وضعی ها  انتخاب دیگران اشاره شفافی به روش

 کنندحرک  ربات با خطرات را ایجاد نمی
3-3-1 

  
* 

 

 

 
 

* 

 
 

 مرتبط با ایمنیها  انتخابی در فعالی  وضعی ها  اختیار  برا  اشاره به خروجی

 باشدمی 2-3مطاب  بند 
3-3-1 

  
 

* 

 

*  
 

*  
اجرا  خودکار وضعی در  ربات  کاروظیفه هنگامی که برنامه  گیار حفاظاقدامات 

 .پییرندشود صورت میمی
3-3-9 

 9-3-3 ممانع  خواهد شد خودکارعملیات از اگر هرگونه شرایط توقفی تشخیص داده شود   *   *  

 9-3-3 شودتوقف مید منجر به ایجا خودکار وضعی تغییر از   *  * *  
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 3-3-3 کندرا برآورده می 6-3و 2-3-3 الزاماتسرع  کاهش یافته دستی  وضعی  * *   *  

 3-3-3 کند تا با دخال  انسان کار کندرا مجاز می رباتسرع  کاهش یافته دستی  وضعی   *  * *  

  *   *  
محافظ  شده با سرع  کم با ی  کنتر  نگهدار   فضا کنتر  دستی در داخ  

 پییردصورت می فعا  سازتا اجرا و دستگاه 
3-3-3 

*       

 ،که هرجا که ممک  باشدنی بر ای ی مبیهاشام  راهنمایی دستورالعم  استفاده

 شدهفضا  محافظ دستی در حالی که همه افراد در خارج از  وضعی باید عملیات 

 صورت بگیرد ،هستند

3-3-3 

*       
ها  معل  باید اف حمکه هایی مبنی بر ای شام  راهنمایی دستورالعم  استفاده

 باشد، میکامحً فعا  شوند خودکار وضعی پیش از انتخاب 
3-3-3 

 2-3-3 باشدی اضافه میتصدیقنیازمند عملی آگاهانه و ی  عم  انتخاب   *  * *  

 2-3-3 رودنمی mm/s939سرع  اولیه هنگام انتخاب بیش از  * * * * *  

  * *  * * 
-فعا نگهدار  تا اجرا عحوه بر دستگاه  کردکاربا  3-3با  مطاب  واحد کنتر  دستی

 فراهم شده اس  ساز
3-3-2 

  * *  * * 
ریز  شده   از سرع  اولیه تا میزان برنامهاپله تنظیم سرع  به صورت وسای 

 اس .فراهم شده  گام کام  چند
3-3-2 

 2-3-3 دهدسرع  تنظیم شده را نشان می واحد کنتر  دستی * *  *   

  * *  *  

کند از طری  قرار دوباره شروع به کار می سازفعا هنگامی که دستگاه  رباتسرع  

به  ،که رها یا کامحً فشرده شدهپس از ای  شدهموقعی  مرکز فعا گرفت  سوییچ در 

 باشدمیزان سرع  اولیه محدود می

3-3-2 

 

 
 * *  *  

سرع  بالاتر  که به ی  حرک  آگاهانه جدا مورد نیاز اس  تا  ،به طور اختیار 

 باز گردد ،فشرده یا رها شود سازفعا که کلیه دستگاه انتخاب شده پیش از ای 
3-3-2 

  * *  *  
دقیقه بعد  3اگانه پس از از حرک  جدگزینه انتخاب مجدد سرع  بالاتر با استفاده 

 شودغیرعملی می سازفعا ساز  دستگاه از آزاد
3-3-2 

 

*       

-برا  ای  ،باشدها  مناسب و هشدارهایی میشام  راهنمایی دستورالعم  استفاده

 فضا دستی عملیات هنگامی که همه افراد خارج از  وضعی  ،که هرجا ممک  باشد

 شودمحافظ  شده هستند اجرا می

3-3-2 

*       
ها  معل  باید بیش از انتخاب دهند که همه محاف دستور می دستورالعم  استفاده

 کامحً فعا  شوند خودکار وضعی 
3-3-2 

 3-3 واحد کنترل دستیهاي کنترل

 

 
 *  * *  

ع شده شرو دستیواحد کنتر  که به وسیله دستگاه کنتر  راهنما یا  رباتحرک  

 ، باشدشر  داده شده اس  6-3ور که در طهمان، تح  کنتر  سرع  کاهش یافته
3-3-9 

 

 
 * *  *  

را  2-3-3 الزامات ربات ،دارند را   دستیها امکانات انتخاب سرع  بالاتر وقتی کن

 کندبرآورده می
3-3-9 
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 3-3-3 دارد موقعیتیسه  سازفعا ی  دستگاه  واحد کنتر  دستی * *   *  

 

 

 

 
* *  *  

قرار دارد  شدهموقعی  مرکز فعا به طور مداوم در  سازفعا هنگامی که دستگاه 

 کندفراهم می رباتو دیگر خطرات را به وسیله  رباتامکان کنتر  حرک  
3-3-3 

  *   *  
ها  کنتر  دیگر عم  ها یا عملیاتمه دستگاهبه طور مستق  از ه سازفعا دستگاه 

 کندمی
 (الف3-3-3

 (ب3-3-3 کندخطرات را متوقف میمرکز   موقعی / فشردگی دور از  سازفعا قطع دستگاه   *  * *  

 (پ3-3-3 کندرا غیرممک  می ربات حرک مرکز   وقعی ً فشرده به م انتقا  از حال  کامح  *  * *  

* 

 

 

 
* *  *  

به هنگامی که فقط ی  کلید رو   :سازفعا ها  متعدد رو  ی  دستگاه کلید

مرکز  خطرات را  وقعی فشردگی دور از م /قطع کلید ،حال  مرکز  قرار دارد

 کندمتوقف می

 (ت3-3-3

* 
 

 
* *  *  

ا  دور از هفشردن هر ی  از کلید :زسافعا ها  متعدد رو  ی  دستگاه کلید

 کندایجاد می حفاظتیمرکز  ی  توقف  موقعی 
 (ت3-3-3

* 
 

 
* *  *  

 هنگامی که بیش از ی  کلید در :سازفعا ها  متعدد رو  ی  دستگاه کلید

 کندایجاد نمی حفاظتیها  اضافه توقف مرکز  قرار دارند قطع کلید وقعی م
 (ت3-3-3

* 
 

 
     

نی بر هشدار  مب دوتایی و سازفعا کلید  کاراییشرحی از  دستورالعم  استفاده

 در بر دارد ،دارندکه خطرات احتمالی وجود ای 
 (ت3-3-3

 
 

 
* *  *  

که همه باشد مگر ای حرک  کردن ممک  نمی :متعدد سازفعا ها  دستگاه

 مرکز  باشند وقعی در م سازفعا ها  دستگاه
 (ث3-3-3

 (ج3-3-3 کنده موجب انجام حرک  شود ایجاد نمینقصی ک سازفعا قطع دستگاه   *     

 
 

 
*   *  

باشد مرتبط با ایمنی خاموش می تغییههنگامی که منبع  سازفعا سیگنا  خروجی 

 کند شرایط توقفی را ارسا  می
 (چ3-3-3

 (چ3-3-3 باشدمی 2-3مطاب   سازفعا سیگنا  خروجی   *   *  

 
 

 
* *  *  

در  فعا  سازشود در حالی که دستگاه ایجاد می وضعی هنگام تغییر  حفاظتیتوقف 

 مرکز  قرار دارد موقعی 
3-3-3 ) 

  * *  *  
مرکز  ای  دستگاه باید قطع و  موقعی در  سازفعا با دستگاه  وضعی پس از تغییر 

 که نیرو محرکه اعما  شوددوباره توانا شود پیش از ای 
3-3-3 ) 

 2-3-3 دارد 9-3-3ی  عملیات توقف مطاب   واحد کنتر  دستی * *   *  

* 
 

 
*    * 

کند که از دستگاهی استفاده می واحد کنتر  دستیعملیات توقف اضطرار  

 با استاندارد مطاب  ،باشدمی حفاظتیچگونگی استفاده از آن مث  دستگاه توقف 
ISO 13850 

3-3-2 

 3-3-3 آغاز شود واحد کنتر  دستیتواند منحصراً از نمی خودکارعملیات   *  * *  

  * *  *  
حفاظ  شده فراهم شده م فضا از بیرون  تصدی  برا  عملیات جداگانه وسایلی

 اس 
3-3-3 

  * *  * * 
فراهم  ،کندفعا  باشد مشخص می واحد کنتر  دستیعحم  قاب  دیدنی که اگر 

 شده اس 
3-3-6 
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 6-3-3 شودمی حفاظتیمنجر به ایجاد توقف  واحد کنتر  دستیقطع ارتبا    *   *  

  *   *  
-راهرک  عمد  جداگانه مجدداً بدون دخال  ی  ح را ربات برقرار  مجدد ارتبا 

 کندانداز  نمی
3-3-6 

  *   * * 
ها  توقف اضطرار  ساز  مناسب از اشتباه شدن دستگاهبه وسیله طراحی یا ذخیره

 شودفعا  و غیرفعا  جلوگیر  می
3-3-6 

 6-3-3 باشدساز  میطراحی و ذخیره  شرحی از شام دستورالعم  استفاده       *

*  *   *  
 دستورالعم  استفادهحداکثر زمان واکنش به انتقا  اطحعات و قطع ارتبا  در 

 گنجانده شده اس 
3-3-6 

 3-3-3 کندرا برآورده می 2-3 الزاماتها  متعدد رباتقابلی  کنتر    *  * *  

 2-3 زمانکنترل حرکت هم

  * *  *  
را به طور  رباتراهنما قابلی  حرک  دادن ی  یا تعداد بیشتر   کنتر  دستیواحد 

 زمان داردمستق  یا در حرکتی هم
3-2-1 

 

 
 * *  * * 

هایش تح  همه عملیات ،باشدعملیات دستی می وضعی در  رباتکه هنگامی

 باشدمی واحد کنتر  دستیکنتر  ی  
3-2-1 

  * *  *  
مرتبط باشند فراهم شده در حال  خودتنظیم غیر رباتکه ی  یا چند قابلی  ای 

 اس 
3-2-9 

 

 
 * *  * * 

عملیاتی  وضعی در  ،زمانمنتخب برا  حرک  هم ربات سامانهها  ی  رباتهمه 

 باشندو حال  پیش از حرک  مشابه می مشابه
3-2-9 

  *   * * 
ها  رباتکه حرک  کند انتخاب شود و ی  عحم  از باید قب  از ای  رباتهر 

 منتخب در هنگام انتخاب فراهم شده اس 
3-2-9 

  *   * * 
باشد فراهم شده اس  یم مشاهدهمحافظ  شده قاب   فضا عحمتی که کامحً در 

 دهد  فعا  را نشان میهارباتکه 
3-2-9 

  *   *  
با مطاب  ای   ، کهباشدوع میانتخاب شده ممن  هارباتانداز  ناگهانی هر ی  از راه

 باشدمی 2-3 الزامات
3-2-9 

 19-3 عملیات مشترک با انسان الزامات

  * *  * * 
اند ی  عحم  قاب  دیدن طراحی شده عملیات مشترک با انسانهایی که برا  ربات

 کننداس  ایجاد می عملیات مشترک با انساندر حا  انجام  ربات کههنگامی
3-19-1 

 1-19-3 باشندمی 3-19-3تا  9-19-3 الزاماتها مطاب  ی  یا تعداد بیشتر  از ربات  *  * *  

 9-19-3 کنددر محیط کار مشارکتی اس  توقف میهنگامی که ی  انسان  ربات  *  * *  

 9-19-3 باشدمی 3-3-3و  2-3عملیات توقف مطاب    *  * *  

  * *  *  
 مرتبط با ایمنیکنتر   سامانهبه کار برود حال  ثاب  به وسیله  9اگر توقف رده 

 شودبررسی می 2-3مطاب  
3-19-9 

را  9یابی شده توقف رده ارز یایمن برا  حد شده نظارتدر عملیات توقف  خرابی  *  * *   3-19-9 
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 کندایجاد می

 3-19-3 گیرندنهایی قرار می مجر   دستی نزدی  تجهیزات راهنما *    *  

  * *  * * 
 2-3-3و  9-3-3 با بندها  مطاب  توقف اضطرار  ی  تجهیزات راهنما  دستی

 باشندمی
3-19-3 

 3-19-3 باشندمی 3-3-3 بند با مطاب   سازدستگاه فعا  ی  تجهیزات راهنما  دستی * *  * *  

 * * * * *  
با ی  عملیات فعا  کنتر  سرع  ایمنی ارزیابی شده و با محدوده سرعتی که  ربات

 کندمیشود عم  ریس  تعیی  می ارزیابیبه وسیله 
3-19-3 

 3-19-3 باشدمی 2-3سرع  مطاب   نظارت کارکرد  *  * *  

  *   *  
 حفاظتیشده از محدوده سرع  تعیی  شده فراتر برود ی  توقف  نظارتر سرع  گا

 شودایجاد می
3-19-3 

 2-19-3 فاصله دور شدن را حف  کند قادر به ای  اس  که سرع  تعیی  شده و  ربات  * *  *  

 2-19-3 دنباشمی 9-2-3سرع  و فاصله مطاب  با  بررسیها  روش  *   *  

  *  * *  
 حفاظتیشدن منجر به ایجاد توقف  حف  سرع  تعیی  شده و فاصله دور در نقص

 شودمی
3-19-2 

 2-19-3 ریس  تعیی  شده اس  ارزیابیبه وسیله  عملیات مشترک با انسانانجام      * * 

*       
ظر برا  سرع  و فاصله شام  دستورات اعما  اندازه مورد ن دستورالعم  استفاده

 باشنددور شدن می
3-19-2 

 2-19-3 مشارکتی به کار رفته اس ها  برا  طراحی عملیات قسم  دوم ای  استاندارد  *   *  *

  *  * *  
 2-3یا انر   را مطاب   ، نیرو  استاتیکی و سرع پویا قوا  محرکهخروجی  ربات

 کندمحدود می
3-19-3 

  *  * *  
 صورت  حفاظتیی  توقف  ،اگر محدوده هر ی  از پارامترها زیر پا گیاشته شود

 گیردمی
3-19-3 

 * *   *  
 سامانهریسکی که طی طراحی  ارزیابیبه وسیله  مشترک با انسانعملیات انجام 

 شودانجام شده تعیی  می
3-19-3 

*       
 کنندهکنتر ها  پارامتر  برا  شام  جزئیات تنظیم محدوده دستورالعم  استفاده

 باشدمی ربات
3-19-3 

 11-3 تکینگیمحافظت 

   * * *  

عبور  رباتکه کند و هشدار  را پیش از ای را متوقف میحرک  ربات  ،رباتکنتر  

را  آموزشی واحد کنتر  دستیحرک  هماهنگ آغاز شده از حی  تکینگی یا  کند

 کندمی فراهم ،اصح  کند

3-11 

 *  * * *  

و کند ایجاد می مشاهدهقاب  شنیدن یا قاب   هشدار  ی  سیگنا  رباتکنتر  

ها  بازو  ربات به حداکثر سرع  هر ی  از مفص  عبور از تکینگی را درحالیکه

mm/s939 دهد ادامه میود شده اس ، دمح 

3-11 
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 * * *  *  
 ،بتواند کنتر  شود  بدون ایجاد هرگونه حرک  خطرناکیتکینگی در صورتی که 

 باشدها  بیشتر لازم نمیمحافظ 
3-11 

 19-3 کردن محورهامحدود

*     * * 
که حرک   فراهم شده اس ها  مکانیکی قاب  تنظیم برا  نصب ایستگاه وسیلهی  

 دمحورها  اولیه را محدود کن
3-19-1 

  *   * * 
به عل  وجود مگر استثناً ) باشدمییا هر دو  3-19-3یا  9-19-3 بند مطاب  ربات

 ی  محدودی  ساختار  که نتیجه ساخ  اس (
3-19-1 

 1-19-3 شودبه محدوده محورها برسد متوقف می رباتهرگاه   *   *  

*  *    * 
 3و  9رها  محو برا مکانیکی ها  محدودکننده مکانیکی و غیردستگاه امکانات

 فراهم شده اس 
3-19-9 

  *  * * * 
حداکثر میزان شرایط را با حداکثر بار،  رباتباشند که ها  مکانیکی قادر میتوقف

 حداق  کشش متوقف کنندسرع  و با حداکثر و 
3-19-9 

 9-19-3 ها  کمکی صورت گرف افزار  مکانیکی بدون توقفها  سخ توقف آزمون *   *   

  *   *  
 2-3 الزاماتکننده الکترومکانیکی مطاب  ها  محدودمدار کنتر  دستگاه کارایی

 باشدمی
3-19-9 

  *   *  
ننده الکترومکانیکی کتنظیمات دستگاه محدود ربات  کار وظیفه ها و برنامهکنتر 

 دهندرا تغییر نمی
3-19-9 

*       

  برا  شام  اطحعاتی در مورد زمان توقف در حداکثر سرع دستورالعم  استفاده

ساف  طی شده پیش از توقف و م زمان نظارتها  الکترومکانیکی از قبی  دستگاه

 باشدکام  می

3-19-9 

  * * * *  
 وقعی شده در مارزیابی شده فضا  محدود افزار حدود ایمنی نرمهنگام استفاده از 

 شودباشد تعریف میتوقف مورد نظر که مسئو  توقف می واقعی
3-19-3 

*       
توضیح داده  دستورالعم  استفادهارزیابی شده در  افزار حدود ایمنی نرمقابلی  

 شده اس 
3-19-3 

  *   *  
می 2-3ارزیابی شده مطاب   افزار نرم ها  ایمنیهکنتر  که محدودها  برنامه

 باشند
3-19-3 

  *   *  
فقط به دس  پرسن  مجاز ارزیابی شده  افزار نرم ها  کنتر  محدوده ایمنیبرنامه

 باشندقاب  تعمیر می
3-19-3 

 3-19-3 شودآغاز می حفاظتیارزیابی شده مجاز شود ی  توقف  افزار حد ایمنی نرماگر   *   *  

    * *  
ده تح  کنتر  ارزیابی ش افزار حد ایمنی نرمحرک  در هنگام اصح  تجاوز از 

 باشدسرع  کاهش یافته می
3-19-3 

*      * 

باشد ها  ایمنی قاب  بررسی میمحدوده تصدی طحعات در مورد تنظیمات فعا  و ا

ات در ترکیب به راحتی تغییرشود در نتیجه و به وسیله ی  شناسه جدا می

 شوندشناسایی می

3-19-3 
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*       

شام  اطحعاتی در مورد زمان توقف در حداکثر سرع  برا   دستورالعم  استفاده

ساف  طی شده پیش از و م نظارت ارزیابی شده از قبی  زمان افزار حد ایمنی نرم

 باشدتوقف کام  می

3-19-3 

  *   *  
ها  فضا  موری أی ارزیابی شده برا  استفاده در مایمنا  برا  حد ناحیهخروجی 

 باشندمی 2-3محدود شده دینامیکی مطاب  
3-19-3 

 3-19-3 آمده اس  دستورالعم  استفادهها در افزار  خروجیترکیب سخ        *

  *   *  

ها  سامانهتواند بدون شروع مجدد زیر ارزیابی شده نمی افزار نرم ایمنی ی  حد

کار   وظیفه برنامه خودکارتواند دوباره طی اجرا  تغییر یابد و نمی مرتبط با ایمنی

 بند  شودترکیب

3-19-3 

 3-19-3 باشدمی ایم  و شده محافظ  ،شده ارزیابی افزار نرم ایمنی حد تغییر امکانات  *   *  

  *   *  
 دستگاه که هنگامی همیشه بروند کار به اگر شده ارزیابی افزار نرم ایمنی حد

 شوندمی فعا  اس  روش 
3-19-3 

  * * * *  

ها  کنتر  مرتبط قادر به توقف  سامانهکننده دینامیکی و ها  محدوددستگاه

 مرتبط با ایمنیها  کنتر  سامانهسرع  و  شرایطتح  حداکثر بار و  رباتحرک  

بند  هکه طبقریس  تعیی  کند  ارزیابیکه ی  مگر ای  ،باشند می 9-2-3مطاب  

 باشددیگر  مورد نیاز می

3-19-2 

 13-3 جايی بدون نیروي محرکهجابه

  * *  * * 
 ا،جایی به وسیله ی  فرد تنهبهشود که محورها قادر به جاطور  طراحی می ربات

 عاد  یا اضطرار  باشندها  غیروضعی بدون استفاده از نیرو  محرکه در 
3-13 

      * 
بینی نشده محافظ  شده ب  دسترسی و در برابر عملیات پیشها به راحتی قاکنتر 

 باشندمی
3-13 

*       

همراه با پیشنهاداتی برا   دستورالعم  استفادهها برا  انجام ای  در دستورالعم 

ها  غیرعاد  یا اضطرار  وضعی آموزش پرسن  برا  واکنش نشان دادن به 

 اندگنجانده شده

3-13 

*       
باشند که سنگینی و قطع ای  می شام  هشدارها  مبنی بر دستورالعم  استفاده

 توانند خطرات بیشتر ایجاد کنندها  ترمز  میدستگاه
3-13 

 13-3 ها  فعا  کننده قرار بگیرندی باشد هشدارها باید نزدی  کنتر اگر عمل *      

 12-3 رباتبلند کردن  مقررات

*   *  * * 
را  اند و بآن فراهم شده و اجزا وابسته به رباتها و مقررات بلند کردن دستورالعم 

 باشندحم  بار مورد انتظار کافی می
3-12 

 13-3 اتصالات برق

   
 

 
 * * 

طور  طراحی و ساخته  ،خطر شوندباعث توانند جدا شوند می اتصالات برقی که اگر

 جلوگیر  شودمنتظره شوند که از جدا شدن غیرمی
3-13 

 13-3 شودد که از اتصا  متقاطع جلوگیر  میدارن وسایلیاتصالات برق  *      
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