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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

اسکتاندارداا ‌‌ نشکر‌ و تدوی  تعیی ، وظیفه که است کشور رسمی مرجع تنها 1331 ماه بهم  مصوب ایران، صنعتی تحقیقات

‌‌.دارد عهده به را )رسمی(‌ایرانملی‌

بکه‌‌‌92/6/29موسسه‌استاندارد‌و‌تحقیقات‌صنعتی‌ایران‌به‌موجب‌یکصد‌و‌پنجاه‌و‌دومی ‌جلسه‌شورا ‌عالی‌ادار ‌مکور ‌‌‌نام

‌جهت‌‌اجرا‌ابحغ‌شده‌است‌.‌‌92/3/29مور ‌‌33333/996سازمان‌ملی‌استاندارد‌ایران‌تغییر‌و‌طی‌نامه‌شماره‌

مؤسسکات‌‌ و مراکز نظران صاحب کارشناسان‌سازمان‌، از مرکب فنی اا  کمیسیون در مختلف اا  حوزه در استاندارد تدوی 

تولیکد ،‌‌ به‌شکرایط‌ توجه با و ملی مصالح با امگام وکوششی شودمی انجام مرتبط و آگاه اقتصاد  و تولید  پژواشی، علمی،

کننکدگان،‌‌مصکر ‌ تولیدکننکدگان،‌ شکام ‌ نفکع،‌ و حک ‌ صکاحبان‌ منصکفانۀ‌ و آگااانکه‌ مشکارکت‌ از ککه‌ اسکت‌ تجار  و فناور 

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

از‌ پکس‌ و شکود‌مکی‌ ارسکا ‌ مربکو ‌ فنکی‌ اا  کمیسیون اعضا  و نفع ذ  مراجع به نظرخواای برا  ایران ملی استاندارداا 

ایکران‌‌ ملی‌)رسمی( استاندارد عنوان به تصویب صورت در و طر  رشته آن با مرتبط ملی کمیتۀ در پیشنهاداا و نظراا دریافت

‌.شود می منتشر و چاپ

کننکد‌‌ می تهیه شده تعیی  ضوابط رعایت با نیز صح  ذ  و مند عحقه اا  سازمان و مؤسسات که استاندارداایی 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 استاندارداایی

‌.باشد رسیده تصویب به دادمی سازمان‌ملی‌استاندارد‌ایران‌تشکی  مربو ‌که استاندارد

(ISO)اسکتاندارد‌‌ المللکی‌ بکی ‌ سکازمان‌ اصلی اعضا  از ایران سازمان‌ملی‌استاندارد
المللکی‌الکتروتکنیک ‌‌‌ بکی ‌ ،کمیسکیون‌‌1

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

(OIML)2رابکط‌ تنهکا‌ بکه‌عنکوان‌‌ و اسکت‌‌
 ککدکس‌غکیایی‌‌‌ کمیسکیون‌ 

3
(CAC)خکا ‌ اکا ‌ نیازمنکد ‌ و کلکی‌ شرایط به توجه ضم  ایران ملی استاندارداا  تدوی  در‌.کند‌ می فعالیت کشور در 

‌ .شودمی گیر بهره المللی‌بی  استاندارداا  و جهان صنعتی و فنی علمی‌، پیشرفت‌اا  آخری  از کشور‌،

 کننکدگان‌،‌حفک ‌‌ مصکر ‌ از حمایکت‌ برا  قانون‌، در شده بینی پیش موازی  رعایت با تواند سازمان‌ملی‌استاندارد‌ایران‌می

 اجرا ‌بعضی اقتصاد ‌، و محیطی زیست مححظات و محصولات کیفیت از اطمینان حصو  عمومی‌، و فرد  ایمنی و سحمت

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

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

 فعا  مؤسسات و سازمان‌اا خدمات از کنندگان استفاده به بخشیدن اطمینان برا  امچنی  نماید‌. اجبار  را آن بند درجه

 محیطکی‌،‌زیسکت‌ مکدیریت‌ و کیفیکت‌ مکدیریت‌ اکا ‌ سکامانه‌ صکدور‌گکواای‌‌ و ممیز  بازرسی‌، آموزش‌، مشاوره‌، در‌زمینۀ

 را مؤسسات و اا سازمان گونه ای  سازمان‌ملی‌استاندارد‌ایران سنجش‌، وسای  کالیبراسیون‌)‌واسنجی‌( و‌مراکز اا آزمایشگاه

اا‌ آن به صححیت تأیید گوااینامۀ لازم‌، شرایط احراز صورت در و کند می ارزیابی ایران تأیید‌صححیت نظام ضوابط اساس بر

 تعیکی ‌ سنجش‌، وسای  کالیبراسیون‌)‌واسنجی‌( یکااا‌، المللی بی  دستگاه ترویج‌.کند‌ نظارت‌می آن‌اا عملکرد بر و اعطا

  .است سازمان ای  وظایف دیگر از ایران ملی استاندارداا  سطح ارتقا  برا  تحقیقات‌کاربرد  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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 کمیسیون فنی تدوين استاندارد

ی رباتهاي سامانه :2قسمت  -هاي صنعتیرباتايمنی براي  الزاماتیک، رباتي هادستگاهها و ربات»

 « سازييکپارچهو 

‌
 سمت و/ يا نمايندگی رئیس: 

‌سیدفرامرز،‌رنجبر

‌مهندسی‌مکانی (‌دکترا )

‌

‌عضو‌ایات‌علمی‌دانشگاه‌تبریز

‌

‌ دبیر:

‌بهاره،‌ترکم 

‌(کنتر -برقمهندسی‌‌لیسانسفوق)

‌

‌:‌اعضاء

‌اسماعی ‌زاده،‌یوسف

‌)فوق‌لیسانس‌مدیریت‌اجرایی(

‌

‌سهی ،‌آانگریان

‌(کنتر -دکتر ‌مهندسی‌برق)

‌

‌بدیعی،‌ابوالفض 

‌فوق‌لیسانس‌مهندسی‌مکاترونی ()

‌

‌پوراصغر ،‌مهدیه

‌مهندسی‌مکانی (‌لیسانس)

‌

انککر  ‌و‌-ابتکککار-کارشککناس‌شککرکت‌طککر ‌

‌موسسه‌غیرانتفاعی‌اکباتانمدرس‌

‌

‌مدیر‌ک ‌شرکت‌ارس‌خودرو‌دیز 

‌

‌

مدیر‌فنی‌و‌مهندسی‌شرکت‌مهندسی‌نکوی ‌‌

‌کنتر ‌دقی ‌ربات‌پارس

‌

‌شرکت‌ایران‌خودرو‌تبریز

‌

‌

شکرکت‌ارس‌خکودرو‌‌‌مدیر‌تضکمی ‌کیفیکت‌‌‌

 دیز 

‌لیحترکم ،‌

‌)فوق‌لیسانس‌مهندسی‌مکانی (

‌

‌حنیفی،‌محمدباقر

‌مهندسی‌مکانی (‌لیسانس)

‌

‌سراجان،‌حمیرا

‌(صنایع)فوق‌لیسانس‌مهندسی‌

‌

‌سعیدسیدحسینی،‌

‌(مهندسی‌مکانی )فوق‌لیسانس‌

‌

‌ ‌کارشناس ‌ک  آذربایجان‌‌استاندارداداره

‌شرقی

‌

‌ ‌استانداردکارشناس ‌ک  آذربایجان‌‌اداره

‌شرقی

‌

 شرکت‌بهی ‌سولار‌کاسپی کارشناس‌

‌

‌

‌ ‌بازرسیمدیر اعتماد‌‌سازانبهینه‌شرکت

‌صنعت‌آذربایجان

‌



 د‌
 

‌سیف‌آقائی،‌فریده

‌ا ()فوق‌لیسانس‌بهداشت‌حرفه

‌

‌آذر،‌علیشکیب

‌(مهندسی‌مکاترونی )فوق‌لیسانس‌

‌

‌عز ،‌صابر

‌(مهندسی‌مکانی )فوق‌لیسانس‌

‌

‌احمد،‌قنبر 

‌(برق)دکترا ‌مهندسی‌

‌

‌مالکی،‌نقی

‌(مهندسی‌مکانی )لیسانس‌

‌

‌محمد ‌دارابی،‌علی

‌)لیسانس‌مهندسی‌صنایع(

‌

‌مظلومی،‌عاد 

‌)دکتر ‌ارگونومی (

‌

‌پور،‌محمدرضامهران

‌)فوق‌لیسانس‌مهندسی‌مکاترونی (

‌‌

‌ااد ،‌کاظم

‌)فوق‌لیسانس‌مهندسی‌مکانی (

‌

‌ااشم‌پور،‌علیرضا

‌کنتر (-)فوق‌لیسانس‌مهندسی‌برق

کارشناس‌مسئو ‌مرکز‌سحمت‌محیط‌و‌کار‌

‌وزارت‌بهداشت

‌

‌کارشناس‌شرکت‌آکیا‌خودرو

‌

‌

‌خودرو‌دیز مدیر‌کنتر ‌کیفی‌شرکت‌ارس‌

‌

‌

‌عضو‌ایات‌علمی‌دانشگاه‌تبریز

‌

‌

‌کارشناس‌شرکت‌ارس‌خودرو‌دیز 

‌

‌

‌شرکت‌ایران‌خودرو‌)تهران(

‌

‌

‌اا ‌تهرانایات‌علمی‌دانشگاه

‌

‌

‌مدرس‌دانشگاه‌آزاد‌اسحمی‌واحد‌قزوی 

‌

‌

اداره‌ک ‌استاندارد‌کارشناس‌مسئو ‌

‌آذربایجان‌شرقی

‌

مدیرعام ‌شرکت‌مهندسی‌نوی ‌کنتر ‌

‌ربات‌پارسدقی ‌
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‌

‌

‌

‌
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 فهرست مندرجات

 عنوان
‌

 صفحه

 ب آشنایی‌با‌سازمان‌ملی‌استاندارد

‌ج‌استاندارد تدوی  فنی کمیسیون

‌و‌پیش‌گفتار

‌‌1داد ‌و‌دامنه‌کاربر‌1

‌‌1مراجع‌الزامی‌9

‌‌3و‌تعاریف‌اصطححات‌3

‌‌6شناسایی‌خطر‌و‌ارزیابی‌ریس ‌2

‌‌11اظتیفحایمنی‌و‌اقدامات‌الزامات‌‌3

‌‌23حفاظتیایمنی‌و‌اقدامات‌‌الزامات‌گیار صحه‌وتصدی ‌‌6

‌‌22استفاده‌دستورالعم ‌3

 ‌36پیوست‌الف‌)اطحعاتی(‌فهرستی‌از‌خطرات‌قاب ‌مححظه

 ‌32اا ‌حفاظتیپیوست‌ب‌)اطحعاتی(‌ارتبا ‌استاندارداا ‌مرتبط‌با‌دستگاه

 ‌69گیار ‌نقا ‌ورود‌و‌خروج‌مواد)اطحعاتی(‌حفاظ‌پیوست‌پ

‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌ساز)اطحعاتی(‌عملیات‌چند‌دستگاه‌فعا ‌تپیوست‌ 63‌

‌‌62اا ‌مشترک)اطحعاتی(‌کاربرداا ‌مفهومی‌ربات‌پیوست‌ث

‌‌66)اطحعاتی(‌مشااده‌فرایند‌پیوست‌ج

‌‌62الزامات‌ایمنیو‌اقدامات‌‌تصدی اا ‌روش)الزامی(‌‌پیوست‌چ

 ‌کتابنامه)اطحعاتی(‌‌پیوست‌ 

‌فهرست‌وا گان‌مورد‌استفاده‌در‌ای ‌استاندارد‌و‌معاد ‌لاتی ‌آنها)اطحعاتی(‌‌پیوست‌ 

33‌

33‌
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 گفتارپیش

ی‌رباتاا ‌سامانه:‌9قسمت‌‌-اا ‌صنعتیرباتایمنی‌برا ‌‌الزاماتی ،‌ربات ‌اادستگاهاا‌و‌ربات"استاندارد‌

تهیه‌و‌تدوی ‌شرکت‌طر ‌ابتکار‌انر  ‌‌اا ‌مربو ‌توسطکه‌پیش‌نویس‌آن‌در‌کمیسیون‌"ساز یکپارچهو‌

‌در ‌و ‌است ‌اشتمی ‌شده ‌و ‌سی ‌و ‌‌اشتصد ‌استاندارد ‌ملی ‌کمیته ‌فلزشناسیاجحس ‌و مور ‌‌مکانی 

13/96/23‌‌ ‌بند‌ی ‌ماده ‌این ‌به‌استناد ‌گرفته‌است، ‌مقررات‌‌3مورد‌تصویب‌قرار قانون‌اصح ‌قوانی ‌و

،‌به‌عنوان‌استاندارد‌ملی‌ایران‌منتشر‌1331مصوب‌بهم ‌ماه‌‌‌موسسه‌استاندارد‌و‌تحقیقات‌صنعتی‌ایران‌،

‌شود‌.می

ینه‌صنایع‌،‌علوم‌و‌خدمات‌،‌برا ‌حف ‌امگامی‌و‌اماانگی‌با‌تحولات‌و‌پیشرفت‌اا ‌ملی‌و‌جهانی‌در‌زم

استاندارداا ‌ملی‌ایران‌در‌مواقع‌لزوم‌تجدید‌نظر‌خوااد‌شد‌و‌ار‌پیشنهاد ‌که‌برا ‌اصح ‌و‌تکمی ‌ای ‌

‌استاندارداا‌ارائه‌شود‌،‌انگام‌تجدید‌نظر‌در‌کمیسیون‌فنی‌مربو ‌مورد‌توجه‌قرار‌خوااد‌گرفت‌.‌بنابرای ‌،‌

‌ستاندارداا ‌ملی‌استفاده‌کرد‌.باید‌امواره‌از‌آخری ‌تجدید‌نظر‌ا

‌

 خی ‌که‌برا ‌تهیه‌ای ‌استاندارد‌مورد‌استفاده‌قرار‌گرفته‌به‌شر ‌زیر‌است‌:ع‌و‌مأمنب

ISO10218-2:2011, Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — 

Part 2: Robot systems and integration 
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: 2قسمت  -هاي صنعتیرباتايمنی براي  الزاماتیک، رباتي هادستگاهها و ربات

 سازييکپارچهو ی رباتهاي سامانه

 دامنه کاربرد 9
مطاب ‌‌یرباتاا ‌سامانهاا ‌صنعتی‌و‌ربات‌ساز یکپارچه الزامات‌ایمنی‌تعیی اد ‌از‌تدوی ‌ای ‌استاندارد‌

‌.باشدمی‌اا ‌صنعتیرباتاا ‌و‌سلو ‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌با

‌‌:شام ‌موارد‌زیر‌است‌،ساز یکپارچه

‌ی‌صنعتیربات‌امانه،‌تعمیر‌و‌نگهدار ‌و‌از‌رده‌خارج‌کردن‌سلو ‌یا‌سیاتطراحی،‌ساخت،‌نصب،‌عمل‌-الف

‌‌-ب ‌عملساختاطحعات‌لازم‌برا ‌طراحی، ‌نصب، ‌نگیات، ‌و ‌تعمیر ‌رده‌خارج‌کردن‌سلو ‌یا‌ه، ‌از دار ‌و

‌؛ی‌صنعتیربات‌سامانه

‌؛صنعتی‌یا‌سلو ‌ربات‌سامانه ‌تشکی ‌دانده‌اادستگاه‌-پ

حی ‌یا‌کااش‌‌الزاماتداد‌و‌اا‌را‌شر ‌میامانهاا ‌خطرناک‌ای ‌سخطرات‌اساسی‌و‌موقعیتاستاندارد‌ای ‌

‌کند.فراام‌میاا ‌امراه‌با‌ای ‌خطرات‌را‌کافی‌ریس 

اا‌پرداخته‌به‌آن‌استاندارددر‌ای ‌‌،باشدصنعتی‌می‌رباتاا ‌امانهیکی‌از‌خطرات‌شناخته‌شده‌س‌نوفهاگرچه‌

‌ن ‌ای  ‌است. ‌ام‌استانداردشده ‌‌الزاماتچنی  ‌‌رباتکاربرد ‌از ‌بخشی ‌عنوان ‌‌سامانهبه ‌تولید  را‌یکپارچه

‌ای ‌مشخص‌می ‌به‌خطرات‌مرتبط‌‌استانداردکند. ‌‌تابش)‌اافرآیند‌بابه‌طور‌ویژه ‌دود‌پرتاب‌برالیزر ، ده،

  ‌کاربرد‌داشته‌باشند.فرآیندتوانند‌برا ‌ای ‌خطرات‌پردازد.‌استاندارداا ‌دیگر‌میجوشکار (‌نمی

‌مراجع الزامی 2

‌اا‌ارجاع‌داده‌شده‌است‌.‌ ‌ای ‌استاندارد‌ملی‌ایران‌به‌آنمدارک‌الزامی‌زیر‌حاو ‌مقرراتی‌است‌که‌در‌مت

‌شود‌.بدی ‌ترتیب‌آن‌مقررات‌جزئی‌از‌ای ‌استاندارد‌ملی‌ایران‌محسوب‌می

‌اا‌و‌تجدید‌نظراا ‌بعد ‌آن‌در‌صورتی‌که‌به‌مدرکی‌با‌ذکر‌تاریخ‌انتشار‌ارجاع‌داده‌شده‌باشد‌،‌اصححیه

ر‌تاریخ‌انتشار‌به‌آن‌اا‌ارجاع‌داده‌مورد‌نظر‌ای ‌استاندارد‌ملی‌ایران‌نیست‌.‌در‌مورد‌مدارکی‌که‌بدون‌ذک

‌اا‌مورد‌نظر‌است‌.اا ‌بعد ‌آنشده‌است،‌امواره‌آخری ‌تجدید‌نظر‌و‌اصححیه

 استفاده‌از‌مراجع‌زیر‌برا ‌ای ‌استاندارد‌الزامی‌است‌:

‌کلی‌مقررات‌-‌پنوماتیکی‌اا سیستم‌،3213استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-9

‌‌مشخصات‌تدوی ‌-‌صنعتی‌اا ربات‌،13192استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-2

‌‌پایه‌الزامات‌ساخت‌یکپارچه‌اا سیستم‌آلاتماشی ‌ایمنی‌،19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-3

‌کااش‌و‌ریس ‌ارزیابی‌-طراحی‌کلی‌اصو ‌-‌آلاتماشی ‌ایمنی‌،19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-4

‌‌آن

‌ا 2-5 ‌شماره ‌ایران ‌ملی ‌ایمنی‌با‌مرتبط‌اا قسمت‌–‌آلاتماشی ‌ایمنی‌مقررات‌،3363-1ستاندارد

‌طراحی‌کلی‌اصو :‌‌او ‌قسمت‌-‌کنندهکنتر ‌اا سیستم
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-له‌از‌اجتناب‌منظور‌به‌خالی‌فضا ‌حداق ‌-‌آلاتماشی ‌ایمنی‌،19393استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-8

‌‌بدن‌اعضا ‌شدگی

‌قسمت‌-‌فشار‌به‌حساس‌حفاظتی‌وسای ‌آلاتماشی ‌ایمنی‌،19332-9استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-7

‌‌فشار‌به‌حساس‌اا لبه‌زمونآ‌و‌طراحی‌برا ‌کلی‌اصو ‌:‌دوم

‌قسمت‌-‌فشار‌به‌حساس‌حفاظتی‌وسای ‌آلاتماشی ‌ایمنی‌،19332-3استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-6

‌‌فشار‌به‌حساس‌مشابه‌وسای ‌و‌اامفتو ‌،‌گیرااضربه‌آزمون‌و‌طراحی‌برا ‌کلی‌اصو :‌‌سوم

‌ازدسترسی‌جلوگیر ‌برا ‌ایمنی‌اا فاصله‌-‌آلات‌ماشی ‌ایمنی‌،11399استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-1

‌‌خطر‌مناط ‌به‌بدن‌پایینی‌و‌بالایی‌اا اندام

‌ناخواسته‌کار‌به‌شروع‌از‌جلوگیر ‌-ایمنی‌مقررات‌-آلاتماشی ‌،3333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-91

‌اصو ‌-‌ااحفاظ‌با‌مرتبط‌کنندهقف ‌درام‌قطعات‌-‌آلاتماشی ‌،3333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ 2-99

‌ایمنی‌مقررات‌-‌انتخاب‌و‌طراحی

 –تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکترونیکی‌‌-آلات‌ایمنی‌ماشی ،‌61226-1شماره‌‌استاندارد‌ملی‌ایران 2-92

‌اا ‌کلینالزمات‌و‌آزمو‌او :‌قسمت

‌-اا ‌الکتریکی‌راه‌انداز‌قدرت‌با‌سرعت‌قاب ‌تنظیم‌سامانه،‌‌61399-3-9شماره‌‌استاندارد‌ملی‌ایران 2-93

‌کارکرد ‌–الزامات‌ایمنی‌‌-‌9-3قسمت‌

2-94 ‌ ‌ملی‌ایران‌شماره ‌سا ‌69961استاندارد ‌اا سیستم‌ا وظیفه‌ایمنی‌-آلاتماشی ‌ایمنی‌،1329:

‌‌ریز برنامه‌قاب ‌الکترونیکی/الکترونیکی/الکتریکی‌ایمنی‌با‌مرتبط‌کنتر 
2-15 ISO 4413,  Hydraulic fluid power — General rules and safety requirements for system s 

and their components؛ 

2-16 ISO 8995-1,  Lighting of work places — Part 1: Indoor؛   
2-17 ISO 10218-1, Robots and robotic devices — Safety requirements for industrial robots — 

Part 1: Industrial robots؛   

2-18 ISO 13850,  Safety of machinery — Emergency stop — Principles for design؛ 

2-19 ISO 13855,  Safety of machinery — Positioning of safeguards with respect to the 

approach speeds of parts of  the human body؛ 

2-20 ISO 14120,  Safety of machinery — Guards — General requirements for the design and 

construction of fixed and movable guards؛ 

2-21 ISO 14122 (all parts),  Safety of machinery — Permanent means of access to machinery؛ 

2-22 IEC 60204-1, Safety of machinery — Electrical equipment of machines — Part 1: 

General requirements؛ 

2-23 IEC/TS 62046,  Safety of machinery — Application of protective equipment to detect the 

presence of persons؛ 
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 اصطلاحات و تعاريف 3

استاندارد‌ملی‌‌و‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌در‌شده‌تعیی ‌تعاریف‌و‌اصطححات‌بر‌عحوه‌استاندارد‌ای ‌در

 :دنرومی‌کار‌به‌نیز‌زیر‌تعاریف‌و‌اصطححات ،19199ایران‌شماره‌

3-9 

 9کاربرد

‌ربات‌امانه،‌وظیفه‌و‌اد ‌مورد‌نظر‌سیندفرا‌یعنی‌ربات‌امانهاستفاده‌مورد‌نظر‌س

‌‌.2،‌رو ‌ام‌چیدن،‌ساخت3آمیز ،‌رنگ9جوشنقطه‌ا :مث

3-2 

 5مشترک ربات

‌(3-3)‌طراحی‌شده‌است‌مشترکی‌که‌برا ‌رابطه‌مستقیم‌با‌ی ‌انسان‌در‌فضا ‌کار‌ربات

3-3 

 8 با انسان مشترک يفضاي کار

توانند‌وظایف‌را‌با‌ام‌طی‌عملیات‌تولید‌انسان‌می و‌رباتت‌شده‌که‌در‌آن‌حفاظفضا ‌کار ‌در‌محدوده‌

 انجام‌داند‌‌

3-4  

‌7ايستگاه کنترل 

‌ ‌‌ربات‌سامانهبخشی‌از ‌بیشتر ‌با ‌تعداد ‌فعا اادستگاهی ‌یا ‌غیر ‌کنتر ‌که‌وظیفه ساز ‌فعا ساز ‌یا

‌را‌به‌عهده‌دارند‌امانهیا‌اجزا‌س‌امانهعملیات‌س

 .(‌باشدواحد‌کنتر ‌دستیتواند‌ثابت‌)مث ‌صفحه‌کنتر ‌(‌یا‌متحرک‌)مث ‌ایستگاه‌کنتر ‌می -يادآوري

3-5 

‌ 6محیطی حفاظ 

‌محصور‌نمیمنطقه‌‌که‌کامحً‌حفاظی اش‌از‌منطقه‌اما‌دسترسی‌به‌آن‌را‌توسط‌ابعاد‌و‌فاصله‌،کندخطر‌را

‌دادیا‌کااش‌می‌برداز‌بی ‌میخطر‌

 .تون ‌حفاظکننده‌یا‌حصار‌احاطه‌مثال:

3-8 

                                                           
1- Application  

2- Spot welding 

3- Painting 

4- Palletizing  

5- Collaborative robot 

6- Collaborative workspace 

7- Control station 

8- Distance guard 
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‌9سازييکپارچه

ی‌که‌ماشین‌سامانهبرا ‌تشکی ‌‌اا ‌اضافه‌شده()شام ‌ربات‌دیگر‌ماشی یا‌‌تجهیزات‌با‌رباتعم ‌ترکیب‌

‌باشدمیاا‌قادر‌به‌انجام‌کاراا ‌مفید‌مث ‌تولید‌بخش

‌.باشد‌امانهنصب‌س‌الزاماتتواند‌شام ‌می‌ماشی ای ‌عم ‌ساخت‌ -يادآوري 

3-7 

‌2يکپارچه کننده

د‌و‌نکنو‌جمع‌آور ‌می‌ساخته،‌تهیه‌،راحیاا ‌تولید ‌جامع‌را‌طامانهی‌یا‌سرباتاا ‌امانهکه‌س‌مراکز 

‌باشدکنتر ‌می‌امانهو‌اتصالات‌داخلی‌س‌کنتر ‌اا واسط،‌حفاظتیشام ‌اقدامات‌‌،مسئو ‌ایجاد‌ایمنی

‌گیار‌باشد.تواند‌ی ‌تولید‌کننده،‌یا‌اممی‌ندهساز -يادآوري 

3-6 

 ( IMS) 3يکپارچهتولیدي  سامانه
با‌ی‌داخ ‌سامانه‌کنترلارتباطات‌اند‌و‌به‌ام‌وص ‌شده‌و‌نق حم ‌‌امانهکه‌با‌ی ‌س‌آلاتماشی گروای‌از‌

‌)یعنی‌کنتر  ‌دارند ‌IMSاا ام ‌منظور ‌به ‌و ‌ساخت( ‌بند ‌اجزا‌2عملیات‌اصححی، ‌بسته ‌با ‌جایی ‌جابه ،

 ؛کنندنگ‌کار‌میااا‌با‌ام‌به‌طور‌امامجموعهیا‌گسسته‌

‌[مراجعه‌شود.‌1-3،‌تعریف‌19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌به‌]

3-1 

  5صنعتی رباتسلول 

-می‌حفاظتیو‌اقدامات‌‌مربوطهحفاظت‌شده‌‌و‌تجهیزات‌و‌فضا ‌آلاتماشی که‌شام ‌‌ربات‌سامانه‌ تعداد

‌؛باشد

3-91 

  8صنعتی ربات خط

‌در‌ی هیزات‌وابسته‌به‌آنکنند‌و‌تجمی‌یا‌متفاوتی‌اجرامشابه‌‌که‌عملیات‌رباتسلو ‌تعداد ‌ ‌ای‌فضا‌اا

‌قرار‌دارند‌ت‌شدهحفاظقسمتی‌ فضا ‌دو

‌

3-99 

  7حالت ايمن

                                                           
1- Integration 

2- Integrator 

3- Integrated manufacturing system 

4- Treatment 

5- Industrial robot cell 

6- Industrial robot line 

7- Safe state 
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‌خاصی‌نداردا ‌از‌تجهیزات‌که‌خطر‌وضعیت‌ی ‌دستگاه‌یا‌قطعه

3-92 

‌ 9زمانحرکت هم

‌بیشتر ‌ ‌تعداد ‌یا ‌ام‌رباتحرکت‌دو ‌طور ‌واحد‌میزمان‌تحت‌کنتبه ‌ور ‌ی ‌ایستگاه ‌با‌می‌باشد توانند

 زمان‌شوند‌اماانگ‌و‌ام‌،رایج‌ریاضی‌تابع‌امبستگیاستفاده‌از‌ی ‌

3-93 

‌2فضا

 بعد ‌‌3حجم

3-93-9 

 3یاتیعملفضاي 

‌فضاي کاري

د،‌مان‌داده‌شده‌توسط‌برنامه‌عملکرانگام‌انجام‌امه‌حرکات‌فر‌(‌که9-13-3بخشی‌از‌فضا ‌محدودشده‌)

‌باشد.مورد‌نیاز‌می

 .مراجعه‌شود‌‌ISO 8373استاندارد‌،3-3-2تعریف‌به‌ –يادآوري 

3-93-2  

 4شده فضاي محدود

-را‌ایجاد‌می‌ااییمحدودیتمحدود‌شده‌است‌و‌‌، ‌محدودکنندهاادستگاهتوسط‌‌که‌اکثر‌فضابخشی‌از‌حد

 اا‌فراتر‌برودناز‌آ‌رباتکنند‌که‌نباید‌

 .مراجعه‌شود‌‌ISO 8373استاندارد‌9-3-2تعریف‌به‌ -يادآوري 

3-93-3 

  5اظت شدهفحفضاي  

 گیار ‌محیطیشده‌به‌صورت‌حفاظتعریف‌فضا 

3-94 

 8گذاريصحه

مخصو ‌ی ‌کاربرد‌مورد‌‌الزاماتو‌فراام‌کردن‌دلی ‌عینی‌و‌قاب ‌مشااده‌که‌‌آزمونتوسط‌‌گیار صحه

 اندنظر‌خا ‌اعما ‌شده

                                                           
1- Simultaneous motion 

2- Space 

3- Operating space 

4- Restricted space 

5- Safeguarded space 

6- Validation 
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3-95 

 9تصديق

‌اندبرآورده‌شده‌الزاماتو‌فراام‌کردن‌دلی ‌عینی‌و‌قاب ‌مشااده‌که‌مطاب ‌‌آزمونیید‌توسط‌أت

 شناسايی خطر و ارزيابی ريسک             4

 کلیات 4-9

‌با‌دیگر‌می‌ربات‌کرد اا ‌عملویژگی 4-9-9 طور‌که‌در‌زیر‌آمده‌و‌تجهیزات‌امان‌اادستگاهتوانند‌کامحً

‌:متفاوت‌باشند

‌؛باشندمیبزرگ‌‌کار اا ‌با‌انر  ‌بالا‌در‌ی ‌فضا ‌جاییبهانجام‌جااا‌قادر‌به‌ربات‌-الف

به‌عنوان‌توانند‌تغییر‌کنند‌باشد‌آنها‌میدشوار‌می‌ربات‌بازو و‌مسیر‌حرکت‌‌بینی‌شروع‌حرکتپیش‌-ب

‌‌‌؛عملکرد به‌خاطر‌تغییر‌شرایط‌ا ‌مث

اا ‌دیگر‌و‌تجهیزات‌ماشی کار ‌‌نواحی‌،رباتتواند‌با‌بخشی‌از‌فضا ‌دیگر‌می‌ربات‌یاتیعملفضا ‌‌-پ

‌‌؛مرتبط‌مشترک‌باشد

‌در‌نزدیکی‌کاربرممک ‌است‌نیاز‌باشد‌که‌‌-ت فعا ‌‌رباتانداز ‌انگامی‌که‌نیرو ‌به‌کار‌ربات‌سامانهاا

‌؛است‌کار‌کنند

‌به‌منظور‌لازم‌اس 4-9-2 پیش‌از‌انتخاب‌و‌ش‌کاربرداایو‌‌رباتاا ‌مرتبط‌با‌ریس ‌ارزیابیت‌خطرات‌را

‌.نمودشناسایی‌‌،ااظتی‌مناسب‌برا ‌کااش‌ریس حفاطراحی‌اقدامات‌

‌:باشندیس ‌بر‌اساس‌قواعد‌بنیاد ‌زیر‌میبرا ‌کااش‌ر‌فنیاقدامات‌

‌؛یگزینیاا‌از‌طری ‌جاحی ‌خطرات‌از‌طری ‌طراحی‌یا‌کااش‌آن‌-الف

‌ای ‌انکاربر‌مواجههجلوگیر ‌از‌‌-ب ‌کنتر ‌خطرات‌از‌طری ‌ایجاد‌حالت‌ایمنی‌پیش‌از ‌کهبا‌خطرات‌یا

‌؛اا‌قرار‌بگیردبتواند‌در‌معرض‌آناپراتور‌

‌.آموزش(‌به‌عنوان‌مثا )‌مداخحت‌کااش‌خطرات‌طی‌انجام‌-پ

 تواند‌موارد‌زیر‌را‌در‌بر‌داشته‌باشد:می‌انی ای ‌قو‌تحق  4-9-3

از‌‌اجرا‌شدن‌وظایف‌جانبی‌در‌مورد‌سلو ‌ربات‌را‌خارجاجازه‌ا ‌باشد‌که‌گونه‌به‌ربات‌امانهطراحی‌س‌-الف

‌؛ت‌شده‌بدادحفاظمحدوده‌

‌‌؛و‌ی ‌فضا ‌محدود‌فضا ‌حفاظت‌شدهایجاد‌ی ‌‌-ب

‌.مداخله‌انسانی‌نیاز‌استانگامی‌که‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهدیگر‌در‌‌حفاظفراام‌کردن‌‌-پ

‌ربات، 4-9-4 ‌ نوع ‌با ‌ارتبا ‌آن ‌و ‌کاربرد ‌میماشی سایر ‌تجهیزات‌مربو ، ‌طراحی‌وآلات‌و انتخاب‌‌تواند

باشد‌و‌‌و‌مجاز‌باید‌مناسب‌با‌کار‌انجام‌شده‌.‌ای ‌اقدامات‌حفاظتیثیر‌قرار‌داداقدامات‌حفاظتی‌را‌تحت‌تأ

                                                           
1- Verification 
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‌نگهدر‌صورت‌لزوم‌آم ‌تعمیر‌و ‌تنظیم، ‌وزش، یابی‌به‌صورت‌ایم ‌اجرا‌برنامه‌و‌عملیات‌عیب‌تصدی دار ،

 شود.

 جانمايی یحاطر  4-2

-عام باشد‌اا‌میکلید ‌در‌حی ‌خطرات‌و‌کااش‌ریس ‌فرآیندسلو ‌ی ‌‌جانماییو‌‌ربات‌سامانهطراحی‌

‌:مد‌نظر‌قرار‌بگیرند‌جانماییطراحی‌‌رویهاا ‌زیر‌باید‌طی‌

‌امانهسلو ‌یا‌سی ‌‌ازی‌یاابخش‌یا‌خط‌شام ‌سایر‌اا ‌فیزیکی)سه‌بعد (‌در‌سلو محدوده‌برقرار ‌-الف

‌؛(یکپارچهتولید ‌‌امانه)ستر‌بزرگ

‌؛یحاطر‌اا نقشه‌گیار ‌و‌ارائه‌نقطه‌مرجع‌جهت‌مدلساز ‌جانمایی‌درمقیاس‌-1

‌.)مقیاس(سیسات‌أمکان‌قرارگیر ‌و‌ابعاد‌اجزا‌ت‌-9

‌؛آزاد‌فضا ‌و‌یدسترس‌کار ،‌فضااا ‌-ب

اطرا ‌‌نیازسنجی‌پاکاز ‌درو‌‌ییاتعملفضااا ‌‌برقرار ‌،ربات‌سامانه‌مورد‌نیازشناسایی‌حداکثر‌فضا ‌‌-1

‌؛اا ‌ساختمانیموانعی‌امچون‌ستون

-محدودهجایی‌مواد‌خارج‌از‌جابهمسیر‌،‌مسیر‌بازدیدکنندگان،‌مسیر‌گیر‌عابری رفت‌و‌آمد‌)‌اا مسیر‌-9

‌؛(خطشده‌سلو ‌یا‌‌گیار حفاظ‌اا 

3-‌‌ ‌مسیراا  ‌پشتیبانی ‌خدمات ‌برا  ‌ایم  ‌عبور ‌و ‌دسترسی ‌خح، ‌آب، ‌گاز، ‌تهویه()برق، و‌‌ایدرولی ،

‌؛اا ‌کنتر امانهس

‌؛دار برا ‌خدمات،‌نظافت،‌عیب‌یابی،‌و‌تعمیر‌و‌نگه‌دسترسی‌و‌عبورمسیراا ‌‌-2

‌؛شودافراد‌می‌لغزش‌و‌افتادنگیر‌کردن‌و‌سر‌خوردن،‌‌ی‌که‌سببخطرات‌سایر‌یا‌ااکاب ‌-3

‌.اا ‌عبور‌کاب محفظه‌-6

-ایفی‌را‌که‌نیازمند‌دخالت‌دست‌میطور ‌طراحی‌شود‌که‌وظ‌مداخله‌دستی‌جانمایی شودتوصیه‌می -پ

یا‌مداخله‌با‌باشد‌و‌قاب ‌اجرا‌ن‌امر‌.‌انگامی‌که‌ای قاب ‌اجرا‌باشندت‌شده‌حفاظاز‌خارج‌از‌محدوده‌‌،باشند

‌سازفعا دستگاه‌توان‌می‌.اید‌تدارک‌دیده‌شودب‌مناسب‌سازفعا دستگاه‌‌استفاده‌از‌نیرو ‌موتور‌لازم‌باشد،

‌کنتر ‌کند:‌موارد‌زیر‌را‌‌که‌کردطور ‌طراحی‌‌را

‌؛ربات‌سلو ‌ک ‌-1

‌؛رباتدر‌سلو ‌‌ناحیهی ‌‌-9

‌.انتخاب‌شده‌در‌سلو ‌یا‌تجهیز‌ماشی ی ‌‌-3

‌.مراجعه‌شود‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌  به –يادآوري 

‌‌:انسان‌با‌تجهیزات‌واسط‌و‌ارگونومی‌-ت

‌؛عملیات‌یت‌بودنقاب ‌رؤ‌-1

‌‌؛ااکنتر بودن‌‌واضح‌-9

‌؛رباتاا‌با‌کنتر ‌واضحارتبا ‌‌-3

‌؛طراحی‌کنتر ‌بومی‌در‌قواعد‌-2
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‌؛کاربر‌نسبت‌بهقطعه‌کار‌‌موقعیت‌-3

‌؛بینیقاب ‌پیش‌استفاده‌نادرست‌-6

‌‌‌.مشترکعملیات‌‌-3

‌:محیطی‌شرایط‌-ث

‌؛تهویه‌-1

‌.اا ‌جوشکار جرقه‌-9

‌؛ابزار‌تعویضر ‌یا‌تخلیه‌قطعات‌کار/اگیربا‌-ج

‌‌محیطی؛‌اا حفاظ‌مححظه‌-چ

اا ‌محلی‌یا‌توقف‌به‌عنوان‌مثا ،)‌بند ‌سلو هناحی ‌توقف‌اضطرار ‌و‌اادستگاهقرارگیر ‌‌الزامات‌-ح

‌؛(توقف‌کام ‌سلو 

‌؛سازفعا  ‌اادستگاهگیر ‌قرار‌الزامات -خ

‌.اجزاداا ‌در‌نظر‌گرفته‌شده‌کلیه‌توجه‌به‌کاربر -د

‌کنار‌فضا ‌محدود‌شده‌لازم‌در‌ریس ‌باید‌فضا ‌اضافی‌‌ارزیابی ‌تعیی ‌کند‌تا را‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهرا

‌کند.‌تعریف

 ريسک ارزيابی  4-3

 کلیات 4-3-9

‌آنجائیکه ‌برا ‌ی ‌کاربرد‌خا ‌امی‌ربات‌امانهس‌از ‌گیردشه ‌قرار ‌استفاده ‌ارزیابیباید‌‌سازیکپارچه‌،مورد

‌منظور‌یریسک ‌به ‌کااش‌مناسب‌ریس ‌را باید‌‌تعیی ‌کند.‌ساز یکپارچهعملیات‌‌دراا ‌مشخص‌شده

‌به‌نمونهتوجه‌خاصی‌ ‌از‌حفاظاایی‌که‌در‌آنها جدا‌‌ساخت ‌انفراد ‌به‌منظور‌انجام‌عملیات‌اادستگاهاا

‌‌.،‌شوداندشده

‌ارزیابی‌‌،ریس ‌ارزیابی ‌و ‌سی ‌ریس سیستماتتحلی  ‌را‌‌ربات‌امانهاا ‌مرتبط‌به ‌دوام طی‌ک ‌چرخه

‌انداز ‌اولیه،‌تنظیم،‌تولید،‌نگهدار ،‌تعمیرات،‌از‌رده‌خارج‌کردن(.راهبه‌عنوان‌مثا ‌)‌سازدممک ‌می

‌ریس ‌ارزیابی‌متعاقب ‌صورت‌لزوم، ‌میفراای ‌‌.صورت‌بگیرد‌یریسککااش‌‌،در ‌‌تواندیند تا‌‌،شودتکرار

‌.امکان‌داشته‌باشد‌حفاظتیاز‌طری ‌اقدامات‌‌ااش‌ریس و‌کحی ‌خطرات‌‌کهجائی

‌:باشدریس ‌شام ‌موارد‌زیر‌می‌ارزیابی

 ؛(مراجعه‌شود‌9-3-‌2بندبه‌)ربات‌سامانهاا ‌تعیی ‌محدوده‌-

 ؛(مراجعه‌شود‌2-2بند‌به‌شناسایی‌خطر)‌-

 ؛ریس ‌برآورد‌-

‌.ریس ‌ارزشیابی -
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 ربات امانههاي سمحدوديت 4-3-2

استاندارد‌ملی‌ایران‌اا ‌مشرو ‌در‌با‌مشخص‌کردن‌کاربرد‌مورد‌نظر‌آن‌و‌محدودیت‌ربات‌امانهتکمی ‌س

‌ ‌‌19199شماره ‌و ‌ملی‌ایران‌شماره ‌استاندارداا ‌سطح‌‌19333استاندارد ‌دیگر ‌می‌Cو ای ‌‌.شودشروع

‌:به‌عنوان‌مثا ‌موارد‌زیر‌را‌در‌برداشته‌باشد‌شودتوصیه‌می‌اتمشخص

‌:استفادهاا ‌محدودیت‌-الف

‌؛باشدبینی‌میولانه‌قاب ‌پیشه‌طور‌معقنادرستی‌که‌ب‌استفادهمورد‌نظر‌و‌‌استفاده،‌کارکرداااز‌‌شرحی‌-1

‌؛متفاوت‌ کاربر‌اا وضعیتاز‌‌شرحی‌-9

‌؛شام ‌دخالت‌دست‌یندفراتحلی ‌مراح ‌‌-3

‌؛تجهیزات،‌ابزار‌و‌اا ‌واسطسامانهاز‌‌شرحی‌-2

‌.مورد‌توجه‌قرار‌بگیرند‌اادستگاهمشابه‌برا ‌ای ‌‌Cاا ‌سطح‌شود‌که‌استانداردتوصیه‌می -9 يادآوري

‌؛انر  اتصالات‌‌-3

اند‌و‌شام ‌اقدامات‌اعما ‌برگرفته‌شده‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌که‌از‌سازندهاطحعات‌تهیه‌شده‌توسط‌‌-6

‌؛باشدشده‌برا ‌کااش‌ریس ‌می

‌؛اامورد‌نیاز‌و‌تجهیزات‌آن‌محرکه‌نیرو ‌-3

‌.)صححیت( کنندهمصر اا ‌مورد‌انتظار‌یا‌مورد‌نیاز‌مهارت‌-3

‌:(،‌شر ‌جانمایی‌مراجعه‌شود3-3بند‌به‌)‌اا ‌فضامحدودیت‌-ب

‌؛جایی‌دستگاه‌مورد‌نیازمحدوده‌جابه‌-1

‌؛از‌برا ‌نصب‌و‌تعمیریفضا ‌مورد‌ن‌-9

‌؛اا ‌انسانیو‌دیگر‌دخالتاپراتور‌‌فضا ‌مورد‌نیاز‌برا ‌وظایف‌-3

‌‌؛(19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌)‌بند ‌مجددترکیب‌اا قابلیت‌-2

‌؛(مراجعه‌شود‌9-3-3بند‌به‌)‌دسترسی‌لازم‌-3

‌‌؛پی‌-6

‌.تجهیزات‌یا‌و‌دفع‌می أ ‌تاادستگاهنیاز‌برا ‌‌فضا ‌مورد‌-3

‌:اا ‌زمانیمحدودیت‌-پ

‌؛(مصرفی)اجزا‌و‌ابزار‌‌ااو‌اجزا‌آن‌آلاتماشی طو ‌عمر‌مورد‌نظر‌‌-1

‌؛سنجینمودار‌گردشی‌و‌زمان‌-9

‌‌.شده‌جهت‌سرویس‌و‌خدماتفواص ‌زمانی‌توصیه‌-3

‌:اامحدودیتسایر‌‌-ت

‌؛غیره(‌رطوبت،‌و‌غبار،‌مقاومت‌در‌برابر‌گرد‌و‌یا‌فضا ‌باز‌محوطه‌سرپوشیده)دما،‌‌محیطی‌-1

‌؛و‌محیط‌نظرمورد‌برا ‌کاربرد‌‌تمیز سطح‌‌-9

‌؛مربو ‌به‌فرآینداا ‌مواد‌ویژگی‌-3

‌؛اا ‌خطرناکمحیط‌-2
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‌مقایسهیع‌،شده‌تجربیات‌اخی‌-3 ‌و ‌عملیات‌و‌‌گزارش‌شام ‌،نی‌مطالعه ‌رویداداا ‌مربو ‌به حوادث‌و

‌.مشابه‌اا سامانه

انداز ‌و‌اطحعات‌مهمی‌را‌رو ‌منابع‌نیرو‌و‌الزامات‌راهاا ‌محلی‌نامهسایر‌استاندارداا ‌ملی‌و‌آئی ‌-2يادآوري

 ‌کنند.نصب‌ایم ،‌فراام‌می

 شناسايی خطر 4-4

‌ کلیات‌4-4-9

‌ارزیابینتیجه‌شناسایی‌خطر‌و‌‌،آمده‌الفکه‌در‌پیوست‌‌رباتاا ‌سامانهو‌‌رباتخطرات‌قاب ‌توجه‌‌فهرست

‌باشد.می19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ریس ‌انجام‌شده‌مطاب ‌

به‌عنوان‌)‌اربرداا ‌خا در‌کتوانند‌اا،‌مواد‌شیمیایی‌و‌داغ(‌می،‌گازاتبخار‌به‌عنوان‌مثا خطرات‌)سایر‌

خرد‌ ‌امثبه‌عنوان‌)اا‌سایر‌ماشی با‌‌ربات‌سامانه‌تعام ‌در(‌و‌کار ماشی  ‌جوشکار ،‌برش‌لیزر ‌و‌امث

‌کردن ‌ضربه، ‌ایجاد‌شوبرش‌دادن، ‌‌مای ‌خطرات‌باید‌ار‌کدا‌.دن( ریسکی‌برا ‌کاربرد‌‌ارزیابیبه‌تنهایی‌با

‌‌.مورد‌توجه‌قرار‌گیرندخا ‌

 شناسايی وظیفه 4-4-2

‌است‌وظایفی‌راتوضعی‌پیشامد‌بالقوه‌را ‌تعیی ب ‌‌اا ‌خطرناک‌لازم و‌‌ربات‌امانهاا ‌سکاربرتوسط‌که

کند.‌‌مستندباید‌ای ‌وظایف‌را‌شناسایی‌و‌‌کننده‌یکپارچهشناسایی‌کنیم.‌‌شوند،تجهیزات‌وابسته‌انجام‌می

‌ ‌مصر به ‌مشورت‌دادهکننده ‌‌باید ‌تا ‌‌حاص اطمینان‌شود ‌امه ‌که مرتبط‌به‌‌خطرناکاا ‌توضعیشود

غیر‌‌تعامحتشام ‌و‌خطر(‌‌وظیفهاا ‌)ترکیبباشند‌میبینی‌قاب ‌پیش‌که‌به‌صورت‌معقو ‌رباتسلو ‌

‌اندارند‌اما‌در‌معرض‌خطرات‌مرتبط‌ب‌امانهس‌ا ‌در‌رابطه‌بابه‌عنوان‌مثا ‌افراد ‌که‌ایچ‌وظیفه)‌مستقیم

‌نیستند:‌به‌موارد‌زیر‌اما‌محدود‌،باشندای ‌وظایف‌شام ‌موارد‌زیر‌می‌.اندشناسایی‌شده‌قرار‌دارند(‌امانهس

‌؛فرایندو‌کنتر ‌‌نظارت‌-الف

‌؛بارگیار ‌قطعه‌کار‌-ب

‌؛تصدی ریز ‌و‌برنامه‌-پ

‌؛باشدکه‌نیاز‌به‌باز‌کردن‌دستگاه‌نمیاپراتور‌‌مختصردخالت‌‌-ت

‌؛،‌تغییرات‌ابزار(بست‌نگهدارندهقید‌و‌تغییرات‌‌به‌عنوان‌مثا )‌تنظیمات‌-ث

‌؛یابیعیب‌-ج

اتفاقات‌و‌شرایط‌غیر‌‌بهبود‌،اا ‌جدا‌شدهتجهیزات،‌بخشگیر‌کردن‌‌به‌عنوان‌مثا ) نقص‌)اا(اصح ‌‌-چ

‌؛عاد (

‌؛تجهیزات(اا‌و‌سایر‌صفحه‌گرداناا،‌بست،‌قید‌و‌بست‌نگهدارنده)شام ‌‌ناککنتر ‌انر  ‌خطر‌-ح

‌؛نگهدار ‌تعمیر‌و‌-خ

‌‌.تمیز‌کردن‌تجهیزات -د

‌

‌
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 حذف خطر و کاهش ريسک 4-5

را‌پیش‌از‌انجام‌اقدامات‌مناسب‌برا ‌‌ربات‌امانهس‌ااا ‌مرتبط‌بلازم‌است‌ریس ‌،از‌شناسایی‌خطرات‌پس

‌:باشندمی‌زیر‌قواعد‌اساسیکااش‌ریس ‌بر‌پایه‌برا ‌اقدامات‌‌.کنیم‌ارزیابی‌،کااش‌ریس ‌به‌اندازه‌کافی

‌؛اا‌از‌طری ‌جایگزینیطری ‌طراحی‌یا‌کااش‌ریس ‌آنحی ‌خطرات‌از‌‌-الف

که‌خطرات‌به‌حالت‌‌با‌خطرات‌یا‌اطمینان‌در‌مورد‌ای ‌اپراتوراابرا ‌جلوگیر ‌از‌ارتبا ‌‌گیار حفاظ‌-ب

‌پیدا‌کند؛اا‌ارتبا ‌بتواند‌با‌آن‌اپراتورکه‌پیش‌از‌ای ‌،اندایم ‌درآمده

‌‌-پ ‌اقدامات ‌‌حفاظتیایجاد ‌قبی تکمیلی ‌‌دستورالعم ‌از ‌آموزش، ‌نشانهاستفاده، ‌اا، ‌حفاظتیتجهیزات

‌.شخصی‌و‌غیره

‌بند‌‌مندرج‌الزامات ‌‌3در ‌اعما ‌اقدامات‌کااش‌ریس ‌مطاب ‌‌فراینداز ‌شونده ‌ملی‌ایران‌تکرار استاندارد

باید‌اطمینان‌کننده‌یکپارچه.‌به‌دست‌آمده‌است‌الفبرا ‌خطرات‌مشخص‌شده‌در‌پیوست‌‌19199شماره‌

‌کند‌که‌ریس حاص ‌ ‌در ‌کافی‌‌3بند‌‌الزاماتاز‌طری ‌اعما ‌ریس ‌‌ارزیابیاا ‌شناسایی‌شده به‌اندازه

تا‌انگامی‌که‌‌کااش‌ریس ‌اقداماتسایر‌‌،اا‌به‌اندازه‌کافی‌کااش‌نیافته‌باشنداگر‌ریس ‌.اندکااش‌یافته

‌‌.اعما ‌شوندباید‌د،‌یابنکافی‌کااش‌به‌اندازه‌اا‌ریس 

 ظتیافحايمنی و اقدامات  الزامات 5

 کلیات‌5-9

‌سلو ساز ‌یکپارچه ‌اا ‌مطاب ‌‌ربات‌امانهسو ‌ای ‌‌الزاماتباید ‌‌.باشداستاندارد ‌بر برا ‌خطرات‌‌،نآعحوه

سلو ‌یا‌‌،اا ‌تیز()به‌عنوان‌مثا ‌لبه‌اا‌پرداخته‌نشده‌استبه‌طور‌ویژه‌به‌آناستاندارد‌که‌در‌ای ‌‌یمشابه

صو ‌اباید‌‌ربات‌امانهشود.‌طراحی‌س‌طراحی،‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌اصو باید‌طب ‌‌ربات‌خط

‌برا ‌رگونومیا ‌‌حصو ‌را ‌تعمیرات‌‌سادگی‌عملیاتاطمینان‌از ‌طراحی‌‌.دنبا ‌کندو ‌‌رباتسامانه به‌باید

‌.به‌عم ‌آیدجلوگیر ‌‌،قرارگیر ‌پرسن ‌در‌معرض‌خطرباشد‌که‌از‌‌ا گونه

‌او‌نه‌سطح‌ریس ‌مرتبط‌ب‌،شونداعما ‌نمی‌ربات‌امانهدر‌ار‌ساستاندارد‌خطرات‌شناسایی‌شده‌در‌ای ‌‌تمامی -9يادآوري

‌باشد.دیگر‌مشابه‌می‌رباتامانه‌تا‌س‌ربات‌امانهدر‌ی ‌سمشخص‌‌خطر‌وضعیتای ‌

‌اند.آمده‌6در‌بند‌‌،متفاوت‌در‌ای ‌بند‌الزامات‌تصدی اا ‌پیشنهاد ‌روش -2يادآوري

 نرم افزار(/)سخت افزار مرتبط با ايمنیکنترل  سامانهعملکرد  5-2

 کلیات 5-2-9

‌9-9-‌3بند‌مطاب افزار (‌باید‌‌نرم)الکتریکی،‌ایدرولیکی،‌پنوماتیکی،‌و‌مرتبط‌با‌ایمنی‌اا ‌کنتر ‌سامانه

‌3-9-3بند‌‌طور‌که‌درریس ‌مشخص‌کنند‌که‌معیار‌عملکرد‌دیگر ‌امان‌ارزیابیکه‌نتایج‌‌مگر‌ای ‌،باشند

باید‌به‌‌تجهیزات‌آنو‌‌ربات‌مرتبط‌با‌ایمنی‌سامانهکنتر ‌‌سامانهعملکرد‌‌باشد.مناسب‌می‌،شر ‌داده‌شده

 شود.‌بیاناستفاده‌‌دستورالعم وضو ‌در‌

‌
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‌ایمنیکنتر ‌اا ‌سامانه -9يادآوري ‌امچنی ‌می‌مرتبط‌با SPR/CSتوانند
‌شوند‌1 ‌نامیده ‌ایمنی)بخش‌نیز ‌اا ‌مرتبط‌با

‌.(کنتر اا ‌سامانه

‌اا ‌زیر‌بیان‌شده:به‌صورت‌مرتبط‌با‌ایمنیکنتر ‌‌سامانهعملکرد‌‌استاندارد،ای ‌‌در

(PL)سطو ‌عملکرد‌‌-
‌شر ‌3363-1استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌1-3-2زیربند‌‌طور‌که‌دراا‌امانرده‌و‌9

‌.ه‌استداده‌شد

-‌‌ (SIL)‌ایمنی‌کپارچهیسطو 
‌روادار ‌و‌3 ‌سخت‌صنق‌الزامات ‌درامانافزار  ‌که ‌‌طور ‌‌2-9-3زیربند

‌.ه‌استشد‌داده‌شر ‌1329:‌سا  69961استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌

‌الزاماتشود‌توصیه‌میکنند.‌ا ‌مشابه‌اما‌متفاوت‌را‌بررسی‌میادر‌روش‌رد ک،‌ایمنی‌کارای ‌دو‌استاندارد

‌برا ‌ ‌مرتبسامانهای ‌استاندارداا ‌ایمنیاا ‌کنتر  ‌‌ط‌با ‌برا ‌آن ‌قرار‌اندطراحی‌شدهکه ‌استفاده ‌مورد ،

تعیی ‌‌جهت ‌لازم‌اطحعات‌و‌معیاراا‌.باشدمیاز‌ار‌دو ‌ای ‌استاندارداا‌مجاز‌به‌استفاده‌‌طرا ‌.گیرند

‌.‌باشند‌موجوداستفاده‌‌دستورالعم باید‌در‌‌مرتبط‌با‌ایمنیکنتر ‌‌سامانهعملکرد‌

‌استاندارد‌در‌1329:‌سا ‌‌69961استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌و‌‌3363-1استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌مقایسه‌با‌ -2يادآوري

ISO/TR 23849‌.شر ‌داده‌شده‌است‌

ممک ‌‌که«‌کنتر ‌قابلیت‌اطمینان»‌وا همث ‌‌،داندئه‌میااررا‌‌ی زکارایی‌جایگ‌الزامات‌،استاندارداا ‌دیگر

مرتبط‌با‌اا ‌کنتر ‌سامانهبرا ‌طراحی‌‌جایگزی انگام‌به‌کار‌بردن‌ای ‌استاندارداا ‌‌است‌به‌کار‌بروند.

‌‌ید.آاز‌کااش‌ریس ‌به‌دست‌‌معادلیباید‌سطح‌‌ایمنی

‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌IECاستاندارد‌مطاب ‌با‌1یا‌‌‌9ردهباید‌منجر‌به‌توقف‌‌مرتبط‌با‌ایمنیکنتر ‌‌سامانهدر‌‌نقصارگونه‌

‌شود.‌60204-1 

‌کارايی الزامات 5-2-2

‌ایمنیاا ‌قسمت باشند‌و‌در‌رده‌‌PL=dاا ‌کنتر ‌باید‌طور ‌طراحی‌شوند‌که‌مطاب ‌سامانه‌مرتبط‌با

یا‌طور ‌طراحی‌شوند‌باشند،‌‌آمده‌است‌3363-1استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌که‌در‌‌طورامان‌،3ساختار ‌

‌ ‌میزان ‌با ‌‌خرابی‌روادار که ‌افزار  ‌‌1سخت ‌‌آزمون‌فاصلهو ‌بیشتر‌سا ‌99اثبات ‌در‌امان‌یا ‌که طور

‌باشند.‌‌SIL2مطاب ‌‌،ذکر‌شده‌است‌،1329:‌سا ‌69961استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌

‌اً‌به‌ای ‌معناست‌که:خصوصای ‌

‌؛شودایمنی‌ن‌کارکردبه‌از‌بی ‌رفت ‌‌اا‌منجردر‌اری ‌از‌ای ‌بخش‌خرابیی ‌تنها‌‌-الف

‌‌ی ‌-ب ‌کارکردبعد ‌به‌‌تقاضا پیش‌از‌‌در‌انگام‌یا‌باید‌،کاربرد ‌باشد‌ارگاه‌به‌طور‌معقولانهخرابی،

‌شود؛ایمنی‌پیدا‌

تا‌‌ایم ‌حالتشود‌و‌باید‌ی ‌انجام‌می‌امیشه‌ایمنی‌کارکرد‌داد،خرابی‌ر ‌میی ‌تنها‌انگامی‌که‌‌-پ

‌؛باقی‌بماند‌،کشف‌شده‌اصح ‌شود‌خرابیانگامی‌که‌

                                                           
1- Safety-related parts of control systems 

2- Performance levels‌ 
3- Safety integrity levels‌ 
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‌.باید‌شناسایی‌شوند‌،قاب ‌پیش‌بینی‌استنداایی‌که‌به‌طور‌معقولانه‌خرابیامه‌‌-ت

‌‌الزامات بیان‌شده‌‌3363-1استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌طور‌که‌در‌امان،‌3معاد ‌رده‌ساختار ‌‌تالف‌تا

‌‌.شوندمحسوب‌می‌،است

‌‌خرابیی ‌‌تنها ردیابی‌الزام -يادآوري ‌نیست‌که‌امه ‌ای ‌معنا ‌خرابیبه ‌خوااند‌ش‌ردیابیاا ‌نتیجهد. انباشته‌شدن‌‌،در

‌شود.‌ماشی خطرناک‌در‌‌وضعیتیو‌‌ریز ‌نشدهبرنامه‌خروجیتواند‌منجر‌به‌ایجاد‌نشده‌می‌ردیابیاا ‌خرابی

 کنترل  سامانه کارايیمعیارهاي ساير  5-2-3

کند‌که‌‌تعیی ممک ‌است‌‌،دشو‌کاربرد‌موردنظر‌آن‌انجام‌‌رباتسامانه‌‌رو که‌‌یریس ‌جامع‌ارزیابی‌نتایج

‌شود.تضمی ‌می‌کاربردبرا ‌‌ه،شد‌بیان‌9-9-‌3بند‌که‌درغیر‌از‌آن‌مرتبط‌با‌ایمنی‌یکنترل‌سامانهکارایی‌

اا‌و‌اخطاراا ‌شود‌و‌محدودیت‌مشخص‌به‌طور‌ویژهباید‌‌مرتبط‌با‌ایمنی‌کاراییاز‌معیاراا ‌‌انتخاب‌یکی

‌ده‌شوند.نگنجا‌است،استفاده‌که‌توسط‌تجهیزات‌آسیب‌دیده‌تهیه‌شده‌‌دستورالعم باید‌در‌‌مناسب

 طراحی و نصب 5-3

 شرايط محیطی 5-3-9

دما ‌اوا،‌رطوبت‌‌مانندباید‌با‌در‌نظر‌گرفت ‌شرایط‌محیطی‌‌رباتسلو ‌‌حفاظتیو‌اقدامات‌‌ربات‌سامانه

‌ای ‌غیرهنورپرداز ‌و‌مغناطیسی،الکترو‌اغتشاشات ‌ایجاد‌می‌شرایط‌محیطی‌طراحی‌شوند. ‌به توانند‌منجر

‌شوند.‌فنیاا ‌محدودیت‌دلی برا ‌فضا ‌اطرا ‌به‌ی‌الزامات

مورد‌انتظار‌‌عملیاتیا‌در‌برابر‌شرایط‌محیطی‌و‌تد‌نسلو ‌باید‌طور ‌انتخاب‌شو‌ و‌اجزا‌ربات‌سامانه‌و‌ربات

 مقاوم‌باشند.

 هامحل قرارگیري کنترل     5-3-2

جوش،‌شیراا ‌پنوماتی ‌و‌غیره(‌‌کننده)به‌عنوان‌مثا ،‌کنتر ‌عملیاتیاا‌و‌تجهیزات‌کنتر آن‌دسته‌از‌

‌تاد‌نقرار‌بگیر‌شدهتحفاظفضا ‌در‌بیرون‌باید‌‌استند،‌خودکارمند‌در‌دسترس‌بودن‌طی‌عملیات‌نیازکه‌

.‌قرار‌داردشده‌تحفاظدر‌خارج‌از‌فضا ‌‌که‌فرددرحالی‌،کنند‌کاراندازاا ‌کنتر فرد‌را‌مجبور‌به‌استفاده‌از‌

که‌ی ‌دید‌واضح‌از‌‌رنددر‌مکان‌خود‌قرار‌بگی‌تجهیزات‌طور ‌ساخته‌شوند‌واا‌و‌کنتر شود‌توصیه‌می

 ایجاد‌کنند.‌ربات‌شدهفضا ‌محدود

  عملگرهاي مکانیکی 5-3-3

قسمت‌اا‌باید‌امسان‌با‌باشند.ای ‌کنتر ‌‌IEC 60204-1استاندارد‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌عملگراا ‌مکانیکی

که‌‌دور‌خارجیکنتر ‌از‌راه‌‌ اافرمان‌یا‌شرایط‌نباید‌به‌ایچ‌ی ‌از‌ربات‌سامانهباشند.‌‌او ‌ای ‌استاندارد

‌پاسخ‌داند.‌،اا ‌خطرناک‌ایجاد‌کنندوضعیتممک ‌است‌

‌قواي محرکه به مربوط الزامات 5-3-4

‌ ‌منابع ‌‌رباتامه ‌تجهیزاتو ‌سایر ‌محرکه ‌مثا )‌قوا  ‌عنوان ‌‌به ‌محرکه ‌ایدرولیکی،‌ماتیکی،پنوقوا 

‌‌الکتریکی(‌،مکانیکی ‌‌الزاماتباید ‌توسط ‌تعیی ‌شده ‌کنند‌اجزاسازندگان ‌برآورده ‌را ‌ماشی  ‌تو سیسات‌أ.

‌ ‌باید ‌کنند‌‌IEC 60204-1استاندارد‌الزاماتالکتریکی ‌برآورده ‌ترا ‌سیسات‌أ. باید‌درولیکی‌ایقوا ‌محرکه
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استاندارد‌ملی‌‌الزامات‌بایدپنوماتیکی‌قوا ‌محرکه‌سیسات‌أو‌ترا‌برآورده‌کنند‌‌‌ISO 4413استاندارد‌الزامات

‌.را‌برآورده‌کنند‌1333:‌سا ‌‌3213ایران‌شماره‌

‌ پتانسیل/ زمین کردنهم اتصالات الزامات 5-3-5

‌.را‌برآورده‌کنند‌IEC 60204-1استاندارد‌‌الزاماتباید‌‌کرد کار‌اتصالات‌و‌حفاظتیاتصالات‌

‌انرژي منابع سازيجدا 5-3-8

ر‌معرض‌خطرات‌قرار‌پرسن ‌د‌ا ‌کهبه‌گونه‌،فراام‌شوند‌منابع‌انر  ‌خطرناک‌جداساز ‌جهتباید‌‌وسای 

‌انر  ‌را‌داشته‌باشند.‌فاقدموقعیت‌شدن‌فقط‌در‌‌ایم یا‌/باید‌قابلیت‌قف ‌شدن‌و‌وسای گیرند.‌ای ‌ن

یا‌‌رباتداشته‌باشد.‌برا ‌چند‌برا ‌ار‌نوع‌منبع‌انر  ‌‌تغییهی ‌دستگاه‌قطع‌‌ربات‌سامانهشود‌توصیه‌می

‌ار ‌اادستگاه‌،سیسات‌بزرگأت ‌انر  ‌قطع ‌نوع ‌برا ‌ار ‌تحت‌‌ممک ‌استتبا ‌متعدد ‌حوزه ‌باشد. لازم

‌گیار ‌شوددستگاه‌قطع‌ارتبا ‌عحمتعملگر‌را ‌باید‌به‌وضو ‌در‌اط‌اادستگاهای ‌‌کنتر ‌برا ‌ار‌ی ‌از

‌)به‌عنوان‌مثا ،‌با‌مت ‌یا‌نماد(.

‌انر  ‌می -يادآوري ‌غیره‌جنبشی‌و‌پتانسی ،‌شیمیایی،گرمایی،‌وماتیکی،نپ‌ایدرولیکی،‌مکانیکی،‌،الکتریکی‌توانندمنابع

‌باشند.

 شدههذخیرکنترل انرژي  5-3-7

فراام‌شود.‌برچسبی‌باید‌‌شده،‌انر  ‌خطرناک‌ذخیره‌شدهکنتر ‌ساز یا‌آزادو/کنتر ‌‌جهت‌ایلیباید‌وس

‌کند.‌خطر‌انر  ‌ذخیره‌شده‌را‌مشخص‌که‌چسبانده‌شود

اا ‌وزنه‌اا،‌فنراا،باطر ‌،ااگراا ‌فشار‌اوا‌یا‌فشارایدرولیکی،‌خازنتوانند‌انباشتشده‌می ‌ذخیرهمنابع‌انر  -9يادآوري

‌باشند.‌غیره‌جاذبه‌و‌ر،لنگ‌چر ‌تعاد ،

)به‌‌بسته‌به‌تعداد‌و‌مدت‌قرارگیر ‌در‌معرض‌آن‌ایجاد‌کند‌،ا تواند‌خطر‌قاب ‌مححظهمی‌محور‌معل ی ‌‌-2يادآوري

ت‌حفاظ‌جهت‌،کنندهاا ‌کنتر ‌نگهدارنده‌یا‌قف سامانه‌شودمیتوصیه‌‌.عنوان‌مثا ،‌ایستادن‌زیر‌بازو ‌ربات‌حی ‌تنظیمات(

 .باشند‌3-9-‌3یا‌9-9-‌3بنداا طراحی‌شده‌مطاب ‌با‌‌یکنترل‌دارا ‌کارایی‌شده،ذخیره‌از‌افراد‌در‌معرض‌انر  ‌خطرناک

  ربات سامانهتوقف سلول و  کارکردهاي  5-3-6

‌کلیات  5-3-6-9

توقف‌اضطرار ‌مستق ‌داشته‌باشد.‌‌کارکردو‌ی ‌‌حفاظتیتوقف‌‌کارکردباید‌ی ‌‌رباتیا‌سلو ‌‌سامانهار‌

‌ب‌کارکرداا  ‌آن‌امرتبط ‌به ‌اتصا  ‌توانایی ‌باید ‌اادستگاهاا ‌یا ‌اضطرار  ‌توقف ‌اا  ‌دستگاه ‌حفاظتی 

‌را‌داشته‌باشد.‌تکمیلی

‌ اضطراري توقف کارکرد 5-3-6-2

توقف‌‌کارکردباید‌ی ‌‌است،‌خطرناک‌کارکرداا ‌سایرقابلیت‌شروع‌حرکت‌یا‌دارا ‌‌ی‌کهار‌ایستگاه‌کنترل

‌‌ISO 13850استاندارد‌و‌‌‌IEC 60204-1استاندارد‌الزاماتبا‌‌ه‌صورت‌دستی‌مطاب ب‌وندهاضطرار ‌آغاز‌ش

‌اشته‌باشد.‌د
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یا‌در‌قسمت‌‌،خطرناک‌در‌سلو ‌کارکرداا ‌سایرو‌‌رباتتوقف‌اضطرار ‌باید‌امه‌حرکات‌‌کارکرد‌کارانداز 

‌را‌متوقف‌کند.‌‌ و‌دیگر‌مناط ‌فضا ‌کار‌اابی ‌سلو ‌واسط

 ‌مرتبط‌ااامه‌قسمتا ‌که‌به‌گونه‌،توقف‌اضطرار ‌واحد‌داشته‌باشند‌کارکردباید‌ی ‌‌رباتاا ‌سامانه

‌،اا ‌متعدد(سلو یا‌‌ربات‌،به‌عنوان‌مثا )‌اا ‌بزرگترسامانهداد.‌در‌ثیر‌قرار‌أرا‌تحت‌ت‌سامانهدر‌‌به‌ام

‌الزامات.‌در‌چنی ‌موارد ‌محدوده‌تحت‌کنتر ‌باید‌با‌توجه‌به‌کرد‌ایجاددر‌حوزه‌کنتر ‌‌فاصلهی ‌‌توانمی

ت،‌مکان‌قرارگیر ‌ساختار‌تجهیزا‌به‌عنوان‌مثا )‌سامانهاا ‌یا‌ویژگی‌،که‌باید‌انجام‌شود‌(وظایفی)‌وظیفه

‌توقف‌اضطرار ‌به‌وضو ‌‌(محیطی‌گیار حفاظ ‌محدوده‌تحت‌کنتر ‌باید‌در‌اطرا ‌دستگاه تنظیم‌شود.

‌‌.مت ‌یا‌شک (‌با‌به‌عنوان‌مثا )‌د ‌شوگیارنشانه

در‌‌رباتیا‌اگر‌دو‌یا‌تعداد‌بیشتر ‌‌،با‌ام‌مشترک‌شوند‌رباتشده‌دو‌یا‌تعداد‌بیشتر ‌‌محدوداگر‌فضااا ‌

دستگاه‌‌‌‌‌‌کلیه‌باشد.‌ کار‌فضا باید‌ی ‌‌ای ‌فضا‌،شده‌مشترک‌قاب ‌دسترسی‌باشندتحفاظی ‌فضا ‌

‌داشته‌باشند.‌‌مشابهباید‌محدوده‌کنتر ‌‌  ‌توقف‌اضطرار ‌برا ‌فضا ‌کاراا

‌ازباید‌شام ‌اطحعاتی‌‌دستورالعم ‌استفادهفضااا ‌کار‌متعدد ‌باشد.‌شام ‌محدوده‌کنتر ‌ممک ‌است‌

‌محدوده‌کنتر ‌ار‌دستگاه‌توقف‌اضطرار ‌باشد.‌

‌حتی‌اگر‌ایستگاه‌کنتر ‌فعا ‌نباشد.‌کارکرد ‌)آماده‌به‌کار(‌باشند،‌باید‌‌ربات‌سامانهاا ‌اضطرار ‌توقف

‌‌کارکردانتخاب‌ ‌‌ی توقف‌رده ‌رده ‌‌‌IEC 60204-1مطاب ‌استاندارد‌صفریا ‌طری  ‌از ریس ‌‌ارزیابیباید

‌تعیی ‌شود.

‌کند‌تعیی ‌ریس ‌ارزیابی‌کهای ‌مگر‌،باشد‌9-9-‌3بند‌الزاماتتوقف‌اضطرار ‌باید‌حداق ‌مطاب ‌‌کارکرد

‌.باشدمی‌مناسب‌دیگر ‌عملکرد‌معیار‌که

 ‌دستگاه‌ااشوند‌و‌برا ‌اتصا ‌به‌می‌گیردر‌حالت‌دستی‌کنار‌خودکاربه‌صورت‌‌حفاظتیتوقف‌‌اا از‌مدار‌برخی -يادآوري

‌.خوااند‌بودمناسب‌ن‌حفاظتیتوقف‌

‌:یکی‌از‌دو‌حالت‌زیر‌اتفاق‌بیافتد‌باید‌،شودنا ‌خروجی‌توقف‌اضطرار ‌ایجاد‌میسیگی ‌انگامی‌که‌

‌،‌یامه‌دادااد‌،شودمی‌قطع‌ربات‌سامانهقوا ‌محرکه‌که‌انگامی‌کارکردش‌هخروجی‌ب‌-

،‌ی ‌سیگنا ‌ادامه‌نداد‌ربات‌سامانه‌قوا ‌محرکه‌شدن‌قطعدر‌صورتی‌که‌خروجی‌به‌کار‌خود‌انگام‌‌-

‌.شود‌توقف‌اضطرار ‌تولید

 حفاظتیتوقف  5-3-6-3

‌‌ربات‌سامانه ‌توقف ‌مدار ‌بیشتر  ‌تعداد ‌ی ‌یا ‌‌حفاظتیباید ‌شده ‌‌جهتطراحی ‌به ‌اااتصا   ‌دستگاه

‌انتخاب‌توقف‌رده‌خار‌حفاظتی ‌‌IEC 60204-1استاندارد‌طور‌که‌مطاب امان‌صفریا‌ی ‌جی‌داشته‌باشد.

‌ریس ‌تعیی ‌شود.‌ارزیابیباید‌از‌طری ‌‌،توضیح‌داده‌شد

‌ ‌استانگامی‌‌9توقف‌رده ‌استاندارد‌ملی‌ایرانمحرک‌خارجی‌مطاب ‌نیرو ‌‌سامانهاعما ‌شود‌که‌‌مجاز

‌باشد.‌61399-3-9شماره‌
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‌ ‌توقف ‌عملیات ‌‌حفاظتیای  ‌توقف‌کلیهباید ‌‌سبب ‌حرکات ‌کارکرد‌ار‌توقف‌سبب‌و‌،شود‌رباتسامانه

تواند‌به‌طور‌دستی‌یا‌به‌وسیله‌د.‌ای ‌توقف‌میاست،‌شو‌کنتر ‌شده‌رباتسامانه‌که‌توسط‌‌ خطرناک‌دیگر

‌منط ‌کنتر ‌شروع‌شود.

‌.مطابقت‌داشته‌باشد‌3-9-3یا‌‌9-9-‌3بنداا ‌الزاماتباید‌با‌‌حفاظتی‌توقف‌کارایی‌کارکرد

 خاموش کردن تجهیزات وابسته 5-3-1

‌طور ‌نصب‌شود‌ربات سامانه ‌آن‌باید ‌به ‌تجهیزات‌وابسته ‌خاموش‌کردن ‌یاکه ‌و ‌خطر ‌موجب‌ایجاد ‌اا

‌رناک‌نشود.‌طوضعیت‌خ

 نهايی مجري الزامات 5-3-91

‌باید‌طور ‌طراحی‌و‌ساخته‌شود‌که:‌نهایی‌مجر 

منجر‌به‌آزاد‌‌،(خلأمنبع‌،‌پنوماتیکیتریکی،‌ایدرولیکی،‌الک‌به‌عنوان‌مثا )‌تغییر‌منبع‌انر  اتح ‌یا‌‌-الف

‌شود؛ن‌،کندن‌بار ‌که‌وضعیت‌خطرناک‌ایجاد‌میشد

بار‌و‌‌ظرفیتاند‌و‌در‌نهایی‌با‌ام‌ایجاد‌شده‌مجر ‌بار‌و‌توسطکه‌‌ا نیرواا ‌دینامیکی‌و‌استاتیکی‌-ب

‌؛باشند‌رباتدینامیکی‌‌پاسخ

‌؛)جفت(باشند‌شده‌راستاامو‌لوازم‌یدکی‌به‌طور‌مناسبی‌‌صفحات‌مچ‌)فلنج‌نصب‌شده(‌-پ

‌‌؛شده‌باشد‌به‌طور‌ایم ‌متص ابزار‌جداشدنی‌در‌انگام‌استفاده‌محکم‌‌-ت

‌جداشدنیر‌-ث ‌ابزار ‌شدن ‌شدن‌،اا ‌راا ‌ای  ‌که ‌صورتی ‌وضعیت‌در ‌به ‌در‌،شود‌ناکخطر‌منتج ‌‌‌‌‌فقط

‌انجام‌شود؛شده‌خاصی‌شرایط‌کنتر ت‌اا ‌مخصو ‌یا‌تحمح 

‌.شودبینی‌شده‌در‌طی‌عمر‌مورد‌انتظارش‌را‌متحم ‌پیش‌نیرواا مجر ‌نهایی‌‌-ج

‌مجر توان‌به‌می‌،ربات‌عملگر‌مکانیکییابی‌بدون‌اعما ‌انر  ‌محرک‌به‌برا ‌عیبدر‌صورت‌عملی‌بودن،‌

‌.کرد‌اعما ‌قوا ‌محرکه‌نهایی

‌ای ‌حا ‌‌سازندهارائه‌شده‌توسط‌‌سودمند‌ی ‌گزینهتواند‌ای ‌ویژگی‌می -يادآوري ‌با قسمت‌او ‌ای ‌‌الزامات‌زءجباشد،

‌باشد.نمی‌استاندارد

‌،ی ‌وضعیت‌خطرناک‌احتمالی‌باشد‌سبب‌ایجاد‌مجر ‌نهاییدر‌در‌صورتی‌که‌نقص‌‌،استفاده‌دستورالعم 

‌ ‌عمر ‌مورد ‌شام ‌اطحعاتی‌در ‌باید ‌شده ‌گرفته ‌نظر ‌در‌‌مجر در ‌انتظار ‌اساس‌پارامتراا ‌مورد نهایی‌بر

‌.باشد‌عاد عملیات‌

‌ربات‌سامانه‌عملیاتپیش‌از‌ ‌استفاده‌از‌ویژگی‌جابه‌‌TCPرباتابزار‌مرکز ‌‌نقطه، توسط‌‌که‌جاییباید‌با

‌است، ‌فراام‌شده ‌وضعیت‌تنظیم‌شود.‌سازنده به‌)‌فراام‌شوداقداماتی‌اید‌ب‌ناکاا ‌خطربرا ‌اجتناب‌از

 ‌دستگاه‌اا‌،اندت‌شدهحفاظپنوماتیکی‌که‌به‌صورت‌مکانیکی‌اا ‌یا‌شیلنگ‌خلأ‌اا شیلنگ‌،مثا عنوان‌

‌(اا ‌اضافی‌نصب‌شده‌رو ‌فنرنگهدار‌به‌عنوان‌مثا ،‌گیرهخود

‌

‌
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 اضطراري رويه بازيابی 5-3-99

‌ربات‌سامانهبه‌‌بو هیزات‌مرتج‌خرابی‌بازیابیبرا ‌‌یاا ‌مفصلباید‌شام ‌دستورالعم دستورالعم ‌استفاده‌

‌ ‌اضطرار ‌‌عاد غیر‌حرکت‌خصو در‌‌ربات‌سازنده‌اا دستوالعم امراه‌با ‌،بدون‌نیرو ‌محرکه‌رباتیا

‌.چسباندن‌تهیه‌شود‌یا‌دستورالعم ‌باید‌چسبانده‌شوند‌،اایی‌مورد‌نیاز‌باشندبرچسب‌یا‌اگر‌عحئم‌.باشد

 علائم هشدار 5-3-92

‌رو ‌اگر‌عحئم‌اشدار ‌‌رباتدانده ‌تجهیزات‌دیگر ‌نا‌ساز ،/یکپارچهانگام‌نصب‌،سامانهیا مشخص‌مبهم‌و

‌با‌،شوند ‌ت‌وسای ید ‌امان ‌دارندأاشدار ‌دیگر ‌که ‌را ‌عحمت‌اشدار‌‌فراام‌شوند‌،ثیر ‌عنوان‌مثا ، )به

‌.دیگر ‌در‌مح ‌قاب ‌دید(

 نورپردازي 5-3-93

‌‌.شودنجانده‌گدستورالعم ‌استفاده‌سطح‌نورپرداز ‌باید‌مشخص‌و‌در‌

که‌دارا ‌شدتی‌طبیعی‌‌محیطیرغم‌وجود‌نور‌علی‌،اابرا ‌عملیاتی‌که‌عدم‌حضور‌نور‌در‌آن‌ربات‌سامانه

باید‌طور ‌طراحی‌و‌‌ربات‌سامانه.‌پرداز ‌تکمیلی‌داشته‌باشدباید‌نور‌،ساز‌شودخطرممک ‌است‌‌،باشدمی

ثیرات‌أگونه‌تروشنی‌آزاردانده‌و‌ایچاز‌باشد،‌ایچ‌تابش‌یا‌سشود‌که‌ایچ‌منطقه‌تاری ‌که‌مشک ‌ساخته

‌برچشم  ‌خطرناکی ‌نوررو ‌قسمت‌زن ‌خاطر ‌نشود.اا ‌متحرک‌به ‌ایجاد ‌داخلی‌که‌بخش‌پرداز  اا 

‌.باید‌دارا ‌نورپرداز ‌مناسب‌باشند‌،طور‌نواحی‌تعمیر،‌امی باشندنیازمند‌تنظیمات‌و‌بررسی‌متعدد ‌می

‌نوا ‌تنظیماتحیدر ‌و ‌مستمر ‌بازرسی ‌که ‌می‌ا  ‌ضرور  ‌حداق باشد، ‌باید به‌)‌باشد‌lx 399 روشنایی

‌.(مراجعه‌شود‌ ISO 8995-1استاندارد

‌.باشنداا ‌کار،‌نواحی‌ورود ‌و‌غیره‌میا ‌که‌باید‌جهت‌نورپرداز ‌درنظر‌گرفته‌شوند،‌شام ‌ایستگاهنواحی -يادآوري

 خطرات کاربرد 5-3-94

‌ ‌‌،دوداابه‌عنوان‌مثا ‌)‌خطرات‌کاربرد‌امچنی ‌باید‌ربات‌سامانه‌ساز یکپارچهدر مواد‌شیمیایی،‌گازاا،

(‌مورد‌کار ماشی جوشکار ،‌برش‌لیزر ،‌‌به‌عنوان‌مثا ،)‌و‌استفاده‌از‌ابزاراا‌فرایند‌امواد‌داغ(‌مرتبط‌ب

‌‌.توجه‌قرار‌بگیرند

 د.دنبا ‌کناستفاده‌‌دستورالعم مطاب ‌با‌‌سازنده‌راباید‌راانمایی‌‌اا،به‌سایر‌ماشی ‌واسط‌الزامات

‌سازفعال يدستگاه ها 5-3-95

‌دستی ‌کنتر  ‌‌واحد ‌دیگر ‌ااو ‌دستگاه ‌یکپارچه‌سازفعا   ‌آن‌ساز و ‌مطاب  ‌باید ‌ای ‌اا ‌او  قسمت

‌‌.(مراجعه‌شود‌تپیوست‌به‌برا ‌اطحعات‌اضافی‌)‌باشداستاندارد

باید‌برا ‌ار‌‌سازفعا ی ‌دستگاه‌‌باشد،لازم‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهکه‌حفاظت‌از‌بیش‌از‌ی ‌فرد‌در‌انگامی

‌رد‌یکسان‌داشته‌باشندکواحد‌باید‌کار‌رباتساز‌مرتبط‌به‌ی ‌کنتر ‌فعا  ‌دستگاه‌اا‌شود.‌امه‌فرد‌فراام

‌‌.)حوزه‌کنتر (

)به‌عنوان‌مثا ،‌ایستادن‌در‌فضا ‌محدود‌‌در‌وضعیت‌خطرناکی‌قرار‌بگیرند‌مک ‌استکه‌پرسن ‌مدر‌جایی

اا‌کار‌که‌رو ‌تجهیزات‌کمکی‌یا‌سایر‌رباتربات‌مجاور‌که‌فضااا ‌محدود‌شده‌مشترک‌دارد‌زمانی‌شده



13 

 

ساز‌امه‌خطرات‌فعا  ‌دستگاه‌اار ‌قف ‌شوند‌که‌طو‌اا ‌کنتر ‌بایدسامانهطی‌عملیات‌دستی،‌‌کند(می

 مناط ‌سلو ‌را‌کنتر ‌کند.‌موجود‌در‌

مجدد‌پس‌از‌‌انداز راها ‌برا ‌باید‌نیازمند‌عم ‌جداگانه‌است،‌قف ‌شدهکه‌‌ماشی خطرناک‌‌کارکرداا 

‌ساز‌باشند.‌فعا )متوقف‌شدن(‌توسط‌دستگاه‌‌کنتر ‌شدن

بینی‌اا ‌کار‌پیشه‌و‌مکاندبینی‌شوظایف‌پیش‌،فضا‌جانمایی،‌هکننده‌بقف ‌سازفعا کنتر ‌ی ‌دستگاه‌‌ناحیه -9يادآوري

‌اقدامات ‌برا ‌ای ‌وظایف‌بستگی‌دارد. ‌دارا ‌اا ربات‌که‌شوند‌طراحی‌طور ‌توانندمی‌9-9-‌3بند‌کنترلی‌مطاب ‌شده

 .کنند‌منع‌،شوند‌فعا ‌دستی‌عملیات‌طی‌زمانام‌طور‌به‌کهای ‌از‌را‌مشترک‌فضا 

 .مراجعه‌شود‌جپیوست‌‌به‌فرایند،برا ‌بررسی‌‌-2يادآوري

 رباتمحدود کردن حرکت  5-4

‌کلیات 5-4-9

کااش‌‌قرار‌گرفت ‌پرسن ‌را‌در‌معرض‌خطراحتما ‌شوند‌که‌‌یکپارچهباید‌طور ‌طراحی‌و‌‌رباتسیسات‌أت

‌ ‌باشند)‌عملکرد ضا ‌توانند‌فمی‌رباتاا ‌سامانهداند. ‌فضا(بزرگی‌داشته انگامی‌که‌‌خصوصاً‌،حداکثر

‌بزرگیقطعه‌رو ‌ ‌می‌کار ‌مقاب ‌خطرات‌‌حفاظتاا ‌محیطی‌برا ‌حفاظقرار‌دادن‌‌کنند.کار ‌افراد‌در از

تواند‌منجر‌به‌حصار‌چینی‌،‌در‌ای ‌حداکثر‌ابعاد‌فضا‌می(فضا ‌حفاظت‌شده)‌ربات‌سامانهایجاد‌شده‌توسط‌

ا ‌وظایفی‌که‌فراتر‌از‌فضا ‌مورد‌نیاز‌برآن‌اندازه‌‌و‌،باشدکه‌به‌طور‌غیرضرور ‌بزرگ‌می‌در‌فضایی‌شود

‌برا ‌کوچ )فضا ‌عملیاتی(‌باشدمی‌،انجام‌داد‌ربات از‌طری ‌فراام‌کردن‌‌،شدهتحفاظضا ‌کردن‌ف‌.

‌اا ‌محدود‌می‌ربات‌سامانهخارجی‌که‌حرکت‌و‌ ‌به‌ام‌پیوسته‌دستگاه ‌کنندرا ‌می، ‌را توان‌حداکثر‌فضا

 .)فضا ‌محدود‌شده(‌محدود‌کرد

 شده محدود و شدهتحفاظ فضاهاي ايجاد 5-4-2

‌ ‌تحفاظفضا  ‌وسیله ‌به ‌باید ‌شود‌محیطی‌اا حفاظشده ‌‌.ایجاد ‌امر ‌مکان‌ای  ‌به ‌کام  ‌توجه ‌با باید

‌شده‌صورت‌گیرد.‌تحفاظو‌خطرات‌فضا ‌‌ااجانمایی‌ماشی قرارگیر ‌و‌

و‌قطعه‌کار‌‌قید‌و‌بست‌نگهدارنده‌،مجر ‌نهایی،‌رباتکه‌حرکت‌‌وسایلیبا‌‌ربات‌سامانه‌محدود‌شده‌فضا 

فضا ‌.‌ضا‌باشدفشده‌کوچکتر‌از‌حداکثر‌فضا ‌محدودشود‌توصیه‌می.‌شود،‌محدود‌میکنندرا‌محدود‌می

قدر‌ه‌ار‌چ‌یاتیعملبا‌فضا ‌‌فضا ‌محدودشدهشود‌توصیه‌میباشد.‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهباید‌در‌‌محدودشده

‌ی ‌داشته‌باشد.‌ارتبا ‌نزد‌،قاب ‌اجرا‌باشد‌عاقحنه‌که‌به‌طور

‌‌نباید‌محیطی‌اا حفاظ ‌‌ترنزدی ‌،فضا ‌محدودشدهنسبت‌به ‌خطر ‌به ‌اگر ‌محیطی‌حفاظنصب‌شوند.

‌کردن‌برا ‌3-2-‌3بند‌مطاب  ‌‌محدود ‌دستگاه ‌شده ‌آن‌،باشدطراحی ‌گاه ‌مرزاا ‌‌حفاظای  ‌از بخشی

‌‌داد.ت‌شده‌را‌تشکی ‌میحفاظشده‌و‌فضااا ‌محدود

‌‌ممک  ‌ایستگاه‌گیار حفاظاست ‌برا  ‌کاربیشتر  ‌باشد‌اپراتور‌اا  ‌نیاز ‌مکان‌‌مورد ‌مثا ، ‌عنوان )به

ده‌و‌دیگر‌کننا ‌قف احفاظ‌،مراجعه‌شود(‌2-2-3)به‌بند‌‌اا ‌دینامیکی.‌محدودکنندهاا(بارگیار ‌بخش
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در‌‌،باشدانگامی‌که‌در‌ایستگاه‌کار‌می‌اپراتورتا‌اطمینان‌حاص ‌شود‌که‌‌،توانند‌استفاده‌شونداا‌میحفاظ

‌معرض‌خطر‌قرار‌ندارد.

‌کننده حرکت وسايل محدود 5-4-3

‌می‌ربات‌سامانهمحدودکردن‌حرکت‌ ‌نرم‌،به‌عنوان‌مثا )‌ربات‌ابیکپارچه‌تواند‌از‌طری ‌اجزا فزار ‌امحور

 ‌دستگاه‌اانصب‌یا‌‌،(سازندهزار ‌ایجاد‌شده‌توسط‌اا ‌سخت‌اففضا‌یا‌توقفکننده‌و‌محدود‌مجازایمنی‌

فضایی‌را‌که‌محدود‌کردن‌کننده‌برا ‌از‌ار‌دو‌حاص ‌شود.‌وسای ‌محدود‌کننده‌خارجی‌یا‌ترکیبیمحدود

دستگاه‌شده‌به‌وسیله‌شود.‌به‌عنوان‌مثا ‌فضا ‌محدودیاستفاده‌م ،دادفش‌را‌انجام‌مییوظا‌رباتدر‌آن‌

‌.‌شودکننده،‌کوچکتر‌از‌حداکثر‌فضا،‌ساخته‌می ‌محدوداا

‌اا ‌می ‌محدوددستگاه ‌قرار ‌گروه ‌دو ‌در ‌اا‌:گیرندکننده ‌ ‌محدوددستگاه ‌مکانیکی‌و ‌ااکننده  ‌دستگاه

‌غیرمحدود ‌کننده ‌اامکانیکی. ‌فیزیکی‌ ‌محدوددستگاه ‌طور ‌مکانیکی‌به ‌حرکت‌بیش‌از‌‌رباتکننده ‌از را

-را‌محدود‌نمی‌رباتخودشان‌حرکت‌‌مکانیکیکننده‌غیر ‌محدوددستگاه‌اادارند.‌معینی‌باز‌می‌همحدود

-می‌سازندهنیازمند‌ی ‌‌دستگاه‌ااکنند.‌بنابرای ‌ای ‌ایجاد‌می‌رباتکنتر ‌‌سامانهاما‌ی ‌توقف‌در‌‌،کنند

‌لحاظ‌کند.‌‌رباترا‌انگام‌ایجاد‌فضا ‌محدود‌شده‌‌رباتباشند‌تا‌مسافت‌توقف‌

‌باشد.‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌رباتاا ‌اا ‌ایمنی‌وص ‌شده‌به‌کنتر امه‌کنتر 

کردن‌دامنه‌که‌ی ‌روش‌برا ‌محدودد.‌انگامینو‌ایم ‌شو‌محدودکننده‌باید‌به‌درستی‌تنظیم ‌دستگاه‌اا

‌‌.از‌طری ‌طراحی،‌مورد‌نیاز‌است‌باید‌با‌یکی‌از‌موارد‌زیر‌مطابقت‌داشته‌باشد‌رباتحرکت‌

ای ‌قسمت‌او ‌کننده‌در‌ ‌محدوددستگاه‌اا‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌،اا ‌مکانیکی‌صورت‌بگیرنداگر‌توقف‌-

قسمت‌در‌کننده‌دینامیکی‌ ‌محدوددستگاه‌اامرتبط‌به‌‌الزامات ‌مطاب‌صورت‌لزوم،در‌‌باشند‌واستاندارد

‌‌؛باشداو ‌ای ‌استاندارد

باید‌طور ‌طراحی،‌ساخته،‌و‌نصب‌شوند‌که‌‌،ساز ‌دامنه‌حرکت‌دیگر ‌تهیه‌شونداا ‌محدودروش‌اگر‌-

‌ ‌باید‌ای ‌روش‌.تطاب ‌داشته‌باشند‌او ‌ای ‌استانداردقسمت‌در‌کردن‌محوراا‌‌محدود‌الزاماتحداق ‌با اا

ریس ‌مشخص‌کند‌که‌معیار‌عملکرد‌‌ارزیابیکه‌مگر‌ای ‌،ارتبا ‌داشته‌باشند‌9-9-‌3بند‌الزاماتبا‌‌حداق 

‌می ‌مناسب ‌دیگر  ‌محدودباشد. ‌وسای  ‌به ‌مرتبط ‌توقف ‌‌کنندهمسافت ‌فضا ‌‌درباید ‌محاسبات امه

‌محدود ‌شود. ‌گنجانده ‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردبه‌شده ‌زمان‌، ‌مسافت‌و ‌مورد ‌متری ‌در برا ‌اطحعات‌و

‌.مراجعه‌شودتوقف‌

‌انگامی ‌ااکه ‌محدوددستگاه ‌نرم  ‌محوراا  ‌قبی  ‌از ‌غیرمکانیکی ‌ایمنیکننده ‌‌‌و‌‌مجاز‌افزار 

شده‌باید‌بر‌فضا ‌محدود‌،مراجعه‌شود(‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد)به‌‌رونداا ‌فضا‌به‌کار‌میکنندهمحدود

محدود‌‌9-9-‌3بند‌مطاب ‌نظارتی‌سامانهبه‌وسیله‌‌رباتاگر‌سرعت‌‌واقعی‌مشخص‌شود.‌راساس‌ربات‌با‌با

‌ در‌غیر‌ای ‌صورت،‌‌ایجاد‌شود.‌یید‌شدهأسرعت‌ت‌حدممک ‌است‌بر‌اساس‌‌شدهفضا ‌محدودشده‌باشد،

‌شده‌باید‌بر‌اساس‌حداکثر‌فضا ‌ربات‌باشد.فضا ‌محدود
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‌نرم‌اگر ‌محور ‌مجازافزار  ‌ویژگی‌ایمنی ‌محدودو ‌فضااا  ‌درساخت‌ کننده ‌شده ‌‌‌مطاب ‌،ربات‌ه

ریز ‌شده‌ایجاد‌شده‌توسط‌اا ‌برنامهاطحعات‌در‌مورد‌محدودیت‌،ر‌بروندده‌آن‌به‌کاسازن‌اا دستورالعم 

‌‌.ه‌شودگنجانددستورالعم ‌استفاده‌ای ‌وسائ ‌باید‌در‌

‌به‌عنوان‌دستگاه‌محدودت‌حفاظ‌محیطی‌جهدر‌موارد ‌که‌ ‌بایداستفاده نتایج‌‌کننده‌طراحی‌شده‌است،

‌استفاده‌شوند.‌حفاظمقاومت‌و‌خمیدگی‌آن‌‌،طراحی‌الزاماتتعیی ‌‌جهتریس ‌‌ارزیابی

ممک ‌است‌شرایط‌حداکثر‌انگامی‌‌،کنند‌جبرانی‌شدند‌تا‌سرعت‌را‌بر‌اساس‌بار‌واقعی‌حطرا‌اایی‌کهرباتبرا ‌ -9يادآوري

‌ایجاد‌شود.‌،کندرا‌حم ‌می‌مجازمیزان‌کمتر ‌از‌بار‌‌رباتکه‌

‌متوقف‌رباترکت‌صورت‌فضایی‌که‌حه‌شده‌ب ‌محدودفضا‌-2يادآوري شود‌نه‌مکانی‌که‌توقف‌تعریف‌می‌شود،می‌کامحً

‌وضتوان‌امی‌.شودشروع‌می ‌با ‌ااو ‌از‌طری ‌مکان‌قرارگیر ‌ی ‌را ‌مکانیکی‌تعریف‌ ‌محدوددستگاه )به‌عنوان‌‌کردکننده

-فعا خود‌نیازمند‌در‌نظر‌گرفت ‌زمان‌‌مکانیکیننده‌غیرک ‌محدوددستگاه‌اا‌مح ‌قرارگیر .‌افزار (اا ‌سختمثا ،‌توقف

‌باشد.کننده‌فضا‌میمحدود‌ساختاراا و‌‌مجازافزار ‌ایمنی‌شام ‌محور‌نرمله‌مسأای ‌‌.باشدمی‌رباتساز ‌و‌مسافت‌توقف‌

برا ‌‌(ت‌جریان‌اضافیحفاظبرخورد‌و‌ماشی ‌)به‌عنوان‌مثا ،‌سنسوراا ‌ت‌از‌حفاظطراحی‌شده‌برا ‌‌وسای  -3يادآوري

شده‌باشند‌‌تعیی و‌‌آزمونکه‌به‌طور‌ویژه‌طراحی‌و‌مگر‌ای ‌،باشند ‌محدودکننده‌مناسب‌نمیدستگاه‌ااتفاده‌به‌عنوان‌اس

‌باشند.مناسب‌می‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردعنوان‌ی ‌دستگاه‌ایمنی‌به‌منظور‌محدود‌کردن‌حرکت‌مطاب ‌ه‌که‌ب

‌ -4يادآوري ‌از ‌بمحیطی‌‌حفاظاستفاده ‌محدوده ‌دستگاه ‌عنوان ‌طبیعی‌فقط‌وقتی‌که ‌طور ‌به ‌شک ‌رباتکننده ‌تغییر اا

‌باشد.عملی‌می‌،کنندایجاد‌نمی‌در‌حفاظ‌خطرناک

 دينامیکیکردن محدود 5-4-4

حی ‌ی ‌قسمت‌‌،رباتسامانه‌شده‌خودکار‌در‌فضا ‌محدود‌وتغییر ‌کنتر ‌شده‌‌دینامیکی‌دکنندهمحدو

‌می‌ربات‌سامانهعملیات‌از‌ ‌ااباشد. ‌  ‌کنتر ‌مث دستگاه ‌نه‌فقط( ‌بادامکسوئیچ)اما ‌،یاا ‌محدودکننده

به‌کار‌روند‌تا‌‌مک ‌استم‌،شوندقاب ‌جمع‌شدن‌که‌با‌کنتر ‌فعا ‌می‌افزار سختاا ‌توقفنور ،‌و‌‌پرده

محدود‌بیشتر‌،‌کندمی‌اجرارا‌‌اشوظیفه‌کار ‌برنامه‌رباتانگامی‌که‌‌،‌محدودشدهرا‌در‌فضا ‌‌رباتحرکت‌

تحت‌‌رباتحرکت‌کردن‌‌قادر‌به‌متوقف‌باید‌ننده‌مکانیکی‌پایهک ‌محدوددستگاه‌ااخاطر‌.‌به‌امی ‌کنند

مطابقت‌‌9-‌3بند‌عملکرد‌الزاماتباید‌با‌‌ی‌مرتبط‌با‌ایمنیاا ‌کنترلسامانه‌.سرعت‌باشد‌شرایطو‌‌مجازبار‌

‌داشته‌باشند.‌

 ‌محدودکننده‌دستگاه‌اابرا ‌‌.مشخص‌شونددستورالعم ‌استفاده‌باید‌در‌‌دینامیکیکننده‌مناط ‌محدود

‌که‌شود‌و‌منطقهکه‌توقف‌شروع‌میا ‌مرز‌منطقه‌شام ای ‌اطحعات‌باید‌‌،مکانیکیغیر کامحً‌‌رباتا ‌را

‌در‌برداشته‌باشد.‌ار‌دو‌را‌شود‌)فضا ‌محدود‌شده(متوقف‌می

به‌طور‌متناوب‌برا ‌افزایش‌‌توانند‌در‌طراحی‌دو‌فضا ‌محدود‌شده‌قاب ‌انتخابمی‌دینامیکیاا ‌محدودکننده -يادآوري

‌ثر‌باشند.ؤم‌کار ایستگاه‌‌دوو‌‌رباترویس‌س‌ی ور ‌سلو ‌کار‌از‌طری ‌دارا‌بودن‌بهره

‌

‌
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‌جانمايی 5-5

 محیطی گذاريحفاظ 5-5-9

‌از‌‌محیطی‌گیار حفاظاقدامات‌ ‌استفاده ‌تجهیزات‌‌ااحفاظباید‌با انجام‌‌19-3حساس‌مطاب ‌‌تیحفاظیا

‌:باید‌به‌موارد‌زیر‌توجه‌شود‌حفاظتی ‌دستگاه‌ااشوند.‌در‌انتخاب‌

‌راظتنامورد‌‌ییاتعمل‌فشاراا ‌-

‌‌از‌سامانه‌ربات‌ساز ثیر‌مواد‌پردازش‌شده‌خصوصاً‌مواد‌غیایی‌یا‌مواد‌پاکأت‌-

‌أت‌- ‌دیگر ‌مرتبط ‌خارجی ‌ثیرات ‌دستگاه ‌از ‌استفاده ‌از ‌غبارآلود ‌جو ‌مثا ، ‌عنوان ‌الکترونور ‌حفاظ)به ت

‌کند.(جلوگیر ‌می

‌ایمنی‌ ‌مطاب ‌حفاظفواص  ‌باید ‌‌الزاماتاا ‌مکانیکی ‌ملی ‌استاندارد ‌باشند‌11399ایران‌شماره حداق ‌.

‌کهیجای‌.باشند‌ ISO 13855الزامات ‌گردشی‌باید‌مطاب ‌دستگاه‌ااو‌دیگر‌‌کنندهقف ‌ ااحفاظفاصله‌از‌

ملی‌ایران‌شماره‌،‌باید‌الزامات‌استاندارد‌از‌برخورد‌یا‌تصاد ‌از‌طری ‌ایجاد‌حداق ‌فاصله‌جلوگیر ‌می‌شود

‌‌.برآورده‌شود‌19393

 مداخله دسترسی جهت 5-5-2

‌پایه‌وظیف‌یریسک‌ارزیابی‌،ربات‌سامانهانگام‌نصب‌ ‌بر ‌مورد بینی‌و‌وظایف‌پیش‌مخصو ‌سیساتتأه‌در

‌معی ‌کنند.‌رباتشده‌ودافتادن‌را‌در‌فضا ‌محداا ‌احتمالی‌یا‌نقا ‌گیرافتادنده‌باید‌انجام‌شود‌تا‌گیرش

‌399به‌اندازه‌حداق ‌‌آزاد ‌باید‌فضا‌،باشندمیفاده‌از‌حالت‌سرعت‌بالا ‌دستی‌که‌نیازمند‌است‌وظایفی

-حفاظ‌اا،ارساختبنااا،‌خطر‌و‌مناط ‌شده‌بی ‌مکان‌توقف‌محاسبه‌آزاد ‌فضا ‌ای‌.متر‌داشته‌باشندمیلی

کنند‌حمایت‌نمیبه‌طور‌خا ‌‌را‌رباتکه‌عملکرد‌‌آلات‌و‌تجهیزاتییا‌سایر‌ماشی سیسات،‌أتاا ‌محیطی،‌

‌.(مراجعه‌شود.‌19393استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌به‌افتادن‌شوند‌نیز‌لازم‌است‌)و‌ممک ‌است‌باعث‌گیر

‌‌-مثال ‌برا  ‌تمی‌ربات‌کارکردپشتیبانی ‌شام  ‌واند ‌نگهدارنده، ‌بست ‌و ‌و‌ایستگاهقید ‌مواد ‌حم  ‌تجهیزات ‌بارگیر ، اا 

‌باشد.‌فرایندتجهیزات‌مرتبط‌به‌

ت‌حفاظامکان‌انجام‌وظایف‌از‌خارج‌از‌محدوده‌‌اپراتورکه‌به‌‌ا ‌باشدجانمایی‌به‌گونه‌ودن،عملی‌ب‌در‌صورت

باید‌دسترسی‌کافی‌و‌ایم ‌به‌‌،شده‌انجام‌شوندتحفاظزم‌باشد‌وظایف‌در‌محدوده‌ار‌جا‌لا‌.شده‌را‌بداد

شام ‌‌،را‌در‌معرض‌خطرات‌اپراتورموریت‌وجود‌داشته‌باشد.‌مسیراا‌و‌لوازم‌دسترسی‌نباید‌أمکان‌انجام‌م

‌لیز‌خوردن،‌افتادن‌و‌عدم‌تعاد ‌قرار‌بداد.

‌،‌برا ‌مثا :موارد‌زیر‌باشدشام ‌باید‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهطراحی‌برا ‌دسترسی‌درون‌

‌؛مناط ‌لیز‌،اا ‌کابلیکانا -

‌؛به‌صورت‌دستی‌تخلیه/عات‌دسترسی‌لازم‌برا ‌بارگیر تعدد‌دف‌-

‌‌؛بار‌اا ‌فیزیکیویژگی‌-

‌؛کردن‌مشااده‌و‌مشاادهمناط ‌‌-
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‌؛(1سرویس‌)به‌عنوان‌مثا ،‌تعویض‌انتها‌اا موقعیت‌-

فضا ‌حفاظت‌بیرون‌از‌‌به‌عنوان‌مثا )‌ ‌تعمیر‌و‌‌نگهدار ‌که‌به‌آسانی‌قاب ‌دسترسی‌باشنددستگاه‌اا‌-

‌؛(شده

‌فراام‌شود.‌وظیفه‌ارگونومیاا ‌وجه‌به‌تردد‌و‌جنبهدائمی‌مورد‌دسترس‌باید‌با‌ت‌وسای 

نزدی ‌لوازم‌دسترسی‌‌شودتوصیه‌می‌اا ‌کنتر ‌ربات()به‌عنوان‌مثا ،‌واحد‌کنتر ‌دستی،‌کابی ‌ااکنتر 

که‌تجهیزات‌الکتریکی‌که‌شام ‌اجزا‌قرار‌بگیرند.‌انگامیاپراتور‌‌برا ‌افزایش‌سهولت‌در‌استفاده‌به‌وسیله

به‌عنوان‌)‌شوندنصب‌می‌عاد برا ‌خدمات‌معمو (‌بالا ‌دسترسی‌‌به‌عنوان‌مثا )‌نیازمند‌به‌دسترسی

‌پایه‌کار(‌به‌عنوان‌مثا )‌ابزار ‌باید‌برا ‌دسترسی‌فراام‌شوند‌،(رو ‌سقف‌دستگاه‌مثا  ‌ارزیابینتایج‌.

میلی‌‌299فاع‌ ‌مرتبط‌بی ‌ارتدستگاه‌اااسب‌برا ‌ایجاد‌دسترسی‌به‌اا ‌منریس ‌باید‌برا ‌تعیی ‌روش

‌.(مراجعه‌شود‌‌IEC 60204-1به‌استاندارد‌چنی )ام‌شوندمتر‌از‌سطح‌دسترسی‌استفاده‌میلی‌9999متر‌و‌

صب‌شوند‌که‌درشان‌بتواند‌کامحً‌باز‌شود‌و‌مسیراا ‌فرار‌حتی‌انگامی‌نمحفظه‌اا ‌الکتریکی‌باید‌طور ‌

‌کند‌که:‌وقتی‌واقعیت‌پیدا‌می‌امر‌ای ‌.اب ‌دسترسی‌باشندکه‌درشان‌باز‌است‌ق

‌‌؛ ‌داده‌شونداآسانی‌یت‌بسته‌به‌عموق‌در‌،فراربا‌توجه‌به‌مسیر‌،‌دراا‌بتوانند‌-الف

‌باز‌است‌امحکه‌در‌کباقیمانده‌انگامی‌آزادفضا ‌‌-ب دارد‌استان‌به‌چنی متر‌نشود‌)اممیلی‌399کمتر‌از‌‌،ً

‌.(مراجعه‌شود1233-3-392ملی‌ایران‌شماره‌

اا ‌مرتبط‌ثابت‌باید‌مطاب ‌بخشنی‌و‌نردبان‌اا،‌نردبان‌پلکاپلکان‌،مسیراا ‌عبور‌،ااانتخاب‌و‌طراحی‌سکو

‌باشد.‌‌‌ISO 14122استاندارد‌در

اا‌یا‌به‌وضعیت‌ایم ‌بردن‌خطرات‌در‌به‌فضا ‌بی ‌سلو اپراتور‌‌گیار ‌جهت‌جلوگیر ‌از‌دسترسیحفاظ

‌اا،‌باید‌فراام‌شود.به‌سلو اپراتور‌‌اا ‌مجاور،‌قب ‌از‌دسترسیسلو 

اا ‌خاطر‌انتقا ‌مواد‌به‌داخ ‌و‌خارج‌از‌سلو ه‌ب‌اپراتوراا‌برا ‌باید‌به‌منظور‌کااش‌ریس ‌گیار حفاظ

‌انجام‌شود.‌مجاور

 حمل مواد 5-5-3

‌ارزیابیباید‌در‌‌(ربات‌سامانهبا‌‌تصالاتگیر‌افتادن،‌افتادن‌مواد‌و‌ا‌)به‌عنوان‌مثا ،حم ‌‌باخطرات‌مرتبط‌

‌‌.ریس ‌مورد‌نظر‌قرار‌بگیرد

‌به‌فضا ‌انگامی ‌آن‌خارج‌میشده‌تحفاظکه‌مواد ‌از ‌یا ‌باید‌‌،شوندوارد نامشخص‌به‌اقداماتی‌برا ‌ورود

‌دارندمنطقه‌خطر‌صورت‌بگیرد. ‌قرارگیر ‌در‌معرض‌خطر‌باز ‌از ‌باید‌پیش‌از‌،ای ‌اقدامات‌باید‌افراد‌را ‌‌یا

شود‌ابعاد‌توصیه‌می‌به‌حالت‌ایمنی‌درآورده‌شوند.‌،بدون‌ایجاد‌خطرات‌اضافیکه‌خطرات‌ایجاد‌شوند‌ای 

‌.(مراجعه‌شود‌3-19-3به‌بند‌)به‌کمتری ‌اندازه‌مورد‌نیاز‌جهت‌عبور‌مواد،‌کااش‌پیدا‌کند‌‌9اافرهح

‌

‌

                                                           
1- Tip change 

2- Openings 
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 فرايند مشاهده 5-5-4

‌ای ‌میتحفاظ ‌باید‌از‌بیرون‌فضا‌فرایند‌مشااده ‌اا مکانکردن‌تواند‌از‌طری ‌فراامشده‌صورت‌بگیرد.

تعیی ‌شده‌توسط‌‌(سامانه‌چشمی‌از‌راه‌دور‌اا ‌باری ،سکواا،‌راه‌)به‌عنوان‌مثا ،‌ایم ‌بررسیو‌‌مشااده

‌ریس ‌حاص ‌شود.‌‌ارزیابینتایج‌

‌انگامی ‌داخ ‌فضا ‌‌فرایند‌مشاادهکه ‌امکانتحفاظفقط‌از ‌شده ‌حالت‌،باشدپییر ‌از ‌عملکرد اا ‌باید

‌نمی‌عملکرد اا ‌حالت‌که‌ای انگامی‌.استفاده‌شود‌3-2-6-3و‌‌9-2-6-3مطاب ‌ باید‌‌،باشندقاب ‌اجرا

‌جداگانه‌وضعیت ‌شودکنتر  ‌ایجاد ‌‌.ا  ‌‌وضعیتای  ‌ای ‌اا گیار حفاظباید ‌تضمی  ‌برا  که‌ضرور 

‌انجام‌می‌فرایند‌اپراتوراا‌در‌حالی‌که‌مشااده د.‌نایجاد‌کن‌در‌موقعیت‌خطرناک‌قرار‌نگرفته‌اند‌راداند،‌را

‌.دید‌جتوان‌در‌پیوست‌اطحعات‌بیشتر‌را‌می

 ربات سامانه ییاتعمل وضعیتکاربرد   5-8

 کلیات 5-8-9

یا‌‌ربات‌سامانهمنحصراً‌برا ‌ی ‌‌عملکرد باید‌حالت‌‌،بیش‌از‌ی ‌عدد‌رباتاا ‌سامانهدر‌ی ‌سلو ‌دارا ‌

‌سامانهبرا ‌ار‌‌اًمنحصر‌عملکرد ‌وضعیتاگر‌‌.مرتبط‌در‌ی ‌سلو ‌انتخاب‌شود‌رباتاا ‌سامانهبرا ‌امه‌

‌‌،انتخاب‌شود‌ربات ‌امه ‌نیست‌که ‌سامانهلازم ‌در ‌بگیرند.‌وضعیتاا ‌صورت‌ربات‌دستی‌قرار ‌به اایی‌که

‌حالت‌ایمنی‌،کننددستی‌عم ‌نمی ‌در ‌حالت‌‌،باید ‌باقی‌بمانندانتخاب‌عملکرد مستق ‌از ‌خطر‌‌،شده و

‌.‌ایجاد‌نکنند

تجهیزات‌داخ ‌سلو ‌‌الزاماتشام ‌‌که‌شوداعما ‌می‌رباتیا‌ی ‌سلو ‌‌ربات‌سامانهزیر‌برا ‌ی ‌‌الزامات

‌نیستند‌رباتکه‌برا ‌عملیات‌‌ربات ‌نیاز به‌‌،اقدامات‌بیشتر‌جهت‌تعیی ‌یریسک‌ارزیابی‌.باشندنمی‌،مورد

‌توسطریس ‌دلی  ‌شده ‌شود‌مباید‌انجا‌تتجهیزا‌سایر‌اا ‌ایجاد .‌ ‌میقویاً ‌انگامیتوصیه ‌شود ‌سامانهکه

‌،که‌برا ‌وظیفه‌آن‌مورد‌نیاز‌نیستند‌یتجهیزات‌سایر‌،باشدصورت‌دستی‌میه‌حا ‌انجام‌عملیات‌ب‌در‌ربات

‌قرار‌بگیرند‌و‌باقی‌بمانند.‌در‌حالت‌ایم 

 انتخاب 5-8-2

‌‌.ب‌جلوگیر ‌شودمناس‌وسای باید‌به‌وسیله‌‌ناخواستهیا‌/و‌مجازغیر‌وضعیتانتخاب‌

یا‌دیگر‌عملیات‌‌ربات‌سامانهو‌نباید‌به‌تنهایی‌عملیات‌‌،شده‌را‌فعا ‌کندانتخاب‌وضعیت‌طباید‌فق‌وسای ای ‌

‌برا ‌آغاز‌عملیات‌‌.غاز‌کندآ‌را‌ ‌مرتبطدستگاه‌اارناک‌از‌خط مورد‌نیاز‌می‌‌ربات‌سامانهراه‌انداز ‌مجزا

‌‌.باشد

‌‌انتخاب‌شده‌باید‌فراام‌شود.‌عملکرد ‌وضعیتی ‌عحمت‌واضح‌برا ‌

‌ایجاد‌موقعیت‌خطرناک‌شود.نباید‌منجر‌به‌عملکرد‌‌وضعیتتغییر‌

 خودکار وضعیت 5-8-3

 کلیات 5-8-3-9
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توانند‌ی ‌میکه‌در‌امه‌تجهیزاتی‌‌حفاظتیتوقف‌باید‌ی ‌‌خودکار‌وضعیتشده‌در‌تحفاظ‌ ورود‌به‌فضا

‌د.نپدید‌آور‌،خطرناک‌ایجاد‌کنند‌وضعیتخطر‌یا‌

 خودکار وضعیت انتخاب 5-8-3-2

‌را‌اضطرار ‌یا‌شرایط‌توقف‌حفاظتیاا ‌نباید‌ایچ‌ی ‌از‌توقف‌ربات‌)اا (سامانه‌خودکار‌وضعیتانتخاب‌

‌‌بازنشانی‌کند.کرده‌و‌یا‌‌لغو

‌‌وضعیتانتخاب‌ ‌فضا ‌خودکار ‌از ‌خارج ‌در ‌صورت‌بگیردتحفاظباید ‌‌.شده ‌از ‌اگر ‌یا‌‌کنتر واحد دستی

‌آموزش‌ ‌برا ‌کنتر  ‌می‌خودکار‌وضعیتانتخاب ‌‌،شوداستفاده ‌از ‌خارج ‌در ‌جدا ‌آگااانه فضا ‌ی ‌عم 

‌‌.ضرور ‌باشد‌خودکارباید‌برا ‌آغاز‌عملیات‌‌حفاظت‌شده

‌.یا‌توقف‌اضطرار ‌نتیجه‌داشته‌باشد‌حفاظتیباید‌در‌ی ‌توقف‌‌خودکار‌وضعیتتغییر‌از‌

 خودکار عملیات آغاز 5-8-3-3

‌شده‌شروع‌شود.‌تحفاظباید‌خارج‌از‌فضا ‌‌خودکارآغاز‌عملیات‌

‌پییر‌باشد.امکان‌،اا ‌مرتبط‌فعا ‌استندحفاظامه‌‌کهزمانیفقط‌‌باید‌خودکارآغاز‌عملیات‌

‌‌منتظره دستیاندازي غیرو راه شروع مجددشروع/ ،بازنشانی 5-8-3-4

به‌‌آغازشروع‌‌و‌‌.باید‌ی ‌عملیات‌ساده‌و‌شفا ‌باشدسامانه‌ربات‌به‌کار‌مجدد‌‌آغازشروع‌و‌‌5-8-3-4-9

‌ ‌اقدامات ‌و/یا ‌ایمنی ‌با ‌مرتبط ‌کارکرداا  ‌که ‌باشد ‌طور  ‌باید ‌الزاماً ‌مجدد ‌باشد.‌حفاظتیکار ‌کاربرد 

ریس ‌‌ارزیابیکه‌مگر‌ای ‌،باشند‌9-9-‌3بند‌الزاماتباید‌حداق ‌مطاب ‌‌ی‌مرتبط‌با‌ایمنیاا ‌کنترلکارکرد

 د.باشکه‌معیار‌عملکرد‌دیگر ‌مناسب‌می‌ندتعیی ‌ک

که‌دستگاه‌اا ‌خطرناک‌انگامیعملیات‌خودکارباید‌ی ‌قف ‌شروع‌برا ‌جلوگیر ‌از‌شروع‌ 5-8-3-4-2

فراام‌شود.‌قف ‌شروع‌باید‌توسط‌ی ‌عم ‌آگااانه‌انسان‌‌،شودیا‌قطع‌و‌دوباره‌روش ‌می‌،شودروش ‌می

 بازنشانی‌شود.
‌موارد‌زیر‌جلوگیر ‌کند:ی ‌قف ‌شروع‌مجدد‌باید‌فراام‌شود‌تا‌از‌شروع‌مجدد‌عملیات‌خطرناک‌پس‌از‌

‌؛حفاظتیکار‌انداز ‌عملیات‌ه‌ب‌-الف

‌؛سلو ‌عملکرد ‌وضعیتی ‌تغییر‌در‌‌-ب

‌،شده‌استندتحفاظکه‌درون‌فضا ‌انگامی‌رباتار‌مجدد‌سلو ‌ه‌کب‌آغازکار‌و‌ه‌کارکنان‌باید‌از‌شروع‌ب

‌‌.ت‌شوندحفاظ‌،3333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌مطاب ‌

شده‌تحفاظو‌در‌بیرون‌از‌فضا ‌‌،انداز ‌شوندکار‌مجدد‌باید‌به‌صورت‌دستی‌راه‌به‌آغازاا ‌شروع،‌کنتر 

‌شده‌فعا ‌شوند.‌تحفاظو‌نباید‌از‌داخ ‌فضا ‌‌،قرار‌بگیرند

‌:برآورده‌کند زیر‌را‌موارد ‌مجدد‌دستی‌باید‌اندازعملیات‌راه

‌ب‌- ‌که ‌‌،کندتی‌کار‌میصورت‌دسه‌از‌طری ‌ی ‌دستگاه‌جدا ‌ایمنیاا ‌کنتر ‌سامانهدر تهیه‌‌مرتبط‌با

‌؛شود

‌؛اا‌قاب ‌اجرا‌باشند‌حاص ‌شوندحفاظاا ‌ایمنی‌و‌که‌امه‌عملیاتدر‌صورتی‌طفق‌-
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‌؛خودش‌به‌تنهایی‌آغاز‌نکندرا‌خطرناک‌‌وضعیتحرکت‌یا‌‌-

‌؛توسط‌عم ‌آگااانه‌انجام‌شوند‌-

‌؛کنتر ‌را‌برا ‌پییرفت ‌ی ‌فرمان‌شروع‌مجدد‌توانا‌کنند‌سامانه‌-

‌‌؛اش‌پییرفته‌شودشدهتحری ‌حرکتکننده‌از‌قط‌از‌طری ‌باز‌کردن‌دستگاه‌فعا ف‌-

‌‌‌توصیه‌.شده‌نیستتحفاظئ ‌شود‌که‌ایچ‌کس‌در‌فضا ‌باید‌بتواند‌مطم‌اپراتور‌،کنترلی‌موقعیتاز‌ار‌

‌می ‌شود ‌فضا ‌‌کارانداز،اا ‌کنتر ‌بازنشانیمکان‌شروع‌و ‌بدون‌مانع‌از ‌را‌تحفاظی ‌دید‌واضح‌و شده

‌.‌ممک ‌کند

‌شده‌راتحفاظحاضر‌در‌فضا ‌‌کاربراا تشخیص‌حضور‌باید‌صورت‌بگیرد‌تا‌‌،پییر‌نباشدامکان‌ ‌امراگر‌ای

‌‌.تشخیص‌داد

منتظره‌انداز ‌غیرباید‌از‌راه‌حفاظتیری ‌اقدامات‌از‌ط‌،پییر‌نباشداگر‌تشخیص‌حضور‌امکان‌5-8-3-4-3

‌توانند‌شام ‌موارد‌زیر‌باشند:می‌حفاظتیای ‌اقدامات‌‌.گیر ‌شودجلو

 ؛شدهتحفاظساز‌قرار‌گرفته‌در‌فضا ‌تجهیزات‌خطر‌مهار‌کردنبرا ‌جداساز ‌و‌‌اا ‌متعددروش‌-الف

‌؛باز‌موقعیتدر‌‌(دریچه)‌حفاظاقدامات‌برا ‌قف ‌کردن‌ی ‌ -ب

‌‌.اندشده‌قرار‌گرفتهتحفاظکه‌درون‌فضا ‌‌،بیشتر ‌دارا ‌محدودیت‌زمان‌بازنشانی ‌دستگاه‌اا‌-پ

که‌‌،ودشروع‌به‌کار‌قاب ‌دیدن‌و‌شنیدن‌باید‌فراام‌شپیش‌از‌ی ‌سیگنا ‌اشدار‌‌،عملی‌نباشدامر‌اگر‌ای ‌

‌:اا ‌زیر‌را‌دارا‌استویژگی

‌و‌؛باشدشده‌مناسب‌تحفاظفضا ‌درون‌ز‌برا ‌دیده‌شدن‌و‌شنیده‌شدن‌ا‌-

‌باشد.مناسب‌میشده‌تحفاظاز‌فضا ‌‌اپراتوراا‌خروجبرا ‌ا ‌دارد‌که‌وقفه‌،شروعپیش‌از‌‌-

شده‌تحفاظدر‌فضا ‌‌بایدو‌قاب ‌تشخیص‌و‌قاب ‌دسترسی‌‌آماده ‌توقف‌اضطرار ‌دستگاه‌ااکافی‌تعداد‌

‌.نندمجاز‌ک‌طی‌وقفه‌پیش‌از‌شروع‌را‌عملیاتشان‌تا‌قرار‌داده‌شوند

‌.مراجعه‌شود‌3-‌2،‌به‌بندحفاظتیبرا ‌سلسله‌مراتب‌انتخاب‌اقدامات‌ -يادآوري

 دستی وضعیت 5-8-4

 کلیات 5-8-4-9

‌دخالت‌دست‌موردانگامی ‌است‌که ‌ت‌،نیاز ‌تحت ‌باید ‌محلی ‌ی ‌أکنتر  ‌دستیثیر ‌کنتر  ‌یا‌‌واحد جدا

‌باشد.‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزامات‌ایستگاه‌کنتر ‌مشابه‌مطاب 

که‌نیرو ‌محرکه‌انگامی‌،شدهتحفاظاز‌داخ ‌فضا ‌‌رباتیی‌که‌برا ‌کنتر ‌ی ‌دستگاه‌اابه‌امه‌‌کنتر ‌ای  -يادآوري

اا ‌اا ‌دارا ‌کنتر رباتشام ‌‌موضوع‌ای ‌.گردداعما ‌می‌،شوداا ‌نهایی‌وارد‌میمجر یا‌‌رباتبه‌اری ‌از‌محوراا ‌

‌اا ‌راانما ‌اصلی/‌ثانویه.کنتر از‌استفاده‌کنند‌یا‌‌رباتاا ‌دستی‌نصب‌شده‌بر‌چه‌از‌کنتر ‌،شودراانما ‌دارا ‌نیرو‌می

اا ‌کنتر ‌باید‌طور ‌در‌مکان‌خود‌قرار‌بگیرد‌که‌ه ‌کنتر ‌و‌ایستگادستگاه‌اا‌،ارجا‌که‌قاب ‌اجرا‌باشد

‌قه‌خطر‌را‌ببیند.طقادر‌باشد‌فضا ‌کار‌یا‌من‌اپراتور

‌ی ‌دستگاه‌کنتر ‌توقف‌باید‌نزدی ‌ار‌دستگاه‌کنتر ‌شروع‌قرار‌بگیرد.‌
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انتخاب‌شروع‌حرکت‌از‌‌،باشدداخلی‌میکه‌تحت‌کنتر ‌ور ‌طراحی‌و‌ساخته‌شود‌که‌انگامیباید‌ط‌سامانه

‌.کنداز‌ار‌منبع‌دیگر ‌جلوگیر ‌‌محلییا‌تغییر‌کنتر ‌

 يافته دستیسرعت کاهش 5-8-4-2

توصیه‌می‌شود‌‌.فراتر‌برود‌250mm/sنباید‌از‌انتخاب‌شده‌‌TCPیافته‌دستی‌سرعت‌در‌حالت‌سرعت‌کااش

‌امکان‌انتخاب‌سرعت ‌از ‌آیاریس ‌باید‌تعیی ‌کند‌‌ارزیابینتایج‌‌.وجود‌داشته‌باشد‌250mm/sاا ‌کمتر

نیاز‌دارند‌تا‌‌ربات‌سامانهتجهیزات‌دیگر‌در‌آیا‌و‌‌،لازم‌است‌250mm/sیافته‌کمتر‌از‌حداکثر‌سرعت‌کااش

‌عم ‌کنند.‌‌یافته‌دستیبا‌سرعت‌کااش

باید‌در‌ارتبا ‌با‌ی ‌دستگاه‌‌ربات‌سامانهاا ‌یا‌ار‌ی ‌از‌بخش‌رباتحرکت‌یافته‌دستی،‌در‌حالت‌کااش

‌کنندهفعا ‌کارکرد‌مرتبط‌با‌ایمنی‌کارایی‌کنتر امکان‌پییر‌باشد.‌‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌مطاب ‌سازفعا 

‌باشد.‌9-‌3بند‌باید‌مطاب 

 سرعت بالاي دستی 5-8-4-3

مه‌تغییر‌جهات‌یید‌برنامه‌در‌نظر‌گرفته‌شده‌است‌و‌نباید‌برا ‌تولید‌استفاده‌شود.‌اأای ‌حالت‌فقط‌برا ‌ت

‌سرعت‌کااش ‌.یافته‌صورت‌بگیرندباید‌با ‌شرایط‌استثنایی‌که باید‌در‌‌ربات‌سامانهای ‌حالت‌فقط‌باید‌در

‌در‌حالت‌سرعت‌بالا ‌دستی‌عم ‌کند‌ایجادت‌سرعت‌بالا ‌دستی‌حال انتخاب‌شده‌‌‌TCP،‌سرعتشود.

قسمت‌او ‌‌خودکار‌عملکرد حالت‌‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌ربات‌سامانه‌.فراتر‌برود‌250mm/sممک ‌است‌از‌

‌کرد از‌لحاظ‌کار‌واحد‌کنتر ‌دستی‌سازفعا دستگاه‌‌،دستورالعم ‌استفادهدر‌باشد‌و‌باید‌‌ای ‌استاندارد

‌شود.‌آزمونبرا ‌عملیات‌مربوطه‌پیش‌از‌شروع‌حرکت‌

 از راه دور براي دخالت دستی رسیدست 5-8-5

از‌راه‌‌رسیکه‌دست‌،‌مودم‌و‌اینترنت(‌LANبه‌عنوان‌مثا )‌فعا ‌شده‌باشدممک ‌است‌‌ربات‌سامانه‌شبکه

‌.سازدممک ‌می‌و‌غیره‌را‌آزمونو‌‌فنی‌اورهمش‌،صدور‌برا ‌تشخیص‌نق

‌دفتر ‌که‌در‌‌ربات‌سامانهاگر‌ی ‌ ‌است‌)به‌عنوان‌مثا ، ‌ربات‌دور ‌فیزیکی‌از ‌نظر توسط‌اپراتور ‌که‌از

‌:باشدموارد‌زیر‌مورد‌نیاز‌می‌،از‌راه‌دور‌کنتر ‌شودفاصله‌دور‌قرار‌دارد(،‌

‌؛پییر‌باشدامکان‌،باشدلت‌دستی‌میدر‌حا‌ربات‌سامانهکه‌از‌راه‌دور‌دستی‌باید‌فقط‌انگامیکنتر ‌‌-الف

‌(؛نقطه‌کنتر ‌واحد)‌باید‌فعا ‌باشد‌-یا‌از‌راه‌دورداخلی‌‌-‌فقط‌ی ‌منبع‌کنتر ‌،در‌ار‌زمانی‌-ب

‌‌داخلی)ب(‌نباید‌انتخاب‌‌قسمت‌شده‌درفهرستنوع‌کنتر ‌‌-پ عث‌ایجاد‌ارگونه‌بانباید‌کند‌و‌‌خنثیرا

‌شود‌‌داخلیخطرناک‌‌وضعیت

‌‌؛باشد‌پییرامکان‌داخلیدستی‌باید‌فقط‌از‌کنتر ‌‌ساز ‌عملیات‌کنتر ‌از‌راه‌دورفعا ‌-ت

اا‌)به‌عنوان‌مثا ،‌حرکت‌ربات،‌خروجی‌شوند‌کننده‌که‌ممک ‌است‌خطرسازاا ‌کنتر عملیاتامه‌‌-ث

‌وادار‌می ‌کنتر ‌کنرا ‌تغییر‌میکند‌که‌تجهیزات‌خطرناک‌را ‌مقادیر‌را که‌بر‌ربات‌در‌مسیر‌داد‌طور ند،

‌خطرناک‌تأ ‌بگیارند، ‌غیره(ثیر ‌و ‌نگهداشت ‌برا ‌اجرا ‌کارکرداا ‌ایمنی، ‌کنتر ‌‌پاسخ ‌منبع ‌فقط‌از باید

‌؛پییر‌باشدامکان‌انتخاب‌شده‌مجزا
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-از‌طری ‌محور‌نرم‌رباتحرکت‌‌کنندهمحدوددر‌ارتبا ‌با‌‌،انباید‌امکان‌تغییرات‌از‌راه‌دور‌در‌پارامترا‌-ج

ا ‌بر‌،شر ‌داده‌شد‌3-2-‌3بند‌طور‌که‌درامانمحدود‌کردن‌فضا‌وجود‌داشته‌باشد.‌،‌مجاز‌ایمنیافزار ‌

‌محلی‌جهت‌تأثتأ ‌گرفت ‌بدون‌عملکرد ‌ای یید‌تغییرات‌یر ‌است‌نباید‌ممک ‌و ‌خطر‌شده ‌باعث‌ایجاد که

‌باشند.

ر‌د‌ربات‌سامانهباید‌نشان‌داد‌که‌‌محلی‌)پن ‌کنتر ،‌واحد‌کنتر ‌دستی‌آموزشی(در‌کنتر ‌‌یعحمت‌-چ

‌؛باشدمیحا ‌کنتر ‌شدن‌از‌راه‌دور‌

‌انگامیدخالت‌دستی‌تحت‌‌-ح ‌نظارت‌فقط‌باید ‌سرعت‌کااش‌ربات‌سامانهکه ‌دستی‌میدر باشد‌یافته

‌؛پییر‌باشدامکان

‌کسی‌د -خ ‌فضا ‌اگر ‌تحفاظر ‌و ‌نباشد ‌فعا ‌باشندحفاظشده ‌ممک ‌است‌بدون‌‌عملیات‌،اا ‌دور ‌راه از

‌؛شوندانجام‌داخلی‌اا ‌فعالیت

از‌راه‌‌اپراتورکنتر ‌توسط‌ی ‌‌عملیات‌،شده‌مورد‌نیاز‌استتحفاظکه‌حضور‌ی ‌فرد‌در‌فضا ‌انگامی‌-د

‌است‌خطر ‌ممک  ‌که ‌شونددور ‌باید‌،ساز ‌انگامی‌فقط ‌ی ‌‌اپراتورکه ‌فشردن ‌طری  ‌از ‌عملیات‌را محلی

‌؛صورت‌بپییرند‌،کندفعا ‌می‌سازفعا دستگاه‌

د‌باید‌در‌حالت‌ایم ‌نساز‌شوتوانند‌خطرز‌راه‌دور‌مورد‌نیاز‌نیستند‌و‌میتجهیزاتی‌که‌برا ‌عملکرد‌ا‌-ذ

‌باقی‌بمانند.

از‌راه‌دور‌برا ‌‌و‌داخلیاا ‌اپراتورمناسب‌برا ‌آموزش‌ار‌دو ‌‌الزاماتشام ‌باید‌دستورالعم ‌استفاده‌

‌انجام‌دادن‌وظایف‌از‌راه‌دور‌باشند.

 دستیواحد کنترل  5-7

 کلیات 5-7-9

‌الزاماتباید‌با‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهاستفاده‌شده‌درون‌‌آموزش ‌کنتر ‌دستگاه‌اا‌اا‌وواحد‌کنتر ‌دستی

‌مطابقت‌داشته‌باشند.‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد

‌‌باشد.‌9-3-3-‌3بند‌باید‌مطاب ‌واحد‌کنتر ‌دستیعملیات‌توقف‌اضطرار ‌و‌

به‌‌و‌د‌که‌طو ‌مناسبی‌داشته‌باشدنباید‌کابلی‌داشته‌باش‌،کاب شده‌با‌ی ‌جهزم‌آموزش‌واحد‌کنتر ‌دستی

)به‌عنوان‌مثا ،‌جهت‌آموزش‌‌اجازه‌داد‌که‌وظایف‌مورد‌انتظار‌را‌در‌حالتی‌ایم ‌اجرا‌کند‌آموزش‌دانده

اید‌قابلیت‌تحم ‌شرایط‌محیطی‌پیش.‌کاب ‌ببه‌سمت‌دیگر‌دستگاه‌نرود‌به‌سبب‌کافی‌نبودن‌طو ‌کاب (

‌رود‌را‌داشته‌باشد.محیطی‌که‌در‌آن‌به‌کار‌میشده‌بینی

‌امکان‌ایجاد‌خرابید‌کنشو‌باید‌طور ‌ایجاد‌واحد‌کنتر ‌دستیساز ‌مناسب‌امکانات‌ذخیره ‌کهه ‌‌‌اش‌را

‌واحد‌کنتر ‌دستیساز ‌ذخیره‌د.نکااش‌دا‌،ساز‌شودتواند‌خطرمی ‌یا اا ‌دستی‌واحد‌کنتر اا ‌جدا

‌د.نفعا ‌با‌فعا ‌را‌کااش‌داشدن‌توقف‌اضطرار ‌غیرکان‌اشتباه‌سیم‌باید‌امبی

‌بدون کابل يا قابل جداسازي ارتباطاتتأسیسات/ الزامات 5-7-2

‌انگامی ‌آموزشکه ‌دستی ‌کنتر  ‌‌واحداا  ‌امراهبدون ‌جداساز ، ‌قاب  ‌یا ‌‌کاب  ‌‌‌‌استفاده‌ربات‌سامانهبا

‌شوند‌موارد‌زیر‌باید‌اعما ‌شوند:‌می
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‌؛باشند‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌باید‌مطاب ‌(اا)واحد‌کنتر ‌دستی‌-الف

قسمت‌او ‌ای ‌‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌واحد‌کنتر ‌دستیرو ‌‌سازا فععملیات‌توقف‌اضطرار ‌و‌دستگاه‌‌-ب

‌؛دنباش‌استاندارد

‌گیر ‌شود:اا ‌زیر‌جلوباید‌از‌روش‌ربات‌سامانهاز‌امکان‌کنتر ‌ناآگااانه‌ی ‌ -پ

‌،در‌حا ‌انجام‌عملیات‌است‌رباتکنند‌شخصی‌که‌معلوم‌می‌وسای  (1

‌،(دیوار‌آتش)به‌عنوان‌مثا ،‌ورود،‌رمزگیار ،‌‌ارتبا ‌ارتباطی‌برا ‌تضمی ‌بدون‌نقص‌بودن‌وسای  (9

‌؛(به‌عنوان‌مثا ،‌نشانگر‌صفحه)‌مشخص‌نشان‌دادن‌تداوم‌ارتبا ‌وسای  (3

‌ربات‌سامانهزمان‌به‌تعداد‌بیش‌از‌ی ‌بدون‌سیم‌مجزا‌نباید‌به‌طور‌ام‌آموزش‌واحد‌کنتر ‌دستیی ‌ -ت

‌؛اا ‌متعدد‌تشکی ‌شده‌باشدرباتتنها‌یا‌‌رباتتواند‌از‌ی ‌می‌سامانهای ‌‌.متص ‌شود

‌میانگامی -ث ‌دستی ‌حالت ‌در ‌دستگاه ‌ارتبا ‌،باشدکه ‌اتح ‌‌قطع ‌گستره، ‌از ‌خارج ‌مثا ، ‌عنوان )به

‌باطر ( ‌‌نیرومحرکه ‌ار ‌دستیرو  ‌کنتر  ‌‌واحد ‌یا ‌اضطرار  ‌ی ‌توقف ‌باید ‌امه‌‌حفاظتیفعالی برا 

انداز ‌مجدد‌بدون‌عم ‌آگااانه‌مجزایی‌ارتبا ‌نباید‌ی ‌راه‌برقرار ‌مجدد‌.شده‌ایجاد‌کندتجهیزات‌کنتر 

‌؛(مراجعه‌شود‌‌IEC 60204-1استاندارد‌و‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردبه‌را‌مجاز‌کند.‌)

‌‌رباتکردن‌کنتر ‌ مشخص‌باید‌برا ‌جدا‌وسای ‌-ج )به‌عنوان‌مثا ،‌‌فراام‌شود‌واحد‌کنتر ‌دستیاز

‌قاب ‌تشخیص‌باید‌به‌طور‌آ‌،شودقطع‌می‌دستگاه‌ااارتبا ‌که‌انگامی‌و‌،عم ‌مثبت‌توسط‌اپراتور( شکارا

‌کارکردباشد‌که‌ ‌‌.دنباشنمی‌فعا اا ‌ایمنی‌مرتبط‌دیگر ‌از ‌باید ‌گرفته ‌نبودن‌شدناشتباه ‌فعا ‌بودن‌یا

مناسب،‌اجتناب‌‌ساز ذخیره‌یاطراحی‌فراام‌کردن‌فعا ‌و‌فعا ‌از‌طری ‌ ‌توقف‌اضطرار ‌غیردستگاه‌اا

‌ساز ‌یا‌طراحی‌باشد؛رحی‌از‌ذخیرهاستفاده‌باید‌شام ‌شدستورالعم ‌‌.شود

‌فراام‌کند.‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردالزامات‌‌باید‌ی ‌نقطه‌کنتر ‌واحد‌مطاب ‌واحد‌کنتر ‌دستی -چ

 زمانکنترل حرکت هم 5-7-3

‌رباتدارا ‌چندی ‌‌سامانهزمان‌ی ‌تواند‌حرکت‌امواحد‌می‌واحد‌کنتر ‌دستیزمان‌ی ‌تر ‌حرکت‌امکن

امه‌باید‌‌،انتخاب‌شود‌رباتکه‌انتخاب‌شود.‌برا ‌ای ‌،که‌فعا ‌شودباید‌پیش‌از‌ای ‌رباتار‌‌.را‌کنتر ‌کند

‌وضعیت‌ربات ‌باش‌یاتی‌مشابهعملاا ‌عنوان‌مثا )‌دنداشته ‌دستی(‌به ی ‌عحمت‌از‌‌.سرعت‌کااش‌یافته

تهیه‌‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردباید‌مطاب ‌‌،اند‌که‌حرکت‌کنند()انتخاب‌شدهخوااند‌شد‌اایی‌که‌فعا ‌ربات

‌فقط‌ انتخاب‌نشده‌است‌نباید‌حرکت‌‌سامانهی‌که‌در‌رباتار‌‌.اا ‌انتخاب‌شده‌باید‌فعا ‌شوندرباتشود.

 .نباید‌خطرساز‌شود‌9-9-‌3بند‌مطاب کند‌و‌

‌تواند‌حاص ‌شود.می‌حفاظتیاز‌طری ‌حف ‌شرایط‌توقف‌امر‌ای ‌ -يادآوري

 (مشترکهاي )ربات هاي رباتسامانهدستی  هدايت 5-7-4

-می‌مشترکبرا ‌بخش‌وظایف‌که‌دستی‌‌ادایت‌اا ممک ‌است‌از‌کنتر ‌،طراحی‌شده‌رباتاا ‌سامانه

استفاده‌شود.‌‌"ادایت‌از‌طری ‌آموزش"اا ‌تواند‌برا ‌روشاا ‌امسان‌میکنتر باشد‌استفاده‌کند.‌ای ‌

‌.باشندمی‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردشر ‌داده‌شده‌در‌‌الزاماتمطاب ‌اایی‌چنی ‌کنتر 
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 داريهنگو تعمیر  5-6

 کلیات 5-6-9

تا‌عملیات‌‌،تعمیر‌و‌نگهدار ‌باشد‌ازرسیبرا ‌ب‌ییااطراحی‌شود‌که‌شام ‌روش‌باید‌طور ‌ربات‌سامانه

‌ ‌پایدار ‌‌رباتایم  ‌کند‌ربات‌سامانهو ‌تضمی  ‌‌.را ‌و ‌بازرسی ‌برنامه ‌و ‌پیشنهادات‌‌دار نگهتعمیر ‌در باید

‌‌.کننده‌لحاظ‌شودتولید

‌استفاده ‌‌باید‌دستورالعم  ‌الزاماتشام  ‌برا  ‌بخشدوره‌عملکرد ‌اا آزمونی ‌ا  ‌ایمنیاا  ‌با ‌مرتبط

مناسب‌را‌تضمی ‌‌یاتتا‌عمل‌،کننده()به‌عنوان‌مثا ،‌دستگاه‌توقف‌اضطرار ،‌دستگاه‌فعا ‌تجهیزات‌باشد

‌کند.

 نگهداريتعمیر و براي  گذاريحفاظ الزامات 5-6-2

اا‌طی‌رسی‌ایم ‌برا ‌امه‌مناطقی‌که‌دخالت‌در‌آند‌طور ‌طراحی‌و‌ساخته‌شود‌که‌دستبای‌ربات‌سامانه

شود‌تعمیر‌و‌نگهدار ‌از‌خارج‌باشد،‌مهیا‌باشد.‌توصیه‌میلازم‌می‌نگهدار تعمیر‌و‌‌،‌وتنظیمات‌،عملیات

‌ ‌بگیرد.تحفاظفضا  ‌صورت ‌تانگامی‌شده ‌که ‌فضا  ‌درون ‌نگهدار  ‌و ‌استتحفاظعمیر ‌ضرور  ‌،شده

‌باید‌به‌صورت‌زیر‌باشد:‌ترجیحی‌گیار حفاظانتخاب‌وسای ‌

‌کننده،قطع‌به‌عنوان‌مثا )‌از‌باشدسانر  ‌خطر‌جداساز کنتر ‌و‌‌موضعیوسای ‌دارا ‌باید‌‌سامانه‌-الف

‌آزاد ‌‌.انر  (‌جداساز کنتر ‌‌سامانه‌،ساز ‌فشاردستگاه جزئیات‌وظایف‌شام ‌باید‌دستورالعم ‌استفاده

‌وباشندانر  ‌می‌جداساز ند‌کنتر ‌و‌تعمیر‌و‌نگهدار ‌که‌نیازم کاراا ‌انجام‌شده‌انگام‌وجود‌انر  ‌‌،

‌؛خطرناک‌را‌دارا‌باشد

ون‌بینی‌شده‌و‌بداتی‌کوچ ‌که‌برا ‌تولید‌پیشکاراا ‌تعمیرثر‌باید‌برا ‌ؤم‌حفاظتیاقدامات‌سایر‌‌-ب

‌گرفتهجدا ‌صورت ‌انر   ‌شوند‌،اندساز  ‌بررسی‌‌.فراام ‌یا ‌خطرناک ‌انر   ‌کنتر  ‌برا  ‌کنترلی اقدامات

‌باشد:‌تعداد‌بیشتر ‌از‌موارد‌زیر‌می‌یاموقعیت‌شام ‌ی ‌

‌؛برا ‌انجام‌وظیفه‌ایم ‌حفاظت‌-1

)انحرافات‌باید‌منجر‌به‌‌شده‌شده‌ایم ‌از‌پیش‌تعیی یزات‌برا ‌شرایط‌یا‌موقعیت‌بررسیقرار‌دادن‌تجه‌-9

‌؛شوند(‌حفاظتیایجاد‌شرایط‌توقف‌

‌فضا ‌‌-3 ‌وارد ‌کردن‌کنتر ‌انحصار ‌برا ‌پرسنلی‌که ‌برا ‌کنتر ‌ا)رویه‌دنشومی‌شدهتحفاظایجاد ا

‌؛شده‌و‌در‌دستورالعم ‌استفاده‌گنجانده‌شوند(انحصار ‌باید‌تعریف

‌ی ‌‌-2 ‌حداق ‌‌وضعیت‌عملیاتیایجاد ‌برا ‌9-9-‌3بند‌الزاماتخا ‌که ‌خا ‌یف‌مشخصاوظ‌را شده

 کند.برآورده‌می

 نقاط دسترسی براي تعمیر و نگهداري گذاريحفاظ 5-6-3

‌طور ‌استند‌که‌احفاظکه‌انگامی ‌نگهدار ‌‌دسترسی‌بها ‌و ‌وظایف‌تعمیر باید‌اندازه‌‌،کنندمی‌مجازرا

 ‌.دنکنمواد‌و‌پرسن ‌لازم‌را‌فراام‌‌،یجاد‌امکان‌دسترسی‌آسان‌به‌ابزارمناسب‌برا ‌ا

باید‌با‌استفاده‌از‌‌،روندبه‌کار‌می‌متعدد‌ار دخدمات‌یا‌تعمیر‌و‌نگه‌اا ‌ثابت‌برا ‌وظایفحفاظکه‌انگامی

‌ند.ودستگاه‌جدا‌ش
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نقا ‌دسترسی‌باید‌به‌‌،وظایف‌خدمات‌یا‌تعمیر‌و‌نگهدار ‌مورد‌نیاز‌است‌برا ‌که‌دسترسی‌متعددانگامی

‌جاییاا ‌قاب ‌جابهحفاظای ‌‌.ت‌شوندحفاظجایی‌اا ‌قاب ‌جابهحفاظترجیحاً‌‌حفاظتی ‌دستگاه‌ااوسیله‌

‌ت‌شده‌را‌آغاز‌کنند.‌حفاظی ‌فرمان‌شروع‌از‌طری ‌رسیدن‌به‌مکان‌‌باید

‌انگامی ‌اگر ‌استقاب ‌جابه‌حفاظکه ‌ا‌،جایی‌بسته ‌منطقه ‌باقی‌ماندن‌در ‌داشته‌تحفاظمکان ‌وجود شده

‌کرد‌،باشد ‌استفاده ‌شروع‌مجدد ‌برا ‌جلوگیر ‌از ‌اقدامات‌بیشتر ‌از ‌مجدد،‌ای ‌.باید ‌شام ‌قف ‌شروع اا

‌امکا‌،حضورتشخیص‌ ‌ناتی‌برا ‌قف یا ‌می‌حفاظکردن ‌تشخیص‌‌.باشندباز ‌مرتبط‌به ‌ی ‌قف ‌مجدد اگر

‌شود ‌فراام ‌‌،حضور ‌به ‌توجه ‌‌،ریس ‌ارزیابیبا ‌با ‌حداق  ‌باید ‌تشخیص‌حضور ‌‌الزاماتدستگاه ‌از‌9نوع

‌مطابقت‌داشته‌باشد.‌61226-1شماره‌‌استاندارد‌ملی‌ایران

 مجاور براي تعمیر و نگهداري از سلولهاي تحفاظ 5-6-4

(ESPE)‌یحساس‌الکتریک‌حفاظتیکه‌تجهیزات‌انگامی
تا‌از‌‌رودشناسایی‌عمود ‌به‌کار‌می‌اا زمینهبا‌1

‌سلو ‌ریز ‌نشدهبرنامهاتصا ‌ ‌داخ ‌ی ‌سلو ‌با ‌نگهدار ‌جلوگیر ‌اا ‌امسایه‌از ‌،کنندبرا ‌تعمیر‌و

‌ارزیابیبه‌با‌توجه‌‌،ممک ‌است‌)ایم (‌سرعت‌رسیدن‌ضریب‌نفوذ‌استفاده‌شده‌برا ‌محاسبه‌فاصله‌حداق 

‌.مطابقت‌نداشته‌باشند‌‌ISO 13855الزاماتبا‌‌،ریس 

در‌را‌اا ‌لازم‌توان‌راانماییمی‌،‌کار‌رفتهه‌ب‌تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکی‌ثابت‌به‌جا ‌‌ ااحفاظکه‌در‌جایی -يادآوري

‌پیدا‌کرد.‌3-19-6-1

 2(IMS) يکپارچه تولید سامانهرابط  5-1

 کلیات 5-1-9

‌کنندهاما‌به‌طور‌مستقیم‌به‌وسیله‌کنتر ‌،مرتبط‌استند‌ربات‌سامانه ‌دیگر ‌که‌به‌دستگاه‌ااتجهیزات‌و‌

‌محدوده‌و‌گیار حفاظ‌،بند منطقهبند ‌پیکره‌،ریس ‌ارزیابی‌ساز پیادهباید‌در‌‌،شوندکنتر ‌نمی‌ربات

‌امان‌کنتر ، ‌در ‌که ‌طور ‌شماره ‌ایران ‌ملی ‌‌19333استاندارد ‌است، ‌شده ‌ذکر ‌باشند. دیگر‌موجود

‌در‌‌ساز یکپارچهدر‌‌.چنی ‌قاب ‌اعما ‌باشدتواند‌امدستگاه‌می‌استاندارداا ‌مخصو  ‌ربات‌سامانهاجزا

زات‌وابسته‌موجود‌در‌و‌تجهی‌دستگاه‌ااکه‌به‌خاطر‌‌رباتنشده‌توسط‌شده‌و‌کنتر نیز‌باید‌خطرات‌کنتر 

‌لحاظ‌شوند.‌،اندا‌ورود ‌خروجی‌ای ‌فضا‌ایجاد‌شدهشده‌و‌یتحفاظفضا ‌

 توقف اضطراري 5-1-2

اا ‌مرتبط‌دستگاه‌تحت‌مه‌بخشباید‌ی ‌عملیات‌توقف‌اضطرار ‌مجزا‌داشته‌باشند‌که‌ا‌رباتاا ‌سامانه

‌داشته‌باشند.‌‌9-3-3-3داند‌داشته‌باشد.‌عملیات‌توقف‌اضطرار ‌باید‌مطاب ‌ثیر‌قرار‌میأت

‌ ‌تحت‌کنتر ‌میمحدوده ‌باشد. ‌داشته ‌بر ‌در ‌مناط ‌متعدد ‌تواند باید‌شام ‌اطحعات‌دستورالعم ‌استفاده

‌ناحیه‌کنتر ‌دستگاه‌توقف‌اضطرار ‌باشد.

‌

                                                           
1‌- Electro-sensitive protective equipment 

2‌- Integrated manufacturing system 
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 IMSمرتبط با ايمنی هاي بخش 5-1-3

مطابقت‌داشته‌باشد.‌‌9-9-‌3الزاماتبا‌باید‌‌ربات‌)اا (سامانهو‌‌IMSبی ‌‌با‌ایمنیمرتبط‌اا ‌کنتر ‌رابط

‌بر‌آن‌در‌سطو ‌‌‌IMSاز‌منطقهار‌‌راز‌دسترسی‌به‌خطرات‌موجود‌د‌باید‌حفاظتی ‌دستگاه‌اا و‌عحوه

‌19-‌3به‌بند‌چنی جلوگیر ‌کند)ام‌،باشدساز‌میکه‌خطرانگامی‌(اابه‌عنوان‌مثا ،‌حام )‌مناط ‌مجاور

‌.(مراجعه‌شود

 محلیکنترل  5-1-4

‌سامانه‌،شودانتخاب‌می‌محلیکه‌کنتر ‌را‌معی ‌کند.‌انگامی‌محلی‌‌باید‌نیاز‌به‌کنتر ‌عملکرد ‌الزامات

اا ‌توقف‌کارکرد‌.را‌از‌بی ‌ببرد‌محلینباید‌قادر‌باشد‌تا‌کنتر ‌‌و‌باید‌از‌ای ‌شرایط‌مطلع‌شود‌IMSکنتر ‌

‌باید‌در‌حالت‌فعا ‌باقی‌بمانند.‌محلی‌و‌اضطرار ‌طی‌کنتر ‌حفاظتی

‌نزدیکی‌‌محلیوسای ‌انتخاب‌و‌عدم‌انتخاب‌کنتر ‌ ‌محصولات‌نیمه‌نهایی‌قرار‌‌رباتباید‌در ‌یا ‌دستگاه یا

‌کنتر  ‌تحت ‌کنتر باشند.ام‌محلی‌گرفته ‌انتخاب ‌عدم ‌‌محلی‌کانات ‌فضا  ‌داخ  ‌نباید‌تحفاظاز شده

لیت‌عدم‌انتخاب‌داشته‌شده‌قابتحفاظاز‌داخ ‌فضا ‌‌‌محلیاا ‌خطرناک‌ایجاد‌کند.‌اگر‌کنتر ‌وضعیت

‌فضا ‌‌ییدأی ‌ت‌،باشند ‌خارج‌از ‌ای ‌،شدهتحفاظجداگانه‌از اا ‌خطرناک‌ایجاد‌که‌وضعیتباید‌پیش‌از

‌شوند‌مورد‌نیاز‌باشند.

 سازفعالدستگاه  5-1-5

در‌‌سازفعا دستگاه‌‌کارکردد.‌باشن‌13-3-3باید‌مطاب ‌‌،بیشتر‌مورد‌نیاز‌استند‌سازفعا که‌دستگاه‌انگامی

- ‌‌مرتبط‌با‌آناافرایندیا‌‌دستگاه‌اا‌،اا‌به‌ام‌وص ‌شدهدر‌آن‌رباتاا ‌سامانهکه‌‌IMSتبا ‌با‌مناط ‌را

‌د.نباید‌قف ‌شو‌،زمان‌را‌طی‌عملیات‌دستی‌دارنداا‌قابلیت‌حرکت‌ام

 وضعیتانتخاب  5-1-8

‌.باشد‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌باید‌مطاب ‌وضعیتانتخاب‌

 بندي وظايفمنطقهسازي پیاده 5-1-7

IMS‌ بر‌،باید‌طور ‌طراحی‌شود‌که‌مداخحت‌دستی‌ایم‌ ‌تسهی ‌کند. ‌نگهدار ‌را ‌و ‌قبی ‌تعمیر ا ‌از

‌دستی ‌مداخحت ‌از ‌غیر‌،برخی ‌ای  ‌ک  ‌که ‌است ‌شود‌IMSممک  ‌‌،متوقف ‌در ‌آپس ‌به‌‌IMSن باید

-در‌حالی‌که‌بخش‌.توانند‌وظایفشان‌را‌انجام‌دانداا‌میاپراتوکه‌در‌آن‌‌،مختلف‌تفکی ‌شود ‌طقه)اا(من

‌‌.شوندمختلف‌اجرا‌می‌اا ‌عملیاتیوضعیت‌در‌IMSاا ‌باقی‌مانده‌

‌باشد.‌19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌باید‌مطاب ‌‌وظیفهدر‌ی ‌منطقه‌‌ربات‌سامانه‌ساز یکپارچه

 گذاريحفاظ 5-91

 کلیات 5-91-9

‌ریس تنمی‌،که‌از‌طری ‌طراحیانگامی ‌از‌بی ‌برد‌یا ‌به‌اندازه‌کافی‌کااش‌دادوان‌خطرات‌را ‌را باید‌‌،اا

اا ‌حفاظتی‌و‌اایی‌مث ‌نردهحفاظمناط ‌خطرناک‌باید‌از‌طری ‌دسترسی‌به‌‌.اعما ‌شود‌گیار حفاظ
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شخصی،‌‌حفاظتیتجهیزات‌‌،به‌عنوان‌مثا ‌،تکمیلی‌حفاظتیاقدامات‌. ‌حفاظتی‌جلوگیر ‌شوددستگاه‌اا

‌.(مراجعه‌شود‌3-2به‌بند‌)‌توانند‌مورد‌نیاز‌باشدنیز‌میدستورالعم ‌استفاده‌اا‌و‌وزشآم

‌وارد‌زیر‌استفاده‌شوند:متوانند‌برا ‌اا‌میحفاظو‌‌حفاظتیدستگاه‌

‌؛جلوگیر ‌کنند‌)اا(از‌دسترسی‌به‌خطر‌-

‌؛را‌پیش‌از‌رسیدن‌متوقف‌کنند‌)اا(خطر‌-

‌؛از‌عملیات‌اتفاقی‌جلوگیر ‌کنند‌-

‌؛اا‌و‌ابزاراا‌باشندشام ‌بخش‌-

‌.را‌محدود‌کند)سرو‌صدا،‌لیزر،‌پرتو‌افکنی‌و‌غیره(‌اافراینددیگر‌خطرات‌‌-

‌.باشند‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌ااو‌حفاظ‌حفاظتی ‌دستگاه‌اا

‌ملی‌ایران‌شماره ‌ارائه‌حفاظبیشتر ‌برا ‌انتخاب‌‌الزامات ‌19199استاندارد ‌اقدامات‌تکمیلی‌بیشتر ‌و ‌اا

‌داد.‌می

‌داد.ا‌نشان‌میر‌حفاظتیمرور ‌از‌برخی‌استاندارداا ‌قاب ‌اعما ‌برا ‌اقدامات‌‌ب‌پیوست

 محیطی گذاريحفاظ 5-91-2

‌3-19-3)به‌بند‌‌حساس‌حفاظتی ‌دستگاه‌اایا‌‌مراجعه‌شود.(‌2-19-3)فاصله‌یا‌محوطه،‌به‌بند‌‌ااحفاظ

‌فاده‌شوند.‌است‌محیطی‌گیار حفاظباید‌برا ‌‌مراجعه‌شود.(،

‌‌محیطی‌گیار حفاظانتخاب‌ ‌خطرات‌درون ‌امه ‌به ‌توجه ‌با ‌فقط‌خطرات‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهباید ‌نه و

‌:باشندرات‌شام ‌موارد‌زیر‌میانجام‌شود.‌نمونه‌اایی‌از‌خط‌،ربات‌سامانهمرتبط‌به‌

‌؛فرآینداا،‌تجهیزات‌و‌آلاتماشی سایر‌‌-الف

‌؛آینداجسام‌سقو ‌کننده‌یا‌اجسامی‌که‌بیرون‌می‌-ب

‌؛بینیغیرقاب ‌پیشزمان‌توقف‌بیش‌از‌اندازه‌یا‌‌-پ

‌؛در‌توقف‌نیمه‌تمام‌در‌ی ‌دوره‌آلاتماشی توانی‌نا‌-ت

‌.،‌لرزش،‌پرتو‌افکنی‌و‌مواد‌مضر(به‌عنوان‌مثا ،‌نوفهانتشار )خطرات‌‌-ث

‌:وظیفه‌را‌در‌نظر‌بگیرد،‌به‌عنوان‌مثا ‌الزاماتانتخاب‌امچنی ‌باید‌

‌؛یدسترس‌تناوب‌-

‌؛بارگیر ‌یا‌تخلیه‌مواد‌-

‌؛تعمیر‌و‌نگهدار ‌-

‌؛کیفیت‌بازرسی‌-

‌؛نزدیکی‌به‌خطر‌-

‌.فرآیند‌الزامات‌-

‌

‌

‌
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 (ايمنی) فواصلحداقل  5-91-3

 کلیات 5-91-3-9

‌باید‌به‌طور‌ایم حفاظامه‌ ا ‌قرار‌بگیرند‌که‌خطر‌قاب ‌دسترسی‌نباشد‌یعنی‌نصب‌شوند‌و‌در‌فاصله‌اا

 بروند.‌حفاظپرسن ‌نتوانند‌بالا،‌زیر‌یا‌اطرا ‌

 هاحفاظايمنی براي فواصل حداقل  5-91-3-2

باشند‌و‌حداق ‌فاصله‌آنها‌از‌ار‌خطر ‌‌‌ISO 14120الزاماتجایی‌باید‌مطاب ‌اا ‌ثابت‌و‌قاب ‌جابهحفاظ

که‌از‌دسترسی‌به‌وسیله‌انگامی‌.تعیی ‌شود‌11399استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌همربوط‌الزاماتباید‌طب ‌

ایمنی‌‌استفاده‌کرد‌تا‌حداق ‌فاصله‌11399استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌باید‌از‌‌‌،شوداا‌جلوگیر ‌میحفاظ

‌‌را‌تعیی ‌نمود.

استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌مربوطه‌در‌‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌،ااحفاظدر‌‌فضااا ‌بازص ‌مرتبط‌به‌حداق ‌فوا

‌.باشند‌11399

 حفاظتیحداقل فواصل ايمنی براي دستگاه هاي  5-91-3-3

 ‌قف ‌کننده‌،‌دستگاه‌اا‌،مثا ‌به‌عنواندارند‌)‌کارکرد‌سوئیچکه‌‌حفاظتی ‌دستگاه‌ااحداق ‌فاصله‌برا ‌

‌الزاماتباید‌طب ‌‌،د(نکنرا‌ارسا ‌می‌حفاظتیشدن‌ی ‌توقف‌حساس‌که‌انگام‌تحری ‌‌حفاظتیتجهیزات‌

‌‌.معی ‌شوند‌‌ISO13855استاندارد‌مربوطه

‌ ‌ااوقتی‌که ‌شروع‌مجدد‌کارکردی ‌‌حفاظتی ‌دستگاه ‌یا ‌شروع ‌برا ‌جلوگیر ‌از به‌)‌تشخیص‌حضور

حس‌در‌محدود‌تشخیصشان‌‌را‌حضور‌ی ‌انسان‌یا‌بخشی‌از‌انسان‌،مداومکه‌به‌طور‌انگامی‌،عنوان‌مثا 

‌دستگاه‌اا‌باشد‌امانمی‌الزامفاصله‌ی ‌حداق ‌‌،کنندفراام‌می‌کنند(می‌را‌برقرار‌حفاظتیتوقف‌‌کنند‌ومی

‌.باشند‌3-3-19-‌3بند‌باید‌مطاب 

‌،کنندت‌میحفاظبه‌تنهایی‌در‌مقاب ‌خطرات‌شروع‌یا‌شروع‌مجدد‌‌،تشخیص‌حضور‌حفاظتی ‌دستگاه‌ااوقتی‌ -يادآوري

‌.شوند،‌استفاده‌میپیش‌از‌رسیدن‌خطر‌توقفبرا ‌جلوگیر ‌از‌دسترسی‌یا‌ایجاد‌‌،حفاظتی ‌دستگاه‌ااسایر‌

 براي فضاي باز  (ايمنی) حداقل فواصل 5-91-3-4

‌9-3-3)به‌بند‌‌دندابرا ‌مقابله‌با‌نبود‌فضا ‌باز‌انجام‌می‌سوئیچ‌کارکرد‌،حفاظتی ‌دستگاه‌ااوقتی‌که‌

‌‌،مراجعه‌شود( ‌از ‌استفاده ‌لحاظ‌سرعت‌‌ISO13855حداق ‌فاصله‌باید‌با ‌،به‌عنوان‌سرعت‌حرکت‌رباتو

‌.‌(‌k=‌رباتسرعت‌به‌عبارتی،‌‌)‌دسبه‌شومحا

-3)به‌بند‌‌داندتشخیص‌حضور‌برا ‌ایجاد‌فضا ‌باز‌انجام‌می‌کارکردی ‌‌حفاظتی ‌دستگاه‌ااوقتی‌که‌

‌باشد.‌3-3-19-‌3بند‌باید‌مطاب ‌دستگاه‌اااما‌‌،باشدفاصله‌ی ‌شر ‌نمیحداق ‌‌مراجعه‌شود(،‌3-9

‌

‌

‌
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 هااظفح الزامات 5-91-4

 کلیات 5-91-4-9

‌باید‌مطاب ‌اظفحامه‌ ‌ISO 14120استاندارد‌‌و‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌قاب ‌اعما ‌‌الزاماتاا

‌ ‌ااباشند. ‌مرتبط‌ب ‌قف دستگاه ‌‌،اااظفح‌اکننده ‌مطاب  ‌‌الزاماتباید ‌ایران‌شماره ‌ملی ‌3333استاندارد

‌‌باشند.

‌جاب‌ اااظفح ‌قاب  ‌ابزار ‌از ‌استفاده ‌طری  ‌از ‌فقط ‌باید ‌هثابت ‌باشند. ‌بهسامانهجایی ‌باید ‌آنها ‌ثابت ‌‌اا 

‌ اااظفحبرا ‌‌ماًولز‌الزامات‌.متص ‌باقی‌بمانند‌،شوندجدا‌میاا‌اظفحانگامی‌که‌‌آلات،ماشی یا‌اا‌اظفح

بازرسی‌و‌‌کامحً‌آلاتماشی وقتی‌که‌‌،به‌عنوان‌مثا شوند.‌اعما ‌نمی‌،یی‌استندجاهجابدر‌معرض‌‌ثابت‌که

‌می‌،دنشومینگهدار ‌ ‌کار ‌مکان‌دیگر ‌‌،روندبرا ‌تعمیرات‌اصلی‌به ‌برا ‌انتقا ‌به ‌کوچکتر‌یا ‌اجزاء به

‌.شوندقسمت‌می

 مگراینکه:‌،باشد‌به‌خطرتر‌از‌فضا ‌محدودشده‌نزدی نباید‌‌محیطیت‌حفاظ

‌ک‌کار‌برا ‌ای محیطی‌‌گیار حفاظ‌- ‌باشد ‌عنوان‌3-2-3بند‌‌مطاب ‌هطراحی‌شده ‌محدود‌‌به دستگاه

‌یا‌،کننده‌باشد

‌دیگر ‌مناسب‌می‌باشد.‌گیار حفاظتعیی ‌کند‌که‌‌یریسک‌ارزیابی‌-

 ثابت فاصله‌يهااظفحبراي  کلی الزامات 5-91-4-2

آن‌سمت‌حفاظ،‌بالا ‌حفاظ،‌اطرا ‌یا‌ثابتی‌نباید‌به‌ی ‌انسان‌اجازه‌داد‌که‌به‌‌اظفحفضااا ‌باز‌در‌ار‌‌

‌‌.خطر‌دسترسی‌داشته‌باشدو‌به‌‌(فضا‌یا‌شکا داخ ‌حفاظ‌)

اظ‌تا‌سطو ‌فح ‌باز‌از‌پایی ‌ااباید‌به‌کار‌برود‌تا‌ابعاد‌مناسب‌برا ‌فضا‌11399ایران‌شماره‌‌استاندارد‌ملی

مراجعه‌‌9-3-19-‌3به‌بند‌برا ‌حداق ‌فواص ‌ایمنی‌راتعیی ‌کند.‌اااظفحثابت‌مجاور‌و‌ار‌فضا ‌باز ‌در‌

‌.شود

‌میلی‌متر‌از‌سطو ‌عبور‌مجاور‌باشد.‌1299باید‌حداق ‌‌حفاظارتفاع‌

 قفل شده حملقابل ‌هاياظفحبراي  یکل الزامات 5-91-4-3

‌اا ‌دستگاه ‌با ‌مرتبط ‌قف ‌کننده ‌‌اا اظفح  ‌‌حم قاب  ‌مطاب  ‌شماره‌‌الزاماتباید ‌ایران ‌ملی استاندارد

‌‌.دنباش 3333

‌‌اا اظفح ‌موقعیت‌بسته‌حم قاب  ‌شدهدر ‌از ‌باید ‌اپراتور‌دسترسیشان ‌به خطرناک‌جلوگیر ‌‌نواحیاا

‌کنند.‌

‌باز‌شوند.‌‌،فضا ‌حفاظت‌شدهو‌نه‌در‌داخ ‌‌،ا‌دور‌از‌خطریباید‌به‌طور‌افقی‌‌حم قاب ‌‌اا اظفح

تواند‌در‌داخ ‌ب‌اپراتور‌پیش‌از‌اینکه‌ببرد،‌ایم وضعیت‌امه‌خطرات‌را‌به‌ی ‌‌باید‌فراام‌شود‌تا‌نکردقف ‌

‌استاندارد‌الزاماتباید‌طب ‌‌حم اا ‌قاب ‌حفاظ‌ای ‌امر،‌برا ‌حصو ‌.کند‌دسترسی‌پیدابا‌خطر‌‌حفاظ

ISO13855بگیرند‌در‌موقعیت‌قرار‌.‌‌

‌باشند. ISO14120 استاندارد‌الزاماتمطاب ‌توقف‌باید‌‌آغاز‌به‌شروع‌استفاده‌شده‌برا ‌حم ب ‌اا ‌قاظافح
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‌2-6-‌3بند‌باید‌مطاب بازنشانی‌‌کاراندازاا ‌.باشد‌9-9-‌3بند‌الزاماتمطاب ‌قف ‌کردن‌باید‌حداق ‌‌کارکرد

 باشد.

 اظفحکننده قفل داراي حمل قابل هايظحفا براي کلی الزامات 5-91-4-4

‌،و‌به‌محدوده‌خطر‌برسد‌شده‌را‌باز‌کند‌که‌حفاظ‌قاب ‌حم ‌قف وجود‌دارد‌‌اپراتور‌وقتی‌امکان‌ای ‌برا 

‌اظ‌باید‌به‌عحوه‌قف ‌کنتر ‌تهیه‌شود.‌فح‌نندهکقف ‌برده‌باشد،به‌حالت‌ایم ‌را‌از‌اینکه‌خطر‌‌پیش

‌باید‌با‌مواد‌زیر‌مطابقت‌داشته‌باشد:اظ‌فح‌نندهکقف 

‌؛مجاز‌کند‌،باشدمی‌شدهبسته‌و‌قف ‌‌حفاظکه‌‌تا‌زمانیفقط‌را‌ماشی ‌خطرناک‌‌کارکردانداز ‌راه‌-الف

‌موقعیترا‌در‌‌حفاظدارد،‌ود‌وج‌ماشی اا ‌خطرناک‌کارکردتا‌زمانی‌که‌ریس ‌ایجاد‌صدمه‌به‌دلی ‌‌-ب

‌.دنگهدارقف ‌شده‌‌بسته‌و

‌ ‌پارامتراا  ‌که ‌سرعت‌رویهانگامی ‌قبی  ‌‌،از ‌شرایطی ‌عنوان ‌قف به ‌استفاده‌‌کردن‌برا  ‌کردن ‌باز ‌‌‌‌‌‌یا

‌تشکی ‌می‌ایمنی‌کارکردبخشی‌از‌‌امر‌ی ا‌،شوندمی داد‌و‌باید‌امان‌الزامات‌ایمنی‌کارکرد ‌که‌برا ‌را

‌د.رود،‌برآورده‌کنکار‌میکننده‌به‌کارکرد‌قف 

 کنندظت شده را مجاز میافحفضاي که دسترسی به داخل  حمل قابل هايظحفا 5-91-4-5

‌فحفضا ‌ ‌ساخته‌یا ‌باید‌طراحی، ‌افتادن‌که‌شود‌ا به‌وسیله‌مجهزاظت‌شده ‌گیر ‌داخ ‌آن‌انسان‌از ‌در

‌به‌عنوان‌مثا جلوگیر ‌شود ‌اا ‌قاب ظافحوسیله‌ایجاد‌فضا ‌باز‌دستی‌برا ‌ممک ‌است‌به‌‌امر‌ای ‌،.

 ‌برا ‌قف ‌اوسیلهتهیه‌‌از‌طری ‌یا‌،بدون‌توجه‌به‌وضعیت‌منبع‌انر  ‌و‌فضا ‌حفاظت‌شدهاز‌داخ ‌‌حم ،

 حاص ‌شود.‌‌،باز‌بودنشان‌موقعیتدر‌‌دسترسیکردن‌دراا ‌

 حساس حفاظتیتجهیزات  5-91-5

 کلیات 5-91-5-9

‌ماشی ،ا‌،‌تعام ‌پرسن ‌بناوبنیازمند‌دسترسی‌مت‌کاربردکه‌ی ‌امیگان‌حساس‌معمولاً‌حفاظتیتجهیزات‌

‌یا‌انگامی‌کهباشدمی‌رویه‌یا‌ماشی ‌ازدید‌خوب‌ ‌ارگونومی ‌نمیتهیه‌حفاظ‌، ‌انتخاب‌باشدگیار ‌ثابت، ،

به‌‌حساس‌ظتیحفاتوانند‌مانع‌استفاده‌از‌تجهیزات‌ا ‌خا ‌میاا ‌کاربرداشوند.‌اگرچه‌برخی‌ویژگیمی

‌باشند:اا‌به‌صورت‌زیر‌مییاز‌ای ‌ویژگ‌اایینمونه.‌شوند‌حفاظتیعنوان‌تنها‌اقدام‌

‌آلات‌از‌خود‌مواد،‌تراشه‌یا‌قسمتی‌از‌اجزا‌را‌از‌خود‌بیرون‌داند؛ماشی امکان‌اینکه‌‌-الف

‌‌؛ااپرتو‌افکنی‌سایربه‌خاطر‌حرارت‌یا‌‌جراحتریس ‌ایجاد‌‌-ب

‌‌نوفه؛‌غیر‌قاب ‌قبو سطو ‌‌-پ

‌‌؛بگیارد‌حفاظتیکرد‌تجهیزات‌رو ‌کارنامطلوبی‌ثیر‌أتمحیطی‌که‌احتما ‌دارد‌‌-ت

‌.ثیر‌بگیارندأت‌حفاظتیمد ‌اقدام‌انند‌بر‌کارتوامی‌ا ‌کههمواد‌پردازش‌شد‌-ث

‌‌مورد‌نیاز‌باشند.‌ممک ‌است‌ایمنیاقدامات‌ایمنی‌بیشتر‌یا‌سایر‌اقدامات‌‌،ااییوضعیتچنی ‌‌در

‌مطاب ‌بخش نور‌پرده‌مانند‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکیتجهیزات‌ ‌اسکنراا ‌لیزر ‌باید ‌و اا ‌مربوطه‌،

‌باشند.‌61226-1شماره‌‌استاندارد‌ملی‌ایران



36 

 

‌مث ‌‌حفاظتیتجهیزات‌ ‌فشار ‌فشارااپوشکفحساس‌به ‌ضربه‌، ‌حساس‌به ‌و ‌اا، ‌لبه ‌باید ‌الزاماتگیراا

‌‌ند.برآورده‌کن‌را‌19332-9استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌مربوطه‌

 مطابقت‌داشته‌باشند.‌‌IEC/TS 62046استاندارد‌با‌ای ‌دستگاه‌اا‌باید‌کاربرداا 

 حفاظتیتوقف  يک شروع مورد استفاده جهت حساس حفاظتیتجهیزات  5-91-5-2

از‌‌کافی‌باید‌در‌فاصله‌،روندبه‌کار‌می‌حفاظتیتوقف‌ی ‌حساس‌برا ‌شروع‌‌حفاظتیکه‌تجهیزات‌‌در‌جایی

‌بگیر ‌بی ‌رفتهاطمینان‌حاص ‌شود‌‌تاد‌نار‌خطر‌قرار ‌در‌غیر‌اینصورت‌،که‌خطر‌از ‌اینکه‌ار‌‌،یا پیش‌از

 ‌دسترسی‌پیدا‌کند،‌شرایط‌ایمنی‌حاص ‌شود.به‌خطر‌‌نزدی ‌شدن،‌در‌حا ‌‌اپراتور‌بخش‌از‌ی 

داشته‌باشند‌و‌فاصله‌باید‌تضمی ‌کند‌ظت‌شده‌وجود‌افح‌فضا درون‌‌ختلفیاا ‌ممکانتوانند‌در‌خطرات‌می -9يادآوري

‌که‌ار‌خطر ‌کنتر ‌شده‌است.

‌صورت‌ا‌حفاظتیتجهیزات‌ ‌به ‌وحساس‌باید ‌‌یمنی‌نصب‌شوند ‌قرار ‌جا ‌خود ‌در ‌بگیرند نتواند‌‌اپراتورتا

‌بزند‌ ‌دور ‌داخ ‌آن‌‌)یعنی‌نتواندمنطقه‌شناسایی‌را ‌اطرا ‌یا ‌بالا، ‌برسدبه‌سمت‌دیگر، ‌به‌خطر‌برسد.‌( و

‌اا ‌زیر‌باید‌فراام‌شوند:‌عملکرد

‌شدن‌می‌،حساس‌حفاظتیدرصورتی‌که‌تجهیزات‌‌-الف ،‌باشنددر‌حالی‌که‌شرایط‌خطرناک‌درحا ‌اجرا

‌؛باید‌شروع‌شود‌حفاظتیی ‌توقف‌کارانداخته‌شده‌است،‌

باید‌از‌‌اند،شدهاظت‌فححساس‌‌حفاظتیخطرناک‌که‌توسط‌تجهیزات‌‌شرایط‌انداز ،کاربه‌دنبا ‌ی ‌‌-ب

‌؛شوند‌بازنشانیحساس‌‌حفاظتیتا‌زمانی‌که‌تجهیزات‌‌شوندممانعت‌ار‌حرکت‌یا‌وضعیت‌خطرناک‌

‌انگامی‌-پ ‌ای ‌تجهیزات‌ح‌یناکخطر‌شرایط‌،شوند‌بازنشانیحساس‌‌حفاظتیتجهیزات‌که ‌با ظت‌افکه

عملیات‌آنها‌را‌شروع‌تواند‌خودش‌نمیتجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌‌بازنشانی‌توانند‌عم ‌کنند‌امامی‌اند،شده

‌کند.

‌حداق ‌فاصله‌از‌خطر‌)منطقهباید‌استفاده‌شو‌‌ISO 13855استاندارد‌موجود‌در‌اا فرمو  تا‌‌خطر(‌ند‌تا

‌را‌تعیی ‌کنند.‌نزدی ‌شدن،‌برا ‌امه‌جهات‌،حساس‌حفاظتیتجهیزات‌

 ‌‌‌‌‌‌‌عدد‌،‌ISO 13855استاندارد‌طب ،‌که‌برا ‌محاسبه‌حداق ‌فاصله‌اا‌استفاده‌می‌شودK حداق ‌اندازه‌ -2يادآوري

mm/s‌1699‌.می‌باشد‌

باید‌‌ اقدامات‌بیشتر‌،ت‌شده‌باقی‌بماندحفاظتواند‌درون‌محدوده‌می‌اپراتور‌یا‌بخشی‌از‌اپراتور‌هکدر‌جایی

‌ایج ‌از ‌تا ‌بگیرند ‌خطرناکصورت ‌اا  ‌وضعیت ‌راه‌،اد ‌قبی  ‌غیراناز ‌‌،منتظرهداز  ‌چنی ‌شودجلوگیر  .

‌‌:شام ‌موارد‌زیر‌باشند‌برا ‌مثا ،‌اقداماتی‌باید

‌؛ایجاد‌ی ‌قف ‌برا ‌شروع‌مجدد -

‌یاتجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکی‌ به‌عنوان‌مثا ،ظت‌شده‌)افحدر‌فضا ‌‌اپراتورحس‌کردن‌حضور‌ -

‌.برا ‌حف ‌توقف‌اضطرار  (فشار‌اا ‌حساس‌بهپوشکف

توانند‌اا‌نراپراتود‌اطمینان‌حاص ‌شود‌که‌وشتوصیه‌می‌،شوندمیحضور‌استفاده‌تشخیص‌‌حفاظتیاگر‌تجهیزات‌‌-3يادآوري

‌.شناسایی‌را‌دور‌بزنندمنطقه‌‌آلات،ماشی یی‌از‌رو ‌بخش‌اا‌بالا‌رفت ‌از‌طری به‌عنوان‌مثا ،‌
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‌برا ‌ی  ‌که‌اپراتور‌اگر ‌باشد ‌داشته ‌وجود ‌ای  ‌بازنشانی،‌امکان ‌کنتر  ‌بماند‌در ‌مخفی ‌دید اقدامات‌‌،از

کنتر ‌‌،به‌عنوان‌مثا )‌دشو‌فراام‌بایدمجدد‌‌انداز بازنشانی‌قف ‌راه‌جهت‌جلوگیر ‌از‌حفاظتی‌تکمیلی

مجدد‌باید‌از‌طری ‌‌انداز راهبازنشانی‌قف ‌‌.(فضا ‌حفاظت‌شدهدارا ‌زمان‌محدود‌درون‌‌بازنشانی‌اضافی

مراجعه‌‌3-3-6-‌3بند.‌به‌انداز‌دستیراکی ‌‌یاتعمل‌،به‌عنوان‌مثا ‌،ی ‌عم ‌انسانی‌آگااانه‌صورت‌بگیرد

‌.شود

 جلوگیري از شروع جهت استفاده براي تشخیص حضورمورد حساس  حفاظتیتجهیزات  5-91-5-3

یعنی‌به‌طور‌)‌روندتشخیص‌حضور‌به‌کار‌می‌کارکردی ‌‌حساس‌فقط‌برا ‌حفاظتیکه‌تجهیزات‌در‌جایی

‌احساس‌ ‌شناسایی‌خود ‌ناحیه ‌در ‌شخص‌را ‌قسمتی‌از ‌شخص‌یا ‌حضور در‌‌ای ‌اقدام‌باید‌،(کنندپیوسته

‌اقدامات‌دیگر‌ایمنی‌استفاده‌شود‌) تا‌جایی‌ضرور ‌است‌‌،ده(کنناا ‌قف ‌حفاظ‌،به‌عنوان‌مثا ارتبا ‌با

‌پیش‌از‌اینکه‌خطرات‌ایجاد‌شوند.‌خطر‌استند،در‌وضعیت‌بی‌آلاتماشی ‌شود‌اطمینان‌حاص که‌

بند ‌شوند‌و‌ترکیب‌گرفته‌خود‌قرار‌موقعیتحضور‌باید‌طور ‌در‌‌شناسایی ‌دستگاه‌اا‌منطقه‌شناسایی

‌فرااماقدامات‌تکمیلی‌باید‌صورت‌لزوم،‌.‌در‌شوند‌ردیابی‌شناسایی،انسان‌در‌منطقه‌‌که‌انسان‌یا‌بخشی‌از

‌تشوند‌ ‌‌شناساییضمی ‌کنند‌که‌منطقه‌تا ‌زدتوان‌نمیرا بی ‌توسط‌اپراتوراایی‌که‌‌،به‌عنوان‌مثا ‌.دور

موارد‌زیر‌‌‌‌خطر.‌درون‌منطقه‌شناساییبه‌منطقه‌‌دستیابی‌اند‌یا‌باخطر‌باقی‌ماندهو‌منطقه‌‌شناساییمنطقه‌

‌استند:‌خطر‌و‌منطقه‌شناساییجلوگیر ‌از‌باقی‌ماندن‌افراد‌بی ‌منطقه‌‌جهتاایی‌از‌اقدامات‌نمونه

‌؛دستگاه‌قاب/پایه‌یب‌دار‌برا ‌جلوگیر ‌از‌ایستادن‌رو شاستفاده‌از‌سطو ‌‌-

‌‌.کنند،‌خالی‌نمودپییر‌میکه‌بالا‌رفت ‌را‌امکان‌ااییآمدگیاا‌را‌از‌برسطو ‌داخلی‌حصارکشی‌-

  هاي دستی(عملیات دستی )ايستگاه يابارگیري  هاي حمل،ايستگاه گذاري درحفاظ 5-91-8

 کلیات 5-91-8-9

در‌معرض‌خطرات‌بیشتر‌به‌دلی ‌عملیات‌‌اااپراتوراقداماتی‌باید‌صورت‌بگیرند‌تا‌اطمینان‌حاص ‌شود‌که‌

‌.‌)به‌عنوان‌مثا ،‌خطرات‌خرد‌کردن،‌برش‌کردن،‌گیر‌کردن(‌باشندی‌نمیدست‌تولیدایستگاه‌رابط‌

ی‌شوند‌اا ‌دستی‌باید‌طور ‌طراحایستگاه‌را‌دنبا ‌کنند.‌1-2-19-‌3بند‌مجاز‌باید‌راانمایی‌باز‌فضااا 

ب،‌‌،موارد‌الفبه‌).دسترسی‌داشته‌باشدبه‌خطرات‌‌،فضا ‌حفاظت‌شدهدر‌تواند‌مین‌اپراتور‌که‌تضمی ‌کنند

‌(نیز‌مراجعه‌شود‌در‌زیر،‌پ

 .اندآمده‌11-‌3بند‌در‌با‌انسان‌کترمش‌فضا ‌کار‌الزامات‌-9يادآوري

‌توانند‌انجام‌شوند‌تا:بیشتر‌می‌حفاظتیمتر‌اقدامات‌لیمی‌1299برا ‌ارتفاعات‌بیش‌از‌

‌قرار‌-الف ‌معرض‌خطرات‌مرتبط‌به‌‌اپراتور‌گیر از ‌‌کاربرد،در به‌‌،جلوگیر ‌شود‌فضا ‌حفاظت‌شدهدر

‌؛و‌غیره‌کار اا ‌جوشاجزا‌بیرون‌آمده،‌جرقه‌،عنوان‌مثا 

فضا ‌درون‌‌را‌ای ‌خطرات،‌یا‌جلوگیر ‌کنند‌فضا ‌حفاظت‌شدهبه‌خطرات‌درون‌‌اپراتور‌از‌دسترسی‌-ب

‌؛حالت‌ایم ‌در‌آورد‌هب‌،که‌قاب ‌دسترسی‌باشندپیش‌از‌ای ‌،حفاظت‌شده
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)فضا ‌کار ‌به‌اشتراک‌به‌ی ‌فضا ‌کار‌مشترک‌‌اپراتور‌و‌ی ‌ربات‌سامانهزمانی‌که‌تضمی ‌کند‌‌-پ

‌نمی‌،دسترسی‌دارندشود(‌گیاشته‌می به‌تواند‌می‌امر‌ای ‌.اشغا ‌کنندتوانند‌به‌طور‌امزمان‌فضا ‌کار‌را

‌:حاص ‌شودروش‌زیر‌

1)‌‌ ‌بخش‌از ‌ار ‌ورود ‌‌ربات‌سامانهممانعت‌از ‌کار ‌فضا  ‌توسط‌به ‌شده ‌یااپراتوراشغا  ‌حالت‌ایم ‌‌، به

‌؛‌وبرسد‌اپراتور‌بهسامانه‌ربات‌که‌پیش‌از‌ای ‌،ربات‌سامانهدرآوردن‌

‌ورود‌(9 ‌‌به‌فضا ‌کار ‌اپراتور‌ممانعت‌از ‌ربات‌سامانهاز‌‌یبخشار‌توسط‌اشغا ‌شده به‌حالت‌ایم ‌‌یا،

  .برسداپراتور‌به‌سامانه‌که‌پیش‌از‌ای ‌،ربات‌سامانهدرآوردن‌

داده‌شده‌‌حفاظتی‌اثر‌همتر‌ممک ‌است‌بسته‌بمیلی‌1299متر‌و‌میلی‌1999ارتفاعات‌بی ‌‌ارگونومی ،به‌دلای ‌‌-2يادآوري

‌.قاب ‌قبو ‌باشند‌،‌ریس ‌ارزیابیمانع‌و‌نتایج‌‌شک توسط‌

 متحرک هاي دستیبراي ايستگاه تکمیلی الزامات 5-91-8-2

‌‌دستی‌اا ایستگاه ‌مثا ، ‌عنوان ‌لغزشیمتحرک‌)به ‌ابزاراا  ‌خود ‌خود‌نتوانمی‌(صفحات‌گردان، ‌به د

‌‌باید‌.دنخطرناک‌باش ‌از ‌تا خطرات‌‌یا‌،جلوگیر ‌کند‌،ای ‌خطرات‌هب‌اپراتور‌دسترسیاقداماتی‌انجام‌شود

‌‌ه‌شوند.درآورد‌ایم ‌وضعیتبه‌‌از‌دسترسی،پیش‌

‌خالی ‌‌فضا  ‌ایستگاه ‌جزمتبی  ‌ار ‌بخش‌ءحرک‌و ‌مثا ، ‌عنوان ‌)به ‌حفاظثابت ‌ماشی ، شام ‌‌اا(،اا 

‌‌،تکمیلی‌اقدامات‌حفاظتی ‌از ‌فراتر ‌بمیلی‌199نباید ممک ‌است‌برا ‌‌تکمیلی‌اقدامات‌حفاظتی‌اشد.متر

‌لازم‌باشند.‌کردن،و‌گیر‌‌ش‌کردنجلوگیر ‌از‌خطرات‌بر

 مشترکهاي دستی داراي فضاي کار براي ايستگاه تکمیلی الزامات 5-91-8-3

منطقه‌شناسایی‌‌،شوددر‌فضا ‌کار‌مشترک‌استفاده‌می‌اپراتور‌که‌تشخیص‌حضور‌برا ‌شناساییانگامی

‌دستگاه‌باید‌شام ‌ک ‌ناحیه‌فضا ‌کار‌مشترک‌باشد.‌

‌انگامی ‌تشخیص‌حضور ‌شود‌انداز راهی ‌قف ‌‌،باشدنمی‌عملیکه ‌تهیه ‌باید ‌سایرمجدد د‌اقدامات‌بای‌.

‌از‌بازنشانی‌نا‌فراام‌شوند ‌ربات‌سامانهدر‌نتیجه‌از‌حرکت‌‌.جلوگیر ‌کنند‌،مجدد‌انداز راهقف ‌آگااانه‌تا

‌حالی‌که‌ داخ ‌فضا ‌کار ‌باق‌اپراتور‌در ‌فضا ‌کار ‌چنی ‌اقداماتی‌می‌انده،م‌یدر توانند‌جلوگیر ‌کند.

‌شام ‌انجام‌ی ‌بازنشانی‌دستی‌جداگانه‌باشند.‌

‌.باید‌از‌دستگاه‌بازنشانی‌قاب ‌دیدن‌باشد‌ ‌مشترکفضا ‌کار‌ک ‌فراام‌شود،دستی‌که‌بازنشانی‌انگامی

زمان‌‌تکمیلی‌کنتر ‌بازنشانی‌،به‌عنوان‌مثا ‌،بیشتر ‌باید‌اعما ‌شوند‌اقدامات‌،دراگر‌امکان‌ای ‌وجود‌ندا

‌اظت‌شده.فحمحدود‌درون‌منطقه‌

 جريان موادي باز براي هافضا گذاريحفاظ 5-91-7

‌برا ‌ورود‌و‌خروج‌مواد‌باید‌حداق ‌ا‌مورد‌فضا ‌حفاظت‌شده ‌باز‌درون‌اافضا ‌جهتلازم‌‌بعاداستفاده

‌جلوگیر ‌،بی ‌مواد‌و‌اطرا ‌فضا ‌باز‌خرد‌کردن/‌بریدنخطرات‌احتمالی‌باید‌از‌‌.عبور‌مواد‌را‌داشته‌باشند

)به‌عنوان‌مثا ،‌با‌استفاده‌از‌دراا ‌‌اا‌جلوگیر ‌شوداز‌آن‌تا‌اتخاذ‌شوند‌تکمیلی‌حفاظتیشود‌یا‌اقدامات‌

‌.‌شده(لولایی‌از‌داخ ‌قف 
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‌ممک ‌باشد ‌خطر ‌دسترسی‌به ‌اساس‌‌،اگر ‌اقداماتی‌بر ‌دسترسی‌‌،ریس ‌ارزیابیباید ‌از ‌تا صورت‌بگیرند

‌که‌در‌حا ‌ورود‌می‌باشد‌را‌شناسایی‌کنند‌و‌خطر‌را‌‌بدن‌جلوگیر ‌کنند‌یا‌فرد‌یا‌بخشی‌از ی ‌فرد‌را

‌به‌)‌به‌حالت‌ایم ‌درآورند‌اق‌افتادن،اتفپیش‌از‌ ‌بخشی‌ازبرا ‌ورود‌‌11399استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره

‌(مراجعه‌شود‌پپیوست‌به‌و‌‌،بدن

ت‌حفاظ‌تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکیاز‌‌با‌استفاده‌،فضااا ‌باز‌برا ‌ورود‌و‌خروج‌مواد‌کهدر‌جائی

فضا ‌دسترسی‌به‌‌از‌د‌ونسازممک ‌‌،اا ‌زیرکارکرد‌یکی‌ازرا‌توسط‌عبور‌مواد‌‌ای ‌تجهیزات،باید‌‌،شوندمی

‌شود.جلوگیر ‌ی ‌یا‌توسط‌سایر‌وساتوسط‌خود‌مواد‌‌،حفاظت‌شده

‌غیرفعا ‌‌تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکی‌کارکردساز ‌که‌به‌طور‌موقت‌غیرفعا ‌کارکردی ‌ -الف را

‌؛را‌ایجاد‌کند‌(خروج‌/ورود‌)مواد‌عبور‌ن‌کند‌تا‌امکامی

در‌ای ‌‌.دکنکه‌مواد‌را‌قادر‌به‌عبور‌می(‌1خالی‌کردن‌فضا)به‌عنوان‌مثا ،‌ظت‌افدر‌منطقه‌ح‌ تغییر‌-ب

‌‌،مورد ‌فاصله ‌‌ذکرحداق  ‌توسط ‌سازنشده ‌حساس‌الکتریکیده ‌حفاظتی ‌رعایت‌شود‌،تجهیزات )به‌‌باید

‌.‌مراجعه‌شود(‌IEC/TS 62046استاندارد‌‌‌

‌غیرفعا ‌کارکرد ‌باید ‌‌الزاماتساز  ‌شماره ‌ایران ‌ملی ‌کند‌3363-1استاندارد ‌برآورده ‌را ‌سطح ‌کارایی.

ایمنی‌تعیی ‌شده‌‌کارکرد‌کاراییبر‌سطح‌‌معکوسثیر‌أنباید‌ت،‌خالی‌کردن‌فضاو‌‌ساز فعا اا ‌غیرکارکرد

‌.مراجعه‌شود‌19-19-3،‌بگیارد.‌به‌بند‌تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکی ریس ‌برا ‌ارزیابیتوسط‌

 کنار هم رباتچند سلول  گذاريحفاظ 5-91-6

امسایه‌‌اا عرض‌خطر‌سلو در‌ی ‌سلو ‌در‌م‌اپراتورااباید‌اقداماتی‌صورت‌بگیرند‌تا‌تضمی ‌کنند‌که‌

‌گیرند.‌قرار‌نمی

‌،دنجلوگیر ‌کن‌،امسایه‌از‌داخ ‌ی ‌سلو ‌اا  سلو‌به‌اپراتور‌دسترسیاقداماتی‌باید‌صورت‌بگیرد‌تا‌از‌

‌سلو  ‌در ‌خطرات‌موجود ‌ی ‌حالت‌ایم یا ‌به ‌را ‌ای ‌ببرند،‌اا ‌امسایه ‌پیش‌از ‌معرض‌اپراتورکه ‌در اا

‌‌.قراربگیرند‌اا ‌امسایه،خطرات‌داخ ‌سلو ‌یا‌خطرات‌ایجاد‌شده‌توسط‌سلو 

‌میاحفاظکه‌انگامی ‌استفاده ‌نیاز‌،دنشوا ‌ثابت‌به‌ای ‌منظور ‌ار‌،ارتفاع‌مورد دو‌‌به‌خطرات‌موجود‌در

‌دارد ‌بستگی ‌می‌سلو  ‌دسترسی ‌شود()زیرا ‌حاص  ‌دیگر ‌سلو  ‌به ‌سلو  ‌ار ‌از ‌باید‌‌تواند ‌حداق  اما

mm1299‌‌.باشد‌

‌:به‌عنوان‌مثا ‌،روندتوانند‌به‌کار‌اا ‌ثابت‌میاظفاز‌حغیر‌‌اقداماتی

‌؛الکتریکی‌حساس‌‌حفاظتیتجهیزات‌ -

 ؛فشار‌اا ‌حساس‌بهپوشکف -

‌ر.اا ‌مجاوخاموش‌شدن‌امزمان‌سلو  -

‌‌باشد.‌3-‌2بند‌اقدامات‌مناسب‌باید‌مطاب انتخاب‌

                                                           
1‌- Blanking 



29 

 

‌‌کهانگامی ‌به ‌اا‌دنش‌غیرفعا نیاز ‌دستگاه ‌عملیات‌حفاظتی  ‌ایمنی‌‌باشد،می‌تولید ‌جهت سطح

‌ارزیابیتعیی ‌شده‌توسط‌‌کارکرد ‌باید‌حداق ‌به‌امان‌اندازه‌سطح‌ایمنی‌،ساز رد ‌برا ‌غیرفعا ککار

 ریس ‌باشد.

‌ابزار  هاي تغییرسامانه گذاريحفاظ 5-91-1

‌‌مجر  ‌باید‌طور ‌انتخاب‌و‌طراحی‌شوند‌که‌اتح ‌و‌تجدید‌سامانهنهایی‌و ‌ابزار ‌،انر  منبع‌اا ‌تغییر

اید‌فراام‌جهت‌کااش‌خطرات‌باقدامات‌ایمنی‌سایر‌‌بودن،عملی‌در‌صورت‌غیر‌شود.نمنجر‌به‌ایجاد‌خطر‌

‌.‌دشو

‌ ‌اگر ‌از ‌‌سامانهی  ‌استفاده ‌ابزار ‌‌،شودمیتغییر ‌استفاده‌‌تغییر‌سامانهطراحی ‌که ‌کند ‌تضمی  ‌باید ابزار

،‌با‌استفاده‌از‌نهایی‌آزادساز ‌یا‌عدم‌اتصا ‌مجر )اا (باید‌از‌‌کند.وضعیت‌خطرناک‌ایجاد‌نمی‌،نادرست

‌‌ود.جلوگیر ‌ش‌،ممک ‌است‌خطر‌ساز‌شود‌آزادساز اایی‌که‌ای ‌در‌موقعیت‌کارکرد‌تغییر‌ابزار،

‌باید‌‌سامانه ‌ابزار ‌متحم ‌شودید‌الزاماتتغییر ‌را ‌انتظار ‌استاتیکی‌مورد وضعیت‌‌به‌عنوان‌مثا )‌نامیکی‌و

‌.،‌اتح ‌انر  (‌توقف‌اضطرار 

‌سازي لفعاغیر 5-91-91

دوره‌بخشی‌از‌طی‌‌درز‌کارکرد‌حفاظتی‌موقتی‌اکنتر ‌شده‌به‌صورت‌خودکار‌‌تعلی ‌ی ‌،ساز غیرفعا 

‌است.‌ربات‌سامانه‌زمانی

‌انجام‌شده‌رو ‌دستگاه‌ضرور ‌‌است‌صورت‌بگیرد‌.‌‌رویهباید‌فقط‌انگامی‌که‌برا ‌ساز ‌غیرفعا 

‌و‌باید‌طور ‌اجرا‌شود‌که‌صورت‌بگیرد‌که‌‌زمانیای ‌عملیات‌باید‌ لازم‌است‌فرایند‌در‌ماشی ‌اجرا‌شود.

‌‌.باقی‌نماند‌نشده،‌شناسایی‌خطر‌منطقهدر‌‌ایچ‌انسانی‌یابد،خاتمه‌می‌ساز غیرفعا که‌زمانی

‌غیرفعا  ‌دستگاه ‌ار ‌ارتبا ‌با ‌الکتریکی‌ی ‌توقف‌‌حفاظتیساز ‌ممک ‌است‌در ‌طور ‌به را‌‌حفاظتیکه

‌انجام‌شود.‌،کندمی‌ارسا 

‌‌ساز ‌مجاز‌است:برآورده‌شود،‌غیرفعا حداق ‌با‌یکی‌از‌شرایط‌زیر‌‌کهانگامی

‌ب‌-الف ‌روش‌هایمنی ‌مواد،‌‌حف ‌شود‌ااسایر ‌خطرناک‌توسط‌عبور ‌ناحیه ‌دسترسی‌به ‌عنوان‌مثا ، )به

‌؛مسدود‌شده‌است(

‌؛نگیرند‌پرسن ‌در‌معرض‌خطر‌قرار -ب

‌‌.،‌دسترسی‌به‌خطر‌مقدور‌نباشدبدون‌ایجاد‌توقف -پ

‌فعا غیر‌کارکرد ‌طور ‌به ‌باید ‌و‌،خودکارساز  ‌شود ‌یا‌شروع ‌ای بپایان ‌از‌می‌امر‌د. ‌استفاده ‌با ‌‌‌‌‌‌‌‌تواند

‌مناسب‌انتخاب‌شدهگرحس ‌طور ‌به ‌که ‌گرفته‌،اایی ‌قرار ‌جا ‌خود ‌در ‌ب‌،اندو ‌در ‌طری ‌‌رخیو ‌از موارد

افزار ‌ایمنی‌مجاز‌و‌محدود‌محور‌نرم‌مرتبط‌با‌ایمنی‌)که‌ممک ‌است‌شام کنتر ‌‌سامانهایی‌از‌اسیگنا 

‌ ‌با ‌مطاب  ‌فضا، ‌استانداردکردن ‌ای  ‌او  ‌قسمت ‌شود.(، ‌ترتیبسیگنا ‌حاص  ‌زمان‌اا، ‌نادرست‌و بند 

‌‌61226-‌1ستاندارد‌ملی‌ایران‌شمار)به‌ا‌را‌مجاز‌سازند‌فعا نباید‌ی ‌شرایط‌غیر‌،ساز غیرفعا ‌اا گرحس

‌.مراجعه‌شود(



21 

 

‌برفعا غیر‌کارکرد ‌سطح ‌به ‌باید ‌ساز  ‌از ‌‌سامانه‌کاراییابر  ‌ایمنیکنتر  ‌با ‌امان‌مرتبط ‌در‌برسد طور

‌است‌یی ‌شدهتع‌شده،غیرفعا ‌‌حفاظتی‌کارکردریس ‌برا ‌‌ارزیابی ساز ‌فعا غیر‌سطح‌کارایی‌کارکرد.

‌ساز فعا غیرباید‌از‌‌در‌صورت‌بروز‌نقص،داشته‌باشد.‌‌حفاظتی‌کارکرد‌کاراییبر‌سطح‌‌نامطلوب‌ثیرأتنباید‌

‌که‌نقص‌برطر ‌گردد.جلوگیر ‌شود‌تا‌انگامی‌ا دنباله

است‌‌ممک ‌،باشدساز ‌فعا ‌میفعا غیر‌کارکردداد‌چه‌زمانی‌عحمتی‌که‌نشان‌‌،ریس ‌ارزیابی‌بسته‌به

‌داد‌که‌کارکرد‌حفاظتی‌عاد ،‌به‌حالت‌تعلی ‌درآمده‌است.‌ای ‌عحمت‌اشدار‌می‌مورد‌نیاز‌باشد.

‌گنجانده‌شوند.دستورالعم ‌استفاده‌باید‌در‌‌لکردو‌عم‌نواحی،،‌مح ،‌وسای ‌شام ‌،ساز فعا اطحعات‌غیر

‌هاحفاظتعلیق  5-91-99

،‌باید‌ی ‌حالت‌اختصاصی‌عملیات‌رباتآموزش‌‌،مثا ‌،‌به‌عنوانباشندمی‌ااحفاظکه‌نیازمند‌تعلی ‌‌وظایفی

‌ ‌‌،باشندداشته ‌طور ‌به ‌امان‌مناسب‌را،‌حفاظ‌خودکارکه ‌در ‌که برا ‌‌،ریس ‌مشخص‌شده‌ارزیابیطور

‌کند.‌انتخاب‌وظیفه

،‌وندهدستگاه‌انتخاب‌قف ‌ش‌توسط‌،به‌عنوان‌مثا باید‌توسط‌وسای ‌ایم ‌انجام‌شود‌)‌عملیاتانتخاب‌حالت‌

‌برآورده‌شوند.‌‌9-9-3بند‌‌الزاماتباید‌و‌دسترسی(‌‌درمز،‌ک

‌الزامات‌زیر‌باید‌برآورده‌شوند:

‌؛وجود‌داشته‌باشد‌،فعا ‌است‌عملکرد که‌حالت‌انگامی‌،خودکارعملیات‌نباید‌امکان‌ادامه‌‌-الف

‌؛شروع‌شود‌فضا ‌حفاظت‌شدهفقط‌باید‌از‌بیرون‌‌خودکارعملیات‌‌-ب

‌؛داشته‌باشد‌تعلی ‌شده،‌حفاظتی‌کارکردبرابر ‌با‌‌کاراییحالت‌کنتر ‌باید‌سطح‌‌کارکرد‌-پ

ا ‌جلوگیر ‌از‌تعلی ‌دنباله‌باید‌،که‌نقص‌برطر ‌شودتا‌انگامیکارکرد‌تعلی ،‌در‌‌نقص‌در‌صورت‌بروز‌-ت

‌؛شود

‌ورود باید‌در‌دستگاه‌‌-ث ‌اپراتور‌ثر‌ازمتأ‌ایستگاه‌ارسلو ‌و‌‌(اا )انتخاب‌حالت، ‌تصویر ی ‌عحمت‌،

‌؛اند،‌تعبیه‌شودبه‌حالت‌تعلی ‌درآمده ‌ایمنی‌دستگاه‌ااکه‌ای ‌مبنی‌بر

‌‌حفاظتی‌اقدامات‌-ج ‌باید ‌کنند.‌فعا جایگزی  ‌کنتر  ‌را ‌خطرات ‌امه ‌تا ‌‌شوند ‌حفاظتی‌اقداماتای 

‌؛را‌ایجاد‌کنند‌حفاظتبرابر ‌از‌‌باید‌سطح‌جایگزی ،

‌:قاب ‌اعما ‌باشندزیر‌باید‌‌آید،‌مواردحفاظت‌به‌حالت‌تعلی ‌در‌میکه‌انگامی

‌؛باشند‌حفاظتیباید‌در‌شرایط‌توقف‌‌،باشدنمی‌ضرور ‌وظیفهو‌تجهیزاتی‌که‌برا ‌‌آلاتماشی ‌-

‌باشند.‌اپراتور‌تحت‌کنتر ‌مستقیم‌،رویهبرا ‌‌ضرور تجهیزات‌‌و‌آلاتماشی ‌-

ارائه‌‌حفاظت،در‌انگام‌لزوم‌برا ‌تعلی ‌دستی‌‌بحرانی،اا ‌استفاده‌وضعیت‌دستورالعم باید‌‌سازیکپارچه

‌.‌حفاظتیعیب‌یابی‌و‌تعویض‌دستگاه‌‌،‌به‌عنوان‌مثا ،داد

  ربات انسان و رکتعملیات مش 5-99

 شرح کلی هدف 5-99-9

‌ی ‌ ‌بی  ‌عملیات ‌از ‌خاصی ‌مشترک‌دارند‌رباتمشارکت‌نوع ‌کار ‌فضا  ‌که ‌ی ‌انسان ‌ای ‌.باشدمی‌،و

‌فقط:‌مشارکت
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‌؛شودبرا ‌وظایف‌از‌پیش‌تعیی ‌شده‌استفاده‌می‌-

‌؛‌وامکان‌دارد‌،باشندمورد‌نیاز‌فعا ‌می‌فاظتیاقدامات‌حکه‌امه‌انگامی‌-

مطاب ‌‌اند‌وطراحی‌شده‌ترک‌با‌انسان،برا ‌عملیات‌مش‌طور‌خا ی‌که‌به‌اایاا ‌دارا ‌ویژگیرباتبرا ‌‌-

‌باشد.می‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد

‌.مراجعه‌شودث‌‌پیوستبه‌یی‌از‌کاربرد،‌اابرا ‌مثا  -يادآوري

‌.عملیات‌مشترک،‌باشد‌برا ‌مورد‌نیازو‌انتخاب‌حالت‌‌حفاظتدستورالعم ‌استفاده‌شام ‌د‌بای‌سازیکپارچه

‌عمومی الزامات 5-99-2

‌تماس‌،ممک ‌است‌طی‌عملیات‌ترک،در‌فضا ‌کار‌مش‌رباتانسان‌و‌‌فضایی‌تفکی بالقوه‌‌کااش‌جهتبه‌

‌،در‌تمام‌مدترا‌‌اپراتور‌باید‌صورت‌بگیرند‌تا‌ایمنی‌حفاظتیایجاد‌شود.‌اقدامات‌‌،ربات‌فیزیکی‌بی ‌انسان‌و

‌تضمی ‌کنند.

‌شوند:‌برآوردهزیر‌باید‌‌الزامات

)برا ‌‌دادانجام‌‌ه‌است،شر ‌داده‌شد‌3-2بند‌امان‌طور‌که‌در‌ی‌راریسک‌ارزیابیباید‌ سازیکپارچه -الف

‌به‌پیوست‌مثا  را‌‌مشترک‌ریس ‌باید‌امه‌وظایف‌و‌فضا ‌کار‌ارزیابی‌مراجعه‌شود(.‌ثاایی‌از‌کاربرد،

‌باشد:موارد‌زیر‌می‌شام ‌که‌حداق ‌،لحاظ‌کند

‌؛توان(سرعت،‌نیرو،‌‌،بار‌به‌عنوان‌مثا ،)‌رباتاا ‌ویژگی -1

اا ‌تیز،‌برآمدگی،‌کار‌)به‌عنوان‌مثا ،‌طراحی‌ارگونومی،‌لبه‌نهایی‌شام ‌قطعه‌کار‌مجر خطرات‌ -9

‌؛(تغییر‌دانده‌ابزارکردن‌رو ‌

‌‌؛ربات‌سامانه‌جانمایی‌ -3

)به‌عنوان‌مثا ،‌جلوگیر ‌از‌کار‌کردن‌رو ‌‌ربات‌بازو نزدیکی‌‌هب‌با‌توجه‌اپراتور‌مکان‌قرارگیر  -2

‌‌؛ربات(

‌و‌مکان -3 ‌‌اپراتور ‌رفت‌وآمد ‌مسیر ‌به ‌توجه ‌و‌ااجهت‌سازه‌، ‌مستقراجزابا ‌قید ‌عنوان‌مثا ، ‌‌)به

‌‌؛ااقید‌و‌بستو‌مکان‌خطرات‌رو ‌‌،اا ‌ساختمان،‌دیواراا(پایه‌،ااتسب

‌؛خطرات‌مرتبط‌،‌سایرگیره‌و‌عملیات‌قرارگیر ‌،ااقید‌و‌بستطراحی‌ -6

نوان‌ع)به‌‌ربات،‌جهت‌ادایت‌کنتر ‌شده‌به‌صورت‌دستیطراحی‌و‌مکان‌قرارگیر ‌ار‌دستگاه‌ -3

‌؛‌مثا ،‌قابلیت‌دسترسی،‌ارگونومی،‌و‌غیره(

‌‌؛اا ‌جوشکار ()به‌عنوان‌مثا ،‌دما،‌اجزا ‌بیرون‌زده،‌براده‌خا ‌کاربرداا خطرات‌ -3

‌؛مورد‌نیازشخصی‌‌حفاظتاا ‌ایجاد‌شده‌به‌خاطر‌استفاده‌از‌تجهیزات‌محدودیت -2

 ؛(غیره‌،‌پرتوافکنی‌و1فرکانس‌رادیویی‌شیمیایی،به‌عنوان‌مثا ،‌مححظات‌محیطی) -19

‌‌.ایمنی‌مرتبط‌کارکرداا ‌کاراییمعیاراا ‌ -11

‌؛را‌برآورده‌کنند‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزاماتباید‌‌ترک،در‌فضا ‌کار‌مشیکپارچه‌شده‌اا ‌ربات‌-ب

                                                           
1‌- RF 
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‌؛را‌برآورده‌کنند‌9-9-‌3بند‌الزاماتباید‌‌،استفاده‌شده‌برا ‌تشخیص‌حضور‌حفاظتی ‌اادستگاه‌-پ

‌؛را‌برآورده‌کنند‌9-‌3بند‌الزاماتباید‌‌ترک،استفاده‌شده‌در‌فضا ‌کار‌مش‌اضافی‌حفاظتی ‌اادستگاه‌-ت

‌فضا ‌کارخارج‌از‌شده‌تحفاظفضا ‌انسان‌در‌‌پیشرو ‌باید‌طور ‌طراحی‌شود‌که‌از‌گیار حفاظ‌-ث

از‌فضا ‌‌خارج‌فضا ‌حفاظت‌شدهبه‌‌غیرمنتظره‌ورود‌.یا‌ای ‌ورود‌را‌شناسایی‌کند‌جلوگیر ‌کند‌ترکمش

‌؛شود‌خطرات‌کلیه‌و‌رباتسبب‌توقف‌باید‌‌،مشترککار‌

،‌جلوگیر ‌کند‌شدهفضا ‌حفاظت‌‌از‌رکتامه‌افراد‌به‌بخش‌غیر‌مشاز‌ورود‌باید‌‌محیطی‌گیار حفاظ‌-ج

‌؛یا‌ورود‌افراد‌را‌به‌ای ‌فضا،‌شناسایی‌کند

در‌فضا ‌کار‌‌بالقوه‌دارند،‌خود‌نیزاند‌و‌خطر‌وص ‌شده‌یا‌چسبیده‌ربات‌سامانهکه‌به‌‌ااسایر‌ماشی اگر‌‌-چ

‌کارکرداا ‌‌استند،‌ترکمش ‌ایمنیآنگاه ‌با ‌‌مرتبط ‌حداق ماشی ای  ‌باید ‌‌مطاب ‌اا ‌9-‌3بند‌الزاماتبا

‌باشند.

،‌9نشان‌داده‌شده‌در‌شک ‌‌با‌نماد‌اند،بند ‌شدهترک‌پیکرهبرا ‌عملیات‌مش‌ی‌کهاایرباتشود‌توصیه‌می

‌د.نشو‌گیار عحمت

‌
‌

 پیشنهادي گذاريبرچسب طرح -2شکل 

 مشترکفضاهاي کار  الزامات 5-99-3

تعریف‌باید‌به‌وضو ‌‌،تعام ‌مستقیم‌داشته‌باشند‌رباتتوانند‌با‌می‌اپراتورااکه‌در‌آن‌‌مشترکر‌فضا ‌کا

‌.‌گیار ،‌نشانه‌و‌غیره()به‌عنوان‌مثا ،‌عحمت‌دشده‌باش

قسمت‌در‌که‌‌ربات‌اا ‌کاراییمطاب ‌با‌ویژگی‌حفاظتی ‌اادستگاه/‌افراد‌باید‌به‌وسیله‌ترکیبی‌از‌اپراتوراا

‌د.‌شونمیخطرات‌‌هم،‌باعث‌توقف‌ا9-9-‌3بند‌مطاب ،‌که‌ت‌شوندحفاظ‌مجاز‌شده‌است،‌او ‌ای ‌استاندارد

‌اا کنتر توسط‌ار‌فرد‌باید‌‌،باشدمی‌مشترکعملیات‌‌گیردر)اپراتوراا(‌در‌موارد ‌که‌بیش‌از‌ی ‌فرد‌

‌ت‌شود.حفاظ‌،9-9-3مطاب ‌بند‌
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‌ ‌انجام‌دا‌بتواند‌اپراتور‌باید‌طور ‌باشد‌که‌مشترکطراحی‌فضا ‌کار ‌مکان‌و‌دبه‌راحتی‌امه‌وظایف‌را

‌و‌محدود‌مجازافزار ‌ایمنی‌محوراا ‌نرم‌.ایجاد‌کند‌بیشتررات‌نباید‌خط‌آلاتماشی گیر ‌تجهیزات‌و‌قرار

‌را‌کااش‌داند.‌‌ممک حرکات‌آزادانه‌‌حدودهاستفاده‌شوند‌تا‌م‌تا‌حد‌امکان‌فضا‌باید‌کردن

‌‌ربات‌سامانه ‌حداق  ‌اندازه ‌به ‌باز  ‌فضا  ‌که ‌طور ‌نصب‌شود ‌فضا ‌ا‌اینچ(‌99)‌مترمیلی‌399باید ز

‌قطعه)شام‌ربات‌یاتعمل ‌ار ‌ربات، ‌بازو   ‌ ‌قید ‌و ‌کار ‌متص ( ‌بست ‌و ‌تا ‌‌ساختاراا،‌،ااساختمانحوزه

‌أت ‌و ‌تجهیزات‌آلاتماشی سیسات ‌‌یو ‌می‌دسترسیکه ‌ممک  ‌را ‌بدن ‌تمام ‌و ‌باعث‌‌‌‌‌‌‌‌‌سازند ‌است ممک 

‌افتادن‌ ‌فراام‌شودگیر ‌قرار‌گرفت ‌شوند، ‌تنگنا ‌فراام‌ای ‌که‌وقتی‌.و‌در اقدامات‌‌،شودنحداق ‌فضا ‌باز

در‌‌امی‌که‌پرسن ‌در‌ی ‌محیط‌استاتی باید‌انجام‌شوند‌تا‌انگ‌رباتبرا ‌توقف‌حرکت‌‌ بیشتر‌حفاظتی

‌ ‌‌ مترمیلی‌399فاصله ‌در ‌یا ‌گیرافتادن ‌گرفت از ‌قرار ‌‌حفاظت‌،باشندمی‌تنگنا ‌حرکت‌کنندایجاد ‌اگر .

در‌نظر‌گرفته‌‌ممک ‌است‌ات‌خاصیظمحح‌(،حرکت‌خط‌تولید)به‌عنوان‌مثا ،‌‌امیکی‌وجود‌داشته‌باشددین

‌.(مراجعه‌شود‌19393استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌به‌)‌شود
توانند‌متفاوت‌پارامتراا‌میای ‌‌،طراحی‌شده‌اند‌‌3-3-11-3و‌‌2-3-11-‌3بنداا ‌اایی‌که‌مطاب سامانهبرا ‌ -يادآوري

‌باشند.

  مشترکعملیات  وعملیات مستقل  بینتغییر  5-99-4

‌نقطه‌تغییر‌ای ‌.باشدمی‌مشترکعملیات‌‌حیاتی‌از‌یشبخ‌،مشترکنقطه‌تغییر‌عملیات‌مستق ‌و‌عملیات‌

انگامی‌که‌از‌عملیات‌مستق ‌به‌عملیات‌‌،خطر‌بیاندازدبه‌نتواند‌پرسن ‌را‌‌رباتاحی‌شود‌که‌رباید‌طور ‌ط

‌گردد.عملیات‌مستق ‌باز‌می‌و‌دوباره‌بهکند‌مشترک‌تغییر‌پیدا‌می

 مشترکفضاي کار  درعملیات  5-99-5

 کلیات 5-99-5-9

‌باید‌3-3-11-3تا‌‌9-3-11-‌3بنداا ‌ایمنی‌ویژگی‌ی ‌یا‌تعداد‌بیشتر ‌مشترکانگام‌طراحی‌عملیات‌

در‌سلو ‌کار‌‌بالقوه‌برا ‌امه‌پرسنلی‌که‌در‌معرض‌خطرات‌،انتخاب‌شوند‌تا‌ی ‌محیط‌کار‌ایم ‌به‌درستی

‌دارند ‌‌،قرار ‌ای ‌استانداردتضمی ‌کنند. ‌ویژگی‌قسمت‌او  ‌مورد‌اا رباتبرا ‌‌ی‌راالزاماتاا ‌کارایی‌و

‌عملیات‌ ‌در ‌که‌درامان‌،مشترکاستفاده ‌‌9-3-11-‌3بنداا ‌طور ‌شده‌3-3-11-3تا ‌فراام‌شر ‌داده ،

‌‌.استنموده‌

‌بند‌مطاب ‌حفاظتیتوقف‌‌سبب‌باید‌،مشترکایمنی‌منتخب‌عملیات‌اا ‌ویژگیدر‌‌نقص‌شناسایی‌شده‌ار

‌انداز راهتوسط‌ی ‌عم ‌ادامه‌یابد‌تا‌زمانی‌که‌‌توقفیمستق ‌نباید‌پس‌از‌چنی ‌عملیات‌‌.شود‌3-3-3-3

‌بازنشانی‌شود.‌مشترک،در‌خارج‌از‌فضا ‌کار‌‌،آگااانهو‌مجدد‌

 مجازشده ايمنی  نظارتتوقف  5-99-5-2

‌مشترکاگر‌کسی‌وارد‌فضا ‌کار‌‌.کندبه‌طور‌مستق ‌عم ‌می‌ربات‌،نباشد‌مشترکدر‌فضا ‌کار‌کسی‌اگر‌

‌مت‌ربات‌،شود ‌حرکتش‌را ‌ی ‌توقف‌وباید ‌و ‌ایمنی‌نظارت‌قف‌کند ‌مطاب ‌‌مجازشده ‌ای ‌را قسمت‌او 

بخش‌رو ‌ی ‌‌رگیار با‌،به‌عنوان‌مثا )‌را‌مجاز‌کند‌رباتو‌‌اپراتورتا‌تعام ‌مستقیم‌‌ایجاد‌کند،‌استاندارد

‌نهایی(‌‌مجر 
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 یدست هدايت 5-99-5-3

‌:برآورده‌شوند،‌مجاز‌باشدزیر‌‌الزامات‌ی‌کهباید‌به‌شرط‌ادایت‌دستی‌عملیات

قسمت‌او ‌مطاب ‌‌مجاز،شده‌ایمنی‌‌نظارتی ‌توقف‌‌،رسدمی‌1تحوی به‌موقعیت‌‌رباتکه‌انگامی‌-الف

‌؛شود‌،‌انجامای ‌استاندارد

قسمت‌او ‌ای ‌مطاب ‌‌ریز ‌شده،برنامهبه‌موقعیت‌‌رباتحرکت‌دادن‌برا ‌‌ادایتیباید‌دستگاه‌‌اپراتور‌-ب

‌؛داشته‌باشد‌استاندارد

‌؛داشته‌باشد‌مشترکباید‌دید‌واضحی‌از‌ک ‌فضا ‌کار‌‌اپراتور‌-پ

قسمت‌او ‌مطاب ‌مجاز،‌شده‌ایمنی‌‌نظارتتوقف‌ی ‌‌،کندآزاد‌میرا‌‌ادایتدستگاه‌‌اپراتور‌کهانگامی‌-ت

‌.شود‌انجام،‌ای ‌استاندارد

 تفکیکسرعت و  نظارت 5-99-5-4

‌،‌حف ‌کنند،با‌روش‌دینامیکی‌باترو‌‌اپراتور‌ایم ‌بی ‌فاصلهی ‌اند‌تا‌طراحی‌شدهکه‌‌ی رباتاا ‌سامانه

‌باشند.‌‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزاماتاایی‌استفاده‌کنند‌که‌مطاب ‌رباتباید‌از‌

‌ریس ‌تعیی ‌شوند.‌ارزیابیتوسط‌‌اا،‌بایدپارامتر‌سایرو‌تفکی ،‌حداق ‌فاصله‌‌،رباتسرعت‌

)در‌‌گنجانده‌خوااند‌شد‌ISO/TS 15066استاندارد‌‌در‌‌رباتمشترک‌ورد‌عملیات‌اطحعات‌بیشتر‌و‌راانمایی‌در‌م -يادآوري

‌‌.باشد(حا ‌آماده‌شدن‌می

 يا کنترلتوسط طراحی نیرو و  قواي محرکهمحدود کردن  5-99-5-5

-رباتباید‌از‌‌نیرو،یا‌ قوا ‌محرکهکردن‌برا ‌کنتر ‌خطرات‌از‌طری ‌محدود‌طراحی‌شده‌رباتاا ‌سامانه

‌استفاده‌نمایند.‌‌،مطابقت‌دارند‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارداایی‌که‌با‌

‌ریس ‌تعیی ‌شوند.‌‌ارزیابیباید‌توسط‌‌ارگونومی،نیرو‌و‌‌قوا ‌محرکه،پارامتراا ‌

)در‌‌گنجانده‌خوااند‌شد ‌‌ISO/TS 15066استاندارد‌در‌ربات‌مشترکاطحعات‌و‌راانمایی‌بیشتر‌در‌مورد‌عملیات‌ -يادآوري

‌.باشد(حا ‌آماده‌شدن‌می

  ربات هايسامانهموريت دادن به أم 5-92

 کلیات 5-92-9

‌اا سامانه‌موریتأم‌حی ‌،برا ‌افراد‌حفاظتیت‌موریتی‌باید‌شام ‌اطحعاتی‌در‌مورد‌اقداماأی ‌برنامه‌م

‌‌‌که‌‌یتعمیراتبعد‌از‌یا‌‌،پس‌از‌تغییرات‌قاب ‌مححظه‌رباتاا ‌سامانهای ‌اقدامات‌ممک ‌است‌به‌‌.باشد‌ربات

 نیز‌اعما ‌شوند.‌،ثیر‌قرار‌داندأاا‌را‌تحت‌توانند‌عملیات‌ایم ‌آنتمی

 

 

 

‌

                                                           
1- Hand over 



26 

 

 9هاي موقتحفاظانتخاب  5-92-2

ت‌حفاظ‌،اندشده‌ریس ‌مشخص‌ارزیابیکه‌توسط‌‌یبرابر‌امان‌خطراتاا ‌موقت‌باید‌از‌پرسن ‌در‌حفاظ

آماده‌یا‌در‌مکان‌قرار‌‌تصدی ،و‌‌آزمونانداز ‌راهبه‌کار‌‌پیش‌از‌شروعریز ‌شده،‌برنامهاا ‌حفاظکنند.‌اگر‌

‌در‌مکان‌قرار‌بگیرند.‌قدام،مناسبی‌پیش‌از‌ا‌گیار حفاظ‌وسای ‌مناسبباید‌‌،نگرفته‌باشند

‌ -يادآوري ‌‌،رباتسلو ‌ی ‌طی‌ساخت‌اولیه ‌نصب‌امه ‌باشد.‌فح‌،ینهایاا ‌اظفحممک ‌است‌پیش‌از ‌نیاز اظت‌مورد

‌دیواراا ‌قاب ‌انتقا ‌، امثبه‌عنوان‌‌،جایگزی ‌گیار شود‌حفاظمی‌نابرای ‌توصیهب ‌یا ‌‌،زنجیر ‌بگیرند‌تا ‌مکان‌قرار ‌‌‌طیدر

جایگزی ‌در‌نظر‌گرفته‌‌حفاظتکه‌باید‌در‌انتخاب‌‌عواملید.‌نفراام‌کنثر ‌برا ‌پرسن ‌مؤ‌،‌حفاظتنداز ‌اولیه‌تجهیزاتاراه

‌باشند‌توانند‌شام می‌،شوند ‌‌:ای ‌موارد در‌دسترس‌بودن‌ای ‌دوره‌زمانی‌ای ‌وضعیت‌موقتی،‌سطح‌تمری ‌پرسن ‌درگیر،

،‌و‌خطرات‌کننددر‌زمان‌تعیی ‌شده‌عم ‌می‌تجهیزاتکدام‌،‌نوع‌تجهیزات‌در‌حا ‌انجام‌عملیات،‌پرسن ‌سایر‌سلو ‌برا 

‌‌.ناشی‌از‌ای ‌تجهیزات

‌‌.کنند‌تعریفنصب‌شوند‌تا‌فضا ‌محدود‌شده‌را‌‌دهدان‌اشدارموانع‌باید‌حداق ‌

‌‌.گنجانده‌شونددستورالعم ‌استفاده‌موریت‌مشخص‌شوند‌و‌در‌أباید‌در‌اطحعات‌م‌موقتاا ‌حفاظامه‌

‌باشند:‌شام را‌‌زیر‌توانند‌مواردمی‌حفاظتی‌اقداماتو‌‌اا ‌موقتحفاظ

‌؛به‌صورت‌موقتی‌نصب‌شده‌باشندمجهز،‌اما‌‌اا سامانهشبیه‌‌-الف

‌؛شونداا ‌اختیار ‌استفاده‌میه‌در‌کاربرد ‌مختلفی‌کاادستگاه‌-ب

‌؛موانع‌موقت‌-پ

‌؛نوشته‌شده‌خا ‌اا یهرو‌-ت

‌؛اشدار‌دانده‌وسای ‌-ث

‌.خا ‌تمری  -ج

 اولیه شروع به کار رويهبرنامه  5-92-3

‌:اا‌محدود‌نشوداما‌به‌آن‌،شود‌و‌باید‌شام ‌موارد‌زیر‌باشد‌برقراراولیه‌باید‌‌شروع‌به‌کار‌رویهی ‌

‌:اندنصب‌شده‌به‌صورت‌مورد‌نظر،‌شود‌که‌موارد‌زیر‌صدی ت‌قوا ‌محرکه،اعما ‌‌قب ‌از‌باید‌-الف

‌؛مکانیکی‌نصب‌و‌پایدار  -1

‌؛اتصالات‌الکتریکی -9

‌‌؛انر  اتصالات‌ -3

‌‌؛اتاتصالات‌ارتباط -2

 ‌؛جانبی‌تجهیزات‌و‌ااسامانه -3

‌.فضا‌کثرکننده‌برا ‌محدود‌کردن‌حداحدود ‌ماادستگاه -6

فضا ‌حفاظت‌از‌باید‌‌ه‌درایو،که‌امه‌افراد‌پیش‌از‌اعما ‌نیرو ‌محرکای ‌اایی‌مبنی‌بردستورالعم ‌-ب

‌.باید‌تهیه‌شوند‌،خارج‌شوند‌شده

‌شود‌که:‌تصدی باید‌‌قوا ‌محرکه،پس‌از‌اعما ‌‌-پ

                                                           
1 miretnI‌-‌  
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‌‌؛باشندمی‌د رکارکتوقف‌اضطرار ‌‌اا /‌مدار‌اادستگاه‌-1

‌‌؛کند‌و‌محدود‌شده‌استرود‌حرکت‌میطور‌که‌انتظار‌میار‌محور ‌امان‌-9

‌؛دادمی‌نشان‌واکنش‌رودمی‌انتظار‌که‌طورامان‌عملیاتی‌پایه،‌سامانه‌حرکت‌اا فرمانبه‌‌ربات‌-3

‌؛،‌باشدرودطور‌که‌انتظار‌میامان،‌شنیدن(‌)قاب ‌دیدن/‌اشدار‌کارکرد‌وسای ‌-2

‌‌باشد؛‌رودطور‌که‌انتظار‌میامان ‌حفاظتی‌یا‌توقف‌موقت،‌اادستگاهکارکرد‌تمامی‌‌-3

 .کندکار‌می‌،رودطور‌که‌انتظار‌میسرعت‌کااش‌یافته‌فعا ‌است‌و‌امانکنتر ‌‌-6

‌و‌تجهیزات‌رباتاطمینان‌حاص ‌شود‌‌کهبسیار‌حیاتی‌است‌طی‌شروع‌به‌کار‌اولیه‌ -يادآوري ‌به‌صورتی‌که‌مورد‌انتظار‌،

‌‌.کنندحرکت/‌عم ‌می‌،باشدمی

 ظتی افحايمنی و اقدامات  الزامات گذاريو صحه تصديق 8

‌ کلیات 8-9

‌یکپارچه‌ربات‌سامانه‌ندهساز ‌‌باید‌سازیا شام ‌‌،رباتاا ‌سامانهساخت‌‌طراحی‌و‌گیار صحه‌وتصدی 

‌،‌را‌مهیا‌کند.‌3و‌2مطاب ‌قواعد‌ذکر‌شده‌در‌بنداا ‌‌،مناسب‌حفاظتی ‌اادستگاه

شود‌که‌آیا‌امه‌خطرات‌قاب ‌پیش‌بینی‌‌ارزیابیریس ‌مجدد‌بررسی‌شوند‌تا‌‌)اا (ارزیابی‌شودتوصیه‌می

‌.انداند‌و‌اقدامات‌اصححی‌صورت‌پییرفتهشناسایی‌شده

ریس ‌مرتبط‌به‌ی ‌‌سطح‌،ی‌مرتبط‌نیستندربات‌سامانهبه‌ار‌‌الفچون‌امه‌خطرات‌مشخص‌شده‌در‌پیوست‌ -يادآوري

خا ‌خطراتی‌‌ی ربات‌(اا )‌سامانهو‌،‌باشددیگر‌متفاوت‌می‌رباتسامانه‌به‌‌رباتسامانه‌از‌ی ‌‌مشخص،‌موقعیت‌خطرناک

مناسبی‌برا ‌‌حفاظتیریس ‌صورت‌پییرد‌تا‌مشخص‌شود‌چه‌اقدامات‌‌ارزیابی‌باید‌.اندمشخص‌نشدهالف‌دارند‌که‌در‌پیوست‌

‌صورت‌بگیرند.‌شود،‌توصیه‌میربات‌سامانهی ‌

‌ گذاريو صحه تصديقهاي روش 8-2

‌باشند:‌نمی‌موارد‌زیریر‌صورت‌پییرند‌اما‌محدود‌به‌اا ‌زتوانند‌با‌روشمی‌گیار و‌صحه‌تصدی 

A-؛بازرسی‌چشمی‌‌‌

B-؛عملی‌اا آزمون‌‌

C-؛گیر اندازه‌‌‌

D-؛طی‌عملیات‌رویت‌‌‌

E-‌ ؛مواد‌اا ‌مدار ‌و‌طراحیدیاگرام‌،با‌کاربرد‌خا ‌اا مرور‌طر‌

F-؛مرتبط‌با‌ایمنییا‌راانما ‌نرم‌افزار‌کاربرد ‌و/افزار‌مرور‌نرم‌‌

G- ؛وظیفهریس ‌بر‌پایه‌‌ارزیابیمرور‌‌‌

H-؛جانماییاا ‌مرور‌اسناد‌و‌نقشه‌‌

I-استفاده‌دستورالعم مرور‌مشخصات‌و‌‌.‌ 
‌‌.شودمراجعه‌‌1-چجدو ‌به‌

‌
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 مورد نیاز گذاريصحهو  تصديق 8-3

ه‌قدر ‌مهم‌تشخیص‌داده‌ب‌ربات‌سامانهکند‌که‌برا ‌ایمنی‌می‌فهرستخا ‌را‌‌کارایی‌الزامات‌چپیوست‌

‌باید‌شده ‌روش‌.شوند‌گیار صحه‌یا‌تصدی اند‌که ‌از ‌استفاده ‌با ارزیابی‌شوند‌تا‌‌الزاماتاا ‌مناسب‌باید

‌ند.اشده‌برآورده‌،به‌اندازه‌کافی‌سامانهتعیی ‌شود‌که‌آیا‌در‌طراحی‌وساخت‌

ا ‌باشد‌که‌ممک ‌است‌نمونه‌شوند.اعما ‌نمی‌ یربات‌سامانهبه‌ار‌‌ماًلزو‌1-چشده‌در‌جدو ‌‌فهرستامه‌مواد‌‌-9يادآوري

‌گیار ‌موارد‌مشخصی،‌ناممک ‌باشد.در‌آن،‌تصدی ‌و/یا‌صحه

‌خا ‌بیشتر ‌با‌توجه‌به‌طراحی‌تصدی ‌الزاماتممک ‌است‌‌.باشدنه‌جامع‌میو‌‌کننده‌نه‌محدود‌1-چ‌جدو  -2يادآوري

‌وجود‌داشته‌باشد.‌،ربات‌سامانه

‌‌.اندشدهگیار ‌صحه‌عملی،‌تصدی ‌و/یا‌موارد‌‌باشد‌که‌اطمینان‌حاص ‌کند‌که‌امهمی‌سازیکپارچه‌ای ‌وظیفه -3يادآوري

‌‌-4يادآوري ‌جدو  ‌از ‌ی ‌‌1-چاگر ‌عنوان ‌می‌لیستچ به ‌باید‌،شوداستفاده ‌شو‌بازبینی‌محتوا ‌جدو  ‌محدود ‌تا‌و د

‌ارائه‌داد.‌را،‌و‌روش‌مناسب‌برا ‌ارزیابی‌،دگیرقرار‌میارزیابی‌مورد‌را‌که‌‌ربات‌سامانهبند ‌واقعی‌ترکیب

  حفاظتیتجهیزات  گذاريصحهو  تصديق 8-4

‌تجهیزات‌‌تصدی باید‌ ‌آیا ‌که ‌حفاظتی‌شود به‌روشی‌که‌‌،کااش‌خطرات‌مشخص‌شده‌جهتنصب‌شده

‌میاا ‌دستورالعم ‌با‌مطاب  ‌می‌باشد،سازنده ‌کار ‌‌روندبه ‌به ‌مناسبی‌‌ربات‌)اا (سامانهو ‌اعما به‌طور

‌.خیراند‌یا‌شده

‌:زیر‌حاص ‌شود‌به‌صورتخطر‌باید‌‌هب‌دسترسیممانعت‌از‌‌-الف

‌؛پیش‌از‌رسیدن‌آن‌متوقف‌کردن‌خطر-1

‌؛ناخواسته‌یاتجاد‌خطر‌به‌وسیله‌عملجلوگیر ‌از‌ای-9

 ؛اا(شام ‌اجزاء‌دربردارنده‌و‌ابزارآلات‌)به‌عنوان‌مثا ،‌اجسام‌سست،‌پرتابه-3

 .پرتو‌افکنی(‌،لیزر،‌نوفهبه‌عنوان‌مثا ،‌)رویه‌خطرات‌سایر‌کنتر ‌-2

‌‌:شوند‌گیار صحهبه‌عنوان‌موارد‌زیر،‌صب‌شده‌باید‌ن‌حفاظتیتجهیزات‌‌-ب

‌؛ارتفاعات‌ایمنی‌صحیح،‌اا فاصله‌،ااظافحقرارگیر ‌‌اندازه‌فضااا ‌باز،‌اا،ظافحنوع‌‌-1

‌‌؛وجود‌داشته‌باشد‌،فضا ‌حفاظت‌شدهنباید‌امکان‌به‌کار‌انداخت ‌کنتر ‌باز‌نشانی‌از‌داخ ‌‌-9

3-‌‌ ‌قابلیتحفاظتی ‌اادستگاهانواع ‌مکان‌قرارگیر ‌، فواص ‌ایمنی‌‌،حفاظتی ‌اادستگاهاا ‌تشخیص،

‌و‌؛غیره‌اا‌واندازه‌صحیح،

‌.1عبور‌ساز ‌وغیرفعا ‌کارکرداا ‌-2

‌اند:شده‌فراامتکمیلی‌‌حفاظتی‌اقداماتشود‌که‌‌تصدی ‌باید‌-پ

‌‌؛اادستورالعم ‌-1

‌؛د‌آموزشیرموا‌-9

‌‌؛اشداراا‌-3

                                                           
1- Bypass‌ 
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‌‌؛حفاظتی‌پرسن ‌تجهیزات‌-2

‌‌؛اارویه‌-3

‌.مناسب‌سایر‌اقدامات‌-6

 دستورالعمل استفاده  7

‌کلیات 7-9

باشد‌و‌‌سامانهاا ‌لازم‌برا ‌استفاده‌ایم ‌و‌صحیح‌باید‌شام ‌اطحعات‌و‌دستورالعم دستورالعم ‌استفاده‌

د‌شام ‌بداد.‌امچنی ‌بای‌،باقیمانده‌اا ریس در‌مورد‌امه‌‌کنندهمصر ‌ی‌بهیباید‌اطحعات‌و‌اشداراا

‌‌باشد.‌ماشی اجزا‌‌سازندهاز‌دستورالعم ‌استفاده‌

‌قبی ‌موارد ‌شام ‌باید ‌سیگنا عحمت‌اسناد،‌از ‌نم‌اا،اا، ‌یا ‌جهت‌دیاگراماداا ‌استفاده انتقا ‌اا ‌مورد

‌.‌باشد‌کنندهمصر ‌به‌،مرتبط‌به‌ایمنیمهم‌حعات‌اط

‌فنی‌درک‌و‌مهارت‌سطح‌سواد،‌،استفادهدستورالعم ‌اا ‌مختلف‌بخش‌شود‌ساختار‌و‌محتوا توصیه‌می

مورد‌‌کنندهمصر ‌عات‌به‌زبان‌مناسب‌برا ای ‌اطحشود‌توصیه‌میخواننده‌مورد‌نظر‌را‌مد‌نظر‌قرار‌داد.‌

‌.‌نظر‌نوشته‌شود

‌.را‌منعکس‌کند‌سامانه‌یکپارچه‌بینینادرست‌قاب ‌پیش‌اطحعات‌باید‌ام‌کاربرد‌مورد‌انتظار‌و‌ام‌استفاده

‌:باید‌شام ‌موارد‌زیر‌باشددستورالعم ‌‌خطر‌است،‌کااش‌نیاز‌بهار‌جایی‌که‌

‌؛تمری ‌الزامات -

 ؛اظت‌شخصیفتجهیزات‌ح‌الزامات -

‌ظافح‌الزامات - ‌یا ‌اادستگاهاا ‌)‌بیشتر‌حفاظتی  ‌به ‌شماره ‌ایران ‌ملی مراجعه‌‌19199استاندارد

‌.(شود

‌باشد.‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌الزاماتباید‌مطاب ‌‌یکپارچه‌ربات‌سامانهدستورالعم ‌استفاده‌

‌.مراجعه‌شود ‌‌IEC 62079به‌استاندارد‌استفاده‌دستورالعم و‌ساختار‌بند ‌‌ارائهبرا ‌ -9يادآوري

 .مراجعه‌شود‌‌IEC 60204-1به‌استاندارد -2يادآوري

   دستورالعمل 9چهکتاب 7-2

 کلیات 7-2-9

‌‌موریت‌دادن،أم‌م ‌انتقا ،‌ساخت‌و‌نصب،شا‌،ربات‌سامانه‌استفادهباید‌فازاا ‌مختلف‌‌دستورالعم ‌چهکتاب

،‌عملیات‌ریز ‌یا‌تغییر‌بی ‌فرایندیاتی‌)شام ‌روش ‌و‌خاموش‌کردن،‌تنظیمات،‌آموزش/برنامهعمل‌استفاده

نظر‌در‌را‌‌دفع‌ساز ‌لوازم‌و،‌جدااز‌کار‌انداز ‌،باشد‌مرتبطو‌ار‌جا‌که‌(‌پاک‌کردن،‌یافت ‌خرابی‌و‌تعمیرات

‌‌.بگیرد

                                                           
1‌- Handbook 
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‌کتاب ‌‌دستورالعم ‌چهای  ‌شام  ‌واسطباید ‌مکانیکی،ی)فیزیک‌سامانه ‌کرد کار‌، ‌بی  و‌‌ربات‌سامانه(

‌باشد.‌دستپایی و‌‌بالادست ‌اافرایند

 باشد.‌19-9-3تا‌‌9-9-‌3بنداا موجود‌در‌‌راانما‌بخصو ‌باید‌شام ‌اطحعات‌چهکتاب

 حمل 7-2-2

‌:باید‌شام ‌موارد‌زیر‌باشند‌به‌عنوان‌مثا ‌،ربات‌سامانه‌انبارشو‌‌حم انتقا ،‌با‌اطحعات‌مرتبط‌

‌‌؛اا ‌انفراد ماشی برا ‌‌انبارش‌شرایط -الف

‌‌؛ثق ‌کز)مراکز(،‌موقعیت‌مرجرم‌(اا )ابعاد،‌اندازه‌-ب

‌طر ‌یاایعحمت‌-ج ‌عنوان‌مثا ، ‌اشارهبرا ‌حم ‌)به ‌برا ‌تجهیزات‌بالابرنده، ‌نقا ‌کاربرد ‌به ‌‌اایی‌که

‌‌.کنند(می

 دادنموريت أنصب و م 7-2-3

‌:دشام ‌موارد‌زیر‌باش‌باید‌به‌عنوان‌مثا ‌ربات‌سامانهموریت‌دادن‌به‌أاطحعات‌مرتبط‌به‌نصب‌و‌م

‌‌؛لرزش‌میرا‌کردنو‌‌لنگر‌انداخت ‌/کردن‌ثابت‌الزامات‌-الف

‌؛شرایط‌به‌ام‌بست ‌اجزا‌و‌نصب‌-ب

‌‌؛نگهدار فضا ‌مورد‌نیاز‌برا ‌استفاده‌و‌تعمیر‌و‌‌-پ

‌؛الکترومغناطیسی(‌پرتوافکنی‌لرزش،‌رطوبت،‌دما،به‌عنوان‌مثا ،‌)‌شرایط‌محیطی‌مجاز‌-ت

)به‌خصو ‌درباره‌حفاظت‌در‌برابر‌اضافه‌بار‌‌به‌منابع‌تغییه‌رباتسامانه‌اتصا ‌جهت‌‌یاایدستورالعم ‌-ث

‌‌؛الکتریکی(

‌؛پیشنهاد‌در‌مورد‌دفع‌ضایعات -ج

‌‌-چ ‌توصیه‌صورتدر ‌ ‌الزوم، ‌مورد ‌باید‌توسط‌حفاظتیقدامات‌اایی‌در ‌انجام‌شوند‌کنندهمصر ‌که به‌]؛

‌‌موقتحفاظت‌‌،عنوان‌مثا  فواص ‌ایمنی،‌‌،(مراجعه‌شود‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌به‌)‌اضافهیا

‌؛[ایمنی‌اا سیگنا ‌و‌عحئم

 اندازي اولیهراه يهموريت دادن يا روأم آزمون اطلاعات 7-2-4

‌شود:محدود‌نمی‌موارد‌زیربه‌‌ماًلزواما‌‌،اطحعات‌باید‌شام ‌موارد‌زیر‌باشدای ‌

‌که:‌شود‌تصدی ‌قوا ‌محرکه،پیش‌از‌اعما ‌ -الف

‌‌؛باشدلحاظ‌مکانیکی‌به‌طور‌مناسبی‌نصب‌شده‌و‌ثابت‌می‌از‌ربات‌-1

‌اا در‌محدوده‌(تداخ ‌فرکانس،‌سطو ‌ولتا ،یعنی‌)قوا ‌محرکه‌‌باشند‌ومی‌صحیحاتصالات‌الکتریکی‌‌-9

‌‌؛باشدمشخص‌شده‌می

‌؛فراام‌شده‌است‌پتانسی ‌کردن()ام‌زمی ‌الکتریکی‌مناسب-3

‌؛اندکنتر ‌به‌طور‌صحیح‌نصب‌شده‌سامانهمرتبط‌با‌ایمنی‌‌اا بخش‌-2

3-‌‌ ‌انر   ‌منابع ‌مثا )سایر ‌عنوان ‌شده‌اوا،‌آب،‌،به ‌متص  ‌مناسبی ‌طور ‌به ‌‌اندگاز( ‌محدودهو اا ‌در

‌‌؛استندمشخص‌شده‌

‌‌؛انداا‌به‌طور‌مناسب‌نصب‌شدهتجهیزات‌جانبی‌شام ‌قف ‌-6
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‌؛اندنصب‌شده‌،کنندرا‌ایجاد‌می‌)انگام‌استفاده(‌ه‌که‌فضا ‌محدود‌شده ‌محدود‌کننداادستگاه‌-3

‌‌؛اندمناسب‌اعما ‌شدهگیار ‌حفاظ‌وسای ‌-3

،‌رطوبت‌،دما‌عنوان‌مثا ،‌سطو ‌روشنایی‌و‌نوفه،به‌طور‌است‌که‌مشخص‌شده‌)فیزیکی‌امانمحیط‌‌-2

‌؛(اا ‌محیطیآلاینده

‌شده‌نصب‌اا نسخه‌و‌اندشده‌تصدی  –و‌مرتبط‌با‌ایمنی‌‌عاد ‌کنتر –‌اابرنامه‌تمامینسخه‌مناسب‌-19

‌.مهندسی‌تغییر(‌مدیریت)باشندمی

‌که:‌شود‌تصدی ‌قوا ‌محرکه،پس‌از‌اعما ‌‌-ب

‌تو‌ ‌کنتر ‌انتخاباادستگاه-1 ‌انتظار‌امان‌اا ‌قف ‌کلید(،وضعیت‌)شام ‌سوئیچ‌قف‌وشروع، ‌که طور

‌؛کنندعم ‌می‌،رودمی

‌؛محدود‌شده‌است‌،رودطور‌که‌انتظار‌مید‌و‌اماننکنحرکت‌میتمامی‌محوراا‌-9

‌؛استند‌کرد کار‌)در‌صورت‌وجود(‌و‌توقف‌اضطرار ‌حفاظتیف‌توق‌اا و‌مدار‌اادستگاه-3

‌؛کردن‌منابع‌تغییه‌خارجی‌وجود‌دارد‌منف امکان‌قطع‌و‌-2

‌؛باشندسالم‌می‌اا ‌آموزش‌و‌بازگشت‌به‌عقب،قابلیت-3

‌مح-6 ‌شرایط ‌تداخ ‌‌ار گساز‌جهتیطی ‌دما، ‌غبار، ‌و ‌گرد ‌رطوبت، ‌خورندگی، ‌انفجار، ‌مثا ، ‌عنوان ]به

(EMI)الکترومغناطیسی‌
‌تداخ ‌امواج‌رادیویی1 ،‌(RFI)

9،‌‌ ‌و (ESD)الکترواستاتیکیتخلیه
‌‌در‌[3 گرفته‌نظر

‌‌؛اندشده

-می‌‌عم ‌،رودکه‌انتظار‌میطوراا‌امانو‌قف ‌،سازفعا  ‌اادستگاه‌،حفاظتی ‌اادستگاه‌اا،اظفحامه‌-3

‌؛کنند

‌؛ ‌اشدار‌دانده(اادستگاه)به‌عنوان‌مثا ،‌موانع،‌‌انددر‌مکان‌خود‌قرار‌گرفته‌ااگیار سایر‌حفاظ-3

‌؛محصو ‌را‌حم ‌کند‌یاتواند‌قطعه‌کار‌کند‌و‌میعم ‌میدستی‌‌وضعیتدر‌به‌درستی‌‌ربات‌-2

مورد‌وظیفه‌‌،تواند‌تحت‌بار‌و‌فشار‌مجازکند‌و‌میعم ‌می‌به‌درستی‌)عاد (خودکاردر‌عملیات‌‌ربات‌-19

‌.ادنظر‌را‌انجام‌د

‌روأم‌آزمون‌شودتوصیه‌می ‌تکمی ‌‌نیز‌انداز ‌اولیهاا ‌راهیهموریت‌دادن‌یا تعمیراتی‌یا‌‌ار‌وظیفهپس‌از

‌‌اصح ‌سامانه، ‌ربات،میکه ‌نصب‌شده‌تواند‌رو ‌یکپارچگی‌سامانه)اا ( ‌که‌طراحی‌و ‌اثر‌امان‌طور اند،

‌.انجام‌شوند‌بگیارد،

‌سامانهاطلاعات  7-2-5

‌:موارد‌زیر‌باشند‌شام ‌،به‌عنوان‌مثا شوند‌باید‌می‌ربات‌سامانهکه‌مربو ‌به‌خود‌‌اطحعاتی

‌؛آن‌حفاظتی ‌اادستگاهیا‌/اا‌واظفح‌اتصالات،‌،سامانهاز‌‌دقی ‌و‌مفصلیشر ‌‌-الف

‌محدود‌-ب ‌ه ‌که‌اایی‌کاربردجامعی‌از ‌آنها، ‌نظر‌گرفته‌ربات‌سامانهدر ‌اا استفاده‌شام ‌،است‌شده‌در

‌؛باشد،‌اگر‌مناسب‌اصلی‌ربات‌سامانهدر‌نظر‌گرفت ‌انواع‌‌،ممنوع‌اگر‌وجود‌داشته‌باشند

                                                           
1‌- Electromagnetic interference 

2‌- Radio frequency interference 

3‌- Electrostatic discharge 
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‌‌-پ ‌ک‌الزاماتمشخصات ‌ایمنی ‌کارکرده ‌کننده ‌توصیف ‌توسط ‌شده ‌انجام ‌ایمنی ‌و‌‌سامانهاا  کنتر 

‌‌؛باشند،‌میت‌ایم طاارتبایمنی‌و‌ا‌اا کنندهکنتر ‌آنها،‌مداراا ‌توقف‌گسسته،ی‌یمنیکپارچگی‌ا

و‌‌سازفعا  ‌اادستگاه‌راانما،‌کنتر ‌دستی‌اا واحد‌اا ‌اپراتور،کننده،‌تابلوسایر‌کارکرداا ‌کنتر ‌-ت

‌؛اا ‌اشدارداندهعحمت

‌؛(و‌غیرهتیکی‌وماپن‌،ایدرولیکی‌الکتریکی،‌،‌کنتر ،جانمایی)اا‌دیاگرام‌-ث

‌اطحعات‌-ج ‌سایر ‌درباره ‌مثا ‌،خطراتی ‌عنوان ‌گازاا،پرتو‌،به ‌غبار‌بخاراا،‌افکنی، ‌و اا ‌رزشل‌و‌گرد

‌؛استفاده‌گیر ‌مورداندازهاا ‌روش‌مرتبط‌باایجادشده‌

‌‌؛مراجعه‌شود(،‌IEC 60204)به‌سر ‌استاندارداا ‌‌در‌مورد‌تجهیزات‌الکتریکی‌فنی‌اتمستند‌-چ

‌؛تهیه‌شود‌‌IEC 60204-1استاندارد‌اتصالات‌ام‌پتانسی ‌زمی ‌الکتریکی‌باید‌مطاب ‌الزاماتمشخصات‌‌-ح

‌؛دارد‌مطابقت‌اجبار ‌الزاماتبا‌‌ربات‌سامانهکنند‌د ‌که‌گواای‌میاسنا‌-خ

‌؛اندتهیه‌شده‌آلاتبا‌اجزاء‌ماشی که‌در‌اص ‌‌حفاظتی‌اقدامات‌اصححات‌-د

تعمیر‌مححظات‌مداخله‌انسان،‌‌انر  ،‌قطعانگام‌‌العم عکس‌،)ابزار‌انتها ‌بازو(‌نهایی‌مجر تحلی ‌بار‌‌-ذ

‌‌؛در‌نظر‌گرفته‌شده‌ار ‌و‌طو ‌عمرهدنگو‌

‌؛آلاتسایر‌ماشی اتصا ‌به‌‌الزامات‌-ر

‌؛دینامیکیمناط ‌محدود‌کننده‌مکان‌‌-ز

‌.سامانه‌در‌نظر‌گرفته‌شدهطو ‌عمر‌‌-ژ

‌سامانهاستفاده از  7-2-8

‌باید‌شام ‌موارد‌زیر‌باشد:مثا ‌‌ه‌عنوانب‌،ربات‌یکپارچه‌سامانهاطحعات‌مرتبط‌به‌استفاده‌از‌

انجام‌شده‌‌حفاظتی‌توان‌آنها‌را‌بوسیله‌اقداماتکه‌نمیاایی‌آن‌دسته‌از‌ریس ‌باقیمانده،‌اا ریس ‌-الف

‌؛حی ‌کرد‌،توسط‌طرا 

و‌در‌رابطه‌‌،استفاده‌از‌اتصالات‌خا توسط‌‌،برداا ‌خا کار‌توسط‌ممک ‌است‌که‌یاا ‌خاصریس ‌-ب

‌؛شوندایجاد‌‌،دباشکه‌برا ‌چنی ‌کاربرداایی‌لازم‌میخاصی‌‌تاظفبا‌ح

‌‌؛استفاده‌نادرست‌و‌ممنوع‌قاب ‌پیش‌بینی‌-پ

‌؛عبور‌مواد‌-ت

‌؛مورد‌نظر‌استفاده-ث

‌؛مراجعه‌شود(‌19333)به‌استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌اا ‌باقی‌مانده‌مرتبطیس نواحی‌وظیفه‌و‌ر‌-ج

‌‌؛وظایفای ‌انجام‌‌جهت‌مسیراا‌اا‌ومکان‌،اپراتوروظایف‌‌-چ

‌به‌)‌اا ‌مختلفکنتر  ‌حفاظتی‌واادستگاهاا ‌کنتر ‌محدوده‌-ح ‌19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره

کننده،‌ ‌فعا اادستگاه ‌حفاظتی،‌اادستگاه ‌حفاظتی،‌بازنشانی‌اادستگاه)به‌عنوان‌مثا ،‌(مراجعه‌شود

‌؛اا ‌کنتر ،‌وسای ‌قطع‌ارتبا (اا ‌اضطرار ،‌ایستگاهتوقف

‌؛حفاظتیاا ‌توقف‌،سازفعا  ‌اادستگاه‌،)کاراندازاا(‌اا ‌دستیشرحی‌از‌کنتر ‌-خ

‌؛تنظیمات‌-د
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‌؛)به‌خصو ،‌توقف‌اضطرار (‌توقف‌وسای اا‌و‌وضعیت‌-ذ

‌‌؛مجدد‌پس‌از‌وقفه‌انداز راهتعمیر‌و‌‌مح ‌خرابی،و‌شناسایی‌‌-ر

‌؛ورد‌نیازآموزش‌م‌از‌آنهاست‌و‌استفاده‌نیاز‌بهت‌شخصی‌که‌حفاظتجهیزات‌‌-ز

)ام‌‌اختیار ا‌افزودن‌تجهیزات‌اجزا‌ی‌اا بخش‌ی‌که‌پس‌از‌تغییریا‌آزمایش‌آزموناا ‌ار‌دستورالعم ‌-ژ

‌؛داندثیر‌قرار‌أایمنی‌را‌تحت‌ت‌تواند‌کارکرداا که‌می‌باشند،ضرور ‌می‌زار (افافزار ‌و‌ام‌سختنرم

‌؛خارج‌شوند‌دسترسباید‌از‌‌،غیر‌متص ‌کنتر ‌دستی‌اا واحداینکه‌‌جهت‌یاایدستورالعم ‌-س

‌؛سامانهتجهیزات‌‌جهت‌بهبود‌اضطرار ‌و‌خرابیاایی‌دستورالعم ‌-ش

‌؛برا ‌عملیات‌کنتر ‌از‌راه‌دور‌تمری ‌الزامات‌-ص

استفاده‌از‌‌برا ‌جلوگیر ‌از‌،سیم‌استفاده‌نشدهیب‌کنتر ‌دستی‌اا واحدیا‌طراحی‌‌انبارشاا ‌مح ‌-ض

‌؛فعا ی ‌توقف‌اضطرار ‌غیر

‌؛مرتبط‌با‌ایمنیا ‌تجهیزات‌دوره‌کارکرد ‌آزمون‌الزامات‌-ط

‌.سرمایه‌فرایند‌واحد‌نگهدار و‌تعمیر‌و‌‌،کاربرد‌،ساز آمادهراانمایی‌برا ‌انتخاب‌درست،‌‌-ظ

 داريتعمیر و نگه 7-2-7

‌شام ‌موارد‌زیر‌باشد:‌،به‌عنوان‌مثا دار ‌باید‌اطحعات‌تعمیر‌و‌نگه

‌؛ایمنی‌کارکرداا اا‌برا ‌بازرسی‌تناوبو‌‌ماایت‌-الف

‌یاا ‌خاصمعی ‌یا‌مهارت‌فنی‌دانشدار ‌که‌نیازمند‌تعمیر‌و‌نگهعملیات‌ ‌به‌بواا ‌مردستورالعم ‌-ب

‌امی ‌دلی ‌می ‌به ‌و ‌میباشند ‌شوند‌منحصراً‌شودتوصیه ‌انجام ‌ماار ‌پرسن ‌‌توسط‌افراد ‌عنوان‌مثا ، )به

‌؛تعمیر‌و‌نگهدار ،‌متخصصان(

که‌‌(مصرفیاا ‌جایگزینی‌بخش)به‌عنوان‌مثا ،‌‌ر‌و‌نگهدار عملیات‌تعمی ‌به‌بواا ‌مردستورالعم ‌-پ

،‌به‌عنوان‌مثا )‌توانند‌توسط‌کاربران‌انجام‌شوندباشند‌و‌به‌امی ‌دلی ‌میخا ‌نمیاا ‌نیازمند‌مهارت

‌؛(اپراتوراا

‌نقشه‌-ت ‌و ‌نگهدیاگراماا ‌انجام‌وظیفهاایی‌که‌پرسن ‌تعمیر‌و ‌در توانمند‌‌نحو ‌منطقی،شان‌به‌دار ‌را

‌؛دنکنمی

‌؛اا ‌اجزاء()به‌عنوان‌مثا ،‌شماره‌بخش‌سازنده،‌ویژگی‌ایمنی‌ااطحعات‌تعویض‌اجزا‌مرتبط‌ب‌-ث

‌‌؛تعویض‌اجزا‌جهت‌)سازندگان(دهسازن‌تماساطحعات‌‌-ج

‌؛باشندساز ‌انر  ‌می‌منف که‌نیازمند‌کنتر ‌و‌‌وظایفی‌-چ

‌.باشندل ‌میعاا‌محفاظانجام‌کار‌ایم ‌انگامی‌که‌‌تمری ‌-ح

 9از کار اندازي 7-2-6

‌‌.ده‌شوندنباید‌گنجا‌دفع‌ساز ‌لوازم‌وجدا،‌از‌کار‌انداز ‌امرتبط‌ب‌اطحعات

 هاي اضطراريوضعیت 7-2-1

‌‌:باشند‌زیر‌باید‌شام ‌موارد‌،اا ‌اضطرار ‌به‌عنوان‌مثا وضعیتاطحعات‌در‌مورد‌
                                                           
1‌- Decommissioning 
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‌؛استفاده‌مورد‌اطفاء‌حری نوع‌تجهیزات‌‌-الف

‌؛مضر‌(موادماده)‌احتمالی‌یا‌نشتی‌اشدار‌در‌مورد‌انتشار‌-ب

‌.(عملی‌بودن‌در‌صورترات‌)ثاا‌ای ‌وسایلی‌جهت‌مقابله‌ب‌-پ

 ربات اطلاعات مختص 7-2-91

‌:باشد‌زیر‌شام ‌موارد‌،باید‌به‌عنوان‌مثا ‌،(اا)رباتاطحعات‌مختص‌

‌؛3192استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌اطحعاتی‌مطاب ‌‌-الف

‌؛قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌عاتی‌مطاب اطح‌-ب

‌؛واحد‌کنتر ‌دستی‌با‌استفاده‌از‌اطحعاتی‌در‌مورد‌کنتر ‌سرعت‌بالا ‌دستی،‌عملی‌بودندر‌صورت‌‌-پ

‌شام ‌ ‌محداادستگاهاایی‌برا ‌نصب‌دستورالعم ‌-ت ‌مکان‌قرارشمارهودکننده ‌میزان‌تنظیم‌گیر،  ‌و

‌مح ‌قرارشام ‌راانمایی‌،افزار قابلیت‌توقف‌سخت دستگاه‌‌ار‌ساز پیاده‌گیر ‌واایی‌در‌مورد‌شماره،

‌؛،‌اگر‌شام ‌باشددینامیکی‌کردن‌اا ‌محدودو‌قابلیت‌،مکانیکیمحدودکننده‌غیر

‌؛ ‌بیشتراادستگاهاایی‌برا ‌نصب‌و‌راانمایی‌سازفعا  ‌اادستگاهی‌در‌مورد‌شماره‌و‌عملیات‌اطحعات‌-ث

‌‌-ج ‌مورد ‌زمان‌توقف‌‌فاصلهاطحعاتی‌در ‌زایو ‌وا ‌محوریه ‌حرکتجابه‌زرگتری دارا ‌ب‌ ‌کهسه ‌جایی‌و

‌؛استند

استفاده‌‌رباتانتقا ‌داخلی‌‌سامانهکار ،‌ترمز‌یا‌اایی‌که‌باید‌در‌روغ مایعات‌و‌روغ تمام‌مشخصات‌‌-چ

‌؛شوند

و‌‌قطعه‌کارموقعیت‌مرکز‌ثق ‌،‌جرمشام ‌حداکثر‌‌،بارظرفیت‌حرکت‌و‌‌گستره‌برا ‌ودحداطحعاتی‌که‌‌-ح

‌؛کنندمشخص‌می‌،نگهدارنده‌اا قید‌و‌بست

‌استاندارداا ‌مر‌-خ ‌مورد ‌توسط‌ ‌بواطحعاتی‌در ‌‌رباتکه ‌میربات‌سامانهیا ‌برآورده ‌تمامشام ‌‌شود،،

‌؛اندیید‌شدهأثالثی‌ت‌شخصکه‌توسط‌‌یاایاستاندارد

‌صورت‌لزوم،‌-د ‌حرکت‌امزمان‌اایی‌دستورالعم ‌در ‌مورد ‌رباتدر ‌و ‌جهت‌اا ‌نیاز تمرینات‌خا ‌مورد

‌؛ااراپراتواا/برنامه‌نویس

‌؛محرکه‌ بدون‌نیرو‌،رباتاایی‌در‌مورد‌حرکت‌غیرعاد ‌یا‌اضطرار ‌دستورالعم ‌-ذ

‌برنامه‌حدود‌-ر ‌نرم‌که‌باریز ‌شده ‌محور ‌از ‌‌مجازافزار ‌ایمنی‌استفاده محدود‌کردن‌فضا،‌‌اا قابلیتو

‌؛شوندبرقرار‌می

‌سامانه‌ا بر‌-ز ‌ک‌ یرباتاا  ‌عملیات ‌برا  ‌شده‌مشترکه ‌ای اظهار‌،اندطراحی ‌کردن برا ‌‌رباتکه

و‌‌الزاماتبرآوردن‌‌که‌11-‌3بند‌ع‌بهارجابا‌‌،باشدمناسب‌می‌با‌انسان،‌مشترک‌رباتعنوان‌ساز ‌به‌یکپارچه

‌.کندنوع‌عملیات‌را‌مشخص‌می

 گذارينشانه 7-3

‌:گیار ‌شودنشانهشدنی‌با‌حداق ‌خصوصیات‌زیر‌باید‌به‌طور‌شفا ،‌خوانا‌و‌پاک‌ن‌ربات‌سامانه

‌؛آن‌مجازنماینده‌‌،امکان‌در‌صورتو‌‌،ندهسازکام ‌‌آدرسو‌‌تجار نام‌‌-

‌‌؛آلاتماشی ‌مد ‌گیار نشان‌-



33 

 

‌؛یا‌نوع‌آن‌ااسر گیار ‌نشان‌-

‌؛،‌در‌صورت‌وجودشماره‌سریا ‌-

‌‌؛استشده‌تکمی ‌فرایند‌ساخت،‌‌ی‌است‌که‌در‌آنکه‌سال‌،سا ‌ساخت‌-

-نشانه‌بر‌ای ‌اساس‌باید‌است،‌ساخته‌شده‌نفجارا‌با‌احتما ‌اتمسفربرا ‌استفاده‌در‌ی ‌‌آلاتماشی اگر‌‌-

‌گیار ‌شود.‌‌

‌‌

‌

‌
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 الفپیوست 

 )اطلاعاتی(

 فهرستی از خطرات قابل ملاحظه

‌داد.ارئه‌می‌ربات‌سامانهو‌‌رباتی‌از‌خطرات‌قاب ‌مححظه‌برا ‌فهرست‌1-الفجدو ‌
‌.برگرفته‌شده‌است19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌از‌‌1-الفجدو ‌‌-يادآوري

 ی از خطرات قابل ملاحظهفهرست -9-جدول الف

بندهاي زير

 مرجع

نوع يا  نمونه هايی از خطرات

 گروه

 رديف

 منبع پیامدهاي احتمالی

‌؛9-2؛‌‌2-1

‌؛‌‌6-ت –‌2-9

‌؛3-2؛‌‌ج‌–‌2-9

‌؛1-2-2؛‌‌2-2

 ت‌-2-2-9

‌3-2؛‌ج‌-2-2-9

‌؛1-9-3؛‌‌3-9

‌؛3-9-3؛‌3-9-9

‌؛9-3-3؛‌‌3-3

‌؛3-3-3؛‌‌3-3-6

3-3-3-9‌

‌19-3-3؛‌‌3-3-2

‌؛9-3-3؛‌‌3-3-1

‌؛2-3-3؛‌‌3-3-3

‌؛3-3؛‌‌3-6-2

‌؛9-19-3؛‌‌3-2

‌؛3-19-3

‌؛3-19-6-1

‌؛3-19-6-9

‌؛3-19-6-2

‌11-3؛‌‌3-19-3

‌؛3-11-2

3-11-3-2‌

‌

‌شکستگی‌-

‌بریدگی‌-

‌جداشدگییا‌‌گیشدقطع‌-

‌گیر‌افتادن‌-

‌دا‌- ‌شدنبه ‌کشیده یا‌‌خ 

‌گیرکردن

‌ضربه‌-

‌سورا ‌شدن‌یا‌فرورفت ‌-

‌یدگیخراش‌،سایش‌-

‌‌تخلیه‌- ‌‌پاششیا ‌/گازمایع‌

‌فشار‌بالا

-‌‌ ‌بخش‌از ‌ار ‌پشت(‌ربات‌بازو حرکت ‌)شام  مجر ‌،

‌رباتمتحرک‌سلو ‌‌اا بخشیا‌نهایی‌

-‌‌ ‌ابزار ‌)شام  ‌خارجی ‌محور ‌حرکت ‌نهایی در‌مجر 

‌(موقعیت‌سرویس

‌رو ‌‌- ‌تیز ‌چرخش‌ابزار ‌محورمجر ‌نهایی‌حرکت‌یا ‌یا

‌شود‌و‌تجهیزات‌مرتبطکه‌حم ‌می‌بخشی‌،خارجی

‌رباتحرکت‌چرخشی‌ار‌ی ‌از‌محوراا ‌‌-

‌تخلیهدر‌حا ‌سقو ‌یا‌‌اتتولیدمواد‌و‌‌-

‌عملگر‌نهایی)جدا‌شدن(‌خرابی‌-

‌مو ‌بلند‌گشاد،لباس‌اا ‌‌-

‌ثابت‌‌ءشیو‌ار‌‌ربات‌بازو بی ‌‌-

‌،‌میله‌و‌غیره(حصار)‌ثابت‌ءیو‌ار‌شمجر ‌نهایی‌بی ‌‌-

،‌1اادوک‌بی فروریخت (،‌دارنده‌)اا ‌نگهبی ‌قید‌و‌بست‌-

‌منابع‌انر  

‌سلو ‌‌- ‌از ‌امکان‌خروج ‌طری ‌درب‌سلو (‌‌رباتعدم )از

‌‌در‌وضعیت‌خودکار‌گیرافتادهاپراتور‌‌برا ‌ی 

‌اا‌و‌گیرهحرکت‌غیرمنتظره‌بست‌-

‌ناگهانی‌ابزار‌‌آزادساز ‌‌-

-‌‌ ‌غیرمنتظره ‌اجزاماشی حرکت ‌یا ‌‌ءاا طی‌‌رباتسلو 

‌حم عملیات‌

‌فعا ‌- ‌یا ‌حرکت ‌منتظره ‌غیر ‌ساز  ‌نهایی یا‌مجر 

به‌وسیله‌‌کنتر ‌شده‌محور‌خارجی‌)شام ‌تجهیزات‌مرتبط

‌اا ‌آسیاب‌و‌غیره(ربات،‌فراینداا ‌خا ‌برا ‌چر 

‌شده‌انر  ‌پتانسی ‌از‌منابع‌ذخیره‌غیرمنتظرهآزادساز ‌‌-

‌

‌

خطرات 

 مکانیکی

1‌

                                                           
1‌- Shuttle 
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‌ی از خطرات قابل ملاحظهفهرست -9-جدول الفادامه 

بندهاي زير

 مرجع

نوع يا  نمونه هايی از خطرات

 گروه

 رديف

 منبع پیامدهاي احتمالی

‌؛9-3-3؛‌‌2-2-1

‌؛3-3-3؛‌‌3-3-6

‌؛3-3-9

‌؛3-19-6-1

‌؛3-19-6-9

3-19-3‌

‌

‌اثر‌برق‌گرفتگی‌‌-

‌شوک‌-

‌سوختگی‌-

‌میابذرات‌‌پرتاب‌-

-‌‌ ‌اتصالات ‌یا ‌اجزا ‌با ‌الکتریکی،‌کابینت)‌برقداراتصا  اا 

 (ااکنتر ‌در‌ماشی ‌تابلواا اا،‌پایانه‌جعبه

‌‌تداخ ‌- ‌‌ختلفمولتا اا  ‌ی  ‌سامانهدر اا ‌تکابین،

‌ ‌و ‌محرکه‌یعنی‌ااپایانهالکتریکی ‌نیرو ‌درایو‌نیرو  ‌یا

‌(V999در‌برابر‌‌V92)‌کنتر ‌محرکه

‌مداراا ‌‌اتصا ‌- ‌گسسته‌در ‌اجزا )الکترونی (‌‌الکتریکیبا

‌اایعنی‌خازن

‌قوس‌الکتریکی‌برق‌جرقهقرار‌گرفت ‌در‌معرض‌‌-

یعنی‌‌د،کناستفاده‌می‌که‌از‌ولتا ‌با‌فرکانس‌بالا‌فرایند ‌-

‌تی ‌و‌گرم‌کردن‌القاییکار ‌الکترواستانگر

‌ولتا ‌بالا‌‌در‌جوشکار ‌کاربرداا ‌-

خطرات 

 الکتريکی

9‌

‌؛9-3-3؛‌‌3-3

3-3-2‌

‌

‌)سرد‌یا‌گرم(‌سوختگی‌-

‌ابشیت‌صدمات‌-

قطعه‌کار‌‌یا‌تجهیزاتیا‌مجر ‌نهایی‌‌اسطو ‌داغ‌مرتبط‌ب‌-

اا ‌جوشکار ،‌مواد‌داغ‌مشع ‌،)به‌عنوان‌مثا با‌آن‌‌مرتبط

‌ ‌فراینداا  ‌آسیابقالب‌،آانگر در ‌تزریقی، ‌و‌گیر  کردن

‌،گرم‌کردنپیش

‌)‌فراینداا ‌برودتی(‌اشیا‌یا‌سطو ‌سرد‌-

‌‌اتمسفر‌- ‌به ‌شده ‌ایجاد ‌احتراق ‌فرایندقاب  ‌یعنیوسیله ،‌‌

‌اتمی‌کار رنگ ‌رنگ)ذرات ‌پودر (،، قاب ‌‌حح ‌کار 

‌و‌آسیاب‌کردن‌خرد‌کردنگرد‌و‌غبار‌‌،اشتعا 

‌برا ‌‌- ‌نیاز ‌دمااا ‌مورد ‌آون‌احداکثر ‌میاب، ‌فرایند‌]مواد نجام

‌[دای‌)اتوکحواا(،‌فریزراا‌یا‌چیلراا‌و‌غیره(پخت‌یا‌حرارت‌جهت

‌اشتعا ‌- ‌قاب  ‌سامانه)‌مواد ‌جمعداخ  ‌غباراا  ،‌آور 

‌درزگیر(دستگاه‌و‌‌،مخازن‌تمیزکار 

خطرات 

 حرارتی

3‌

ای ‌استاندارد‌برا ‌

‌نوفه‌کاربرد‌ندارد

‌شنواییکااش‌‌-

‌تعاد کااش‌‌-

عدم‌)‌اوشیار کااش‌‌-

‌(تعاد 

‌عنوان‌‌پیامداا‌سایر‌- )به

در‌اثر‌شرایط‌‌مثا ،‌مکانیکی(

‌پرتیمحیطی‌یا‌حواس

‌‌کاربرداا - ‌تولید ‌منبع ‌که )به‌‌باشدمی‌بالا‌نوفهخاصی

‌مثا  ‌‌،عنوان ‌دستگاه ‌آب، ‌با ‌برش ‌پمپپرسفرایند ‌و‌، اا

‌(فلز‌عملیات‌حی ‌شیرآلات،

‌نوفه- ‌سیگنا شنیده‌از‌،سطح ‌اشدارشدن خطر‌‌اا 

‌جهت‌اماانگ‌کردنشام ‌ناتوانی‌افراد‌‌،کندجلوگیر ‌می

‌.عاد ‌مکالمهاز‌طری ‌عملیاتشان‌

خطرات 

 نوفه

2‌

‌؛2-2؛‌‌3-2؛‌‌2-9

‌؛9-3-3؛‌‌2-3

3-3-2‌

‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌‌خستگی‌-

‌عصبیآسیب‌‌-

‌عروقیاختح ‌‌-

‌ضربه‌-

‌مستقیم‌با‌منبع‌تماس‌-

‌ااداندهاتصا ‌سست‌شدن‌اتصالات،‌-

‌اااجزا‌یا‌قسمت‌ناامراستایی‌-

رات طخ

 لرزشی

3‌
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‌ی از خطرات قابل ملاحظهفهرست -9-جدول الفادامه 

بندهاي زير

 مرجع

نوع يا  نمونه هايی از خطرات

 گروه

 رديف

 منبع پیامدهاي احتمالی

‌؛2-2؛‌‌3-2؛‌‌2-9

‌؛9-3-3؛‌‌2-3

3-3-2 

‌سوختگی‌-

‌اا‌و‌پوستآسیب‌به‌چشم‌-

‌اا ‌مرتبط‌به‌آنهابیمار ‌-

‌ربات‌سامانهصحیح‌با‌عملیات‌‌EMFتداخ ‌‌-

-‌‌ ‌معرض ‌‌تابشدر ‌فرایند ‌از ‌گرفت ناشی ‌منظور،‌قرار ،

‌لیزر‌‌جوشکار ‌قوسی،‌

خطرات 

 تابشی

6‌

‌؛2-2؛‌‌3-2؛‌‌2-9

‌؛9-3-3؛‌‌2-3

3-3-3‌

‌یتحساس‌-

‌گرفت آتش‌‌-

‌شیمیاییسوختگی‌‌-

‌اا ‌تنفسیبیمار ‌-

‌خطرناک‌سیالاتبا‌اجزا‌قرار‌گرفته‌در‌‌تماس‌-

‌خرابی‌اجزا‌مکانیکی‌و‌الکتریکی‌-

‌و‌بخارات‌خورندهغبار‌‌-

خطرات  

 /مادهمواد

3‌

2-9‌(d؛3-2؛‌‌‌

‌؛3-2؛‌‌2-2

3-3-9‌‌ -3-3؛

‌؛13

‌؛9-3-3؛‌‌3-3

‌2-3؛‌‌3-3-3

‌

ناسالم‌و‌‌قرارگیر وضعیت‌‌-

‌)فشار‌ ‌حد ‌از ‌بیش ‌تحش یا

‌(تکرار 

‌خستگی‌-

-‌ ‌ضعیف ‌آموزش طراحی ‌دستی ‌کنتر  ‌صفحهواحد اا ‌،

‌)خیلی‌دور‌یا‌خیلی‌نزدی (اپراتور‌‌یا‌تابلو ‌،HMIلمسی‌

‌با‌طراحی‌ضعیفاا ‌بارگیر /تخلیه‌ایستگاه -

‌با‌طراحی‌ضعیف‌سازاا ‌فعا دستگاه -

- ‌ ‌مکان ‌تشخیص ‌کنتر یا ‌مثا ،‌‌اانامناسب ‌عنوان )به

‌دسترسی‌مشک (

‌دسترس - ‌ ‌نیازمند ‌که ‌اجزایی ‌نامناسب ‌قرارگیر  ‌یمکان

‌یابی،‌تعمیر،‌تنظیم()عیب‌باشندمی

‌مسدود‌شدهموضعی‌ناکافی‌یا‌‌نورپرداز ‌نهفته،خطرات‌ -

خطرات 

 ارگونومی

3‌

‌9-3؛‌‌9-2؛‌‌2-1

‌3-3؛‌‌3-3

‌

‌سوختگی‌-

‌یا‌مریضیبیمار ‌‌-

‌افتادن‌سر‌خوردن،‌-

‌اا ‌تنفسیآسیب‌-

‌ضربه‌-

‌نصب‌تجهیزات‌در‌مناط ‌زلزله‌خیز -

‌انر  ‌بعیسی‌یا‌نوسان‌در‌منطتداخ ‌الکترو‌مغنا -

‌رطوبت‌‌-

‌دما‌-

خطرات 

محیط 

ماشین 

مورد 

 استفاده

2‌

‌2-2؛‌‌3-2؛‌‌2-9

‌9-3؛‌‌2-3

‌؛3-3-19

‌3-3؛‌‌3-6-3-3

‌1-2-3؛‌‌3-2

‌

-‌‌ ‌ایجاد ‌نتایج ‌از‌سایر شده

‌ ‌وترکیبات ‌‌‌خطرات

‌اا ‌خطرناکیتوضع

شروع‌به‌کار‌‌ادایت‌ی ‌فردتوسط‌‌مستقیما‌رباتسامانه‌‌-

‌.باشدنجام‌آن‌توسط‌ی ‌فرد‌دیگر‌مورد‌انتظار‌نمیااما‌‌،کند

‌اا ‌متعددخرابیاا/وضعیت‌دلی به‌‌خطرمواجهه‌با‌‌-

‌مشک ‌- ‌شناسایی ‌ترکیبی‌عدم ‌مشک  ‌و انجام‌‌با‌واقعی

‌اعما ‌غیر‌لازم‌یا‌غیر‌صحیح

‌می‌- ‌بیشتر ‌شدت‌آسیب‌را ‌عنوان‌مثا ،‌‌کندعملی‌که به

‌ی ‌سطح‌داغ‌صورت‌ ‌ی ‌لبه‌تیز‌تماس‌با انگام‌دور ‌از

‌گیرد

-‌‌ ‌شدن ‌نگهاادستگاه‌غیرمنتظرهراا ‌حرکت‌  ‌که دارنده

‌می ‌مجاز ‌را ‌جاذبه،‌‌کندتحت‌نیرواا ‌باقی‌مانده )اینرسی،

‌ر  /فنر(وسای ‌ذخیره‌ان

‌در‌کارکرد‌مورد‌انتظار‌حفاظتیی ‌دستگاه‌‌عدم‌موفقیت‌-

 

 

 

ترکیباتی 

 از خطرات

19‌
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 پیوست ب

 )اطحعاتی(

 حفاظتیي هادستگاه استانداردهاي مرتبط با ارتباط
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 پیوست پ

 )اطحعاتی(

 نقاط ورود و خروج مواد گذاريحفاظ

 دسترسی به نقالهملاحظات کلی براي جلوگیري از  9-پ

‌میسامانه ‌مواد ‌انتقا  ‌اا  ‌‌ا بخش‌یکپارچهتوانند ‌فضا ‌ربات‌سامانهاز ‌به ‌را ‌مواد ‌که ‌باشند ‌‌‌صنعتی

)به‌عنوان‌‌باشندمی‌مختلفانواع‌‌اایی‌بانقاله‌شام ‌معمولاً‌.کنندو‌از‌آن‌خارج‌می‌،شده‌وارد‌گیار حفاظ

بیان‌آنها‌‌و‌با‌توجه‌به‌تنوع‌(ا ،‌و‌غیرهاا ‌صفحهاا ‌غلطکی‌برقی‌و‌غیربرقی،‌نقالهنوار‌نقاله،‌نقاله‌مثا ،

‌تضمی ‌کند‌که‌امه‌‌یریسک‌ارزیابیامیشه‌باید‌‌.غیرممک ‌است‌گیار حفاظ‌الزاماتامه‌ انجام‌شود‌تا

‌شود‌موارد‌زیر‌مد‌نظر‌قرار‌بگیرند:توصیه‌می‌اند.ارزیابی‌و‌کنتر ‌شده‌خطرات‌به‌طور‌مناسبی‌شناسایی،

برا ‌‌مناسب‌تا‌حد‌امکان)به‌عنوان‌مثا ،‌دراا ‌چفت‌شده(‌دسترسی‌ایم ‌‌وسای شود‌توصیه‌می‌-الف

‌؛بازدارند‌،انتقا ‌مواد‌سامانهپرسن ‌را‌از‌دسترسی‌از‌طری ‌‌تا‌ه‌ساخته‌شونداا ‌مداخلمکان

داشته‌ن‌،کنده‌امکان‌مواجهه‌با‌خطر‌را‌فراام‌اا ‌انتقا ‌مواد‌ایچ‌فضا ‌باز ‌کشود‌سامانهتوصیه‌می‌-ب

‌؛باشند

‌؛دار()به‌عنوان‌مثا ،‌جلوگیر ‌با‌استفاده‌از‌سطو ‌شیب‌هنقالمسیر‌‌به‌دسترسی‌ریس ‌-پ

‌یا‌دسترسی‌تمام‌بدن‌)به‌عنوان‌مثا ،‌جلوگیر ‌به‌وسیله‌حفاظ‌ریس ‌-ت اا ‌فراتر‌از‌حد‌مجاز‌رفت ،

‌؛جانبی،‌ارتفاع‌نقاله،‌تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکتریکی(

‌.چنگ‌زدن‌جهت‌نزدی ‌شدن‌نقاله‌ریس ‌-ث

‌

 

 هايی از اقدامات پیشگیرانه در دسترسی به نوار نقالهمثال -9-شکل پ
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 هاي کوچکدريچهنمونه اي از  2-پ

‌‌با‌ابعاد‌مواد‌تنظیم‌شوند.اا‌دریچهابعاد‌شود‌توصیه‌می

‌باشد.ناا‌قاب ‌دسترسی‌دریچهایچ‌منطقه‌خطر ‌از‌طری ‌شود‌توصیه‌می

‌
 هااظفحهاي کوچک در دريچهورود مواد از طريق  -2-شکل پ

  هابراي تونل یمثال 3-پ

‌کنند.به‌مناط ‌خطرناک‌جلوگیر ‌میدسترسی‌از‌‌،اایی‌با‌عم ‌کافیتون 

‌
 افزايش فاصله با خطر استفاده شده است جهتتونلی که -3-شکل پ
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‌ تجهیزات حفاظتی حساس الکتريکی اب گذاريحفاظاي از نمونه 4-پ

‌ای ‌حا ‌،کندفرد‌را‌حس‌می‌دسترسی‌،‌الکتریکیتجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌ ‌به‌دلی ‌غیرفعا ‌ساز ،‌با

‌.)نشان‌داده‌شده‌با‌عبور‌از‌تیراا ‌داخ ‌عکس(‌باشدعبور‌محصولات‌مجاز‌می

‌

‌
 الکتريکی حساس حفاظتی تجهیزاتبا  گذاريظافح -4-شکل پ

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌
 

 

 

 

‌
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 پیوست ت

 )اطلاعاتی(

 فعال سازچند دستگاه ‌عملیات

 جدول درستی عملکرد ماشین و موقعیت دو دستگاه فعال ساز -9جدول ت

 Aفرد 
‌

‌3موقعیت‌ ‌9موقعیت‌ ‌1موقعیت‌

‌خاموش ‌خاموش ‌خاموش ‌1موقعیت‌

‌خاموش Bفرد  ‌فعا  ‌خاموش ‌9موقعیت‌

‌خاموش ‌خاموش ‌خاموش ‌3موقعیت

‌

‌شده‌فعا مرکز‌‌موقعیتیعنی‌‌،9در‌موقعیت‌‌فعا ‌سازدو‌دستگاه‌‌باید‌فقط‌انگامی‌که‌‌ار‌ماشی عملیات‌

‌شود.‌فعا ‌،باشندمی

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌

‌
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 پیوست ث

 )اطحعاتی(

 مشترکهاي  رباتکاربردهاي مفهومی 

‌.مراجعه‌شود‌11-3بند‌‌،‌بهالزامات‌جهت‌-يادآوري

 کاربردنوع  توضیح هااظفح فاهدا

یا‌‌گیار بار‌-

‌تخلیه

جا ‌‌،‌درآزمون‌-

‌و‌ ‌دادن ‌قرار خود

‌کردنتمیز‌

‌خدمات‌-

اا ‌ثابت‌یا‌حساس‌اظفح -

‌اطرا ‌فضا ‌کار

‌کااش - ‌و‌سرعت یافته

‌کوچ  ‌کار شده‌فضا 

‌نزدی ‌پنجره

‌برا ‌ - ‌کار  ‌فضا  ایچ

‌بیرون‌پنجره‌وجود‌‌ربات در

‌ندارد

پایی ‌‌لبه‌کهانگامی -

‌از‌ ‌کوچکتر پنجره

mm1999اا‌اظفح‌،باشد‌

‌3-19-‌3بند‌مطاب 

- ‌ ‌خودکارعملیات

‌‌مستق  فضا ‌داخ 

‌حفاظت‌شده

‌پنجره‌ربات - ‌داخ 

‌کندحرکت‌می

‌وقفه - ‌در‌ایچ ا 

‌عملی طی‌‌خودکارات

‌‌‌‌اتفاق‌،دسترسی

‌افتدنمی

‌دادن‌تحوی پنجره‌‌

‌

‌جمع‌‌- ‌ام رو 

از‌رو ‌ام‌/‌کردن

‌خودکاربرداشت ‌

-ادایت‌مونتا ‌-

‌شده

خالی‌/پرکردن‌-

‌شدهادایتکردن‌

در‌جا ‌،‌آزمون‌-

‌دان،‌ ‌قرار خود

‌تمیز‌کردن

‌خدمات‌-

‌

اا ‌ثابت‌یا‌حساس‌حفاظ‌-

‌اطرا ‌فضا ‌کار

‌کااش‌- ‌و‌سرعت یافته

‌کوچ  ‌کار شده‌فضا 

‌نزدی ‌پنجره

‌نگه‌- ‌جهتداکنتر  ‌ر 

‌،حرکت ‌حرکت‌‌ برا 

‌شده‌ادایت

‌مستق ‌عملیات‌-

‌‌خودکار فضا ‌داخ 

‌حفاظت‌شده

‌رابط‌‌ربات‌- ‌پنجره ‌‌‌‌‌‌در

‌می ‌سپس‌و‌کندتوقف

‌دستی،‌ ‌صورت ‌به

‌ تواند‌می‌واسط،بیرون

‌حرکت‌کند

‌واسطپنجره‌

‌
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‌‌مشترک‌مونتا ‌-

‌مشترکحم ‌‌-

‌آزمون- ‌جا ‌، در

و‌‌،خود‌قرار‌دادن

‌تمیز‌کردن

‌خدمات‌-

‌‌سامانه‌- ‌افراد با‌تشخیص

‌از ‌تعداد‌‌استفاده ‌یا ی 

‌‌گرحسبیشتر ‌

یافته‌مطاب ‌سرعت‌کااش‌-

‌2-3-11-‌3بند)‌به‌‌مسافت

‌شود(مراجعه‌

-‌‌ ‌ایم  ‌رباتتوقف ‌انگام،

‌ ‌ممنوع‌دسترسی ‌فضا  به

‌راه‌ه،شد ‌امکان انداز ‌و

‌صورت‌مجدد ‌،خودکار‌به

اگر‌به‌طور‌‌پاکساز ،پس‌از‌

‌مناسب‌حفاظت‌شده‌است

-‌‌ ‌خودکارعملیات

‌ی ‌ ‌داخ  انفراد 

‌ ‌ ‌کار مشترک‌فضا 

‌با‌انسان(‌مشترک)

‌یافته‌‌- ‌کااش سرعت

‌توقف،‌ ‌و/یا ربات

‌فرد ‌ی  ‌که ‌انگامی

‌مشترک‌فضا ‌کار‌وارد

‌انسان‌مشترک) ‌‌(با

‌شودمی

‌مشترکفضا ‌کار‌

‌

‌ ‌و تنظیم‌بازرسی

به‌عنوان‌اا‌فرآیند

‌کاربرداا مثا  ،‌

‌جوشکار 

‌حساساا ‌ثابت‌یا‌حفاظ‌-

‌فضا ‌حفاظت‌شدهاطرا ‌

-‌‌ ‌دستگاه ‌ساز یا‌فعا 

‌تشخیص‌حضور‌فرد‌‌سامانه

‌کااش‌- ‌یا‌سرعت یافته

‌کوچ  ‌کار ‌پس‌فضا  شده

‌از‌ورود‌به‌فضا ‌کار‌

-‌ ‌برابر ‌در استفاده‌اقداماتی

‌نادرست

-‌‌ ‌خودکارعملیات

‌‌مستق  فضا ‌در

‌حفاظت‌شده

-‌‌ ‌انسانورود ‌به‌ی 

‌ ‌کار ‌،مشترکفضا 

‌مانگا ‌که ‌رباتی

‌سرعت‌ ‌با ‌را عملیاتش

‌کااش ‌یافته مسیر‌و

‌می‌یافتهکااش -ادامه

‌داد

‌بازرسی

‌
‌کار رنگ مونتا ‌،

‌شده‌ ادایت

‌یدست

‌سرعت‌کااش‌یافته‌‌-

-‌‌ ‌به ‌صورتکنتر 

‌نگهداشت ‌و‌حرکت‌دادن

-‌‌ ‌کار بسته‌‌مشترکفضا 

‌کاربردخطرات‌‌به

‌برا ‌‌- ‌کار فضا 

‌کاربرد‌خا 

‌طری ‌‌- ‌از حرکت

‌یادایت‌دست

‌ی ‌مسیر‌‌- حرکت‌در

‌یاز‌طری ‌ادایت‌دست

ادایت‌شده‌با‌‌ربات

‌دست

‌

‌
‌

‌

‌

‌

‌

‌
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 جپیوست 

‌اطحعاتی()

 فرايند مشاهده

 

 کلیات 9-ج

‌را‌به‌عملیظت‌افایم ‌که‌حداکثر‌ح‌رفتار‌الزاماتو‌‌فنی‌یبه‌عنوان‌ترکیبی‌از‌اقدامات‌ایمنفرایند‌‌مشااده

و‌‌عرضیمسیراا ‌‌و‌،اات‌از‌طری ‌محدودکردن‌سرعتحفاظای ‌‌که‌شودشناخته‌می‌،دادارائه‌میاپراتور‌

‌.شودحرکات‌غیرضرور ‌انجام‌می‌قطع

‌توصیه‌می اعما ‌‌با‌است،‌لازم‌به‌حد‌حفاظتیاقدامات‌‌درحالیکه‌،خودکار‌فراینداا موقت‌‌مشاادهشود

طور ‌انجام‌شوند‌که‌از‌استفاده‌‌ایمنی‌فنیاقدامات‌شود‌توصیه‌می.‌دانجام‌شون‌،جایگزی ‌حفاظتیاقدامات‌

‌‌جلوگیر ‌کنند.‌،به‌طور‌منطقیبینی‌نادرست‌قاب ‌پیش

‌می ‌ای ‌‌شودتوصیه ‌مصر ‌کنندهیکپارچهبی ‌‌ضرور ارتبا ‌‌موضوع‌،عملکردنوع ‌و به‌‌،ربات‌بعد ‌ساز

‌.ترجمه‌آنها‌به‌عم ،‌باشدو‌اپراتور‌‌رفتار‌الزاماتتحلی ‌‌تواناییمنظور‌

‌،1-جمطاب ‌شک ‌ا ‌ایده‌شودتوصیه‌می‌،گداخته‌شده‌فلزذرات‌‌پاششمث ‌‌،باقی‌ماندن‌ریس ‌صورتدر‌

‌.اعما ‌شود

‌.مراجعه‌شود‌19333ملی‌ایران‌شماره‌ندارد‌استابه‌‌،فرایند‌مشااده‌در‌مورداطحعات‌بیشتر‌برا ‌

‌برگرفته‌شده‌است.‌تپیوست‌،‌19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌از‌‌،ستوای ‌پی -يادآوري

 فرايند مشاهدهنکاتی در مورد  2-ج

‌.مراجعه‌شود‌1-شک ‌جبه‌

با‌اا ‌مرتبط‌وضعیترا‌از‌طری ‌‌کار‌فرایندتوان‌باشد؟‌آیا‌میمی‌کار‌فرایندتر‌نیاز‌به‌نظارت‌دقی آیا‌‌-الف

‌استاندارداا  ‌در ‌که ‌از‌عملیات ‌‌مناسب ‌شده‌Cنوع ‌‌،اندتنظیم ‌کردکنتر  ‌آیا ‌مث ‌سامانه؟ ‌بیشتر اا 

‌باشند؟مفید‌می‌نوفه‌ساختار  ‌اادستگاهاا ‌ویدیوئی‌یا‌دوربی 

که‌‌شده‌کافی‌داده‌توضیحات‌کنندهبه‌مصر ‌؟‌آیااست‌انجام‌شده‌بعد ‌کنندهمصر ‌بیشتر‌با‌مشاورهآیا‌

‌است؟‌ضرور کامحً‌‌،برا ‌تولید‌مورد‌نظر‌وضعیت‌اضافه‌عملیاتی ‌

ای ‌وضعیت‌اضافه‌رد‌کارباند؟‌آیا‌بت‌شدهث‌وضعیت‌اضافه‌عملیات،خصو ‌دلای ‌ه‌و‌ب‌مشاورهآیا‌نتایج‌ -ب

‌ماند؟می‌باقی‌محدودبه‌محتوا ‌لازم‌در‌دامنه‌استفاده‌مورد‌نظر،‌‌عاد ،در‌مقایسه‌با‌عملیات‌‌عملیات،

دقیقاً‌مشخص‌شود‌و‌‌وضعیت‌اضافه‌عملیات،رد‌کارببا‌‌ربات‌سامانهمورد‌انتظار‌‌استفاده شودتوصیه‌می -پ

استراتژ ‌ایمنی‌‌شود،‌توصیه‌میریس ‌ارزیابیبرا ‌تحلی ‌خطر‌و‌‌.گنجانده‌شود‌فنیدر‌اسناد‌بهتر‌است‌

‌فرایند(‌نزدی ‌به)فرد‌‌شرایط‌خا ‌شود.‌توصیه‌میمورد‌نظر‌باشد‌استفاده(‌شام ‌مراجعه‌شود‌2بند‌به‌)

‌؛گیردقرار‌‌مورد‌توجه
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ای ‌به‌دلی ‌‌.ت‌را‌برا ‌کااش‌ریس ‌داردولویا‌بالاتری ‌،به‌وسیله‌اقدامات‌طراحی‌اتاز‌خطر‌اجتناب‌-ت

‌می ‌دشوار ‌خطر ‌مدیریت ‌میباشدکه ‌توصیه ‌‌شود، ‌ایمنی ‌کااش‌ریس ‌فنیاقدامات ‌‌،برا  ‌در‌ویژهبه

‌شود.نظر ‌می‌گرفته ‌کردن‌‌،ریس ‌شکاا‌،ی ‌طر ‌از‌فنیدامات‌اق‌شودتوصیه ‌محدود ‌طر ‌دیگر ‌از و

‌را‌اد ‌قرار‌داد‌،برا ‌ممانعت‌از‌استفاده‌نادرست‌،حداق ‌مورد‌نیاز‌بهبه‌بیشتری ‌میزان‌‌یاتعمل‌وضعیت

‌:توسط‌،مثا به‌عنوان‌‌دتوانو‌ای ‌می

 ؛زفقط‌به‌سطح‌مورد‌نیا‌عرضی،محدود‌کردن‌ایم ‌سرعت‌و‌مسیراا ‌‌-1

‌؛کام ‌توقف‌متحرک‌پس‌از‌اا بخشمجدد‌دستی‌‌انداز راه‌-9

‌؛باشندی‌مورد‌نیاز‌نمیتعملیا‌وضعیت/‌محوراا ‌خطرناکی‌که‌برا ‌آن‌چنی ‌حرکات‌ایم ‌قطع‌-3

‌؛ابزار‌خودکارجلوگیر ‌از‌تعویض‌‌-2

‌؛تابلوجلوگیر ‌از‌تعویض‌‌-3

‌‌؛فشار‌بالا‌در‌کنندهخن ‌کنندهروانجلوگیر ‌از‌قرار‌دادن‌‌-6

‌)آسیب‌چشمی(؛‌خن ‌کننده‌ماده‌انتشار‌دستییید‌أت‌-3

‌‌)توقف‌اضطرار (؛‌اضطرار ‌در‌حالت‌برا ‌توقف‌اادستگاهسان‌به‌آدسترسی‌‌-3

‌.یا‌رمز‌ کلیدسوئیچ‌از‌طری ‌‌به‌عنوان‌مثا فقط‌دسترسی‌مجاز‌‌-2

ممک ‌است‌ایجاد‌‌بیشتر ‌وضعیت‌عملیاتی،‌حاص ‌شود‌فنیاا ‌اگر‌کااش‌ریس ‌مناسبی‌از‌روش -ث

‌‌؛شود

‌؛ادامه‌پیدا‌کندشوند،‌‌تمامفنی‌‌اقداماتتکرار‌تا‌وقتی‌که‌‌فرایند‌شودتوصیه‌می‌-ج

‌‌-چ ‌ریس ‌ب‌ارزیابیاگر ‌که ‌نمیاقیریس ‌نشان‌داد ‌قاب ‌قبو  ‌میباشدمانده ‌توصیه ‌سازیکپارچه‌شود،

از‌قبی ‌موارد‌زیر‌کم ‌‌تکمیلیاا ‌تواند‌در‌کااش‌ریس ‌به‌وسیله‌روشمی‌کنندهمصر ‌بررسی‌کند‌آیا

‌:کند

‌؛صححیت‌خا ‌کارمندان‌-1

‌؛)مدرک‌نوشته‌شده(‌اا ‌منظمدستورالعم ‌پیرو ‌از‌-9

اا ‌،‌پوشیدن‌لباسحفاظتی‌اا ‌اظتی،‌کفشفحاا ‌)به‌عنوان‌مثا ‌عین ‌ت‌شخصیحفاظتجهیزات‌‌-3

‌مناسب(؛

‌.تکمیلیعملکرد ‌‌اا وضعیت‌یاتی‌با‌در‌نظر‌گرفت عملاا ‌دستورالعم ‌الصاق‌-2

مشارکت‌ذکر‌شده‌در‌قادر‌به‌ایجاد‌‌مصر ‌کننده‌عاتی‌کسب‌کند‌مبنی‌بر‌ای ‌کهاطح‌سازیکپارچهاگر‌‌-ح

‌؛شودنتهیه‌‌ربات‌سامانهاضافی‌در‌‌یاتیعمل‌وضعیتایچ‌شود‌توصیه‌می‌،باشدمیبالا‌ن

‌ -خ ‌اطح‌سازیکپارچهاگر ‌ای ‌که ‌بر ‌مبنی ‌‌مصر ‌کنندهعاتی‌کسب‌کند ‌ایجاد ‌به ‌مشارکت‌مناسب‌‌‌قادر

کننده،‌و‌مصر ‌سازشود‌چنی ‌اقداماتی‌تحت‌موافقت‌بی ‌یکپارچهتوصیه‌می‌،باشدمیتوسط‌اقدامات‌بیشتر‌

اا ‌عحمتیا‌‌گیار به‌صورت‌عحمت‌و‌عملیاتدر‌راانما ‌‌الزامبه‌عنوان‌ی ‌‌شودتوصیه‌می‌ثبت‌شود‌و

‌؛دگنجانده‌شو‌ربات‌سامانهبر‌رو ‌‌دانده،‌اشدار

‌:باید‌در‌راانما ‌عملیات‌ثبت‌شوند‌،تکمیلی‌ییاتعمل‌وضعیت‌اامه‌اطحعات‌مرتبط‌ب‌-د

‌؛مورد‌نظر‌استفاده-1
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‌؛بینیاا‌در‌مقاب ‌استفاده‌نادرست‌قاب ‌پیشپیشگیر -9

‌؛کردااکارو‌عملیات‌توضیح‌در‌مورد‌-3

 ؛انجام‌شوند‌مصر ‌کننده‌طتوسث‌و‌ج‌اا ‌بنداقداماتی‌که‌باید‌طب ‌-2

‌.تعمیر‌و‌نگهدار ‌و‌کنتر ‌امرتبط‌ب‌الزاماتسایر‌-3
 

‌

‌

‌خیر  

                                        ‌
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 چپیوست 

 (الزامی)

 ايمنی الزاماتاقدامات و  تصديقهاي روش

‌ ‌برا ‌ایمنی‌‌کارایی‌الزامات‌1-چجدو  ‌که ‌شده‌رباتمخصو ‌را ‌قدر ‌ضرور ‌شناخته ‌باید‌‌اندبه که

‌.کندرا‌فهرست‌می‌گیار ‌شوند،یا‌ام‌تصدی ‌و‌ام‌صحه‌شوند‌گیار یا‌صحه‌تصدی 

‌مراجعه‌شود.‌،ای ‌جدو ‌استفاده‌از‌اایی‌در‌موردبرا ‌نکته‌3-6به‌بند‌

 ايمنی الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ جدول

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

‌9-3 سخت افزار( /افزار)نرم مرتبط با ايمنیکنترل  سامانه کارايی

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
در‌‌کارایی‌تعیی و‌اطحعات‌و‌معیاراا‌برا ‌‌کاراییاا ‌شر ‌قابلیت

‌.دستورالعم ‌استفاده
3-9-1‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌.3ساختار‌رده‌‌،باشدمی‌PL=dیی‌اکار 3-9-9‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
نباید‌‌فاصله‌آزمایشو‌‌‌1افزار ،‌روادار ‌خرابی‌سخت‌SIL2یی‌اکار

‌.سا ‌باشد‌99کمتر‌از‌
3-9-9‌

×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌.ریس ‌برا ‌تعیی ‌کارایی‌ارزیابینتایج‌ 3-9-3‌

‌3-3 طراحی و نصب

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌.طراحی‌و‌انتخاب‌شده‌است‌،براساس‌شرایط‌سامانه 3-3-1‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌.ت‌شده‌باشدحفاظ‌منطقهباید‌در‌بیرون‌از‌‌خودکار‌وضعیتانتخاب‌ 3-3-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌.باشند‌‌IEC 60204-1استاندارد‌باید‌مطاب ‌کاراندازاا ‌کنتر  3-3-3‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
نباید‌به‌ایچ‌فرمان‌کنتر ‌خارجی‌یا‌شرایطی‌که‌‌ربات‌سامانه

‌.اا ‌خطرناک‌ایجاد‌می‌کنند‌واکنش‌نشان‌دادوضعیت
3-3-3‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌.سازنده‌را‌برآورده‌کنند‌الزاماتامه‌منابع‌تغییه‌باید‌ 3-3-2‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌
دراا ‌محفظه‌الکتریکی‌باید‌طور ‌نصب‌شوند‌که‌کامحً‌باز‌شوند‌و‌

‌.مسیراا ‌فرار‌امیشه‌در‌دسترس‌باشند
3-3-2‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌.را‌برآورده‌کنند‌‌‌IEC 60204-1استانداردباید‌‌حفاظتیاتصالات‌ 3-3-3‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌.ساز ‌انر  ‌خطرناک‌تهیه‌شوندجداامکانات‌ 3-3-6‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌.گیار ‌شوندساز ‌انر  ‌خطرناک‌باید‌به‌وضو ‌عحمتجدا‌وسای  3-3-6‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌.آزاد‌ساز ‌کنتر ‌شده‌انر  ‌خطرناک‌باید‌تهیه‌شوند‌وسای  3-3-3‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
‌‌‌‌باید‌به‌وضو ‌خطرناک‌شده‌انر  آزادساز ‌کنتر ‌وسای 

‌.گیار ‌شوندعحمت
3-3-3‌

‌   
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 ايمنی الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ جدولادامه 

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند

 

 الزامات و/يا اقدامات ايمنی

 

 بندهازير 

I H G F E D C B A 

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌.ه‌باشدتجهیز‌شد‌حفاظتیی ‌توقف‌‌با‌ربات‌سامانه 3-3-3-1‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌.باشد‌هتجهیز‌شد‌،ی ‌توقف‌اضطرار ‌مستق با‌‌ربات‌سامانه 3-3-3-1‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
 ‌اادستگاه‌تصا باید‌امکاناتی‌برا ‌ا‌و‌حفاظتی‌اا ‌اضطرار توقف

‌.داشته‌باشند‌خارجی‌حفاظتی
3-3-3-1‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
‌کاربرداا ‌سایریا‌‌رباتار‌ایستگاه‌کنتر ‌که‌قادر‌به‌شروع‌حرکت‌

‌.دی ‌توقف‌اضطرار ‌داشته‌باش‌،باشدخطرناک‌می
3-3-3-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
خطرناک‌در‌سلو ‌‌کارکرداا و‌دیگر‌‌رباتامه‌حرکات‌‌کارانداز ،

‌.دکنمتوقف‌ربات‌را،‌
3-3-3-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌یا‌محدوده‌کنتر ‌برا ‌،سامانهی ‌توقف‌اضطرار ‌مجزا‌برا ‌دارا ‌

‌.باشد‌اا ‌چندگانهکارکرد
3-3-3-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
امان‌محدوده‌‌، ‌توقف‌اضطرار ‌در‌ی ‌فضا ‌کاراادستگاهامه‌

‌.کنتر ‌را‌داشته‌باشند
3-3-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌.آمده‌است‌دستورالعم ‌استفادهاطحعات‌محدوده‌کنتر ‌در‌ 3-3-3-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌باشد‌9-3-3-‌3بند‌توقف‌اضطرار ‌باید‌مطاب ‌کارکرد 3-3-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌.باشد‌1یا‌‌9توقف‌از‌رده‌توقف‌اضطرار ‌باید‌‌کارکرد 3-3-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
که‌ای ‌مگر‌باشد‌،3رده‌،‌‌PL=dتوقف‌اضطرار ‌باید‌مطاب ‌‌کارکرد

‌.ریس ‌معیاراا ‌عملکرد‌دیگر ‌را‌تعیی ‌کند‌ارزیابی
3-3-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌

سیگنا ‌خروجی‌توقف‌اضطرار ‌باید‌انگامی‌که‌‌در‌صورت‌امکان

به‌کار‌خود‌ادامه‌داد‌در‌غیر‌‌،شودجدا‌می‌ربات‌سامانهمنبع‌تغییه‌

‌.باید‌ی ‌سیگنا ‌توقف‌اضطرار ‌تولید‌کند‌،ای ‌صورت

3-3-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌.اندآمده‌دستورالعم ‌استفادهاضطرار ‌در‌‌بهبود‌اا رویه 3-3-11‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
‌ربات‌سامانهه‌ب‌،اضطرار ‌بهبوداا ‌یهرو‌اا سبچبریا‌‌ئمعح

‌.اندارائه‌شده‌جهت‌الصاقی‌یاادستورالعم اند‌یا‌شده‌الصاق
3-3-11‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
‌ثرمؤ‌اشدار ‌وسای با‌امان‌نوع‌‌،اشدار ‌نامشخص‌و‌مبهم‌ئمعح

‌.اندجایگزی ‌شده 3-3-19‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌
‌تعیی ‌دستورالعم ‌استفادهمشخص‌شده‌و‌در‌‌روشنایی‌کار،سطح‌
‌.اندشده 3-3-13‌

‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌.استشده‌‌فراام‌،مناسب‌عملیات‌روشنایی‌یکپارچه 3-3-13‌

×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌.مد‌نظر‌قرار‌گیرند‌کاربردخطرات‌‌،ربات‌سامانه‌ساز یکپارچهدر‌ 3-3-12‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌
نده‌را‌امانطور‌سازاا ‌راانمایی‌،ااماشی ‌سایرارتبا ‌با‌‌الزامات

‌.دنبا ‌کنند‌،اندآمده‌دستورالعم ‌استفادهکه‌در‌
3-3-12‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
قسمت‌او ‌آنها‌باید‌با‌‌یکپارچه‌ساز و‌‌سازفعا  ‌اادستگاهسایر‌

‌.مطابقت‌داشته‌باشند‌،ای ‌استاندارد
3-3-13‌
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‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول

 يا /و تصديق يهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير  الزامات و/يا اقدامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
پرسن ‌مورد‌انتظار‌‌دبرا ‌تعدا‌کافی‌تکمیلی‌سازفعا اا ‌دستگاه

‌.اندشده‌فراام‌،فضا ‌حفاظت‌شدهدرون‌
3-3-13‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌کردکار‌،رباتی ‌کنتر ‌‌امرتبط‌ب‌متعدد‌سازفعا اا ‌هدستگا

‌.امسان‌دارند
3-3-13‌

×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
در‌مناطقی‌از‌سلو ‌که‌پرسن ‌در‌معرض‌خطر‌‌سازفعا  ‌اادستگاه

‌.قف ‌شوند‌،تجهیزات‌می‌باشند‌سایراضافی‌یا‌‌رباتاز‌سمت‌
3-3-13‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌مجدد‌جداگانه‌‌انداز راهتجهیزات‌قف ‌شده‌اضافی‌نیازمند‌ی ‌

‌.باشندمی
3-3-13‌

‌2-3 رباتمحدود کردن حرکت 

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
با‌توجه‌به‌گیار ‌محیطی‌حفاظبه‌وسیله‌‌،فضا ‌حفاظت‌شده

ایجاد‌شده‌‌،و‌خطرات‌درون‌آن‌و‌جانماییقرارگیر ‌مححظات‌مکان‌
‌.است

3-2-9‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌
‌،مجر ‌نهایی‌،رباتکه‌حرکت‌با‌وسایلی‌‌رباتفضا ‌محدود‌شده‌

‌.ایجاد‌شده‌است‌،کنندقطعه‌کار‌را‌محدود‌میاا‌و‌قید‌و‌بست
3-2-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌.قرار‌دارد‌فضا ‌حفاظت‌شدهدرون‌‌،فضا ‌محدود‌شده 3-2-9‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌

قرار‌‌نزدیکتر‌به‌خطر‌از‌فضا ‌محدود‌شده‌،محیطیاا ‌ظافح

‌بند‌برا ‌ای ‌طراحی‌شده‌است‌که‌مطاب ‌محیطیاظ‌فحندارند‌یا‌

‌.محدود‌کننده‌باشد‌،3-2-3

3-2-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌
قسمت‌او ‌ای ‌‌با‌مطاب ‌رباتمحدود‌کننده‌مکانیکی‌‌وسای 

‌.باشند‌استاندارد
3-2-3‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
قسمت‌او ‌ای ‌‌با‌مطاب ‌رباتمحدود‌کننده‌غیرمکانیکی‌‌وسای 

‌.باشند‌استاندارد
3-2-3‌

×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌

مکانیکی‌محدود‌غیر‌وسای اا ‌کنتر ‌استفاده‌شده‌برا ‌‌سامانه

مگر‌اینکه‌‌،باشند‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردمطاب ‌‌،رباتکننده‌

‌.دیگر ‌را‌تعیی ‌کند‌کارایی‌،ریس ‌ارزیابی

3-2-3‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌
در‌ار‌محاسباتی‌از‌‌،محدود‌کننده‌وسای ‌اتوقف‌مرتبط‌ب‌فاصله

‌.گنجانده‌شود‌،فضا ‌محدود‌شده
3-2-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌اند.و‌ایم ‌شده‌، ‌محدود‌کننده‌به‌درستی‌تنظیماادستگاه 3-2-3‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌

‌،روندکننده‌غیرمکانیکی‌به‌کار‌میاا ‌محدوددستگاهکه‌انگامی
قسمت‌)‌فضا‌کننده‌و‌محدودایمنی‌مجاز‌شام ‌محور‌نرم‌افزار ‌

با‌بار‌واقعی‌‌ربات،‌فضا ‌محدود‌شده‌بر‌اساس‌(او ‌ای ‌استاندارد
‌.شودمشخص‌می

‌

3-2-3‌
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‌يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول

 يا /و ي تصديقهاروش
 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌

‌،9-9-‌3بند‌مطاب ‌نظارتی‌سامانهبه‌وسیله‌ی ‌‌رباتاگر‌سرعت‌
تواند‌بر‌اساس‌سرعت‌فضا ‌محدود‌شده‌می‌ه‌است،دمحدود‌ش
فضا ‌محدود‌شده‌بر‌اساس‌حداکثر‌‌،در‌غیر‌اینصورت‌.واقعی‌باشد
‌.باشدمی‌رباتسرعت‌

3-2-3‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
اا ‌شده‌و‌محدودیتریز ‌برنامه‌مجازاطحعات‌در‌مورد‌ایمنی‌

‌است.‌گنجانده‌شده‌دستورالعم ‌استفادهدر‌‌،فضا
3-2-3‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
دستگاه‌محدود‌کننده‌‌به‌عنوان‌محیطیاظ‌فح‌که‌در‌موارد 

‌الزاماتشوند‌تا‌میریس ‌استفاده‌‌ارزیابینتایج‌‌است،طراحی‌شده‌
‌.را‌تعیی ‌کنند‌ظافح‌تغییر‌شک قدرت‌و‌‌،طراحی

3-2-3‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌
‌رباتبه‌توقف‌قادر‌‌،اا ‌محدودکننده‌مکانیکی‌دینامی دستگاه

‌.تحت‌بار‌و‌سرعت‌مجاز‌باشند
3-2-2‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌الزاماتمطاب ‌‌،دینامی ‌کننده‌ط‌ب‌محدوداا ‌ایمنی‌مرتبکنتر 

‌.باشند‌9-‌3کارایی‌بند
3-2-2‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
دستورالعم ‌دینامیکی‌در‌‌کننده‌محدود‌مناط گیر ‌مکان‌قرار
‌اند.تعیی ‌شده‌استفاده

3-2-2‌

‌3-3 جانمايی

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌.شده‌است‌،‌اجرا19-‌3بند‌مطاب ‌محیطی‌گیار حفاظ 3-3-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ × × 

فشاراا ‌موارد‌زیر‌لحاظ‌شود:‌‌حفاظتی،انتخاب‌دستگاه‌در‌
‌ثیرات‌خارجیو‌سایر‌تأور ‌شده‌افر‌اثر‌مواد،‌عملیاتی‌مورد‌انتظار

‌‌مربوطه.
3-3-1‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌
مطاب ‌‌مکانیکی‌و‌‌آن‌سو ‌آن،اا ‌اظفحفواص ‌ایمنی‌تا‌

‌باشند.‌11399استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌
3-3-1‌

‌ ×     ×  × 
 ‌ISOاستاندارد‌ه‌مطاب کننداا ‌قف اظفاز‌ح‌یحداق ‌فواص ‌ایمن

‌باشند.‌13855
3-3-1‌

‌ ×     ×  × 
استاندارد‌ملی‌ایران‌مطاب ‌‌،از‌برخوردحداق ‌فاصله‌برا ‌جلوگیر ‌

‌باشد.‌19393شماره‌
3-3-1‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌
در‌مناط ‌کار ‌که‌‌mm399به‌اندازه‌‌دسترسیحداق ‌فضا ‌

‌ه‌است.باقی‌ماند‌،نیازمند‌استفاده‌از‌سرعت‌بالا ‌دستی‌باشند
3-3-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
اجازه‌داد‌که‌وظایف‌در‌بیرون‌از‌‌طراحی‌جانمایی‌در‌صورت‌امکان،

‌انجام‌شوند.‌فضا ‌حفاظت‌شده،
3-3-9‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
فضا ‌حفاظت‌انجام‌وظایف‌در‌‌اا مح دسترسی‌ایم ‌و‌کافی‌به‌

‌.فراام‌شده‌است‌شده
3-3-9‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌.دسترسی‌بدون‌خطر‌باشند‌وسای مسیراا‌و‌ 3-3-9‌
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‌يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌اند.با‌تکرار‌بالا‌تهیه‌شده‌یبرا ‌وظایف‌دائمیدسترسی‌‌وسای  3-3-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌
بالاتر‌از‌سطح‌دسترسی‌‌که‌دسترسی‌به‌تجهیزات‌الکتریکی‌وسای 

‌.اند،‌فراام‌شدهاندمعمولی‌قرار‌گرفته
3-3-9‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌
‌بی ‌ ‌قرار‌گرفته‌در‌سطح‌دسترسیاادستگاهدسترسی‌به‌‌وسای 

mm299و‌‌mm9999، ند.اتدارک‌دیده‌شده‌‌
3-3-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌
‌مطاب ‌،اا ‌متحرک‌و‌ثابتنردبانسکواا،‌مسیر‌اا ‌عبور‌،پله‌اا،‌

‌اند.طراحی/انتخاب‌شده‌‌‌ISO 14122استاندارد
3-3-9‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌شود.‌فراام‌،اا ‌مجاورگیار ‌بی ‌سلو حفاظ 3-3-9‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌د.فراام‌شو‌،انتقا ‌مواد‌حی ‌مجاور،اا ‌سلو گیار ‌حفاظ 3-3-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
مواد‌وارد‌و‌‌فضا،‌که‌در‌آن‌ا فضا ‌حفاظت‌شدهافراد‌وارد‌شده‌به‌‌

‌شوند.‌،‌ردیابیشوندخارج‌می
3-3-3‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
یا‌خطرات‌را‌به‌‌،کنندحفاظتی‌از‌ارتبا ‌با‌خطر‌جلوگیر ‌‌اقدامات

‌حالت‌ایم ‌در‌آورند.
3-3-3‌

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌

یا‌ی ‌‌3-2-6-3و‌‌9-2-6-‌3بنداا ‌مطاب ‌عملیاتیاا ‌وضعیت

‌فضا ‌حفاظت‌شدهدرون‌‌مشااده‌فرایندت‌کنتر ‌مجزا‌برا ‌وضعی

‌اند.فراام‌شده

3-3-2‌

‌6-3 کاربرد وضعیت عملیاتی سامانه ربات

‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
وضعیتی‌‌اند،‌دریکی‌که‌برا ‌عملیات‌انتخاب‌نشدهربات‌اا سامانه

‌.مانندب‌رباتچندگانه‌سلو ‌‌ایم ‌در
3-6-1‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
،‌خطر‌کننددر‌سلو ‌که‌به‌طور‌دستی‌عم ‌نمی‌اا رباتسایر‌

‌کنند.ایجاد‌ن
3-6-1‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ممنوع‌باشد.‌آگااانهغیر‌مجاز‌و/یا‌غیر‌‌وضعیتانتخاب‌ 3-6-9‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌انتخاب‌شده‌را‌فعا ‌کند‌نه‌عملیات‌را.‌وضعیتفقط‌‌،انتخاب‌وسای  3-6-9‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌مورد‌نیاز‌است.‌،رباتانداز ‌جداگانه‌برا ‌شروع‌عملیات‌کار 3-6-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌.شودتهیه‌‌عملیاتی،‌وضعیتعحمت‌واضحی‌از‌ 3-6-9‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌خطر‌ایجاد‌نمی‌کند.‌عملکرد تغییر‌حالت‌ 3-6-9‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
ی ‌توقف‌سبب‌‌خودکار،‌حی ‌وضعیت‌حفاظت‌شدهورود‌به‌فضا ‌

‌.شود‌حفاظتی
3-6-3-1‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
رار ‌یا‌توقف‌حفاظتی‌را‌شرایط‌توقف‌اضط‌خودکار،‌وضعیتانتخاب‌
‌کند.لغو‌نمی

3-6-3-9‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌.ردقرار‌دا‌فضا ‌حفاظت‌شدهبیرون‌از‌خودکار،‌‌وضعیتانتخاب‌ 3-6-3-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌باعث‌ایجاد‌توقف‌شود.‌خودکار،‌وضعیتتغییر‌از‌

‌
3-6-3-9‌
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‌يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ جدولادامه 

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌شروع‌شده‌است.‌فضا ‌حفاظت‌شدهاز‌بیرون‌‌خودکارعملیات‌ 3-6-3-3‌

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
اا‌فعا ‌می‌باشند‌حفاظ‌الت‌خودکار‌فقط‌انگامی‌که‌امهشروع‌ح

‌انجام‌می‌شود.
3-6-3-3‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌باشد.ی‌ساده‌میعملیات‌انداز ‌مجدد،راهو‌شروع‌ 3-6-3-2‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌باشند.مقدم‌می‌انداز ‌مجدد،و‌راهبر‌شروع‌به‌کار‌‌حفاظتیاقدامات‌ 3-6-3-2‌

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌باشد.می‌9-9-3بند‌‌مطاب ‌مرتبط‌با‌ایمنیکنتر ‌‌کارکرد 3-6-3-2‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌‌انداز ‌مجدد،و‌راهشروع‌به‌کار‌‌انداز ‌دستی‌جهتاا ‌کارقف 

‌.اندفراام‌شده
3-6-3-2‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
از‌شروع‌به‌‌،باشندمی‌فضا ‌حفاظت‌شدهانگامی‌که‌پرسن ‌درون‌

‌در‌امان‌استند.‌انداز ‌مجدد،و‌راهکار‌
3-6-3-2‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
فضا ‌حفاظت‌از‌درون‌‌انداز ‌مجدد،و‌راهاا ‌شروع‌به‌کار‌کنتر 

‌توانند‌فعا ‌شوند.نمی‌شده
3-6-3-2‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌

‌کنند‌تضمی اند‌تا‌فراام‌شده‌کارکرد ایمنی‌‌حفاظتی‌واقدامات‌

فضا ‌حفاظت‌کسی‌درون‌‌انداز ‌مجدد،و‌راهپیش‌از‌شروع‌به‌کار‌

‌نیست.‌شده

3-6-3-2‌

‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
تشخیص‌حضور‌یا‌اشدار‌پیش‌از‌شروع‌قاب ‌‌،لزوم‌صورتدر‌

‌فراام‌شود.‌،شنیدن‌و‌دیدن
3-6-2-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
فضا ‌حفاظت‌درون‌‌، ‌توقف‌اضطرار ‌قاب ‌دسترسیاادستگاه

‌اند.شده‌فراام‌شده
3-6-2-1  

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
استفاده‌‌واحد‌کنتر ‌دستیاز‌‌ی،کنتر ‌داخلی‌انگام‌دخالت‌دست

‌کند.
3-6-2-1  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌اا ‌کنتر ،‌مشااده‌فضا ‌کار‌را‌ممک ‌سازد.مکان‌قرارگیر ‌دستگاه 3-6-2-1  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
قرار‌‌،نزدی ‌ار‌دستگاه‌کنتر ‌شروع‌به‌کار‌،دستگاه‌کنتر ‌توقف

‌.گیرد
3-6-2-1  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌کنتر ‌از‌منابع‌دیگر‌غیرممک ‌شود.‌،کنتر ‌محلی‌حی  3-6-2-1  

× ×‌ ‌ ×  ‌ ×‌ × ‌ ‌.ودانجام‌شویژگی‌جابجایی‌با‌استفاده‌از‌‌TCPتنظیم‌ 3-6-2-9  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌باشد.‌mm/s939کم‌تر‌از‌،TCPحداکثر‌سرعت‌ 3-6-2-9  

 ‌ ×‌  ‌    ‌ ‌.تعیی ‌اینکه‌آیا‌سرعت‌پایی ‌تر‌مورد‌نیاز‌است 3-6-2-9  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌.باشدبرا ‌حرکت‌لازم‌می‌،رد فعا ‌ساز‌کارکدستگاه‌ 3-6-2-9  

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
براورده‌‌واحداا ‌کنتر ‌دستیو‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزامات

‌اند.شده
3-6-2-3  

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌باشد.‌فعا ‌سازدستگاه‌‌کارکرد ‌شام ‌آزمون‌دستورالعم ‌استفاده، 3-6-2-3  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌،دستی‌باشد‌وضعیتکنتر ‌از‌را‌دور‌فقط‌انگامی‌که‌دستگاه‌در‌

‌.باشدامکان‌پییر‌
3-6-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
در‌ی ‌زمان‌‌،انگام‌کنتر ‌از‌راه‌دور‌واحدفقط‌ی ‌منبع‌کنتر ‌

‌باشد.فعا ‌می
3-6-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
کند‌و‌شرایط‌خطرناک‌را‌لغو‌نمی‌موضعی‌انتخاب‌،کنتر ‌از‌راه‌دور

‌کند.ایجاد‌نمی
3-6-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
امکان‌‌موضعی‌عملیات،فقط‌از‌کنتر ‌‌،از‌راه‌دور‌کارکردفعالساز ‌

‌پییر‌باشد.
3-6-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
مجاز‌که‌از‌راه‌دور‌اایی‌برا ‌محور‌نرم‌افزار ‌ایمنی‌محدودیت

‌و‌پارامتراا ‌محدوکننده‌فضا‌وجود‌دارند.‌کندتغییر‌می
3-6-3‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
وجود‌‌،باشدعحمتی‌که‌نشان‌دانده‌فعا ‌بودن‌کنتر ‌از‌راه‌دور‌می

‌دارد.
3-6-3‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
از‌کنتر ‌از‌راه‌دور‌‌،باشدانگامی‌که‌در‌سرعت‌‌بالا ‌دستی‌می

‌جلوگیر ‌شود.
3-6-3‌

×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌.کند‌الزامات‌دخالت‌از‌راه‌دور‌را‌فراام‌دستورالعم ‌استفاده، 3-6-3‌

‌3-3 واحدهاي کنترل دستی

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
-می‌‌‌استفاده‌فضا ‌حفاظت‌شدهکه‌درون‌‌واحداا ‌کنتر ‌دستی

‌باشند.قسمت‌او ‌ای ‌استانداردمطاب ‌‌،شوند
3-3-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌باشد.‌9-3-3-‌3بند‌مطاب ‌واحد‌کنتر ‌دستیتوقف‌اضطرار ‌ 3-3-1  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌
مناسب‌و‌کافی‌‌کاب با‌سیم‌باید‌طو ‌و‌دوام‌‌واحداا ‌کنتر ‌دستی

‌باشد.داشته‌
3-3-1  

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
تهیه‌شده‌‌آسیب،برا ‌جلوگیر ‌از‌واحد‌کنتر ‌دستی‌ذخیره‌ساز ‌

‌است.
3-3-1  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
قسمت‌‌الزامات‌،قاب ‌جدا‌شدن‌یابدون‌سیم‌واحداا ‌کنتر ‌دستی‌

‌.را‌براورده‌کند‌او ‌ای ‌استاندارد
3-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردمطاب ‌‌فعا ‌سازتوقف‌اضطرار ‌و‌دستگاه‌

‌باشند.
3-3-9  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌آگااانه‌اجتناب‌شود.از‌کنتر ‌غیر 3-3-9  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
‌سامانهبی‌سیم‌به‌طور‌امزمان‌به‌بیش‌از‌ی ‌واحد‌کنتر ‌دستی‌

‌.باشدمتص ‌ن‌ربات
3-3-9  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
انه‌برا ‌شروع‌مجدد‌آگاا‌یو‌عمل‌قطع‌سیگنا ‌سبب‌ایجاد‌توقف

‌باشد.
3-3-9  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌الزامات‌را‌براورده‌کند.‌،ساز قطع‌ارتبا ‌و‌ذخیره‌ 3-3-9  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌شده‌است.‌فراام‌،نقطه‌کنتر ‌واحد 3-3-9  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
شته‌باشد‌که‌نشان‌عحمتی‌دا‌ه،رباتچند‌‌واحد‌کنتر ‌دستیکنتر ‌

‌د.نشوکنتر ‌می‌اارباتکدام‌‌داد
3-3-3  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌باشند.‌وضعیت‌عملیاتیانتخاب‌شده‌در‌امان‌‌اا ربات‌-امه‌چند 3-3-3  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ند.ساز‌نشوخطر‌،انداایی‌که‌انتخاب‌نشده‌ربات 3-3-3  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
را‌براورده‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزاماتاا ‌ادایت‌دستی‌کنتر 

‌د.کنن
3-3-2‌

‌3-3 تعمیر ونگهداري

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
‌‌سازندهاا ‌اند‌و‌توصیهشده‌فراامو‌تعمیر‌‌اایی‌جهت‌بازرسیرویه

‌.باشدممک ‌می‌پیوسته‌عملیات‌ایم ‌گرفته‌است‌ومد‌نظر‌قرار‌
3-3-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
ا ‌دوره‌ کردکار‌آزمون‌الزاماتی‌برا شام ‌‌دستورالعم ‌استفاده

‌تجهیزات‌باشد.‌مرتبط‌با‌ایمنیاجزاء‌
3-3-1‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
تعمیر‌و‌نگهدار ‌طراحی‌شده‌‌جهتبرا ‌دسترسی‌ایم ‌‌سامانه

‌است.
3-3-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
در‌‌که‌یجزئیات‌خطرناک‌بابرا ‌کنتر ‌انر  ‌‌وسایلی‌سامانه‌دارا 

‌.،‌باشدقید‌شده‌است‌دستورالعم ‌استفاده
3-3-9  

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
وظایفی‌که‌‌جهت‌اجرا ‌،اا ‌جایگزی ‌کافیاظفحسامانه‌دارا ‌

‌.،‌باشدشوندمیکردن‌انر  ‌انجام‌جدا‌بدون‌
3-3-9  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌.را‌ممک ‌سازند‌دسترسی‌آسان‌باشند‌تا‌اندازه‌مناسببا‌اا‌اظفح 3-3-3‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
فراام‌تعمیر‌و‌نگهدار ‌غیر‌معمو ‌وظایف‌ثابتی‌که‌برا ‌‌ اااظفح

‌فقط‌با‌استفاده‌از‌ابزار‌قاب ‌جدا‌شدن‌باشند.‌اند،شده
3-3-3  

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌

‌ترجیحاً‌،حفاظتی ‌اادستگاهمتعدد‌به‌وسیله‌‌رسینقا ‌دست

جایی‌اا ‌قاب ‌جابهظت‌شوند.‌حفاظافح،‌جاییاا ‌قاب ‌جابهحفاظ

‌فرمان‌شروع‌به‌کار‌را‌آغاز‌نکنند.‌،اظتفحموقعیت‌با‌رسیدن‌به‌

3-3-3  

×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌

شده‌انگام‌بسته‌بودن‌ظت‌افح‌ناحیهامکان‌باقی‌ماندن‌در‌‌کهزمانی

بیشتر‌فراام‌‌حفاظتیاقدامات‌،‌قاب ‌جابجایی‌وجود‌داردظ‌افح

‌.اندشده

3-3-3  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
ی ‌دستگاه‌تشخیص‌حضور‌که‌در‌ارتبا ‌با‌قف ‌شروع‌به‌کار‌مجدد‌

استاندارد‌ملی‌ایران‌از‌‌9نوع‌‌الزاماتحداق ‌‌شده‌است،استفاده‌
‌.را‌براورده‌کند‌61226-1شماره‌

3-3-3  

‌3-2 (IMS)تولید يکپارچه سامانهرابط 

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
سایر‌را‌که‌به‌وسیله‌‌یخطرات‌سامانه،‌ساز یکپارچهریس ‌و‌‌ارزیابی

‌د.ناند‌را‌مد‌نظر‌قرار‌داایجاد‌شده‌فضا ‌حفاظت‌شدهتجهیزات‌در‌
3-2-1‌
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‌يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
IMSاا ‌مرتبط‌بخشدارد‌که‌بر‌امه‌‌تکیتوقف‌اضطرار ‌‌کارکرد‌

‌گیارد.ثیر‌میبه‌ام‌در‌ی ‌ماشی ،‌تأ
3-2-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌باشد.‌9-3-3-‌3بند‌توقف‌اضطرار ‌مطاب  3-2-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
مورد‌محدوده‌کنتر ‌ار‌دستگاه‌‌اطحعاتی‌در‌دستورالعم ‌استفاده

‌.باشدتوقف‌اضطرار ‌
3-2-9‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌9-9-‌3بند‌مطاب ‌،رباتو‌‌IMSبی ‌‌مرتبط‌با‌ایمنیاا ‌کنتر 

‌باشند.
3-2-3  

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
اا ‌رکات‌خطرناک‌درون‌منطقه‌و‌در‌رابطحبر‌‌،مداراا ‌ایمنی

‌.گیار‌باشندتأثیر‌،امجوار‌مناط 
3-2-3  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌باشد.‌آگاه‌موضعی،از‌انتخاب‌کنتر ‌‌IMSکنتر ‌‌سامانه 3-2-2‌

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ IMSرا‌لغو‌کند.‌موضعیتواند‌کنتر ‌نمی‌‌ 3-2-2  

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌وضعی،و‌اضطرار ‌در‌طی‌کنتر ‌م‌حفاظتیاا ‌توقف‌کارکرد

‌.عملیاتی‌باقی‌بمانند
3-2-2  

×‌ ×‌ ‌   × ‌  ×‌
‌‌‌‌‌که‌کنتر ‌‌موارد در‌نزدیکی‌‌موضعیانتخاب‌کنتر ‌‌وسای 

‌قرار‌دارند.‌،شوندمی
3-2-2  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
فضا ‌حفاظت‌درون‌‌را‌شرایط‌خطرناک‌موضعی،انتخاب‌کنتر ‌‌لغو

‌کند.ایجاد‌نمی‌شده،
3-2-2  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
فضا ‌حفاظت‌شده‌اتفاق‌بیافتد،‌آنگاه‌درون‌تواند‌میانتخاب‌‌لغواگر‌

‌باشد.از‌بیرون‌سلو ‌مورد‌نیاز‌می‌ا یید‌جداگانهتأ
3-2-2  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌باشند.‌13-3-‌3بند‌بیشتر‌مطاب ‌سازفعا  ‌اادستگاه 3-2-2  

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌قف ‌شده‌است.،‌IMSاا ‌ساز‌مواف ‌با‌محدودهفعا دستگاه‌ 3-2-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌باشد.‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردمطاب ‌‌وضعیتانتخاب‌ 3-2-6‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
IMSدر‌انگام‌لزوم‌،شام ‌منطقه‌بند دستی‌ایم ‌ت‌برا ‌مداخل‌،‌

‌طراحی‌شده‌است.
3-2-3  

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
مطاب ‌‌وظیفه،ی ‌منطقه‌‌وندر‌ربات‌سامانه‌یکپارچه‌ساز 

‌باشد.‌19333استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌
3-2-3  

‌19-3 گذاريحفاظ

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌الزامات‌حفاظتی ‌اادستگاهاا‌و‌ظحفا

‌د.براورده‌کنن‌را19199
3-19-1‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
وظایف‌و‌خطرات‌‌امهدر‌نظر‌گرفت ‌با‌‌محیطیاا ‌اظفحانتخاب‌

‌شود.انجام‌
3-19-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌
اا‌به‌طور‌ایم ‌نصب‌و‌به‌طور‌دقی ‌در‌جا ‌خود‌قرار‌داده‌ظحفا

‌اند.شده
3-19-3-1‌
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‌يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
را‌براورده‌‌‌ISO 14120الزامات‌استانداردثابت‌و‌متحرک‌‌ ااظحفا

‌.کنند
3-19-3-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
الزامات‌اا ‌ثابت‌و‌متحرک‌مطاب ‌اظفحار‌خطر ‌تا‌‌حداق ‌فاصله

‌‌د.شوتعیی ‌می‌،11399استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌مربوطه
3-19-3-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌،اااظفح‌هب‌دسترسیانگام‌ممانعت‌از‌

‌رود.به‌کار‌می‌،ایم ‌برا ‌تعیی ‌حداق ‌فاصله‌11399
3-19-3-9‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
انداز ‌یا‌راه‌تشخیص‌حضور‌که‌از‌شروع‌به‌کار‌حفاظتی ‌اادستگاه

‌باشند.‌3-3-19-‌3بند‌مطاب ‌،کنندمجدد‌جلوگیر ‌می
3-19-3-3‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
‌،فضا ‌باز‌جهت‌فراام‌کردنتشخیص‌حضور‌‌حفاظتی ‌اادستگاه

‌باشند.‌‌3-3-19-3بند‌‌مطاب 
3-19-3-2‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
و‌‌19199استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌عملی‌الزاماتاا‌ظامه‌حفا

ISO 14120را‌براورده‌کنند‌.‌
3-19-2-1‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
را‌براورده‌‌عملی‌الزامات‌،اااظفحمرتبط‌با‌ ‌قف ‌کننده‌اادستگاه

‌د.کنن
3-19-2-1‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌د.باشابزار‌مورد‌نیاز‌‌،ثابت‌ اااظفبرا ‌جدا‌کردن‌ح 3-19-2-1‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
آلات‌متص ‌ماشی اا‌و‌اظفبه‌ح‌در‌صورت‌لزوم،‌ثابت،اا ‌سامانه

‌.شوندکه‌که‌جدا‌میباشند،‌زمانی
3-19-2-1  

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌
به‌خطر‌نصب‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهنزدیکتر‌از‌‌محیطی‌گیار حفاظ

‌.مراجعه‌شود(‌2-19-3)برا ‌استثنائات‌به‌بند‌‌نشده‌است
3-19-2-1  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌

‌حفاظ،در‌‌سایر‌فواص ‌خالیکف‌زمی ‌یا‌‌تا‌حفاظ‌زیرفاصله‌بی ‌

و‌رسیدن‌‌حفاظاطرا ‌یا‌میان‌‌بالا،‌دسترسی‌به‌سمت‌دیگر،‌امکان

‌کند.به‌خطر‌را‌برا ‌فرد‌ایجاد‌نمی

3-19-2-9‌

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌باشد.می‌mm1299حداق ‌‌حفاظارتفاع‌ 3-19-2-9‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌  ×‌ ‌
عملی‌‌الزاماتاا ‌متحرک،‌حفاظ‌اا ‌قف ‌کننده‌مرتبط‌بادستگاه

‌.کنندرا‌براورده‌می
3-19-2-3‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
اا‌به‌کاربراز‌رسیدن‌‌در‌موقعیت‌بسته‌خود، ‌متحرک‌ااحفاظ

‌کنند.جلوگیر ‌می‌ناکمناط ‌خطر
3-19-2-3  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
و‌به‌بیرون‌‌،یا‌دور‌از‌خطر‌به‌صورت‌عرضیاا ‌متحرک‌حفاظ

‌شوند.باز‌می‌فضا ‌حفاظت‌شده
3-19-2-3  

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
که‌ای امه‌خطرات‌را‌پیش‌از‌‌فراام‌شود‌تا‌کنندهقف ‌وسای ‌

‌د.اا‌دسترسی‌پیدا‌کند،‌به‌حالت‌ایم ‌در‌آوراپراتور‌بتواند‌به‌آن
3-19-2-3  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
)به‌بند‌‌‌‌‌‌‌انداا ‌متحرک‌با‌دقت‌در‌جا ‌خود‌قرار‌گرفتهحفاظ

‌.مراجعه‌شود(‌3-19-3-9
3-19-2-3  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
اا ‌)حفاظ‌شروع‌بسته‌شدن‌جهتاا ‌متحرک‌استفاده‌شده‌حفاظ

‌ند.الزامات‌عملی‌را‌براورده‌کن‌کنتر (
3-19-2-3  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
را‌دارا‌‌9-9-‌3الزامات‌بندمتحرک‌حداق ‌‌حفاظقف ‌کردن‌‌کارکرد

‌باشد.
3-19-2-3  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ند.باشمی‌2-3-6-‌3مطاب ‌بند‌متحرک‌حفاظاا ‌بازنشانی‌کارانداز 3-19-2-3  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
نیز‌فراام‌شده‌‌حفاظقف ‌‌،عحوه‌بر‌قف ‌کنتر ‌،لزوم‌صورتدر‌

‌است.
3-19-2-2  

× ‌ ‌ ‌  ×‌ ‌ × ‌ ‌باشدمی‌ بو‌‌‌الف‌2-2-19-‌3بنداا ‌اا‌مطاب حفاظقف ‌کردن‌ 3-19-2-2  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌

یا‌باز‌کردن‌‌کردن‌که‌به‌عنوان‌شرایطی‌برا ‌قف ‌فرایندپارامتراا ‌

را‌‌قف ‌کردن‌کارکردرد ‌کایمنی‌کار‌الزاماتامان‌‌،انداستفاده‌شده

‌کنند.براورده‌می

3-19-2-2  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
جلوگیر ‌از‌گیر‌افتادن‌ی ‌فرد‌‌وسایلی‌جهت‌فضا ‌حفاظت‌شده

‌دارد.‌،درون‌ای ‌فضا
3-19-2-3‌

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌الزامات‌،حساس‌به‌فشار‌و‌حساس‌الکتریکی‌حفاظتیتجهیزات‌

‌ند.کنعملی‌را‌براورده‌می
3-19-3-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
شروع‌ی ‌توقف‌‌جهتحساس‌استفاده‌شده‌‌حفاظتیتجهیزات‌

‌اند.در‌جا ‌خود‌قرار‌گرفته‌درستیبه‌‌حفاظتی،
3-19-3-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌

ایم ‌نصب‌شده‌و‌در‌جا ‌خود‌‌صورتبه‌‌حفاظتی‌حساستجهیزات‌

را‌دور‌‌تواند‌منطقه‌تشخیصنمیاپراتور‌اند‌به‌طوریکه‌قرار‌گرفته

‌.بزند

3-19-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌حفاظتیتجهیزات‌‌،دباشرایط‌خطرناک‌میش‌چنان‌چه‌زمانیکه

‌شود.شوند،‌ی ‌توقف‌حفاظتی‌آغاز‌میحساس‌فعا ‌
3-19-3-9  

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌

‌حفاظتیشرایط‌خطرناکی‌که‌توسط‌تجهیزات‌‌،کارانداز پس‌از‌
از‌ارگونه‌حرکت‌یا‌موقعیت‌خطرناک‌‌،ندادهش‌حفاظت‌،حساس

حساس‌بازنشانی‌‌حفاظتیتا‌زمانی‌که‌تجهیزات‌‌دنشوجلوگیر ‌می
‌شوند.

3-19-3-9  

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌اا وضعیتحساس‌به‌خود ‌خود‌‌حفاظتیبازنشانی‌تجهیزات‌
‌کند.خطرناک‌ایجاد‌نمی

3-19-3-9  

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
تعیی ‌حداق ‌فاصله‌مورد‌استفاده‌جهت‌فرمو ‌حداق ‌فاصله‌ایم ‌

با‌استفاده‌‌،حساس‌برا ‌دسترسی‌از‌امه‌جهات‌حفاظتیتجهیزات‌
‌رود.به‌کار‌می‌،اجزاء‌متحرک‌تا‌جهت‌دسترسی‌گسترشاز‌حداکثر‌

3-19-3-9  

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
فضا ‌حفاظت‌شده‌امکان‌دارد‌که‌در‌اپراتور‌‌انگامی‌که‌بخشی‌از

خطرناک‌‌اا وضعیتاز‌‌شوند‌تافراام‌می‌اقدامات‌بیشتر‌،بماند‌باقی
‌د.جلوگیر ‌کنن

3-19-3-9  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌

از‌مکان‌کنتر ‌بازنشانی‌وجود‌داشته‌‌ماندن‌اپراتوراگر‌امکان‌مخفی‌

‌‌تی‌تکمیلی‌برا ‌جلوگیر ‌از‌بازنشانی‌قف ‌ظافحات‌اقدام‌،باشد

‌د.باشمجدد‌فراام‌می‌انداز راه

3-19-3-9  

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌باشد.آگااانه‌می‌انسانی‌مجدد‌نیازمند‌عم ‌انداز بازنشانی‌قف ‌راه 3-19-3-9  

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌

حساس‌تشخیص‌حضور‌که‌برا ‌ممانعت‌از‌شروع‌‌حفاظتیتجهیزات‌

قدامات‌ایمنی‌ر‌اسایبا‌‌در‌ارتبا اند،‌رفتهگ‌قرارمورد‌استفاده‌به‌کار‌

‌اند.استفاده‌شده

3-19-3-3  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌

خود‌قرار‌گرفته‌و‌‌طور ‌در‌موقعیت‌ ‌تشخیص‌حضوراادستگاه

ی ‌فرد‌یا‌جزئی‌از‌ی ‌فرد‌که‌در‌منطقه‌که‌اند‌شده‌تنظیم

‌تشخیص‌داده‌خوااد‌شد.‌،شناسایی‌حضور‌دارد

3-19-3-3  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
که‌‌کنند‌تضمی ‌اند‌تاتکمیلی‌فراام‌شده‌اقدامات‌،لزوم‌صورتدر‌

‌منطقه‌تشخیص‌وجود‌ندارد.‌دور‌زدنامکان‌
3-19-3-3  

‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
ناشی‌تر‌کاربراا‌در‌معرض‌خطرات‌بیشکه‌برا ‌تضمی ‌ای ‌اقداماتی

‌اند.فراام‌شده‌،اشندنب‌مواد‌دستی‌حم ‌ایستگاه‌عملیات‌از
3-19-6-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
اپراتور‌در‌معرض‌خطرات‌‌اقداماتی‌انجام‌شده‌اند‌تا‌از‌قرارگیر 

‌جلوگیر ‌کنند.‌کاربرد‌مرتبط‌با
3-19-6-1‌

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
ی‌که‌از‌با‌خطراتدسترسی‌اپراتور‌از‌‌اند‌کهشده‌اقداماتی‌فراام

‌جلوگیر ‌کنند.‌شوند،دستی‌ناشی‌می‌اا ایستگاه‌حرکات
3-19-6-9  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
‌mm199اجزاء‌ثابت‌فراتر‌از‌‌وبی ‌ی ‌ایستگاه‌متحرک‌‌خالی‌فاصله

‌رود.نمی
3-19-6-9  

‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌

در‌فضا ‌کار‌اپراتور‌‌شخیصانگامی‌که‌تشخیص‌حضور‌برا ‌ت

ه‌فضا ‌ناحی‌ک ‌،ه‌تشخیص‌دستگاه،‌منطقشوداستفاده‌می‌مشترک

‌داد.مشترک‌را‌پوشش‌میکار‌

3-19-6-3  

‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌

مشترک‌تدارک‌مجدد‌در‌ی ‌فضا ‌کار‌انداز ‌راهانگامی‌که‌قف ‌

‌‌‌‌‌‌‌قف ‌‌ناخواستهاتی‌برا ‌ممانعت‌از‌بازنشانی‌قداما‌،شود‌دیده

‌اند.تهیه‌شده‌،مجددانداز ‌راه

3-19-6-3  

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌

‌مشترکدستی‌در‌ی ‌فضا ‌کار‌‌انداز ‌مجددقف ‌راهانگامی‌که‌

از‌دستگاه‌بازنشانی‌‌مشترکفضا ‌کار‌‌ک ،‌تدارک‌دیده‌شده‌است

‌باشد.قاب ‌دیدن‌می‌،اندشده‌قدامات‌بیشتر ‌که‌اعما یا‌ا

3-19-6-3  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌را‌دارند.‌تری ‌ابعاد‌ضرور فضااا ‌باز‌ورود‌و‌خروج‌مواد‌کم 3-19-3‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
از‌خطرات‌شکست /بریدن‌بی ‌مواد‌و‌لبه‌اا ‌فضا ‌باز‌ممانعت‌

‌شود.می
3-19-3  

‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌از‌دسترسی‌به‌خطر‌ممانعت‌شود‌یا‌ای ‌دسترسی‌تشخیص‌داده‌شود. 3-19-3  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌
‌یا‌از‌طری ‌کارکرد‌عبور‌مواد‌را‌،الکتریکی‌حساس‌حفاظتی‌تجهیزات

‌کند.می‌ممک ‌،تحفاظتغییر‌در‌منطقه‌‌با‌ی ساز ‌یا‌غیرفعا 
3-19-3  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌3363-1ستاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌ا‌الزامات‌،ساز غیر‌فعا ‌کارکرد

‌د.کنمی‌را‌براورده
3-19-3  

×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌

‌تحفاظ‌ناحیهساز ‌و‌تغییر‌در‌برا ‌غیرفعا ‌کارکرد سطح‌ایمنی‌

‌ایمنی‌کارکرد ‌حداق ‌امان‌سطح‌)به‌عنوان‌مثا ،‌خالی‌کردن(

تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌ریس ‌برا ‌‌ارزیابیشده‌توسط‌تعیی ‌

‌باشد.می‌،الکتریکی

3-19-3  

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
با‌خطرات‌یا‌دفع‌خطرات‌دسترسی‌اپراتور‌برا ‌جلوگیر ‌از‌‌اقداماتی

‌اند.فراام‌شده‌مجاور،بی ‌سلولها ‌
3-19-3‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌
‌دسترسی‌بهجلوگیر ‌از‌‌مورد‌استفاده‌جهت‌اا ‌ثابتحفاظ

‌د.نباش‌داشته‌mm1299ارتفاع‌‌حداق ‌اا ‌مجاور،در‌سلو ‌خطرات
3-19-3  

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌باشد.می‌3-‌2بند‌مطاب ‌،اا ‌ثابتانتخاب‌امکاناتی‌غیر‌از‌حفاظ 3-19-3  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
کارکرد ‌سطح‌ایمنی‌‌،عملیات‌تولید‌جهتغیرفعا ‌شده‌‌اقدامات

‌.کنندتعیی ‌شده‌توسط‌ارزیابی‌ریس ‌را‌براورده‌می
3-19-3  

×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
اا ‌تغییر‌ابزار‌طور ‌طراحی‌و‌ساخته‌سامانهعملگراا ‌نهایی‌و‌

‌د.شودانر  ،‌منجر‌به‌خطر‌نمیبع‌اند‌که‌اتح ‌یا‌تجدید‌منشده
3-19-2‌

×‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
کند‌استفاده‌غییر‌ابزار‌طور ‌است‌که‌تضمی ‌میت‌سامانهطراحی‌

‌شود.خطرناک‌نمی‌وضعیتنادرست،‌منجر‌به‌
3-19-2  

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌باشد.موقعیت‌تغییر‌ابزار‌ممک ‌میتغییر‌ابزار‌فقط‌در‌ 3-19-2  

×‌ ‌ × ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌
دینامیکی‌و‌استاتیکی‌مورد‌انتظار‌را‌‌الزامات‌،تغییر‌ابزار‌سامانه

‌شود.متحم ‌می
3-19-2  

×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌باشد.می‌ضرور ‌فراینداا ساز ‌فقط‌محدود‌به‌غیرفعا  3-19-19‌

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌منطقهتواند‌در‌فرد‌نمی‌،یابدانگامی‌که‌غیرفعا ‌ساز ‌پایان‌می

‌شناسایی‌نشده‌باقی‌بماند.‌،خطرناک
3-19-19  

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
ساز ‌درست‌ساز ‌اا‌زمانیکه‌شرایط‌غیرفعا کارکرد‌غیرفعا 

‌یابد.شود‌و‌پایان‌میشروع‌می‌خودکاربه‌صورت‌‌،باشند
3-19-19  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
رسد،‌ایمنی‌می‌کارکردساز ‌به‌سطح‌برابر ‌از‌کارکرد‌غیرفعا 

‌شود.فعا ‌میغیر‌امی ‌که‌کارکرد‌حفاظتی
3-19-19  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌کارایی‌کارکردساز ‌بر‌سطح‌سطح‌کارایی‌عملیات‌غیرفعا 

‌گیارد.ثیر‌نامطلوب‌نمیتأ‌حفاظتی،
3-19-19  

‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
ساز ‌ساز ،‌از‌غیرفعا در‌صورت‌بروز‌نقص‌در‌کارکرد‌غیرفعا 

‌شود.ممانعت‌می‌،نقص‌اصح بعد ‌تا‌انگام‌
3-19-19  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
در‌‌کارکردمناط ‌و‌‌مکان،‌،ساز وسای ‌غیرفعا توضیحی‌از‌

‌آمده‌است.‌دستورالعم ‌استفاده
3-19-19  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
‌عملیاتی‌وضعیت‌،باشنداا‌میحفاظ‌تعلی وظایفی‌که‌نیازمند‌

‌اختصاصی‌دارند.
3-19-11‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌شود.با‌وسای ‌ایم ‌انجام‌می‌عملیات،‌وضعیتانتخاب‌ 3-19-11  

×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
‌بنداا الزامات‌شوند‌اا‌به‌طور‌خودکار‌تعلی ‌میحفاظانگامی‌که‌

‌اند.شده‌براورده‌ج(‌11-19-3تا‌‌‌الف( 3-19-11
3-19-11  

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌

تجهیزات‌‌،شوندتعلی ‌می‌خودکاراا‌به‌طور‌حفاظانگامی‌که‌

یا‌تحت‌‌حفاظتیدر‌شرایط‌توقف‌‌،وظایف‌جهت‌انجامغیرضرور ‌

‌باشند.میاپراتور‌‌کنتر ‌مستقیم

3-19-11  

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
انگامی‌که‌‌بحرانی،اا ‌ارتبا ‌با‌وضعیت‌در‌دستورالعم ‌استفاده

‌اند.تهیه‌شده‌،اا‌به‌طور‌دستی‌انجام‌شودحفاظتعلی ‌لازم‌است‌
3-19-11  

‌11-3 مشترک با انسان هايربات

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
اا ‌موردنیاز‌و‌انتخاب‌حفاظشام ‌توضیحی‌از‌‌دستورالعم ‌استفاده

‌باشد.می‌وضعیت
3-11-1‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
که‌امه‌فضا ‌کار‌ی‌را‌انجام‌داده‌است‌ریسک‌ارزیابی‌سازیکپارچه

 .(مراجعه‌شود‌الف‌9-11-3به‌را‌لحاظ‌قرار‌داده‌است‌)‌مشترک
3-11-9‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
را‌‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزامات‌مشترک،اا ‌در‌فضا ‌کار‌ربات

‌کنند.‌براورده
3-11-9  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌قید‌شده‌در‌لزامات‌،برا ‌تشخیص‌حضور‌حفاظتی‌(اا )دستگاه‌

‌د.را‌براورده‌کنن‌9-9-‌3بند
3-11-9  

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌
-‌3الزامات‌بند‌مشترک،بیشتر‌در‌فضا ‌کار‌‌حفاظتی‌(اا )دستگاه

‌د.را‌براورده‌کنن‌9
3-11-9  

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌

نصب‌شده‌است‌که‌جلوتر‌رفت ‌افراد‌‌طور ‌طراحی‌و‌گیار حفاظ

از‌آن‌(‌تشخیص‌داد‌یا‌مشترکاز‌فضا ‌کار‌‌خارج)‌در‌سلو ‌را

‌ممانعت‌کند.

3-11-9  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌
‌مشترک،‌اتفاق‌بیافتد،از‌فضا ‌کار‌‌حفاظتی‌خارجفضا ‌نفوذ‌به‌اگر‌

‌شوند.متوقف‌و‌خطرات‌قطع‌می‌ربات
3-11-9  

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌
‌مشترک،غیر‌‌فضا ‌حفاظت‌شدهورود‌افراد‌به‌از‌‌محیطی،ت‌حفاظ

‌داد.تشخیص‌می‌و‌یا‌ای ‌ورود‌را‌کندممانعت‌می
3-11-9  

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌

مرتبط‌اا ‌کارکردکه‌‌مشترکمتص ‌در‌فضا ‌کار‌اا ‌سایر‌ماشی 

ریس ‌‌ارزیابیباشند‌مگر‌اینکه‌می‌9-9-3،‌مطاب ‌دارند‌با‌ایمنی

‌تشخیص‌دیگر ‌داد.

3-11-9  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌

صورت‌‌رباتکه‌درآن‌تعام ‌مستقیم‌انسان‌با‌‌مشترکفضا ‌کار‌

)به‌عنوان‌مثا ،‌به‌وسیله‌‌به‌وضو ‌مشخص‌شده‌است‌،پییردمی

‌.گیار ‌رو ‌کف‌زمی (عحمت

3-11-3‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌مطاب ‌حفاظتی، ‌اادستگاهارتبا ‌با‌‌در‌ربات‌کاراییاا ‌ویژگی

‌باشند.می‌9-9-‌3بند
3-11-3  

‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
‌باشد،‌ار‌فرد‌با‌‌مشترکدرگیر‌عملیات‌‌،اگر‌بیش‌از‌ی ‌فرد

‌شود.ت‌میحفاظ‌،باشندمی‌9-9-‌3بند‌اایی‌که‌مطاب کنتر 
3-11-3  

×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌سازد.انجام‌آسان‌وظایف‌را‌ممک ‌می‌مشترک،فضا ‌کار‌ 3-11-3  

‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ × ‌ ‌ ×‌ ‌کند.خطرات‌بیشتر‌ایجاد‌نمی‌،مکان‌قرارگیر ‌تجهیزات 3-11-3  

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ × ×‌

قرار‌گرفت ‌در‌معرض‌‌بیشتر‌برا ‌جلوگیر ‌از‌حفاظتی‌اقدامات

در‌مناطقی‌که‌فضا ‌‌یا‌در‌تنگنا‌قرار‌گرفت ،‌گیر‌افتادن‌خطرات

‌وجود‌دارند.‌،اشدبمی‌mm399بازشان‌کم‌تر‌از‌

3-11-3  

×‌ ×‌ ×‌ ×‌ ×‌ × ‌ ×‌ ×‌
را‌‌پرسن ‌،و‌بر‌عکس‌مشترکبه‌عملیات‌‌مستق تغییر‌از‌عملیات‌

‌داد.نمیقرار‌‌خطر‌در‌معرض
3-11-2‌

×‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
انتخاب‌‌مشترک،‌رباتایمنی‌مناسب‌برا ‌عملیات‌‌قابلیت)اا (

‌اند.شده
3-11-3-1‌

×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
‌انتخاب‌شده،‌باعث‌ایمنی‌اا قابلیتتشخیص‌داده‌شده‌در‌‌نقص

‌.شودمی‌3-3-3-‌3بند‌مطاب ‌حفاظتیی ‌توقف‌
3-11-3-1  

‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ × ‌
‌‌فقط‌پس‌از‌ی ‌‌مستق عملیات‌‌،دوتشخیص‌داده‌ش‌نقصیاگر‌

‌کند.ادامه‌پیدا‌می‌مشترک،مجدد‌آگااانه‌از‌بیرون‌فضا ‌‌انداز راه
3-11-3-1  

‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌

‌،شودشده‌ایمنی‌مجاز‌استفاده‌می‌نظارتتوقف‌‌فناور اگر‌از‌

‌رباتت‌احرک‌،شودمشترک‌می‌کار‌انگامی‌که‌ی ‌فرد‌وارد‌فضا 

‌.ماندباقی‌می‌،شده‌ایمنی‌مجاز‌نظارتمتوقف‌و‌توقف‌

3-11-3-9‌

×‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌ ×‌ ‌ ×‌ ‌

به‌موقعیت‌انتقا ‌ربات‌انگامی‌که‌‌،ربات‌در‌حالت‌ادایت‌دستی

مجاز،‌مطاب ‌با‌قسمت‌شده‌ایمنی‌‌نظارتتوقف‌‌،‌کدستی‌می‌رسد

‌انجام‌شود.‌او ‌ای ‌استاندارد

3-11-3-3‌

× ‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌ ‌
ارد‌و‌قسمت‌او ‌ای ‌ای ‌استاند‌الزامات‌،دستگاه‌ادایت‌دستی

‌.استاندارد‌را‌براورده‌کند
3-11-3-3‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ‌ ‌ ×‌
‌مشترکفضا ‌کار‌ک ‌دید‌واضحی‌از‌‌،ربات‌در‌حالت‌ادایت‌دستی

‌وجود‌دارد.
3-11-3-3  

× ‌ ‌ ×‌ × ×‌ ‌ ×‌ ‌

ی ‌توقف‌‌،کندمی‌اپراتور،‌دستگاه‌ادایت‌دستی‌را‌آزاد‌انگامی‌که

‌انجام‌شود.‌قسمت‌او ‌ای ‌استانداردمطاب ‌‌مجازشده‌ایمنی‌‌نظارت

‌

3-11-3-3  
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يمنیا الزاماتو اقدامات  تصديقروش هاي  -9-چ ادامه جدول  

 يا /و ي تصديقهاروش

 گذاريصحه

‌مراجعه‌شود(‌9-‌6)به‌بند
 بندهازير اقدامات و/يا الزامات ايمنی

I H G F E D C B A 

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌

اا‌در‌ربات‌،شودموقعیت‌و‌سرعت‌استفاده‌می‌فناور ‌نظارتاگر‌از‌

‌قسمت‌او ‌ای ‌استاندارد‌الزاماتمطاب ‌‌مشترک‌با‌انسان،‌کار‌فضا 

‌باشند.

3-11-3-2‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
ریس ‌تعیی ‌شده‌و‌راانمایی‌به‌وسیله‌‌ارزیابیپارامتراا‌براساس‌

ISO/TS 15066‌.انجام‌شده‌اند‌
3-11-3-2‌

×‌ ×‌ ‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌

در‌اا‌ربات‌،شودمی‌نیرو‌و‌توان‌استفاده‌فناور ‌محدود‌کنندهاگر‌از‌

‌استانداردقسمت‌او ‌ای ‌‌الزاماتمطاب ‌‌مشترک‌با‌انسانفضا ‌کار‌

‌باشند.

3-11-3-3‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌وسیله‌به‌راانمایی‌و‌شده‌تعیی ‌،ریس ‌ارزیابی‌توسط‌پارامتراا

ISO/TS 15066است‌شده‌فراام‌.‌
3-11-3-3‌

‌19-3 رباتسامانه دادن به  ماموريت

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
اا ‌اظفححفاظتی‌)‌برا ‌اقداماتدادن‌شام ‌اطحعاتی‌فرمان‌طر 

‌باشد.طی‌فرمان‌دادن،‌میدر‌‌نیازمورد‌‌(داخلی
3-19-1‌

×‌ ×‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌ ×‌
‌ارزیابیاا ‌داخلی‌در‌مقاب ‌خطرات‌تعیی ‌شده‌توسط‌اظفح

‌کنند.اظت‌میفح،‌ریس 
3-19-9‌

‌ ×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ×‌
‌‌نصب‌‌،فضا ‌محدود‌شده‌تعریفحداق ،‌موانع‌اشدار ‌برا ‌

‌اند.شده
3-19-9 

×‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌اند.دهتعیی ‌ش‌استفادهدستورالعم ‌اا ‌داخلی‌در‌حفاظ 3-19-9 

× ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌ ‌
‌‌3-19-3بند‌‌در‌انداز ‌اولیه‌شام ‌موارد‌فهرست‌شدهراه‌طر ‌رویه‌

‌به‌عنوان‌حداق ‌موارد
3-19-3‌

‌

‌

‌

‌‌‌‌‌‌‌‌‌

‌‌‌‌

‌

‌

‌
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 پیوست ح

 )اطلاعاتی(

 کتابنامه

‌ایمنی‌6299-1استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌]9[ ‌خطرناک‌مواد‌از‌ناشی‌ریس ‌کااش - آلات‌ماشی ‌،

‌‌او ‌قسمت‌سحمتی‌رو ‌بر‌آلات‌ماشی ‌وسیله‌به‌شده‌منتشر ‌سازندگان‌برا ‌وخصوصیات‌اصو :

 آلات‌ماشی 

]2[‌‌ ‌ملی‌ایران‌شماره ‌ایمنی‌6299-9استاندارد ‌مواد‌از‌ناشی‌خطر‌احتما ‌کااش‌-‌آلات‌ماشی ‌،

روش‌تأیید‌برا ‌لازم‌اصو :‌ دوم‌قسمت‌-‌سحمتی‌رو ‌بر‌آلات‌ماشی ‌وسیله‌به‌شده‌منتشر‌خطرناک

 اجرایی‌‌اا 

 ]3[‌‌ ‌شماره ‌ایران ‌ملی ‌تأسیسات1233-3-392استاندارد  : 392-3قسمت-فشارضعیف‌الکتریکی‌،

 یا‌تعمیر‌و‌نگهدار ‌عملیاتی‌اا گیرگاه-خا ‌تأسیسات‌اا‌یا‌مکان‌الزامات

-حفاظتی‌حساس‌الکترونیکیتجهیزات‌-آلات‌ایمنی‌ماشی ،‌‌61226-9استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌]4[ 

‌(AOPDs)کننده‌از‌افزاراا ‌حفاظتی‌الکترونیکی‌نور ‌:‌الزامات‌ویژه‌برا ‌تجهیزات‌استفادهدوم‌قسمت

-تجهیزات‌حفاظتی‌حساس‌الکترونیکی-آلات‌ایمنی‌ماشی ،‌‌61226-3استاندارد‌ملی‌ایران‌شماره‌‌]5[ 

‌برا ‌افزاراا ‌حفاظتی‌الکترونیسوم‌قسمت ‌الزامات‌ویژه العم ‌نسبت‌به‌‌ ‌نور ‌فعا ‌دارا ‌عکس:

  (AOPDDR)شده‌بازتاب‌منتشر

]8[ ‌ ‌شماره ‌ایران ‌ملی ‌61226-2استاندارد ‌ماشی ، ‌حساس‌تجه-آلات‌ایمنی ‌حفاظتی ‌‌‌یزات

‌ازافزاراا ‌حفاظتی‌مبتنی‌برت‌چهارمقسم‌-الکترونیکی ‌کننده ‌برا ‌تجهیزات‌استفاده ‌الزامات‌ویژه :‌

 (VBPD)بینایی

[7] ISO 8373:1994,  Manipulating industrial robots — Vocabulary 

[8] ISO 13849-2,  Safety of machinery — Safety-related parts of control systems — Part 2: 

Validation 

[9] ISO 13851,  Safety of machinery — Two-hand control devices — Functional aspects and 

design principles 

[10] ISO 1415,  Safety of machinery — Hygiene requirements for the design of machinery 

[11] ISO 14738,  Safety of machinery — Anthropometric requirements for the design of 

workstations at machinery 

[12] ISO/TS 15066
1)

,  Robots and robotic devices — Safety requirements — Industrial 

collaborative workspace 

[13]  ISO 19353,  Safety of machinery — Fire prevention and protection 

[14]  ISO/TR 23849, Guidance on the application of ISO 13849-1 and IEC 62061 in the 

design of safety-related control systems for machinery   

[15]  IEC 60204 (all parts), Safety of machinery — Electrical equipment of machines 
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[16] IEC 62079,  Preparation of instructions — Structuring, content and presentation 

[17] EN 563,  Safety of machinery — Temperatures of touchable surfaces — Ergonomics 

data to establish temperature limit values for hot surfaces 

[18] EN 1093 (all  parts),  Safety of machinery — Evaluation of the emission of airborne 

hazardous substances  

[19] EN 1127-1,  Explosive atmospheres — Explosion prevention and protection — Part 1: 

Basic concepts and methodology  

[20] EN 1127-2,  Explosive atmospheres — Explosion prevention and protection — Part 2: 

Basic concepts and methodology for mining  

[21] EN 1837,  Safety of machinery — Integral lighting of machines   

[22] EN 12198 (all parts),  Safety of machinery — Assessment and r eduction of risks arising 

from radiation emitted by machinery  

[23] CEN/TR 14715, Safety of machinery — Ionizing radiation emitted by machinery — 

Guidance for the application of technical standards in the design of machinery in order to 

comply with legislative requirements   

[24] BGIA/DGUV study — Procedural Guideline for the Arrangement of Workplaces with 

Collaborative Robots   
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 خپیوست 

 )اطلاعاتی(

 ين استاندارد و معادل لاتین آنهامورد استفاده در ا فهرست واژگان

 معادل لاتین واژه فارسی رديف

‌‌Operatorاپراتور‌1

‌‌assessmentارزیابی‌9

‌‌decommissioningاز‌کار‌انداز ‌3

 ‌integratedافزوده 2

‌‌safetyایمنی 3

‌‌resetبازنشانی 6

‌‌manipulatorبازو ‌رباتی  3

‌‌singularityتکینگی 3

‌‌layoutجانمایی 2

‌‌flywheelچر ‌لنگر 19

‌‌safety-ratedحد‌ایمنی 11

‌‌safeguardحفاظ‌19

‌‌safeguardingگیار حفاظ‌13

‌‌blankingخالی‌کردن‌فضا‌12

‌‌hazardخطر‌13

‌‌openingدریچه‌16

‌‌deviceدستگاه‌13

‌‌restartانداز ‌مجددراه‌13

‌‌categoryرده‌12

‌‌riskریس ‌99

‌‌manufacturerسازنده‌91

‌‌initiationشروع‌به‌کار‌99

‌‌visibleقاب ‌مشااده‌93

‌‌powerقوا ‌محرکه‌92

‌‌fixtureقید‌و‌بست‌نگهدارنده‌93

‌‌functionکارکرد‌96

‌‌commissioningماموریت‌دادن‌93

‌‌dangerمخاطره‌93

‌‌safety-relatedمرتبط‌با‌ایمنی‌92

‌‌collaborativeمشترک‌‌39

‌‌interimموقت‌31

‌‌monitoringنظارت‌کردن‌39
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‌‌TCPنقطه‌مرکز ‌ابزار‌33

‌‌drive powerنیرو ‌محرکه‌32

‌‌pendantواحد‌کنتر ‌دستی‌33

 ‌taskوظیفه‌36

 

 


