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Abstrakt

Primyslova odvétvi byvaji doprovdzena fadou norem
¢i standardd, které umoziuji regulovat dané odvétvi.
PfestoZe mé norma slouZit jako ndvod pro pracovniky
z oboru, sama je Casto psand spiSe jazykem pravniki
nez uzivateli. Z tohoto diivodu a také pro svou vysokou
cenu mohou normy pripominat spiSe bedlivé stieZena
tajemstvi nez snahu komunikovat obsah srozumitelng.
Sami se zabyvame normou pro kolaborativni robotiku,
ISO/TS 15066, s kterou jsme se pro nasi praci museli
podrobné seznamit. V tomto pfispévku predstavujeme
zakladni poznatky o normdch a rady jak je prevést do
praxe. Pracujeme s normou pro kolaborativni roboty,
ale rady jsou platné obecné, nejen normy, které jsou
vydavany ISO nebo se tykaji roboti (napf. pro psychol-
ogy ISO 10667-1).

1 Zadakladni charakter standardu

Se standardy, ¢i Cesky normami, se védomé nebo
nevédomé setkdavd kazdy. Citace odborné prace jsou
nejspiS upraveny v souladu s ISO 690 (2010), k inter-
netu se pripojuje pomoci Wi-fi v souladu s IEEE 802.11
a IEEE 802.16 a mnoho dalSich. Normy pfedstavuji
zejména voditko pro vyrobce a tviirce pro zajisténi kval-
ity jejich sluZeb. Tim spiS jsme jimi obklopeni i jako
uzivatelé téchto sluzeb.

Vsechny tyto normy vznikaji v organizacich, které
mohou byt soukromé nebo stitni. Nejzndméjsi or-
ganizaci je International Standard Organization (ISO,
pouziva znaCku ISO). Na drovni jednotlivych stati po-
tom existuji narodni agentury, které standardy (nejen
od ISO) piejimaji a prekladaji. V Ceské republice je
takovou organizaci Ceskd agentura pro standardizaci
(CAS, znatka CSN). Evropska unie ma také svou agen-
turu European Committee for Standardization (CEN,
znacka EN). Kromé toho existuje i mnoho organizaci,
které se zabyvaji specifickymi obory, napf. Institute of
Electrical and Electronics Engineers Standards Associ-
ation (IEEE-SA, znacka IEEE). Agentury mohou mezi
sebou standardy prejimat (ISO a CEN) ¢i naopak se spe-
cializovat jen na tzkou oblast (zmitiovand IEEE-SA se
zabyva normami spojenymi s elektronikou). Vzhledem
k tomu, Ze normy ISO jsou nejvice rozsifené a tykaji se
i nasi normy, budeme se bliZe zabyvat jimi.

Zejména v piipadé norem, které se prejimaji.
Pokud si totiz budete pamatovat jen ¢islo 10218, miZete
skonCit u dvou tuplné€ odlisSnych norem. Prvni je
CSN EN ISO 10218 ‘Roboty a robotickd zafizeni
- Pozadavky na bezpe€nost primyslovych robotd’,
vytvorend ISO, ndsledn& piejatdi CEN a CSN. Druhou
je CSN EN 10218 ‘Ocelovy drit a vyrobky z dratu’,
vytvorend CEN a prejata CSN.

Dana norma se muze délit na specifictéjsi Casti,
napt. ISO 10218 ma dvé casti ISO 10218-1 ‘Roboty’
a ISO 10218-2 ‘Systémy robotd a integrace’. Znacka
TS u zmitlované normy ISO/TS 15066 znamen4, Ze se
zatim nejednd o pfijatou normu, ale o tzv. ‘technickou
specifikaci’, tj. normu v pfiprave.

Norma, dokud to nespecifikuje né&jaky zdkon,
miZe byt jen sadou doporuleni, jak udélat kvalitni
sluzbu nebo zpisob, jak se mohou vyrobci sjednotit
na néjakém designu, aby jejich produkty byly kompat-
ibilni. Samotna norma vSak nijak nevynucuje svou ap-
likaci a ani nemusi byt Siroce rozsitena.

Obsah normy vznikal obvykle béhem let na
zaklad€ zkuSenosti z prumyslu nebo z védeckych
pokusi a nékolikaleté diskuze v prisluSnych komisich.
V pripadé ndmi studované normy byly hodnoty
bezpenych sil a rychlosti ziskdny po péti letech
vyzkumu a (doslova) pokusech na lidech. Komise
s nimi mohla zalit pracovat na ndvrhu normy ISO
15066. Norma vsak neni tesanid do kamene. I kdyz
se norma posune z technické specifikace, do plnohod-
notného normy, mize se jesté ddl vyvijet. Poznatky o
vymezeni a moZnostech kolaborativnich roboti z ISO
15066 pouZivaji pro vylepSeni novych verzi ISO 10218.
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Obr. 1: Hierarchie ISO norem v oblasti bezpecnosti.



Pro dalsi praci s normou je tedy podstatné, za
jakym tucelem ji pouZivime. Lze rozlisit dvé hlavni
motivace: (a) Mdzeme ji vyuzivat jako ‘best practices’
— hodnoty ¢i postupy je dobré projit a pochopit je-
jich funkénost, avSak nemusime se jich striktné drZet;
(b) Pokud chceme normu pouZit k ustanoveni shody s
pozadavky a ziskat certifikat o takové shodé, potom je
norma kontrolnim listem. Tento list bude prochdzen bod
po bodu a ve vSech byste méli normu dodrZet.

2 Hierarchie

ISO normy jsou hierarchicky sefazeny podle toho, jakou
maji pasobnost, od nejobecné&jSich az po specifické.
Diky tomu by mély pokryt vétSinu daného odvétvi.

Specifické standardy se zaméfuji na urcitou
podoblast daného oboru a pravidla rozvijeji a upfesiuji.
Pokud je ve specifické normé néco upresnéno, méla by
se uplatnit pravé ona a ne nadfazend obecnéjsi norma.

Nejobecnéjsi normy jsou o spravé nebo vyrobé
obecné (napf. [ISO 9001| (2015) o kvalit€). Obecné
normy se snazi popsat zdkladni poznatky oboru a us-
tanovit vS§ezahrnujici pravidla. Norme o kolaborativnich
robotech je nadfazena norma o robotech obecné, tj. [SO
10218|(2011)). Ta mimo jiné jizZ zminovala kolaborativn{
roboty, avSak neupfesiiovala, jak konkrétné se s nimi ma
zachdzet. Obecnd pravidla samoziejmé nemusi vZdy
ddvat smysl, napf. mohou byt zbytecné pfisnd pokud
pfistupujete k lehkému kolaborativnimu robotu stejné
jako k t€zkému pramyslovému robotu.

3 Ukazka zlidSténi normy

Podobné jako u pravnich textd se musime vyrovnat se
specifickym jazykem. Dokonce i samotny popis je stan-
dardizovan, kdy se presné rozliSuje mezi vyznamem
sloves shall (normativni a povinné), should (doporuceni
nebo tzv. good practice), may (povoleno) a can (Cisté
faktické tvrzeni o moznosti).

Z nasi zkuSenosti je lepSi vyjit ze specifického
standardu a postupné se tim dostat k relevantnim
obecnéjSim normdm, na které se norma odvolava.
Z téchto norem si potom vytvorit vlastni, Citeln&jsi,
shrnuti, které bude kombinovat znalosti ze vSech rele-
vantnich norem.

Z 1SO 10218 vychazi definice zakladnich pojmu
jako je kolaborativni operace ¢i kolaborativni pra-
covni prostor, které celkem odpovidaji tomu, co by
Clovék ocekaval. Podstatnéjsi je, Ze standard také
zavadi hierarchii prostort, kde kolaborativni prostor
je nejspecifi¢téjSim prostorem, soucdsti sledovaného
a operacniho prostoru. Stejnd norma jiZ predstavuje
i Ctyfi zpisoby, jak muze ¢lovék a robot spolupra-
covat Témi je bezpecné zastaveni (safety-rated mon-
itored stop), ruéni vedeni (hand guiding), sledovani

rychlosti a vzdalenosti (speed and separation monitor-

ing) a omezeni sily a vykonu (power and force limiting).
Ve standardu pro kolaborativni roboty se jiz pfesné piSe,
jaké hodnoty se maji pouzit v jednotlivych zpusobech
spolupréce.

Pfevodem standardu kolaborativnich roboti do
praxe se zabyva také samostatny evropsky projekt
COVR (Bessler a spol., 2019). Projekt je zhmotnénim
zmifované volnosti interpretace standardu, nebot jeho
prvotnim cilem je hledat postupy, jak efektivné vytvaret
kolaborativni aplikace, aby bylo co nejsnadnéjs$i ap-
likace s bezpecnou kolaboraci vytvaret.

4 Zavérem

AC mohou normy na prvni pohled pisobit ne-
proniknutelné, je mozné normu prelozit do rychle a
lehce aplikovatelnych pravidel. Vzdy je vSak tieba brat
v potaz cil pouziti dané normy.
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