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EN ISO 13482

Table 4 — Performance levels for protective stop of personal care robots

Type of robot
Safety functions of personal care Mobile servant Physical assistant robot Person carrier robot
robots robot
Type 1.1 | Type 1.2 Type 2.1 |Typeld.2 | Typel.3 | Typel.d Type 3.1 Type 3.2
Protective stop b d b d b C C e

Sicherhelt:

EN ISO 3691-4

e| aserscanner werten Hindernisse aus

Tabelle A.1 — Erforderliche Bereichsklassifizierung und andere Anforderungen in Bereichen mit durchgehenden festen, geschlossenen
Strukturen, unter Beriicksichtigung von Freiraumen und Personenerkennungseinrichtungen

» Schutzfelder nach Geschwindigkeit

Freir.'.aum zwischen Freiraum von
dFlull;fur;lertzleugfu:td der aktuellen Personen Anhalte- Boden- Automa
urchgehender, fester, . : - : : -
. d Position bis zur erkennungs- , Erforderliche . funktmn. markierung tischer
" geschlossener Struktur festen & Hochst- . innerhalb einer oder
° R O b Ote r d arf M e n SC h n I C ht b e ru h re n . Struktur/zum einrichtung in eschwindigkeit® Bereichs- Reichweite von zusatzliche Wieder-
Freiraum Freiraum festen Obiekt in | FaRrtrichtung & 5 klassifizierung? 600 W anlauf
: auf der esten Objekt in (PL d) mm arnungen zulassig
auf emner anderen Fahrtrichtung, erforderlich erforderlich
Selte, C1 Seite, C2 3
mm mm mm
la AKTIV Nenngeschwindigkeit Im Betrieb NEIN NEIN JA
=> 500 > 500 > 500
1b STUMM 0,3m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA —b
Z2a AKTIVE 0,7 m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA JA
=> 500 > 500 <500
2b STUMM 0,3m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA —b
3a < 500 und AKTIV 1,2 m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA JA
> 500 > 500
3b > 100 STUMM 0,3m/s Betriebsgefihrdung NEIN JA _b
4a - < 500 und c00 AKTIVE 0,7 m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA JA
= <
4b > 100 STUMM 0,3 m/s Betriebsgefihrdung NEIN JA _b
5a AKTIV Nenngeschwindigkeit Im Betrieb NEIN NEIN JA
> 500 < 100 > 500
5b STUMM 0,3m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA —b
ba =500 < 100 <500 AKTIVE 0,7 m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA JA
6b STUMM 0,3m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA —b
72| ~500und < 500 und AKTIV 1,2 m/s Betriebsgefahrdung NEIN JA NEIN
> 500
|7, =100 | =100 | | STUMM 03m/s Finceschrinkt | NEIN [ 1A | _b
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