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EUROOPA EESSONA

Dokumendi (EN ISO 13849-1:2023) on koostanud tehniline komitee ISO/TC 199 ,Safety of machinery“
koostdds tehnilise komiteega CEN/TC 114 ,Safety of machinery“, mille sekretariaati haldab DIN.

Euroopa standardile tuleb anda rahvusliku standardi staatus kas identse tdlke avaldamisega voi
joustumisteatega hiljemalt 2023. a novembriks ja sellega vastuolus olevad rahvuslikud standardid peavad
olema kehtetuks tunnistatud hiljemalt 2026. a maiks.

Tuleb poorata tahelepanu véimalusele, et dokumendi moéni osa vdib olla patendidiguse objekt. CEN ei
vastuta sellis(t)e patendidigus(t)e valjaselgitamise ega selgumise eest.

See dokument asendab standardit EN ISO 13849-1:2015.

Dokument on koostatud standardimistaotluse alusel, mille on Euroopa Standardimiskomiteele (CEN)
andnud Euroopa Komisjon ja Euroopa Vabakaubanduse Assotsiatsioon, ja see toetab EL-i
direktiivi(de)/regulatsiooni(de) olulisi ndudeid.

Teave EL-i direktiivi(de)/regulatsiooni(de) kohta on esitatud teatmelisas ZA, mis on selle dokumendi
lahutamatu osa.

[gasugune tagasiside ja kiisimused selle dokumendi kohta tuleks suunata dokumendi kasutaja rahvuslikule
standardimisorganisatsioonile / rahvuslikule komiteele. Taielik loetelu nende organisatsioonide kohta on
leitav CEN-i veebilehelt.

CEN-i/CENELEC-i sisereeglite jargi peavad Eurcopa standardi kasutusele votma jargmiste riikide
rahvuslikud standardimisorganisatsioonid: Austria, Belgia, Bulgaaria, Eesti, Hispaania, Holland, Horvaatia,
lirimaa, Island, Itaalia, Kreeka, Kiipros, Leedu, Luksemburg, L&ti, Malta, Norra, Poola, Portugal,
Prantsusmaa, Pdhja-Makedoonia Vabariik, Rootsi, Rumeenia, Saksamaa, Serbia, Slovakkia, Sloveenia,
Soome, Sveits, Taani, Téehhi Vabariik, Tiirgi, Ungari ja Uhendkuningriik.

Joustumisteade

CEN on standardi ISO 13849-1:2023 teksti muutmata kujul iile vétnud standardina EN ISO 13849-1:2023.
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EESSONA

ISO (International Organization for  Standardization) on tilemaailmne rahvuslike
standardimisorganisatsioonide (ISO rahvuslike liikmesorganisatsioonide) fdderatsioon. Tavaliselt
tegelevad rahvusvahelise standardi koostamisega ISO tehnilised komiteed. Koigil rahvuslikel
liikmesorganisatsioonidel, kes on mingi tehnilise komitee padevusse kuuluvast valdkonnast huvitatud, on
oigus selle komitee tegevusest osa votta. Selles t60s osalevad ka ISO-ga seotud rahvusvahelised riiklikud
organisatsioonid ning vabaiihendused. Kdigis elektrotehnika standardimist puudutavates kiisimustes teeb
ISO tihedat koostdod Rahvusvahelise Elektrotehnikakomisjoniga (IEC).

Selle dokumendi valjatootamiseks kasutatud ja edasiseks haldamiseks moeldud protseduurid on
kirjeldatud ISO/IEC direktiivide 1. osas. Eriti tuleb silmas pidada eri heakskiidukriteeriumeid, mis on eri
liiki ISO dokumentide puhul vajalikud. See dokument on kavandatud ISO/IEC direktiivide 2. osas esitatud
toimetamisreeglite kohaselt (vt www.iso.org/directives).

Tuleb poorata tahelepanu voimalusele, et standardi mdni osa vdib olla patendidiguse objekt. ISO ei vastuta
sellis(t)e patendidigus(t)e valjaselgitamise ega selgumise eest. Dokumendi valjatédtamise jooksul
valjaselgitatud voéi selgunud patendidiguste iiksikasjad on esitatud peatiikis ,Sissejuhatus” ja/voi ISO-le
saadetud patentide deklaratsioonide loetelus (vt www.iso.org/patents).

Mis tahes selles dokumendis kasutatud ariline kdibenimi on kasutajate abistamise eesmargil esitatud teave
ja ei kujuta endast toetusavaldust.

Selgitused standardite vabatahtliku olemuse ja vastavushindamisega seotud ISO eriomaste terminite ja
vdljendite kohta ning teave selle kohta, kuidas ISO jargib WTO tehniliste kaubandustdkete lepingus
satestatud pohimotteid, on esitatud jargmisel aadressil: www.iso.org/iso /foreword.html.

Selle dokumendi on koostanud tehniline komitee ISO/TC 199 ,Safety of machinery”“ koosté6s Euroopa
Standardimiskomitee (CEN) tehnilise komiteega CEN/TC 144 ,Safety of machinery“ ISO ja CEN-i vahelise
tehnilise koost66 lepingu kohaselt (Viini leping).

Neljas valjaanne tiihistab ja asendab kolmandat valjaannet (ISO 13849 1:2015), mis on tehniliselt 1abi
vaadatud.
Peamised muudatused on jargmised:

— Umber on korraldatud kogu dokument, et paremini jargida juhtimissiisteemide kavandamise ja
arendustegevuse protsessi;

— uus peatiikk 4 riskihindamise soovituse kohta;

— ohutusfunktsioonide spetsifikatsioon (ajakohastatud peatiikk 5);

— mitme alamstlisteemi kombinatsioon (ajakohastatud peatiikis 6);

— uus peatiikk 7 tarkvara ohutusnduete kohta;

— uus peatiikk 9 kavandamise ergonoomikaaspektide kohta;

— valideerimine (ajakohastatud peatiikk 8 ja tile viidud peatiikki 10);

— uus jaotis G.5 funktsionaalse ohutuse juhtimise kohta;

— uus lisa L elektromagnetiliste hdirete (EMI) hairingukindluse kohta;

— uus lisa M koos lisateabega ohutusnduete spetsifikatsiooni kohta;

— uus lisa N, mis kasitleb rikke valtimise meetmeid ohutusega seotud tarkvara kavandamisel;

— uus lisa O juhtimissiisteemide komponentide vdi osade ohutusega seotud vaartuste kohta.


http://www.iso.org/directives
http://www.iso.org/patents
http://www.iso.org/iso/foreword.html
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Standardisarja ISO 13849 koikide osade loetelu on leitav ISO veebilehelt.

Igasugune tagasiside ja kiisimused selle dokumendi kohta tuleks suunata dokumendi kasutaja rahvuslikule
standardimisorganisatsioonile. Taielik loetelu nende organisatsioonide kohta on leitav veebilehelt
www.iso.org/members.html.
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SISSEJUHATUS

Ohutusstandardite struktuur masinate valdkonnas on jargnev:

a) A-liigi standardid (pohilised standardid) annavad pohilised kontseptsioonid, kavandamise pdhimdotted
ja tildised aspektid, mida v6ib rakendada koéikidel masinatel.

b) B-liigi standardid (iildised ohutusstandardid) kasitlevad iiht voi mitut ohutusaspekti v4i iiht voi mitut
liiki ohutuskaitsevahendit, mida saab kasutada masinatel laiaulatuslikult:

— B1-liigi standardid on ohutuse teatud aspektide (nt ohutusvahemikud, pinnatemperatuurid,
miira) kohta;

— B2-liigi standardid on ohutuskaitsevahendite (nt kahekaejuhtimisseadised, blokeerimisseadised,
rohutundlikud seadised, kaitsepiirded) kohta.

c) C-liigi standardid (masinaohutuse standardid) kasitlevad teatud masinate vdi masinate grupi
tiksikasjalikke ohutusndudeid.

See dokument on standardis ISO 12100:2010 maaratletud B1-liigi standard.

Selle dokumendi esimene viljaanne avaldati 1999. aastal standardi EN 954-1:1996 (tiihistatud standard)

alusel. Teine valjaanne vaadati labi 2006. aastal ja kolmas 2015. aastal.

See dokument on asjakohane eelkdige jargnevatele huvirithmadele masinate ohutuse osas:

— masinate tootjad (vdikesed, keskmised ja suured ettevotted);

— tootervishoiu ja -ohutuse valdkonna asutused (jarelevalvajad, dnnetuste ennetusega tegelevad
organisatsioonid, turujarelevalve).

Teised, keda vdib mdjutada masinate ohutuse tase, mis saavutatakse dokumendiga:

— masinate kasutajad / todandjad (vdikesed, keskmised ja suured ettevotted);

— masinate kasutajad / tootajad (nt ametiiihingud);

— teenuseosutajad, nt hooldusteenus (vdikesed, keskmised ja suured ettevotted);

— tarbijad (st tarbijatele kasutamiseks méeldud masinad).
Eespool nimetatud huvirithmadele on antud voimalus selle dokumendi koostamise protsessis osaleda.

Peale selle on see dokument méeldud standardimisasutustele, kes tootavad valja C-liigi standardeid, nagu
on standardis ISO 12100:2010 maaratletud.

Selle dokumendi ndudeid voib tdiendada voi muuta C-liigi standardiga.

Masinate puhul, mis on kaetud C-liigi standardi kasitlusalaga ning mis on kavandatud ja ehitatud vastavalt
selle standardi nduetele, on selle C-liigi standardi néuded prioriteetsed.

MARKUS 1 Enamik sisu néiteid ja aluseid pdhinevad tehases rakendatud paiksetel masinatel. Samas pole vilistatud
ka muud masinad. Selle dokumendi koostamisel pole arvestatud teatud masinatele (nt liikurmasinatele) kehtivate
erinduetega. See dokument on siiski ette ndhtud kasutamiseks paljudes masinatédstustes ja alusena C-liigi
standardite valjatdotajatele, kui see on asjakohane.

See dokument on ette ndhtud andmaks juhiseid juhtimissiisteemide kavandamise ja hindamisega seotud
isikutele ning B2- voi C-liigi standardite koostajatele.
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Riski vihendamine standardi ISO 12100:2010 6. peatiiki kohaselt saavutatakse jargmises jarjekorras
olemuslikult ohutuid kavandamismeetmeid ning ohutuskaitsevahendeid ja/vdi tdiendavaid riski
vahendamise meetmeid ja Kkasutusteavet rakendades. Projekteerija saab riske vidhendada riski
vdhendamise meetmetega, millel vdivad olla ohutusfunktsioonid. Masina juhtimissiisteemide osi, mis on
madratud tditma ohutusfunktsioone, nimetatakse juhtimissiisteemide ohutusega seotud osadeks
(SRP/CS). Need vdivad koosneda riistvarast voi riist- ja tarkvara kombinatsioonist ning olla kas masina
juhtimissiisteemist eraldiseisvad voi selle lahutamatu osa. Peale ohutusfunktsioonide teostamise saab
SRP/CS teostada ka toimimisfunktsioone.

Masina riskihindamisel kasutatakse standardit ISO 12100:2010. Selle dokumendi lisa A v6ib kasutada
SRP/CS-i poolt tdidetava ohutusfunktsiooni ndutava toimivustaseme (PL;) kindlaks maaramiseks juhul, kui
selle PL: pole kohaldatavas C-liiki standardis maaratletud. See dokument on asjakohane SRP/CS-i
ohutusfunktsioonide puhul, mida kasutatakse riskide kasitlemiseks juhtudel, kui standardi
ISO 12100:2010 kohaselt labi viidud riskihindamise kadigus tehakse kindlaks, et on vaja rakendada
ohutusfunktsioonile (nt blokeerivale kaitsepiirdele) tuginevat riski vihendamise meedet. Sellistel juhtudel
taidab ohutusfunktsiooni ohutusega seotud juhtimissiisteem. See dokument on ette ndhtud SRP/CS-i
kavandamiseks ja hindamiseks. Selle dokumendi kasitlusalasse kuulub ainult juhtimissiisteemi ohutusega
seotud osa.

Joonisel 1 kujutab ISO 12100:2010 ja selle dokumendi vahelist seost. Uksikasjaliku iilevaate saamiseks vt
joonist 2.

MARKUS 2  Lisateabe saamiseks vt ka ISO/TR 22100-2:2013.

X

Kas valitud riski vihendamine
soltub juhtimisstusteemist?

ISO 12100
2.etapp

Riskide vahendamine
ohutuskaitsevahendi
JAH abil
algus Talendavate
kaitsemeetmete
rakendamine

Kas
riski saab
dhendada kaitsepiire®
te, ohutusseadis-
te abil?

kavandatud
riski viahendamine on
saavutatud?

MARKUS Pohineb standardi ISO/TR 22100-2:2013 joonisel 2.

Joonis 1 — Selle dokumendi (ISO 13849-1) integreerimine ISO 12100:2010 kohasesse riski
vihendamise protsessi
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MARKUS 3 Joonis 1 néitab, kus SRP/CS panustab ISO 12100:2010 2. etapi kohasesse riski vihendamise protsessi.
SRP/CS toetab ohutusfunktsioonide rakendamisega kombineeritud riski vihendamise meetmeid. Juhtimissiisteemide
ohutusega seotud osade viimet tiita ohutusfunktsiooni ettendhtavates tingimustes liigitatakse iihte viiest tasemest,
mida nimetatakse toimivustasemeteks (PL). Konkreetse ohutusfunktsiooni néutav toimivustase (PL:) (séltuvalt
nodutavast riski vihendamisest) maaratakse kindlaks riskihinnanguga.

Selle dokumendi teatmelisa A sisaldab riskihindamise meetodit ja seda saab kasutada SRP/CS-i tdidetava
ohutusfunktsiooni PL-i kindlaks mdaramiseks. Hindamiskriteeriumide subjektiivsuse téttu naitab iga
riskihindamise meetod hajutatust. Lisaga A voOrreldes voivad C-liigi standarditel olla masina
konkreetsemate rakenduste jaoks tdpsemad riskihindamise meetodid.

Ohutusfunktsiooni ohtliku térke sagedus sdltub mitmest tegurist, muu hulgas riist- ja tarkvara struktuurist,
rikke tuvastusmehhanismide ulatusest [diagnostiline katvus (DC)], komponentide usaldusvaarsusest
[keskmine aeg ohtliku térkeni (MTTFp), iihisest pohjusest tulenevast torkest (CCF)],
kavandamisprotsessist, tookoormusest, keskkonnatingimustest ja tooprotseduuridest.

SRP/CS-i kavandamise ja saavutatud PL-i hindamise hdlbustamiseks kasutatakse selles dokumendis
metoodikat, mis pohineb konkreetsete kavandamise kriteeriumidega (nt MTTFp, DCav) arhitektuuride
kategoriseerimisel ja maaratletud kaitumisel rikkeolukordades. Need arhitektuurid on liigitatud {ihte viiest
tasemest, mida nimetatakse kategooriateks B, 1, 2, 3 ja 4.

Funktsionaalne ohutus arvestab ohutusfunktsiooni tditvate elementide/komponentide tdorke tunnuseid.
Iga ohutusfunktsiooni puhul véljendatakse seda torke tunnust ohtliku tdrke esinemise sagedusena tunni
kohta (PFH).

Toimivustasemeid ja kategooriaid saab kohaldada SRP/CS-i suhtes, nt:

— juhtplokid (nt juhtimisfunktsioonide, andmetddtluse, seire loogikaseade);

— elektritundlikud kaitseseadised (nt fotoelektrilised tokked), survetundlikud seadised.
Toimivustasemeid saab maéaratleda ja kategooriaid kindlaks méaéarata SRP/CS-i alamsiisteemide jaoks,
kasutades ohutusosi (komponente), nt:

— ohutusseadiseid (nt kahekdejuhtimisseadised, blokeerivad seadised);

— toite juhtimiselemente (nt releed, ventiilid);

— andureid ja HMI elemente (nt asendiandurid, véimaldavad liilitid).

Selle dokumendiga hdélmatud masinad vdéivad ulatuda lihtsatest (nt vaikesed koéodgimasinad voi

automaatsed uksed ja varavad) keerukateni (nt pakkemasinad, triikimasinad, pressid ja slisteemi
integreeritud masinad).

Nii selles dokumendis kui ka standardis [EC 62061 on maaratletud metoodika ning toodud sellega seotud
juhised masinate ohutusega seotud juhtimissiisteemide kavandamiseks ja rakendamiseks.

Selle dokumendi peatiiki 10 nduded asendavad standardis ISO 13849-2:2012 toodud noéudeid (vilja
arvatud teatmelisad).

10
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1 KASITLUSALA

See dokument maaratleb metoodika ning esitab ohutusfunktsioone tiitvate juhtimissiisteemide ohutusega
seotud osade (SRP/CS) kavandamiseks ja integreerimiseks vajalikud nouded, soovitused ja juhised,
sealhulgas tarkvara kavandamiseks.

Seda dokumenti kohaldatakse suure ndutavuse ja pidevate tooreziimide SRP/CS-ile, sealhulgas nende
alamsiisteemidele, olenemata tehnoloogia ja energia liigist (nt elektrilised, hiidraulilised, pneumaatilised
ja mehaanilised). Dokument ei kohaldu vaikese ndutavusega todreZiimile.

MARKUS 1 Viikese ndutavusega tooreziimi kohta vt jaotist 3.1.44 ja standardisarja IEC 61508.

Selles dokumendis ei tapsustata konkreetsetes rakendustes kasutatavaid ohutusfunktsioone ega néutavaid
toimivustasemeid (PL;).

MARKUS 2 Selles dokumendis mairatletakse SRP/CS-i kavandamise metoodikat, arvesse votmata seda, kui teatud
masinatel (nt liikurmasinatel) on erinduded. Neid erindudeid vdib kasitleda C-liigi standardis.

Selles dokumendis ei esitata erindudeid SRP/CS-i osaks olevate toodete/komponentide kavandamiseks.
Teatud SRP/CS-i komponentide kavandamise erinduded on hdélmatud kohaldatavate ISO ja IEC
standarditega.

Selles dokumendis ei sdtestata turvaaspektide (nt flilisiline, infoturve, kiiberturvalisus) erimeetmeid.

MARKUS 3 Turvalisusega seotud probleemid véivad ohutusfunktsioone mdjutada. Lisateabe saamiseks vt
ISO/TR 22100-4 ja IEC/TR 63074.

2 NORMIVIITED

Allpool nimetatud dokumentidele on tekstis viidatud selliselt, et nende sisu kujutab endast kas osaliselt voi
tervenisti selle dokumendi noudeid. Dateeritud viidete korral kehtib iiksnes viidatud valjaanne.
Dateerimata viidete korral kehtib viidatud dokumendi uusim valjaanne koos véimalike muudatustega.

ISO 12100:2010. Safety of machinery — General principles for design — Risk assessment and risk
reduction

[SO 13849-2:2012. Safety of machinery — Safety-related parts of control systems — Part 2: Validation

ISO 13855:2010. Safety of machinery — Positioning of safeguards with respect to the approach speeds of
parts of the human body

[SO 20607:2019. Safety of machinery — Instruction handbook — General drafting principles

IEC 61508-3:2010. Functional safety of electrical/electronic/programmable electronic safety-related
systems — Part 3: Software requirements

IEC 62046:2018. Safety of machinery — Application of protective equipment to detect the presence of
persons

IEC 62061:2021. Safety of machinery — Functional safety of safety-related control systems

IEC/IEEE 82079-1:2019. Preparation of information for use (instructions for use) of products — Part 1:
Principles and general requirements

11
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