ING. AVIO FERRARESI|

GOAIOTERRARS,

NORMA ARMONIZZATA

E’ UNA SPECIFICAZIONE TECNICA
ADOTTATA DAL COMITATO EUROPEO DI
NORMALIZZAZIONE (CEN) O DAL COMITATO
EUROPEO DI NORMALIZZAZIONE
ELETTROTECNICA (CENELEC), OPPURE DA
ENTRAMBI, SuU MANDATO DELLA
COMMISSIONE EUROPEA CONFORMEMENTE
ALLE DISPOSIZIONI DELLA DIRETTIVA
83/189/CEE DEL 28 MARZO 1983

GOAIOTERRARS,

GERARCHIA DELLE NORME

NORME DI TIPO “A”
(NORME GENERALI DI SICUREZZA)

CONTENGONO I CONCETTI FONDAMENTALI,
I PRINCIPI DI PROGETTAZIONE E GLI
ASPETTI GENERALI APPLICABILI
A TUTTE LE MACCHINE

GOAIOTERRARS,

GERARCHIA DELLE NORME

NORME DI TIPO “B”
(NORME DI SICUREZZA COMUNI A GRUPPI)

TRATTANO UN ASPETTO DELLA SICUREZZA O
UN TIPO DI DISPOSITIVO DI SICUREZZA
APPLICABILE A NUMEROSI TIPI DI MACCHINE

GOILGD

RIGUARDANO ASPETTI
PARTICOLARI DELLA SICUREZZA
DISTANZE DI SICUREZZA COMANDI A DUE MANI
TEMPERATURA DELLE SUPERFICI DISPOS. DI INTERBLOCCO
RUMORE DISPOS. SENSIBILI ALLA PRESS.

RIGUARDANO DISPOSITIVI
DI SICUREZZA

GOAIOTERRARS,
I GERARCHIA DELLE NORME

NORME DI TIPO “C”
(NORME DI SICUREZZA PER MACCHINE)

CONTENGONO I REQUISITI DI SICUREZZA
DI DETTAGLIO PER UNA MACCHINA O
PER UN GRUPPO DI MACCHINE PARTICOLARI

GOAIOTERRARS,
' ‘ Classificazione per tipo delle Norme Europee

0ek

SN 6149'1 EN 60947-5-1
AN
EN 1088 ‘
L Ene

0947- 5-3




GOAIOTERRARS,

Selezione ridotta delle principali norme
europee definitive e in progetto

http:// europa.eu.int/comm/enterprise/newapproach/
standardization/harmstds/reflist/machines.html

elezione ridotta delle principali norme

GOAIOTERRARS, S
europee definitive e in progetto

EN 13849-1  Parti dei sistemi di comando relativ e alla sic.
EN 60204-1 Dispositivi elettrici delle macchine

EN 61496-1  Apparecchiature di protezione elettr ~ o-sensibili
EN 1088 Dispositivi di bloccaggio associatiad  ispositivi di

protezione

EN 60947-5-1 Apparecchi elettromeccanici per circu iti di

comando
EN 60947-5-3 Prescrizioni per rilevatori di prossi ~ mita
EN 12100 Nozioni fondamentali — EN 1760 Dispositivi di protezione sensibili all  a pressione
Principi generali di progettazione EN 999 Velocita di avvicinamento delle parti del corp o
EN 1070 Terminologia per il posizionamento dei dispositivi di protezione
EN 414 Regole per la stesura e la EN 294 Distanze di sicurezza per impedire il raggiun  gi-
redazione di norme di sicurezza mento delle zone pericolose con gli arti superiori
EN 14121 Valutazione del rischio EN 574 Dispositivi di comando a due mani
EN 953 Dispositivi di protezione
EN 418 Dispositivo di arresto d’emergenza
(aspetti funzionali; principi di progettazione)
EN 563 Temperatura delle superfici di contatto
ANO FE! . . . . A0 FERRAR, n A S A
JOROTER Selezione ridotta delle principali norme & v Selezione ridotta delle principali norme
europee definitive e in progetto europee definitive e in progetto
( NORME UNI EN
EN 1417 Mescglﬁtoﬁ a cilindri per gomma e mat. plastiche Novma S TS ‘
EN 982 Requisiti di sicurezza per sistemi e componen i 39)2-1 :osmuam 12100-1: 2005 }
. . 292-2 Sostituita -2: 5
idraulici o st 12100-2: 2005
EN 983 Requisiti di sicurezza per sistemie c  omponenti L ‘4”1540 Asgk_:mam 4142002 |
. e 0 0stil -1:
pneumaic e e — s
EN 692 Presse meccaniche [ 176‘(?781%773 g“%"!m:dlé ; ':12/3009 N
EN 693  Presse idrauliche o CR— o iata T 23713/2009
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EN 1974  Macchine per prodotti alimentari 953 | S riiata 12971272009
EN 972 Macchine per conceria . 4(1);‘ 1 ‘gost:nila —
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ANO FERRAR,, : - IR
& A Selezione ridotta delle principali norme

Selezione ridotta delle principali norme
europee definitive e in progetto

Oltre 900 N.A. sono in fase di revisione per
renderle coerenti con i RES previsti dalla
Nuova Direttiva 2006/42/CE

| 1088:95-A2:2008 | =———> | UNI EN 1088:2008 |

| 953:1997-A1:2009 | =——> | UNIEN 953:2009 |

|EN ISO 12100-1:2007 || EN ISO 12100-1:2005/A1:2009 |

| UNIENISO 12100-1:2009 |

europee definitive e in progetto

| NORME DI TIPO “A”

della Direttiva indicata

Prima:
12100-1:2005 Adesso:
—>
12100-2:2005 12100:2009
14121: 2007
Appendice ZA:
La conformit @ ai punti della presente norma

costituisce un mezzo per soddisfare i RES specifici
(es. Direttiva macchine 2006/42/CE)




FE/ R . . . R
ORI Selezione ridotta delle principali norme

europee definitive e in progetto

Cosa cambia:

Ripari fissi —1.4.2.1.

i sistemi di fissaggio devono rimanere attaccati ai ripari o alla
macchina quando i ripari sono rimossi

Istruzioni —1.7.4.2.:

Il livello di potenza acustica ponderato A emessod  alla
macchina, se il livello di pressione acustica dell "emissione
ponderato A nei posti di lavoro supera 80 dB(A)

Marcatura - 1.7.3.:

La designazione della macchina puo essere realizzat o anche
con | "ausilio di un pittogramma

NORME

ING. AVIO FERRARESI

NORMA
UNI EN ISO 12100/05

CONCETTI FONDAMENTALI PRINCIPI GENERALI DI PROGETTAZIONE

ING. AVIO FERRARESI

FE!
;@W R'WTSQ
_UNI EN ISO 12100-1/07

STRATEGIA PER LA SCELTA
DELLE MISURE DI SICUREZZA

IL PROGETTISTA DEVE: |

1) SPECIFICARE I LIMITI DELLA MACCHINA

LIMITI DI SPAZIO

LIMITI DI TEMPO

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

1) SPECIFICARE I LIMITI DELLA MACCHINA

= USO AL QUALE LA MACCHINA E’ DESTINATA IN CONFORMITA’
ALLE INDICAZIONI FORNITE DAL FABBRICANTE

= USO SCORRETTO RAGIONEVOLMENTE PREVEDIBILE

= AMPIEZZA DEI MOVIMENTI

* SPAZIO PER ISTALLAZIONE/MANUTENZIONE
LIMITI DI SPAZIO
* INTERFACCIA OPERATORE-MACCHINA

DETERMINAZIONE DELLA "DURATA DI VITA” PREVEDIBILE
DELLA MACCHINA O DI ALCUNI SUOI COMPONENTI
LIMITI DI TEMPO (UTENSILI, PARTI SOGGETTE AD USURA, COMPONENTI
ELETTRICI, ECC.) TENENDO CONTO DELL'USO PREVISTO

Vil

%
H

COMPORTAMENTO SCORRETTO
RAGIONEVOLMENTE PREVEDIBILE

UNI EN ISO 12100-1

= Perdita di controllo della macchina da parte
dell “‘operatore

= Reazione istintiva di una persona in caso di
malfunzionamento, incidente o guasto

= Comportamento dovuto a mancanza di
concentrazione o noncuranza

= Pressioni di utilizzo della macchina in tutte le
circostanze

MBREANDE PPreARAT

= Comportamento di alcune persone  (bambini, disabili)




IO PERRARg,

%

UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

. A0 FERRAR
UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

meccanici
IMPIGLIAMENTO

TRASCINAMENTO

EIEZIONE DI

SCHIACCIAMENTO

@‘

PERFORAZIONE
ABRASIONE

FLUIDI IN
PRESSIONE

|_elettrici |
CONTATTO DIRETTO

FENOMENI ELETTROSTATICI

CONTATTO INDIRETTO

CORTOCIRCUITI
SOVRACCARICHI

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

FE!
;@W R'WTSQ
UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

termica

BRUCIATURE

CALORE
o

RADIAZIONI

rumore
S
STANCHEZZA/
STRESS

COMUNICAZIONE VERBALE

PERCEZIONE DEI SEGNALI

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

FE!
;@W R'WTSQ
UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

vibrazioni

TUTTO IL CORPO
DISTURBI VASCOLARI
PARTI DEL CORPO
OSTEOARTICOLARI

FENOMENO DI RAYNAUD

| radiazioni |
CAMPI ELETTROMAGNETICI
(bassa-radiofrequenza-microonde)
RADIAZIONI LASER

LUCE INFRAROSSI
LUCE VISIBILE
LUCE ULTRAVIOLETTA




GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

2) INDIVIDUARE I PERICOLI E VALUTARE I RISCHI

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

!
IL PROGETTISTA DEVE:

3) ELIMINARE I PERICOLI O LIMITARE I RISCHI

‘ Materiali e sostanze

NEBBIE @ FIBBRE

Freq e durata

P: PROBABILITA’ DI UNA

‘ Probab. accadi pericol.

LESIONE/DANNO

‘ Possibilita di evitare/limitare il danno

D: MASSIMA GRAVITA’ DELLA LESIONE/DANNO CHE
PUO’ DERIVARE DAL PERICOLO CONSIDERATO

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

4) PROGETTARE I RIPARI E I DISPOSITIVI
DI SICUREZZA (PROTEZIONI)
CONTRO I RISCHI RESIDUI

PER RIDURRE I RISCHI CHE NON POSSONO ESSERE|
ELIMINATI O SUFFICIENTEMENTE LIMITATI
NELLA PROGETTAZIONE

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

| IL PROGETTISTA DEVE: |

5) INFORMARE L'UTILIZZATORE SU
QUALSIASI PERICOLO RESIDUO

LE ISTRUZIONI DEVONO PRESCRIVERE:

<« PROCEDURE

<« MODI D'USO

«+ ADDESTRAMENTO PARTICOLARE

« DISPOSITIVI DI PROTEZIONE INDIVIDUALI

~,x(,»mniswﬁs@

UNI EN ISO 12100-1/07

!
PRIORITA’

PROGETTAZIONE| | MISURE DI
IN SICUREZZA || PROTEZIONE || INFORMAZIONT
i) T i)

Fattori geometrici
Aspetti fisici

Az. mecc. positiva
Sistema di comando
Avviam. Accidentale
Sorveg. Automatica
Sicurezza migliorata
Selettore modale
Automaz. operazioni

- GUASTI - NON CAPITE
- VIOLAZIONI - NON SEGUITE

FE!
SOAIOTERRARS,
| UNI EN ISO 12100-2/07

CRITERI DI SCELTA DEI RIPARI E DEI
DISPOSITIVI DI PROTEZIONE

NATURA DELLE PARTI MOBILI| |[NECESSITA' DI ACCESSO ALLA
(Trasmissioni, organi lavoratori) ZONA PERICOLOSA

|
‘ FREQUENZA DI ACCESSO
J

l

SCELTA DISPOSITIVI PER LA PROTEZIONE
CONTRO I PERICOLI GENERATI DA PARTI MOBILI

PRIMA SELEZ.
DEL TIPO DI
DISPOSITIVO

SCELTA ESATTA
DEL DISPOSITIVO

‘ NORMA DI TIPO “C”




GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-1/07

| MISURE DI PROTEZIONE |

ZEE

‘ RIPARI ‘ ‘ DISPOSITIVI ‘

> RIPARI FISSI

> RIPARI MOBILI

> RIPARI INTERBLOCCATI
con e senza bloccaggio

> RIPARI CON COMANDO AVV.

COMANDO A DUE MANI
DISP. DI CONSENSO
COMANDO AZIONE MANTEN.
COMANDO SPOSTAM. LIMIT.
BARRIERE IMMATERIALI

YVVVYVYVYVYVYYYVY

. A0 FERRAR
_UNI EN ISO 12100-2/07

CRITERI DI SCELTA DEI RIPARI E DEI
DISPOSITIVI DI PROTEZIONE

5.2.2

ACCESSO ALLA ZONA PERICOLOSA NON RICHIESTO
DURANTE IL NORMALE FUNZIONAMENTO

> Riparo fisso

» Riparo interbloccato con o senza il bloccaggio del riparo

> RIPARI REGOLABILI PEDANE SENSIBILI » Riparo a chiusura automatica
» RIPARI AUTOREGOLABILI BANDE SENSIBILI P
> ECC. DISP. DI INTERBLOCCO > Dispositivo di protezione sensibile (fotocellule o tappeto)
3.25 ECC.
3.26
e NOTERRS, e NOTERRS,

UNI EN ISO 12100-2/07

CRITERI DI SCELTA DEI RIPARI E DEI
DISPOSITIVI DI PROTEZIONE

5.2.3

ACCESSO ALLA ZONA PERICOLOSA RICHIESTO
DURANTE IL NORMALE FUNZIONAMENTO

» Riparo interbloccato con o senza il bloccaggio del riparo
> Dispositivo di protezione sensibile (fotocellule o tappeto)
> Riparo regolabile

> Riparo a chiusura automatica

> Dispositivo di comando a due mani

> Riparo interbloccato con cc do di avvi 0

UNI EN ISO 12100-2/07

DISPOSITIVI ELETTROSENSIBILI |

< BARRIERE DI FOTOCELLULE
% LASER SCANNER

< PEDANE SENSIBILI

< BARRE O FUNI

CARATTERISTICHE

> possono essere utilizzati per rilevare la presenza di una
persona o di una parte di essa

> in particolari condizioni possono, al rilascio, generare un
avviamento, ma solo con particolari requisiti
> non possono essere usati in caso di rischi di proiezioni di

materiali, di emissioni di sostanze pericolose, di tempi di
arresto lunghi, ecc.

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-2/07

CARATTERISTICHE TECNICHE DEI
DISPOSITIVI DI PROTEZIONI

A. AFFIDABILITA’' DEI COMPONENTI CONSIDERATA COME
BASE DELLA INTEGRITA’ DELLE FUNZIONI DI SICUREZZA

B. USO DEI COMPONENTI O SISTEMI CON
“MODO DI GUASTO ORIENTATO"

~,x(,»mniswﬁs@

UNI EN ISO 12100-2/07

CARATTERISTICHE TECNICHE DEI
DISPOSITIVI DI PROTEZIONI

C. DUPLICAZIONE (O RIDONDANZA) DEI COMPONENTI
“CRITICI"”

In caso di guasto di un componente, un altro componente (o altri)
continua a svolgere tale funzione




GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-2/07

CARATTERISTICHE TECNICHE DEI
DISPOSITIVI DI PROTEZIONI

D. SORVEGLIANZA AUTOMATICA

Assicura l'intervento di una misura di sicurezza se diminuisce la
capacita di un componente di svolgere la sua funzione

> INTERRUZIONE DELLA LAVORAZIONE

PERICOLOSA
> > IMPEDIMENTO AL RIAVVIAMENTO DOPO
AD ESEMPIO IL PRIMO ARRESTO
> INTERVENTO DI UN ALLARME

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-2/07

| MISURE DI PROTEZIONE COMPLEMENTARI |

S

COMPONENTI DI ARRESTO DI EMERGENZA

FUGA E RILASCIO DI PERSONE INTRAPPOLATE

MISURE PER LA FACILE E SICURA MOVIMENTAZIONE DI
PARTI DI MACCHINA O PER L'ACCESSO SICURO ALLA
MACCHINA

< MISURE DI ISOLAMENTO E DISSIPAZIONE DI ENERGIA

> STATO ENERGETICO

Isolare la macchina da qualsiasi fonte di energia
Bloccaggio nella posizione di circuito “isolato”
Garantire assenza di energia cinetica e potenziale
Verifica certa delle misure adottate

o

R

S

a0 oo

UNI EN ISO 12100-2/07

ISTRUZIONI PER L'USO |

o

R

USO PREVISTO E CORRETTO DELLA MACCHINA

RISCHI RESIDUI

FORMAZIONE NECESSARIA PER L'OPERATORE
DISPOSITIVI DI PROTEZIONE INDIVIDUALE NECESSARI
RIPARI O DISPOSITIVI DI PROTEZIONE ADDIZIONALI

S

o

R

o

<

S

(953/09)

LINGUA: DEL PAESE IN CUI
DEVONO COMPRENDERE INDICAZIONI PER: AVVIENE IL PRIMO UTILIZZO U N I E N ISO 14 1 20/ 0 2
v TRASPORTO USO: - MESSA A PUNTO
v MESSA IN SERVIZIO - ADDESTRAMENTO
v uo [ - CAMBIO LAVORAZIONE REQUISITI GENERALI PER LA PROGETTAZIONE E COSTRUZIONE
v MESSA FUORI SERVIZIO - FUNZIONAMENTO DEI RIPARI FISSI E MOBILI
- PULIZIA
; SMANTELLAMENTO - RICERCA GUASTI
ELIMINAZIONE - MANUTENZIONE
&WFEMQ’ UNI EN ISO 12100-2/07 &WFEMQ’ UNI EN ISO 12100-2/07
RIPARI | RIPARI
| IMPEDIRE L’ACCESSO ALLA ZONA PERICOLOSA | | FISSI | | MOBILI |

CONTENERE/TRATTENERE MATERIALI,
PEZZI IN LAVORAZIONE, TRUCIOLI, LIQUIDI
RADIAZIONI, POLVERE, FUMI, GAS, RUMORE

ROBUSTI ON FACILM. NEUTRALIZZABIL

NON CREARE PERICOLI AGGIUNTIVI
POSTI ADEGUATA DISTANZA




GOAIOTERRARS,

RIPARI FISSI

UNI EN ISO 12100-2/07
UNI EN 953/09

1
|| EFFICACEMENTE MANTENUTI IN POSIZIONE

— e

IN MODO PERMANENTE
(SALDATURA)

PER MEZZO DI ELEMENTI DI FISSAGGIO CHE

RENDONO IMPOSSIBILE L'’APERTURA/RIMOZIONE
SENZA L'AUSILIO DI UN ATTREZZO
(VITI, BULLONL...)

RIPARI FISSI

UNI EN ISO 12100-2/07
UNI EN 953/09

A SEGREGAZIONE TOTALE A SEGREGAZIONE PARZIALE

GOAIOTERRARS, GOAIOTERRARS,
RIPARI FISSI RIPARI MOBILI
| RIPAROATUNNEL |
INTERBLOCCATI
D (o) )
. BLOCCAGGIO
E 5 DEL RIPARO
A SEGREGAZIONE PARZIALE —_— RESTARE A-ITACCATO
oA QoA

lﬁs%@
INTERBLOCCO (sevan svoce)

A RIPARO APERTO LA MACCHINA NON PUO’
INIZIARE UN'OPERAZIONE PERICOLOSA

SE VIENE APERTO SI HA L’'ARRESTO DELLA
MACCHINA

LA CHIUSURA DEL RIPARO CONSENTE LA
PARTENZA MA NON NE COMANDA L'AVVIO

lﬁs%@
|~ INTERBLOCCO cconsioce)

A RIPARO APERTO LA MACCHINA NON PUO’
INIZIARE UN'OPERAZIONE PERICOLOSA

SE VIENE APERTO SI HA L’ARRESTO DELLA
MACCHINA

LA CHIUSURA DEL RIPARO CONSENTE LA
PARTENZA MA NON NE COMANDA L'AVVIO

IL RIPARO DEVE RIMANERE CHIUSO E
BLOCCATO FINCHE’ NON SI ABBIA L'ARRESTO
DELLE PARTI MOBILI




GOAIOTERRARS,
l RIPARI MOBILI

A) PROTEZIONE DI PARTI MOBILI DI
TRASMISSIONE DEL MOTO

RESTARE UNITI ALLA MACCHINA
QUANDO APERTI

INTERBLOCCATI CON O SENZA
IL BLOCCAGGIO DEL RIPARO

GOAIOTERRARS,

RIPARI MOBILI

B) PROTEZIONE DI ALTRE
PARTI MOBILI

INTERBLOCCATI CON O SENZA
IL BLOCCAGGIO DEL RIPARO

REGOLATI SOLO MEDIANTE
AZIONE VOLONTARIA CON ATTREZZO

SORVEGLIANZA AUTOMATICA

PROTEZIONE CONTRO IL
PERICOLO DI PROIEZIONE

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 12100-2/07
UNI EN 953/09

RIPARI MOBILI

C) PROTEZIONE DI
ALTRI PERICOLI

COME AI PUNTI “"A” E“B"
SECONDO LA
VALUTAZIONE DEL RISCHIO

GOAIOTERRARS,

RIPARI REGOLABILI

USATI SE NON E’ POSSIBILE
SEGREGARE COMPLETAMENTE
LA ZONA PERICOLOSA

ESSERE REGOLATI MANUALMENTE O
AUTOMATICAMENTE A SECONDA LAVORAZIONE

ESSERE REGOLATI SENZA UN ATTREZZO

RIDURRE IL PERICOLO DI PROIEZIONI

e NOTERRS,
l RIPARI REGOLABILI

@
=

‘ A CHIUSURA AUTOMATICA ‘ ‘ REGOLABILE CON ATTREZZO ‘

GOAIOTERRARS,
RIPARI CON COMANDO AVVIAMENTO
I
UNI EN 953/09

A RIPARO CHIUSO NON ESISTE LA POSSIBILITA’ CHE UN
OPERATORE SI TROVI NELLA ZONA PERICOLOSA O
TRA LA ZONA PERICOLOSA ED IL RIPARO

ZONA PERICOLOSA IRRANGIUNGIBILE A RIPARO CHIUSO

ACCESSO ALLA ZONA PERICOLOSA SOLO ATTRAVERSO
L’APERTURA DEL RIPARO

DISPOSITIVO DI INTERBLOCCO CON MASSIMO LIVELLO
DI AFFIDABILITA’




GOAIOTERRARS,

COMBINAZIONE DI RIPARI E
DISPOSITIVI DI SICUREZZA

GOAIOTERRARS,

Sara ritirata il 29/12/2009

NORMA

(1088/08)

UNI EN ISO 14119/09

DISPOSITIVI DI INTERBLOCCO ASSOCIATI AI RIPARI

PRINCIPI DI PROGETTAZIONE E SCELTA

JOANOTERRAR oA R
O INTERBLOCCATO INTERBLOCCO
O INTERBLOCCATO
CON BLOCCAGGIO DEL RIPARO > A RIPARO APERTO LA MACCHINA NON PUO’
INIZIARE UN'OPERAZIONE PERICOLOSA

» SE VIENE APERTO SI HA L'ARRESTO DELLA MACCHINA

»> LA CHIUSURA DEL RIPARO CONSENTE LA PARTENZA
DELLA MACCHINA MA NON NE COMANDA L'AVVIO

RIPARO MOBILE

INTERBLOCCATO

TN T

INTERBLOCCO

| UNI EN 1088/08 |

10



e NOTERRS, e NOTERRS,
RIPARO MOBILE INTERBLOCCO
I NTE RB Locco Toseio 3 AzZionamento dei sensori di posizione in modo positivo & non positive.
Wodo di azionamento Riparo chiuso Riparo aperto Modo di funzionamento
UNI EN ISO 12100-2/07 Il gambo del sensore (attuatore)
viene mantenufo compresso da una
- - -y - - - camma tutto il fempo in cui i
Nei circuiti di sicurezza deve funzionare ad @Z P
apertura positiva dei contatti — E P oarn g
Se un componente meccanico mobile muove inevitabilmente
anche un altro componente, mediante contatto diretto o
attraverso elementi rigidi, questi componenti sono connessi T ganbo dd sensore (atuatore]
. . viene mantenufo compresso da una
in modo positivo @: camma fché  paro  chivso.
Quando i iparo & aperto, i sensore
e s
Laddove un componente meccanico si muova e quindi MODO HON POSITO 5
consenta a un altro di muoversi liberamente (per es. -
mediante gravita o molla) non vi & alcuna azione meccanica
del primo sul secondo
e NOTERRS, e NOTERRS,
INTERBLOCCO
INTERBLOCCO FORI DI FISSAGGIO
e
FRUTTO INTERNO CONTATTO NA
CON CONTATTI NA+NC
N contatti
Ea.
INVOLUCRO
RIPARO APERTO
e NOTERRS, e NOTERRS,
[~ INTERBLOCCO

Legenda

- erazione di apertura positiva in conformita con il punto ella -
D) op di ap po: f | punto 07.01.09 della EN B0617-7
(vedere appendice P)

Riparo aperto
(pare aperto

|Elubommne del segnale

Riparo chiuso

RIPARO
CHIUSO

11



&WTRM%

INTERBLOCCO

UNI EN 1088/08

NORMALMENTE CHIUSO

mall

-

= —

1z
c"é}
«,

CONTATTO NC ov o“

' spostamenti perpendicolari all'as:
di traslazione non devono consen
la richiusura del contatto NC

2 |
-?—

RIPARO
APERTO

RIPARO
CHIUSO

e AOfE e NOTERRS,
INTERBLOCCO INTERBLOCCO
Conun iparo grevol
Riparo Riparo
aparto chiuso
|
Conuntip
perto =~ Chiusa
B\
GOAIOTERRARS,

INTERBLOCCO

UNI EN 1088/08

INTERBLOCCO

UNI EN 1088/08

Riparo aperle

Riparo chiuse

Eloboraziona del sagnale
comprandante {possibilments)
ln_sarveglianza outomofica

12



WEI “  INTERBLOCCO

Ripara chiuso Riparo chiuse

Riporo apette
Riparo aperto
Un singolo elementa di interruziona del circuito (valvola) oonil riparo Due elementidi interruzione del circuito (valvols)
che comanda la valvola in moda pasitivo

GOAIOTERRARS,

RIPARO MOBILE

INTERBLOCCATO CON BLOCCAGGIO DEL RIPARO

» A RIPARO APERTO LA MACCHINA NON PUO’
INIZIARE UN'OPERAZIONE PERICOLOSA

» SE VIENE APERTO SI HA L'ARRESTO DELLA MACCHINA

» LA CHIUSURA DEL RIPARO CONSENTE LA PARTENZA
DELLA MACCHINA MA NON NE COMANDA L'AVVIO

FINCHE’ NON

> IL RIPARO DEVE RIMANERE CHIUSO E BLOCCATO

SI ABBIA L'ARRESTO DELLE PARTI MOBILI

GOAIOTERRARS,

INTERBLOCCO

Ripara aperte
G

GOAIOTERRARS,

INTERBLOCCO

Chlusg ——

Aperle ———— —

NORMA

(294/93)
UNI EN ISO 13857

DISTANZE DI SICUREZZE PER IMPEDIRE IL RAGGIUNGIMENTO
DI ZONE PERICOLOSE CON GLI ARTI SUPERIORI

ING. AVIO FERRARESI|

GOAIOTERRARS,
l DISTANZE DI SICUREZZA

Zana

pericolosa) ona
A_‘ Eericnlcsa
. P d N
riferimento), o =
C fe T \ | ‘|'
it J sma/
ACCESSIBILITA’
ACCESSIBILITA’ AL DI SOPRA DI
VERSO L'ALTO STRUTTURE DI PROTEZIONE

13



GOAIOTERRARS,

SBANOTERRARS
DISTANZE DI SICUREZZA DISTANZE DI SICUREZZA

Prospetts 1 RISCHIO RIDOTTO . . Frogpene RISCHIO ELEVATO
i in mm /NOTA\M NOTA
NOTA T \/ 1300 “Rezza dalia stuttura di protezions b7
ekl TROVARE D sferiays e Pt R = N ",
1000 7200 | 1800 800 J 1800 | zooo 200 2500 | 2700

i

Altezza della | 2000 | 2200 | za00 | 2500 “
Zona paricatosa | " Distanza orizzontale dalla zona pericolosa ¢
Faa NOTA ) visianza orzzorsae aJa zara periccions o = JROVA —T— I I .
— 2600 | =00 700 600 |- 600 500 | a4 |
e - - - - - - : - - . 00 | 308 | 100
2o . I T T T [ 2 400 [ i 100 s00 | 800 | 700 600 400 300 | d00 [ -
24 00 =T 100 100 100, 100 100 100 - 2300 uy 1200 ) 1000 so0 [ soo | s0o 400 soo [ - [
00 s T 600 500 500 400 350 250 | N - 2000 1400 | r=o0 | 1100 | soo 800 | &00 [ 400 | - | - |
2000 ERT N 700 600 500 350 1800 1500 | 1400 | 1100 | e00 | o0 | eoo - - ,
1800 1100 | 1000 00 900 600 - | 1600 [ 1500 | 1400 | 1100 | soo | soo 500 S
1500 1600 S00 500 500/ 700 1400 1500 1400_| 1100 | eoo 800 ] -
5 i 1200 7500 | 1a00 | 1700 | so0 7m0 T - - —T—
1200 - P 1000 1500 | 1400 | 1000 | 800 P 1
e — 1 — s00 | 1500 | 1300 | eoo | eco | - 1 ]
500 — — - 600 | 1a00 | 1300 800 |~ - =1 |
o i — — 400 1400 1200 | 4op | - | - - P
0 o00 300 | 1 — 200 1200 | 900 N N I B 1
200 1100 200 | N - — 1too | 500 = B B
o | 1100 200 | |- - N - 0 N ;
) Non trutture & minore i 1000 mm perché non mitana suficiemtements il movimento del
) Non s0n0 consigerate ke strutture o protezione d aftezza. minore ci 1 I movimento del 2) Ferle 2000 pericolose al isopra d 2 700 mm vadere 4.2,
conpe. ] i o nza
2) Perle zone pericolose @ disopra df 2 500 mm vedere 4.2. Hommes

GOAIOTERRARS,

e NOTERRS,
DISTANZE DI SICUREZZA | UNIEN IS0 13857/08' DISTANZE DI SICUREZZA | UNI EN 150 13357/os|

Praspena, v

Dimensioni in mm petto 1t Dimensioni i
Limitazione del Distanza di sicurezza sr | Figura
o e | e | e [ ——
- | Y - S
|= T
g i as a i - 2
Dot braccio o ale 2850 S S | = 2 [ = e
btk Pt det Sz} |
zzz ]
dito BT ==
2 e e e | s

E ; Dito fino alle | |

D6l traco sosenio 2550
o Gorets
aricomzione | Jgezlzze 1 T
o 2 s<e= 0 | s e > s s 20
tatanai o | |
‘ wces 1 200 | x ow s e
[—— 220 [
ke \ 4
L A e = 120 > 120 = 120
=T
i - e | 20<es 30 = asat 2 zo = 120
Detbracio o datia man L
‘sostenuti fino alle 2130 |
artcoision va i carpo s ~e
E o | T w0ces w0 » 20 » 200 < 2o
alle - 9

otasione '%;g(;zg/a‘ - i
della spalla | ZZoS | encestm = 850 =80 | = eso

n oo o 0 Syt - 8 cavore

A ampiezza & movimeno cel bracsi,

DISTANZA DI SICUREZZA

&WT%‘»

Sara ritirata il 29/12/2009

APERTURE DELLE STRUTTURE DI PROTEZIONE

protezione
\ \ Q@ = spazio tra la parte fissa e la parte
N mobile, o tra due parti mobili

SPAZI MINIMI PER EVITARE LO SCHIACCIAMENTO
DI PARTI DEL CORPO

b= profondita della zona di schiacciamento
C = apertura della struttura di protezione

d= distanza della protezione dalla zona di
schiacciamento

ING. AVIO FERRARESI|




SBANOTERRARS
DISTANZA DI SICUREZZA
| Dimensioni_in_mm Frospetio 1
Parte del corpo Spazio minimo a Figura
N~
/ '} L
o o

Gamba 180

Piede 120

GOAIOTERRARS,

DISTANZA DI SICUREZZA

Dia del piede 50

GOAIOTERRARS,
DISTANZA DI SICUREZZA

UNI EN 349/08

& ST @ @
i / i n"i-‘ — AL i |
/\ :

(999/08)
UNI EN ISO 13855

POSIZIONAMENTO DEI DISPOSITIVI DI PROTEZIONE IN FUNZIONE
DELLE VELOCITA’ DI AVVICINAMENTO DI PARTI DEL CORPO

ING. AVIO FERRARESI|

GOAIOTERRARS,

CONSENTE DI DEFINIRE:

LA DISTANZA MINIMA TRA DISPOSITIVI DI
RILEVAMENTO/AZIONAMENTO E ZONA
PERICOLOSA

UNI EN 999/08

siBasAsu: VELOCITA’ MANO/BRACCIO

DISTANZA MINIMA “S”

&WTRM%

UNI EN 999/08

S=(KxT)+C [mm]

K = VELOCITA' DI AVVICINAMENTO [mm/s]
T = TEMPO ARRESTO DEL SISTEMA  [s]
C = DISTANZA ADDIZIONALE [mm]

15



e FOTOCELLULE T FOTOCELLULE
" [ooonoccmonomms | OHERONE PARALELA A POTEZIONE

COMANDO A DUE MANI

UNI EN 999/08

S=(KxT) +C (mm)

S= distanza di sicurezza (mm)

K= 1600 mm/s

C= distanza addizionale 250 mm
T= tempo di arresto del sistema (s)

S = (1600xT) + 250 (mm) \

C = 0 se comando “riparato” |

VALIDA FINO AL 31/12/2011

NORMA
954-1/98

PARTI DEI SISTEMI DI COMANDO LEGATE ALLA SICUREZZA
PRINCIPI GENERALI PER LA SICUREZZA

ING. AVIO FERRARESI|

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 13849-1/07

RIGUARDA: PARTI DEI SISTEMI DI COMANDO
LEGATE ALLA SICUREZZA

cLassiFIcA IN CATEGORIE Le PARTI DI UN SISTEMA DI
COMANDO LEGATE ALLA SICUREZZA IN RELAZIONE ALLA
RESISTENZA AI GUASTI ED AL COMPORTAMENTO IN
CASO DI GUASTO

LE CATEGORIE STABILISCONO IL COMPORTAMENTO DELLE
PARTI DI UN SISTEMA DI COMANDO LEGATE ALLA SICUREZZA
IN RELAZIONE ALLA SUA RESISTENZA AT GUASTI

~,x(,»mniswﬁs@

UNI EN ISO 13849-1/07

| 5caTEGoRIE: B(BASE) 1 2 3 4 |

CATEGORIA

ESIGENZE DEL
SISTEMA DI COMANDO

COMPORTAMENTO
IN CASO DI GUASTO

CONTROLLO ESEGUITO
SECONDO LE REGOLE
D’ARTE IN MATERIA

POSSIBILE PERDITA
DELLA FUNZIONE DI
SICUREZZA

B + UTILIZZO DI
COMPONENTI E PRINCIPI
DI SICUREZZA PROVATA
(ES. SICUREZZA POSITIVA)

POSSIBILE PERDITA
DELLA FUNZIONE DI
SICUREZZA CON
MINORE PROBABILITA’
DIB

1 + TEST AD OGNI CICLO
(ES. SORVEGLIANZA
AUTOMATICA)

GUASTO RILEVATO AD
OGNI TEST

16



GOAIOTERRARS,
remear]
CATEGORIA ESIGENZE DEL COMPORTAMENTO
SISTEMA DI COMANDO | IN CASO DI GUASTO
. FUNZIONE DI SICUREZZA
1 + IMPOSSIBILITA’ CHE UN GARANTITA TRANNE CHE
UNICO DIFETTO CONDUCA IN CASO DI ACUMULO DI
3 ALLA PERDITA DELLA GUASTI
FUNZIONE DI SICUREZZA (ES.
Ridondanza)

1 + IMPOSSIBILITA’ CHE UN
UNICO DIFETTO CONDUCA
ALLA PERDITA DELLA
FUNZIONE DI SICUREZZA.
4 QUESTO DIFETTO DEVE ESSERE
RILEVATO SUBITO O COMUNQUE
PRIMA DEL SUCCESSIVO
RICHIAMO ALLA FUNZIONE DI
SICUREZZA (ES. Ridondanza +
sorveglianza automatica)

FUNZIONE DI SICUREZZA
SEMPRE GARANTITA

GOAIOTERRARS,

SCELTA DELLA CATEGORIA

Categoria
Bl1]2]3]4

L NONONE)
Funto  parenza per e s
s e e gt o8 9000
Jsitema i comandolegateala
etered 3, fase3)
Jsicurezza tecere. Y Xe,

e o @ O||| S=GRAVITA’ LESIONE
S1 - LESIONE LIEVE
* * * ®||| 52 LESIONE GRAVE

F=FREQUENZA E/O TEMPO DI ESPOSIZIONE
F1 — DA RARAMENTE A ABBASTANZA FREQUENTE @ CAT. IDONEA
F2 — DA FREQUENTE A PERMANENTE

* CON MIS. AGGIUNT.

P=POSSIBILITA’ DI EVITARE IL PERICOLO
P1 — POSSIBILE IN DETERMINATE CONDIZIONI
P2 — SCARSAMENTE POSSIBILE

O SOVRADIMENS.

GOAIOTERRARS,

UNI EN ISO 13849-1/07

CATEGORIA IN CUI RIENTRANO I SINGOLI COMPONENTI ‘

DISPOSITIVO B|1

2|3

DISPOSITIVI ELETTROSENSIBILI,
SENZA CONTATTO

BARRE E PEDANE SENSIBILI

DISPOSITIVI DI INTERDIZIONE

COMANDI A DUE MANI

ARRESTI D'EMERGENZA

® o o o o »

OBBLIGO DAL 01/01/2012

NORMA

UNI EN ISO 13849-1/07

SCELTA DEL LIVELLO DI AFFIDABILITA’ DEI SISTEMI
DI CONTROLLO INERENTI LA SICUREZZA

SRP/CS

SAFETY RELATED PARTS OF CONTROLL SYSTEM
(PL: PERFORMANCE LEVEL)

ING. AVIO FERRARESI|

! OBBLIGO DAL 01/01/2012

NORMA

EN IEC 62061/05

SCELTA DEL LIVELLO DI INTEGRITA’ DELLA SICUREZZA
DEI SISTEMI DI CONTROLLO ELETTRICI RELATIVI ALLA SICUREZZA

SRECS

(SIL: SAFETY INTEGRTY LEVEL)

ING. AVIO FERRARESI|

UNI EN ISO 13849-1/07

PL: PERFORMANCE LEVEL

Capacita di un sistema di comando elettrico,
elettronico, idraulico o pneumatico di svolgere una
funzione di sicurezza sotto determinate condizioni al
fine di ottenere la prevista riduzione dei rischi

EN IEC 62061/05

SIL: SAFETY INTEGRTY LEVEL

Capacita di un sistema di comando elettrico o
elettronico di svolgere una funzione di sicurezza

17



UNI EN ISO 13849-1/07

Applicazione della EN ISO 13849-1

frequenza
esposiz.

possibilita
evitare
danno alta

PL determinatl

Low
Risk

UNI EN ISO 13849-1/07

Table 3 — Performance levels (PL)

PL Average probability of dangerous failure per hour
1h

a >105to <1074

b >3x10%t0< 10"

[4 >10%t0<3x 108

d >10710< 108

e

> 10810 <107

bassa
danno lleve —_—
alta
bassa
danno
grave
alta alta
bassa

High
sk

NOTE  Besides the average probabilty of dangerous failure per hour other measures are also necessary to achieve the PL.

FUNZIONI DI SICUREZZA

UNI EN ISO 13849-1/07

SRP/CS: Parte della sicurezza della macchina che
dipende dal funzionamento corretto di
un sistema di comando e controllo in

risposta ai segnali di ingresso.

| sistemi di comando e controllo (Safety Related
Systems) richiesti per realizzare una determinata
funzione per assicurare il raggiungimento di un liv ello
accettabile di rischio, si chiamano Funzioni di
sicurezza.

UNI EN ISO 13849-1/07

‘ Il PL del SRP/CS dipende da diversi fattori: ‘

‘ MTTF, - tasso medio di guasto di ogni componente ‘

basso Janni 5 MTTF< 10anni
medio 10anni § MTTE < 30 annl
alto 30 anni ¢ MTTF < 100 anni

UNI EN ISO 13849-1/07

DC - Copertura Diagnostica: rapporto tra il tasso

guasto (pericoloso)
degli elementi controllati e il tasso di guasto
(pericoloso) di tutti gli elementi del circuito di
sicurezza (sia controllati che non)

Evidenzia la capacit a del sistema di accorgersi di
un guasto pericoloso prima che avvenga un danno

| UNI EN ISO 13849-1/07

‘ DC - Copertura Diagnostica:

Overview nuove

nome Logiche

ENISO 13849-1
YT Misura DC Commento
”"I PLC automazione 60% | Semplce monitoropgio temporale (cs. watchdog)

EN IEC 62061 —
”I i

cunuy

i e Come sl determina I DC ?
bl Lot Il fornitare del componente fornlsce del dati 56 , es.:
e TS 4+ funzlone di controllo con contatti NC e NA guldati: 99
# funzione di monitoragglo su logica di comando : 90%
medio 0% SDC<09%
o — T w%s00 Una tabella della norma assocla alle percentuali unz valutazione.|

PLC di sicurezza

18



CCF - Guasto di Causa Comune:

UNI EN ISO 13849-1/07
X

esprime la possibilit a ce un evento produca un
guasto simultaneo di pi U elementi

(es. un disturbo elettromagnetico, una sovratension e)

La somma deve raggiungere almeno 65 (max=100)

La somma deve ragglungere almeno 65 (max = 100)
misura contro CCF punti
protezione contro extra tensione, pressione, corrente .. 15
fitrazione def fluidi 75
sepazione fisica del segnali 15

| UNI EN ISO 13849-1/07

Valutazione dei Rischi ——)>PL

» Inserito in Fascicolo Tecnico
» Conservato per 10 anni

EN IEC 62061/05

SIL: LIVELLO DI INTEGRITA " DELLA SICUREZZA
DEI SISTEMI DI CONTROLLO ELETTRICI
RELATIVI ALLA SICUREZZA - SRECS

Prescrive la progettazione e lo sviluppo dei sottoi nsiemi
ed il comportamento dello SRECS in presenza di una
avaria

SRECS

Sottosistema 1 Sottosistema 2 Sottosistema 3
Es. Barriera Fotoelettrica Es. PLC Es. Attuatore

EN IEC 62061/05

SIL: LIVELLO DI INTEGRITA " DELLA SICUREZZA
DEI SISTEMI DI CONTROLLO ELETTRICI
RELATIVI ALLA SICUREZZA - SRECS

Prescrive la progettazione e lo sviluppo dei sottoi nsiemi
ed il comportamento dello SRECS in presenza di una
avaria

Livello di inteqelth della sicurazza | Probabiltd di un guasto pericoloso per ora (FFH)
3 2 10-8a <107
2 ' 210-7a< 100
! 2iirtac il

EN IEC 62061/05

EN IEC 62061/07
L'assegnazione del SIL si basa su elementi obbiettivi

Stima del rischio e classificazione della gravita

Conseguenze Graviy (Se)
Itravereibile: marte, pardita i un acchio o df un beazelo 4
Iirsversivile: rottura 41 uns & pid arti, perdiia f uno o pla dita 3
Raveraibile: richiada lintarvento di un medico 2
Reversibite: richieds fe curs di un pronls soceorse §

| EN IEC 62061/05

‘ Frequenza e durata dell ‘esposizione ‘

Fraquanza ¢ dureta dell'esposizions (Fr)
Fraguehza dell’esposizions hﬂ#ﬂ;?n

$1h 5

Ba» fhas | gions 5

Oa & 1 giorno a £ 2 setlimane q

Da » Jasttimone o % ) anno 3

» 1 anfin 2
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| EN IEC 62061/05

‘ Probabilita di evitare o limitare il danno ‘

Prahabilith dul'eventy pericoloss rubablilLy {Pr) -
Msita slta 3
Probabife 4
Possitile b
Scarsa 1
Trascurabile 1

| EN IEC 62061/05

‘ Probabilita del verificarsi di un evento pericoloso ‘

PR T———

Prababiliti 4l evitare ¢ limlisre 1l danno {Av)
limpossibiia 5
Seama 3
Probabile 1

EN IEC 62061/05

Conseguente s";"“‘ Gase Frequenza Fr h:h::::u Evitabilita Av
pericoloso Pr
Morte, perdtadnochoo diunbracc | 4 = fperons 5| otoda |5
Pemanent:pedta i cta 3 <iproa-ziprgomo | 5| Poabie |4
Fesersbic tevento nedco 2 < tpergomo-2 Tper2set | 4| Possbie |3 | impossbie | 5
Feersiie: prosio socorso 1 [ om [ERN <tperzsmnztpertame [3] e [2] Rstie |3
[ <1 peramo 2 | Trasaraie [ 1] provabte | 1

OM (Other Measures) = raccomandata Fuso di altre misure

La somma dei punteqgi ottenuti per gl atiributi di frequenza, probabilita e euitabilt3 fornisce la dasse di probabilits del danno:

o= Frt Pt AV

PL e SIL

PL - ISO 13849-1
Performance Level

SIL - IEC 61508
Safety Integrity Level

Probability of a dangerous
failure per hour [1/h]

105 <PFHd < 104 a No special safety requirements
3x10¢= PFH4 < 105 b 1
1065 PFH4 <3-10°¢ c 1
107 <PFHd < 10°% d 2
10" <PFHd < 107 e 3

PL e SIL

Architettura della funzione di sicurezza (SRP/CS, S RECS)

« SRP/CS (Safety-related part of a control system)
« SRECS (safety-related electrical control system)

PL PLe s PLe 8 PLe =PLe
PFH, 35x10" + Ixt0" + 24x10" =32 x10"
sIL SILCL 3 SILCL 3 SILCL3 | =SIL3
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