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前  言 

本文件按GB/T 1.1—2020《标准化工作导则 第1部分：标准的结构和编写》给出的规则起草。 

请注意本文件的某些内容可能涉及专利，本标准的发布机构不承担识别这些专利的责任。 

本文件所要求达到的性能指标，应由采用本标准的制造企业在设计制造过程中自行进行验证测试，

并对销售的产品作产品符合性声明。 

本文件由中国电梯协会提出并归口。 

本文件由“CEA/ELA”联合工作组编制，该工作组由中国电梯协会（CEA）的电梯专家和欧洲电梯联

合会（ELA）的电梯专家组成。 

本文件提供了如何就标准要求达成共识的指南： 

ISO 8100-1：2019，电梯制造和安装安全规范 第1部分：乘客电梯和载货电梯；和 

ISO 8100-2：2019，电梯制造和安装安全规范 第2部分：电梯部件的设计原则、计算和检验 

符合良好的工程实践。 

本文件给出了ISO 8100-1/2中选定条款的基本原理和背景，联合工作组一致认为本文件中的这些

条款对于正确理解ISO 8100-1/2标准是至关重要的。 

中国电梯协会和欧洲电梯联合会共同编制本文件的目的是为了支持关于如何理解和应用电梯行业

的ISO标准（ISO 8100-1和ISO 8100-2）的观点。旨在作为帮助满足特定标准要求的工具。本文件仅作

一般资料用途，不应被理解为法律意见。它也不能代替制造商对其提供解决方案的评估和决策。中国电

梯协会和欧洲电梯联合会将不会承担由此所产生的责任。 
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引   言 

 

全球运行的电梯超过1700万部，每年新安装的电梯超过100万部。有了电梯的安全标准，才使得这

些电梯每天能安全运送乘客数十亿人次。 

ISO 8100-1/2：2019是源于欧洲EN 81-20和EN 81-50标准的国际标准，已经在世界各地的许多国家

广泛使用。该标准提供国际认可的要求，也被作为国家标准被广泛采用，满足该标准同时被证明也符合

当地的电梯安全法规。是各国广泛采用国际标准，可以确保电梯安全，鼓励采用能进一步提高电梯安全

和质量的新技术。最重要的是，标准使用者可以分享相关的经验和教训。 

由于技术背景和工程实践的差异，在解读ISO 8100-1/2条款时，专家对条款的理解可能会有所不

同。这可能导致条款以一种不符合标准预期的方式被应用，并产生不可预见的安全后果。此外，不同的

理解可能对各国之间的电梯整梯和部件贸易和流通造成困难，可能出现某一解决方法可能在一个国家

被接受，而在另一个国家被拒绝。 

本文件目标就是对条款要求达成共识，并提供两个国际标准：ISO 8100，电梯制造和安装安全规范 

第1部分：乘客电梯和载货电梯以及第2部分：电梯部件的设计原则、计算和检验的条款背景和制订原则。 

CEA和ELA的电梯专家进行共同工作的意图不是“解释”或“提出”新的要求、新标准或修订这些

标准。“CEA/ELA”专责小组的目的是提供指引，让大家了解并协助正确应用标准，以符合良好的工程

实践。 

对于本文件的第一版，请注意下列内容被选为最重要的： 

⎯ 假设：如何理解它们的意义； 

⎯ 规范性引用文件：所列标准对应用 ISO 8100-1/2：2019的意义是什么； 

⎯ 对重框架设计； 

⎯ 层门门框及摆锤冲击试验； 

⎯ 防止轿厢上行超速，防止轿厢意外移动； 

⎯ 驱动主机制动器； 

⎯ 用于电梯安全相关应用的可编程电子系统。 

注 1：本文件是可能会根据 ISO 8100-1/2 标准的任何变化进行修订。 

注2：参考条款和附件以粗体格式作为本文件的一部分。
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1 ISO 8100-1， § 0.4 假设条款 

第一次阅读 ISO 8100-1/2的读者可能会在本章中提出各种各样的问题。ISO 8100-1/2中列出的以

下假设将得到澄清： 

1. 第 0.3.2条关于通用技术规范； 

2. 第 0.4.2条电梯买卖双方的谈判； 

3. 第 0.4.3条关于工程实践和计算； 

4. 第 0.4.9条关于鲁莽行为和重大危害。 

1.1 ISO 8100-1， §0.3.2 条款 

ISO 8100-1提供了专门针对电梯制造商的要求。但是第 0.3.2 条，作为假设，说明了适用于每一

个电气、机械或建筑结构，包括建筑构件的防火保护的一般技术规则在 ISO 8100-1中没有重复。 

技术规则在 ISO 8100-1第 2 章规范性引用文件中给出，引用文件的部分或全部内容在标准文本中

被引用构成标准中的要求。参见本文件的第 2章。 

ISO 8100-1/2，第 2 章中没有提到的标准，如电动机的 IEC 60034-X或导轨的 ISO 7465。电梯是

由许多“标准化”组件构建的，这些组件的标准没有进一步引用。 

此外，这些标准适用于工程过程，包括受过教育和训练的工程师。这对于电梯来说尤其如此，因为

它是复杂的产品，在设计上需要一定的专业水平。 

电梯只有在与楼宇或建筑物合二为一时才可被视为完整的“产品”。因此，建筑物相关的考虑因素

可能会影响或受到电梯的影响。当本地有建筑物的规则和规定时，电梯的设计者必须考虑它们。 

1.2 ISO 8100-1， §0.4.2 条款 

第 0.4.2条规定，在买方向卖方订购电梯之前，应假定买方与卖方进行协商，以便卖方了解应如何

根据买方给出的当地条件设计和安装电梯。本第 0.4.3 条所列的当地条件并不完整，要求电梯安装方和

买方之间交换信息，以涵盖并提供可能影响电梯设计、使用、预期用途等的任何条件。 

ISO 8100-1没有给出所有的条件，但至少有两份标准规定的文件可以帮助理解假设的含义： 

a) 根据 ISO 8100-1，§6.1及其在 ISO 8100-1附件 B中描述的“技术符合性文件”的技术文件； 

根据 ISO 8100-1，§7.2（电梯安装操作手册，交付给电梯所有者）的使用说明。 

1.3 ISO 8100-1， §0.4.3 条款 

第 0.4.3 条阐述了已考虑组成完整电梯的每个零部件的相关风险。假设所有部件不但按照 ISO 

8100-1的规定进行验证/设计，而且按照§0.4.3，a） to e）进行设计或选择。 

电梯行业不会在 ISO 8100-1/2标准中找到通常的工程实践，因为这不是 ISO产品（电梯）标准的

目的。 

但是，ISO 8100-1/2标准提供了一些部件的详细设计要求和计算方法，例如：悬挂绳、汽缸/液压

缸和导轨。对于其他承重部件，由于它们的复杂性和设计的多样性，不可能指定统一的设计规则、载荷

条件和安全系数。因此，标准只是要求这些组件必须根据良好的工程实践来设计。 

在 CEN/TR 81-12条款 5.7以及 ISO/TS 8100-21条款 5.4中给出了必须理解的良好工程实践的通

用信息。 

其他相关标准包括： 
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GB/T 17851-1996，机械安全机械电气设备第 1 部分：一般要求 

ISO 12100，机械安全。设计一般原则-风险评估和降低风险 

ISO 128-1，技术产品文件（TPD）一般表示原则第 1 部分：介绍和基本要求 

ISO 129-1，技术产品文件（TPD）尺寸和公差表示第 1 部分：一般原则 

ISO 286-1，产品几何规范（GPS） ISO 线性尺寸公差编码系统第 1 部分：公差、偏差和配合的基础 

ISO/TS 4949，基于字母符号的钢名称； 

ISO/TR 10828，蜗杆齿轮-蜗杆轮廓和齿轮啮合几何。 

另一个有用的相关 ISO 标准是： 

ISO 14798，电梯、自动扶梯和自动人行道风险评价和降低的方法。 

1.4  ISO 8100-1， §0.4.9 条款 

第 0.4.9条介绍电梯使用者可能做出的鲁莽行为，其后果可能导致意外而引致受伤/不受伤。 

该条款规定同时发生的鲁莽行为和/或滥用使用说明不在标准中考虑。 

在标准中，鲁莽行为是指用户（乘客或技术人员）无意或有意的行为，与电梯的预期或指定的使用

方式不同。 

ISO 8100-1 并没有提供用户可能做出的鲁莽行为的列表，但给出了在标准中处理的重大危害的列

表（见 ISO 8100-1的表 1第四章）。此外，对于每一个重大危险都给出了对应的条款。电梯应按照 ISO 

12100的原则进行设计。 

在欧洲标准 EN 81-71 中，关于防破坏电梯的规定为建筑设计师、客户等提供了额外的指导，并为

设计要求提供了额外的安全措施或其他可能需要采取的措施，以防止破坏的风险。 

2  ISO 8100-1， § 2 – 规范性引用文件 

ISO 8100-1和 ISO 8100-2提供了一系列由 EN标准、ISO标准和 IEC文件组成的引用标准，在设

计、制造和安装电梯时应予以考虑。 

需要注意的是，ISO 8100-1/2 并不是引用标准的全部，而是引用标准中的相关条款。然而，阅读

和理解整个引用标准是“良好工程实践”的一部分。 

ISO 8100系列是国际标准，应该优先参考 ISO标准，即：ISO标准和 IEC 标准。 

ISO标准通常是指规范性引用文件中的 ISO或 IEC标准。ISO 8100-1/2是同等采用 EN81-20/50的，

因此仍然有一些 EN引用标准没有等同的 ISO或 IEC标准。 

有“类似于 EN 标准”的 ISO 标准已经发布并且生效，在 ISO 和 EN 标准中选择合适的标准需要阐

明。 

表 1 -类似的 ISO/EN 标准的例子 1 

ISO 8100-1/2 中引用的 EN 标准 类似 ISO 标准 

EN 1993-1-1， 

欧洲法规 3 -钢结构设计-第 1-1 部分：建筑物的一般规则 

ISO 10721-1：1997， 

钢结构-第 1 部分：材料和设计 

EN 12385-5：2002， 

钢丝绳-安全-电梯用标准绳 

ISO 4344：2004， 

电梯用钢丝绳最低要求 
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引用标准或标准要求的规则在 ISO指南中有定义，标准的使用者应该知道以下内容： 

2.1 ISO 规则 

有关 ISO 标准，ISO 规则的适用，特别是有关标准中规范性引用文件。参见 ISO 网站：https：

//www.iso.org/directives-and-policies.html，其中文件“ISO/IEC 指令，第 2部分 ISO和 IEC文件

的结构和起草原则和规则”包含“10 -参考文献”和“15 -规范性引用文件”章节，其中解释了 ISO标

准的规则。 

此外，ISO 指南 78“机械安全-安全标准的起草和陈述规则”在“6.5 -规范性引用文件”章节中

提供了补充信息。 

在一个 ISO 标准中， 第二章规范性引用文件中给出列表，信息，这些文件中的部分或全部内容在

标准文本中引用构成相关要求为了与 ISO 标准的要求保持一致。关于参考文献如何应用的信息可以在

本 ISO标准中引用的地方找到，就不列在第二章规范性引用文件中。 

2.2 全球电梯标准 

首先需要提醒的是，作为全球电梯采用标准的第一步，ISO 8100-1/2分别是两个 EN标准（EN 81-

20和 50的转换，因此也列出了 EN标准。 

ISO 8100-1/2旨在构建一个完整的电梯。电梯是由许多部件组装而成的，如螺丝、电线、弹簧、继

电器等。 

有几次提到，ISO 8100-1/2没有规定如何制造这些部件，如§0.3.2 和§5.10.1.1.2。对于任何这

样的部件，都要使用相应的产品标准。只有安全部件本身可以按照 ISO 8100-1/2进行制造和测试。 

ISO 8100-1/2 引用了许多产品标准的要求，但并不是全部。没有明确提到的产品标准的一个例子

是 IEC 60034系列标准“旋转电机-所有部件”，这是制造电机的基础。 

ISO 8100-1/2分别转换了两个 EN标准（EN 81-20/50），因此也列出了 EN 标准。ISO 8100-1/2的

修订过程中，对引用文件进行核实并尽可能多地用 ISO或 IEC文件进行替换。 

请注意：ISO 8100-1/2中引用的一些 EN标准在 ISO标准中没有对应标准（如 EN 81-28、EN 13015

和 EN 10305）。这些标准可以通过国家标准化机构如 BSI获得。 

2.3 关于电梯标准和文件的更多可用信息 

有关电梯标准的详细资料，请参阅 ISO TC178电梯、自动扶梯及自动人行道”及 CEN/TC10“电梯、

自动扶梯及自动人行道”网页。 

CEN/TC10还开设了一个专门发布答疑文件和翻译的信息网页：“CEN/TC10 翻译网站”。 

电梯标准可以通过 ISO 分类（ICS）在几乎任何标准信息平台上找到。电梯和自动扶梯的 ICS 代码

是“91.140.90”。 

电梯和自动扶梯的标准是 ISO 12100 分类中的 C 类标准。更多关于 ISO 12100 的说明可以在 ISO 

22100系列文件和 ISO指南 78中找到。 

更多信息见“中欧标准化信息平台”。 

3 ISO 8100-1， § 5.3 – 层门和轿门 

3.1 ISO 8100-1， § 5.3.3 地坎、导向装置、门悬挂机构 

3.1.1 ISO 8100-1， § 5.3.5.3 – 层门地坎 

https://www.iso.org/directives-and-policies.html
https://www.iso.org/directives-and-policies.html
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ISO 8100-1，第 5.3.5.3.2 节定义了确保防止从层站坠入井道的安全保护条款。这些规定是基于门

板的保持装置和导向装置（对层门和轿门都有效）。在标准中规定的特定条件下，整个层/轿门的装配

应进行摆锤冲击试验。 

电梯门和地坎的啮合深度对电梯使用者的安全至关重要。即使层/轿门因任何原因受到一定能量的

撞击，也应确保层/轿门的安全功能。 

ISO 8100-1 在另一条款（5.3.9.1.2）中确实规定了确保锁紧可靠性的最小啮合深度（啮合位置）。 

ISO 8100-1在§5.3.5.3.2 中没有规定最小啮合深度。 

根据电梯轿厢的承载能力（额定载重、乘客人数），电梯行业设计了不同类型的门，门框架、顶部

轨道、门板、地坎和导向装置的设计都具有不同的性能。因此，啮合深度没有规定在标准，但门制造商

必须定义最小啮合深度。按照 ISO 8100-2，§5.14 的规定，通过摆锤冲击试验来测试这个最小值，测

试的目标是证明啮合深度是正确的，并确保门的安全功能。 

保持装置是指可以保持在固定位置，例如：当更换磨损的导靴时。保持装置不应该是磨损部件的一

部分。这样门就安全了。 

请注意：保持装置是安全的关键，而不是导靴。 

3.2 ISO 8100-2， § 5.14 – 摆锤冲击试验 

根据 ISO 8100-2 的摆锤冲击试验描述了用于评估一种类型的层/轿门。在这种情况下，根据门的最

小/最大尺寸、门板的厚度、加强筋的数量、保持/导向装置的啮合深度来定义摆锤冲击试验。 

这似乎被认为是浪费费用和材料，也有其他可能的方法来确保门的设计是正确的并确保门所提供

的安全功能。 

目前，使用计算机辅助工程工具（如有限元分析）的可以或已经被广泛接受：它们适用于评估层/

轿门的强度。在设计和制造层/轿门时，它具有更大的灵活性。 

然而，这些工具不能完全确定门的安全功能，原因如下： 

——采用摆锤冲击试验来验证门装配的完整结构，以确保在受到身体质量的冲击时，其完整性和防

止人坠落的能力； 

——所有门增加保持装置和冲击试验是根据造成门变形或导向装置脱槽的事故所获得的经验； 

——研究表明，门的导向装置失效或松动，导致门的整体性丧失。 

——在没有摆锤冲击试验的情况下，有限元分析或其他计算方法不能单独提供所需的证据。根据门

的装配设计，结构行为挑战模型的所有细节，如：每个元素的灵活性等。然而，计算可以用来补充

用与摆锤冲击试验测试的覆盖范围。 

4 ISO 8100-1， §5.4.11- 对重和平衡重 

4.1 对重框架变形 

ISO 8100-1 不提供任何具体要求关于对重的设计以确保对重的安全性能，特别是避免对重框架变

形，对重框架从导轨脱落和对重块脱离对重框架。 

对重变形的风险可由下列故障之一或组合引起： 

——对重设计本身； 

——对重导轨系统（导轨、导轨支架）； 

——系统配置。 

ISO 8100-1对对重设计没有明确的要求。但是，对于对重导轨在 ISO 8100-1，§5.7.2.3.3 中定

义了相关要求，这些要求也适用于对重（作用=反作用）。 
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此外，在设计电梯时应考虑以下规定： 

a)  匹配的刚性导轨系统； 

b） 系统设计（配置和电梯部件布置）应以这样一种方式，即除重力之外，作用在对重上的其他所

有可能导致对重脱轨或变形的力（例如：导轨对齐，曳引媒介的倾斜力等）应避免或如果不能避免

应至少减少； 

c） 选质量好的材料； 

d） 同时，电梯部件制造和安装质量也是至关重要的。 

因此，关于对重设计的一些“良好工程规范”在以下条款中给出，见本文件的附件 A和附件 B。 

4.1.1 对重的变形（或移位）可以引起一个或甚至组合以下两种影响： 

——不同的力可能引起对重垂直于对重导轨平面的转矩。这可能会造成对重高度变形，最终导致对

重脱轨、坍塌甚至碰撞（见图 A .1）。 

——不同的力可能引起对重导轨平面内的转矩。这可能导致对重脱轨或碰撞（参见图 A.2）。 

4.1.2 力引起对重垂直于对重导轨平面的转矩 

对重应考虑以下变形力： 

——对重不平衡（见图 A.3至图 A.5），例如： 

a) “质量作用点”、“悬挂点”的位移，如果有，“因补偿绳/链而产生的力，是否拉紧”； 

b) 非垂直悬挂/补偿拉力； 

c) 非对称对重块加载。 

在运行条件下，也要考虑加减速（抖动），甚至在紧急停止的情况下的变形力。 

——特殊载荷情况（见图 A.6至图 A.9），例如： 

a) 缓冲器冲击（缓冲器偏心、2个缓冲器时力分布不均等）； 

b) 安全钳夹持 （两侧力分布不均，偏心或非垂直补偿力（包括拉紧力）； 

c) 安全钳释放。 

应考虑所有特殊荷载情况下的变形力，包括上述及图 A.3至图 A.5所示的适用附加力。 

4.1.3 力引起对重导轨平面内对重的转矩 

对重应考虑以下变形力： 

——对重不平衡（见图 A.10至图 A.11），例如： 

a) “质量作用点”、“悬挂点”的位移，如果有，“因补偿绳/链而产生的力，是否拉紧”； 

b) 非均匀悬挂/补偿的力； 

c) 非对称对重块加载。 

在运行条件下，也要考虑加减速（抖动），甚至在紧急停止的情况下的变形力。 

——特殊载荷情况（见图 A.12至图 A.14），例如： 

a) 缓冲器冲击（缓冲器偏心、2个缓冲器时力分布不均等）； 

b) 安全钳夹持（制动力偏心，偏心或非垂直补偿力（包括拉紧力）； 

c) 安全钳释放。 

应考虑所有特殊荷载情况下的变形力，包括上述及图 A.10至图 A.11 所示的适用附加力。 

4.1.4 由于特殊的应用产生的额外力 

由于特殊的应用和环境条件，可能需要考虑额外的力，例如地震、风力（井道中的烟囱效应、电梯

在建筑物外时的风载）、建筑物摇摆等。 

4.1.5 在其使用寿命内，对重块应能够承受所有相关荷载情况下的作用力。对重框架和对重块的设计应

防止在所有荷载条件下引起对重块损坏或对重框架变形/脱轨而导致对重块脱落。 
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5 ISO 8100-1，§ 5.6 防止坠落、超速、轿厢意外移动和轿厢沉降的措施 

5.1 ISO 8100-1，§5.6.6 上行超速保护装置和§5.6.7 曳引式电梯防止电梯轿厢意外移动装置 

轿厢上行超速保护装置（ACOP）和轿厢意外移动保护装置（UCMP）是电梯行业最近才开始使用的。 

⎯ ACOP在 1998年版的 EN 81-1中被引入； 

⎯ UCMP在 EN 81- 1：1998 +A3：2009中引入。 

这两种保护装置都是作为具有型式试验要求的安全部件引入的。 

两种保护装置的引入来自于电梯运行和技术发展方面的经验。 

由于各种原因导致齿轮、曳引轮轴、制动器出现技术故障，导致轿厢上升超速或由于轿厢与对重不

平衡引起的意外移动。此外，由于电机控制技术的发展，制动器的使用也发生了变化，制动器变得更像

保持制动器而不是制停制动器。 

请注意：下面使用了“轿厢上行超速保护装置”的缩写“ACOP”和“轿厢意外移动保护装置”的

缩写“UCMP”。 

5.1.1 减速元件各自的制停子系统和载荷条件 

ISO 8100-1的第 5.6.6.2 条允许在无齿轮电梯驱动主机上使用电梯制动器，通过在传统功能“在

正常运行下停止电梯驱动主机和保持电梯主机停止”上增加一项功能。这个概念是基于具有内置冗余和

自监测正确动作的制动器。该条款允许使用电梯驱动主机制动器，同时附加保护装置所获得的同等安全

水平的问题解决如下： 

ACOP和 UCMP的要求是用性能语言编写的，而不是说明性的，以便涵盖市场上可用的各种解决方案

和可能的新设计。ACOP的减速元件和 UCMP的制停子系统在曳引电梯上非常相似。 

有两种通用方法来实现： 

a) 该装置执行要求是在没有任何电梯部件的协助下来控制速度或减速，或制停轿厢在正常运行期

间。例如：该装置独立于机电式制动器用作减速元件各自的制停子系统（夹绳器、对重安全钳

等等）。 

在这种方法中，该装置通常保持连续打开。不需要自动自监测，定期维保时检查制动器的运行

状况。根据 ISO 12100，维保期间的人工检查只是降低风险的第三级。 

当轿厢上行超速或轿厢意外移动时，此解决方案允许停止轿厢移动。 

b) 该装置执行要求是在电梯部件的协助下控制速度或减速，或停止轿厢在正常运行期间，该部件

存在内部的冗余且自监测该部件的正确工作，例如：带有自监测的机电式制动器作为减速元

件各自的制停子系统。 

在使用机电式制动器的情况下，假定制动器有内部的冗余和标准给定的信息，该信息没有详细

的说明。如果检测到故障，应防止电梯的下一次正常启动。 

在这种方法中，制动器是连续操作的，并且在 ISO 12100中，自监测等技术风险缓解措施是可

行的。 

这一解决方案可以阻止轿厢上行超速或由于机电式制动器故障导致的轿厢意外移动。 

重要的提醒，冗余度与电梯部件的要求有关，例如：机电式制动器。因此，整个制动器用于 ACOP / 

UCMP。 

在轿厢装载的情况下，UCMP要求 100%的额定载荷（参见 ISO 81001，§5.6.7.5），而对于 ACOP，

可以假设空载是最坏的情况（参见 ISO 8100-1，§6.3.11和 ISO 81002：2019，§5.7.3.2.2）。 
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5.1.2 自监测的正确操作 

在使用驱动主机制动器时，标准§5.6.6.2中要求验证机械机构的正确提起或释放，或验证制动

力是否正确。由于市场上有各种各样的解决方案和可能的新设计，不可能为自监测定义一个单一的解

决方案。根据制动器的工作原理，所有提议方案可能都需要使用，或只要一个就够了，或使用其他一

些提议方案。 

自监测的目的是确保在正常运行期间保持制动装置冗余。自监测必须确保在检测到故障时防止下

一次电梯从层站正常启动。自监测两种方式之间的等效安全性似乎是一个问题。当验证制动器机械机

构的正确提起或释放是间接的方式，应该在电梯的每次启动和停止时进行监控。而对制动力的验证是

一种直接的方法，只在一个周期内进行检测。 

建议（不是明确要求）使用多层检测/保护，因为它可以增强诊断覆盖率。基于失效模式效应分析

（FMEA）对使用的制动系统进行自监测，这给机电式制动器和电梯制造商带来了很大的责任。 

恰当的 FMEA不仅包括监控功能的安全方面，还包括监控功能的可靠性。FMEA应处理组件反应时

间、组件失效模式、组件公差和组件磨损或疲劳等问题，以确保实施的自监测在这些影响下仍能运

行。 

根据 ISO 8100-2对安全部件进行型式检验，验证了失效模式效应分析的完整性和实施的正确性。

根据 ISO 12100，自监控是一种技术措施，建议在指导措施（例如：每两周检查一次）之前进行。 

注 1：参见 IEC 60812 失效模式和影响分析（FMEA 和 FMECA）。 

注 2：ISO 12100：2010 要求按照一定顺序采取以下步骤来降低风险： 

步骤 1：本质安全设计措施； 

步骤 2：安全防护和/或补充保护措施； 

步骤 3：使用信息。 

在标准中提出了不同的推荐性方法用于自监测。这些是监测制动器正确提起，正确释放和验证制

动力的方法。 

5.1.3 正确提起 

制动器自监测的一个主要课题是防止由于提起不正确引起的制动器破坏性磨损。这种情况可能会

由于大量的热量产生变形，并将迅速摧毁刹车片。因此，正确提起控制被广泛用于防止电梯运行时制动

器机械机构未正确打开。基于良好的工程实践，这样的监测也被设计为通过控制信号状态的正确变化来

验证制动器提起不正确。这样的控制不应与正确释放的验证相混淆。该标准没有说明是否必须使用机电

开关或霍尔传感器或电流测量等来进行监测。它只是描述了验证正确提起的性能标准。 

5.1.4 正确释放 

有些制动器设计可能排除一个制动器释放的机械阻塞，但控制制动器的电路设计需要认真分析去

符合 ISO 8100-1 的 5.11.1 节。其他设计可能由于灰尘或碎片的积聚或长期影响导致柱塞变形而无法

正确释放，因此需要额外的注意。正确释放不仅要检查制动器不在正确提起位置，而且要验证释放的位

置。由于这种解决方案是具有挑战性的设计，这些设计没有得到广泛应用。 

5.1.5 制动力验证 

依据现代诊断方法，也可以验证制动力，以确保正确的操作和驱动主机制动器的冗余。这种验证还

具有覆盖可能的维护故障和从监测弹簧损坏到长期制动力退化的优势。因此，这种解决方案得到了越来

越多的使用，似乎成为了最先进的技术。 
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5.1.6 其他措施 

这些自监测的措施并不是最终的，制造商还可能检测到其他需要额外诊断或措施的故障模式，如：

定期制动动作以克服环境问题。 

ACOP和 UCMP的机械方面： 

ISO 8100-1、§5.6.6.3 （ACOP）和§5.6.7.6 （UCMP）要求在电梯空载向上运行的制停减速不超

过 1gn 。 

对于 ACOP，没有最小的减速度限制，但§5.6.6.1 规定，该方法应使轿厢停止或至少将速度降低到

对重缓冲器设计的速度。没有指定其他的下限。 

向下意外移动时为自由坠落保护装置动作时允许的减速度。 

在 UCMP情况下，最小减速度是通过保护系统特性确定的，以确保轿厢停止在标准规定的范围内。 

ISO 8100-1，§5.6.6.4，e）和§5.6.7.4 e）要求 ACOP和 UCMP制停装置可以作用在曳引轮的同

一轴上，前提是该轴只有两点静支承。 

要理解“只有两点静支承”的含义，请参见图 1（不正确）、图 2（正确）和图 3（正确）中的示

例。 

 

说明： 

1 曳引轮 

2 轴 

3 支撑点 

图 1 -支撑升降机/牵引滑轮轴-3点设计 1 
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说明： 

1 曳引轮 

2 轴 

3 支撑点 

图 2 -支撑电梯曳引滑轮轴- 2点设计 1 

 

说明： 

1 曳引轮 

2 轴 

3 支撑点 

图 3 -支撑电梯曳引轮轴- 2点设计，两个轴承 

 

两点静支撑意味着轴只在两个地方支承，例如：齿轮箱的任何一边，但轴的末端没有进一步的支撑。

这不会改变即使有两个轴承一起安装在齿轮箱的每一边。它仍然在两个地方“静态”支撑。 

如果轴的支承为三点或三点以上，则很难保证完美的对准，这可能导致疲劳应力，最终导致轴断裂，

使制停手段失效。 

ISO 8100- 1：2019§5.6.6.6 和§5.6.7.10 规定了 ACOP和 UCMP的释放要求。ACOP装置的释放不

需要进入井道内，而 UCMP 装置的释放不需要进入轿厢或对重或平衡重。在这些要求中有不同的措辞，

1

2

3 3

1 3 3

2
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但目的是相同的，应该尽可能从安全的工作位置释放 ACOP和 UCMP装置。 

5.1.7 ISO 8100-2：2019 

ACOP和 UCMP方法根据 ISO 8100-2：2019§5.7 和§5.8 进行型式试验。执行型式试验去证明设计

的解决方案满足标准的预期使用要求。预期用途可包括：质量、额定速度、电梯钢丝绳曳引比等。 

申请人应说明型式试验的方案特性和操作限制。例如：在型式试验中需要验证工作极限的制动力。

在这种情况下，电梯安装人员或设计人员应确保不超过型式试验验证的极限。 

曳引力的计算要求在 ISO 8100 - 1，§5.5.3 和 ISO 8100 - 2，§5.11.2.2.2 中给出，即紧急制

动条件应按照轿厢载荷工况（轿厢空载或载有额定载荷）以及轿厢在井道不同位置的最不利情况计算。 

然而，电梯设计应该考虑按照 ISO 8100-1第 6.3.3 节的规定进行 125%的现场测试—曳引力检查。

在现场试验中，以最严重的制动情况检查曳引力，上行时为空载轿厢，下行时为 125%额定载荷。另外，

通过将对重压在缓冲器上并运转主机来检查钢丝绳是否发生滑移。 

5.1.8 交付使用前的检查和测试 

现场测试要求在 ISO 8100-1中给出，ACOP方法为§6.3.11和 UCMP方法为§6.3.13。 

在最糟糕情况下，ACOP或 UCMP的现场演示操作是不实际的或不可能的。这也适用于包括多层诊断

功能的自诊断。因此，ACOP 和 UCMP应该在型式试验中按照要求进行演示。可针对保护功能的不同子系

统分别安排现场功能测试。电梯投入使用前，应在制造商的检查和测试说明书中说明现场测试要求和测

试参数，如测试速度、停止距离等。 

6  ISO 8100-1， §5.9– 驱动主机和相关设备 

6.1 ISO 8100-1， §5.9.2 – 曳引式和强制式电梯的驱动主机 

6.1.1 ISO 8100-1， §5.9.2.2 –制动系统 

6.1.1.1 ISO 8100-1， §5.9.2.2.1–一般要求  

制动系统应采用机-电式制动器（摩擦式），另外，还可增设其他制动装置。自 1978年 EN 81-1第

一版以来，一直提到“其他制动装置”。该标准考虑了任何类型的电机和电机控制系统。其中一些使用

不同的附加方法来减速（制动）；例如：双速驱动。即使没有明确提及，该标准也指的是紧急情况下的

制动。“其他制动方式”是允许，而不是要求。这意味着没有必要有额外的减速方法，但如果制造商希

望包括它，它是允许的。 

“可”表示允许。参见 ISO/IEC指令，第 2部分，条款 7.4。 

6.1.2 ISO 8100-1， §5.9.2.2.2.1条款 

该条款根据电梯轿厢的载荷来确定制动器的主要性能参数。此外，还定义了在单组机电式制动器失

效时的性能参数。在电梯投入使用之前，还需要根据第 6.3.1 条 a）和 b）测试性能参数。出于实际应

用的原因，该条款采用了额定载荷系数来确定制动器的性能。 

电梯设计者需要指定必要的制动力矩，来满足基于速度和总质量的这些参数的制停。整个制动器设

计必须遵循良好的工程实践的指导方针包括承载组件的计算，例如：分析和理解载荷工况，不同的失效

模式，在制动器及其附件上的机械、电气和热应力，分析和测试的疲劳超过制动器设计寿命。 

即使没有明确提到，也必须清楚在整个电梯的使用寿命中，必须确保机电式制动器的性能（参见 ISO 
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8100-1中的§0.4.4）。电梯的用户手册应定义有关的措施，例如：更换易损件的规则。 

制动器本身并不是一个安全部件，因为它是电梯正常运行所必需的。由于制动器的重要性，也有单

一故障条件的定义。如果机电式制动器被用作 ACOP或 UCMP的制停装置，则制动器是一个安全部件，还

需要满足 ACOP和 UCMP的附加要求。 

机电式制动器制停轿厢的平均制动速度不得超过安全钳动作或停止在缓冲器上制动所产生的平均

减速度。这种下行方向的减速度有一个 1gn 的限值以及绝对峰值和时间控制的限制，但瞬时安全钳除

外，没有任何限制的定义，但额定速度限制为 0.63米/秒。标准中没有要求“匹配”缓冲器、安全钳和

制动器的减速度。然而，在低速电梯不使用瞬时安全钳，逻辑上，制停减速度遵守 1gn的限制。 

6.1.3 ISO 8100-1， § 5.9.2.3 – 紧急操作 

一般来说，在任何情况下都必须有可能营救被困乘客。 

该标准规定了轿厢应由重力或手动装置移动的范围。在这些范围内，通过重力或手动装置不能移动

轿厢的可能性是相当低的。 

紧急操作的不同要求在 CEN/TC 10 EN 81-20：2014解释单 003号中进行了说明，见附件 C。  

可能会有一些特殊的情况，轿厢不能移动。最简单的情况是在一个平衡载荷情况下，可以增加一些

重量在轿厢顶部，打破平衡，使轿厢通过重力作用移动到下一个层站处。 

这里可能有一些特殊情况，如：断电，轿厢安全钳动作，需要额外的工具来移动轿厢到下一个层站。

同样的工具（如：手动链葫芦、悬挂和绳夹）也可用于平衡载荷和紧急电气操作不能正常工作的罕见情

况。 

自动救援操作： 

ISO 8100-1/2 不要求任何自动救援操作或使用第二供电电源，但不禁止它们的使用。这样的解决

方案不一定能防止由部件故障或安全回路断开引起的困人。通常情况下，在停电时，电梯会紧急停车，

当电力恢复后，电梯会向就近的层站进行修正，并打开轿门。 

第二供电电源或自动救援操作的选择取决于客户和供应商之间的协商（见 ISO 8100-1，§0.4.2 协

商）。然而，自动救援装置在电梯上的应用，往往是在经常停电的地区使用。 

7 ISO 8100-1， § 5.11 – 电气故障的防护、故障分析和电气安全装置 

7.1 ISO 8100-1， § 5.11.1 – 电气故障的防护和故障分析 

7.1.1 ISO 8100-1， § 5.11.1.4 

本条款讨论了“电气安全装置”的功能和操作，而 ISO 8100-1附件 A列出了“电气安全装置”与

标准中的各项条款的关系。 

经确认，本章节中的“电气安全装置”是指 ISO 8100-1附件 A中的“电气安全装置” 

另外，当一个电气安全装置满足 PESSRAL 的要求时，本章节中的电路（输入/输出子系统、逻辑子

系统、执行子系统）的哪一部分是含有电气安装的电路? 它应理解为含有 PESSRAL 输出元件的电路接地

时应满足本章节的要求。另一个子系统接地故障可用 PESSRAL进行评估。 

只有安全电路的安全输出是具有电气安全装置的电路部分。故障分析应包括安全回路的内部电路。 

这一要求的合理之处在于，输出电路的累积或同时发生两次接地故障，不应使电气安全装置失效。 

7.2 ISO 8100-1， § 5.11.2 电气安全装置 
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7.2.1 ISO 8100-1， § 5.11.2.1 – 一般要求 

⎯ 通过 PESSRAL实施 ISO 8100-1附件 A中的“§5.3.9.1 检查层门锁装置的锁紧位置”功能，

PESSRAL为电气安全装置，门锁触点为该 PESSRAL的输入子系统。 

就此提出两个问题： 

a) 门锁触点是否需要满足 5.11.2节的要求。 

b) 我们认为此时的门锁触点不是附件 A中给出的电气安全装置。 

这种理解正确与否，为什么? 

⎯ 在这种情况下，门锁触点是安全电路的传感器是§5.3.9.1 所述的电气安全装置。 

因此，触点是满足§5.11.2.3 的安全电路的一部分，由符合§5.11.2.6 的安全相关应用的可

编程电子系统（PESSRAL）组成。 

 请注意 §5.11.2.3.3 不适用于 PESSRAL（见§5.11.2.6 第二句）。 

⎯ §5.11.2.1.5 解释如何在安全电路中获取奇偶校验以外的信息。 

本条款适用于各种安全电路。 

本要求的背景在 CEN/TC10 EN 81-1， 解释单 015号（见附件 E）中有描述，目的是防止多通

道结构由于短路而失去冗余。如 ISO 8100-2，§5.15 所述，如果能排除短路，可以从多个通道获

取信息。 

这个部分在 ISO 8100-1标准的下一个修订版中进行审查。 

7.2.2 ISO 8100-1， § 5.11.2.3 – 安全回路 

关于§5.11.2.3.3，评估安全回路的问题：如何进行? 

⎯ 检查各通道状态的监测电路是否属于安全电路一部分； 

⎯ 要求按照 5.11.2.3.3 节的要求对该监测电路进行评估； 

⎯ 根据 PESSRAL 评估整个安全电路。 

根据§5.11.2.3.1 所述，安全电路的故障分析应考虑完整的安全电路的故障，包括传感器、信号

传输路径、电源、安全逻辑和安全输出。 

每个通道状态的监测电路应被理解为安全逻辑的一部分，并应根据 5.11.2.3.3 节进行评估。 

在监测电路包含可编程电子系统元件的情况下，则应适用 PESSRAL 要求，而§5.11.2.3.3 不适用

（见§5.11.2.6 第二句）。 

7.2.3 ISO 8100-1， § 5.11.2.6 -电梯安全相关的可编程电子系统（PESSRAL） 

——在 ISO 8100-1 表 A.1中，可以获得每个电气安全装置的最低安全完整性水平。 

PESSRAL无法对复杂组件进行详细的故障模式分析，如可编程组件、存储组件、软件程序、诊断覆

盖率（DC）等。 

效率损失（失效）需要按照 IEC 61508 的要求进行评估。如果 PESSRAL 需要满足§5.11.2.3.3 的

要求，如何分析这些部件的故障? 

如 5.11.2.6 节所述，安全电路，包括按照 5.11.2.6 节设计的可编程电子系统，覆盖 5.11.2.3.3

节的要求。 

ISO 8100-1/2不需要完全采用 IEC 61508。IEC 61508 的具体要求和体系结构已经选定，并在 ISO 

8100-2附件 B中介绍。 

安全故障分数（SFF）和诊断覆盖率（DC）值没有明确给出。SFF和 DC参数已加入到 ISO 8100-2附

件 B 的要求中。 
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所有必要的措施都在 ISO 8100-1，§5.11 和 ISO 8100-2，§5.16 中列出。-验证应根据 ISO 8100-

1§6.2 和 ISO 8100-2§5.6 进行。 

——当阅读第 5.11.2.6 节和第 5.10.3.2.2 节的 PESSRAL 条款时，使用的是同一块带有非安全系统的印

刷电路板（一块 PCBA 同时具有 PESSRAL 功能和非安全功能），本标准中的爬升距离和电气间隙要求与 ISO 

22201，A2.2.2 条款要求不一致。 

ISO 8100-2， 5.15给出了排除故障的要求，也适用于 PESSRAL的情况。 

当解决方案按照 ISO 8100-1/2 执行时，不遵循 ISO 22201 的规则。ISO 8100-1/2 没有引用 ISO 

22201标准。 

ISO 22201：2009创建时，复制了 EN 81- 1：1998/A1：2005的爬电和间隙距离要求，但出现了一

个错误，将 PCBA上的爬电和间隙距离要求的部分文字没有成功转移到 ISO 22201：2009。 

 

图 4  EN 81-1：1998/A1：2005对爬电和间隙距离的要求 

 

7.3  ISO 8100-2，§5.6.3.4 电梯安全相关的可编程电子系统的功能和安全测试 

——当阅读 ISO 8100-2 中关于可编程电子系统设计原则（PESSRAL）的 5.6.3.4 和 5.16 时，需要评估

的内容远低于 IEC 61508 的要求。这是否意味着 PESSRAL 只要满足 ISO8100-2 所列对象的一般措施和具体措

施，就能通过安全评估?我们不需要评估它的整个生命周期吗? 

ISO 8100-1定义了在标准中规定的假定机械设备所需的具有相应 SIL的电气安全装置。这意味着

IEC 61508-1：2010，图 2生命周期 1-5阶段包含在 ISO 8100-1标准正文中。 

实现生命周期阶段（IEC 61508-1：2010，图 2生命周期阶段 9-10）包含在 ISO 8100-2，表 B.1-

B.6 里，通过使用预先选择的架构，措施和技术为了不同的 SILs。 

评估不包括建立可靠性模型和安全有关的参数的计算，如需求中的危险失效平均概率（PFD）avg）或

每小时危险故障概率（PFH）。这些方面是通过强制性的架构需求来控制的。 

安全使用说明书涵盖了安装、安全检查、操作、维护和维修生命周期的各个阶段。 

——可以理解表 B4 至表 B6 所列 SIL 等级的具体措施是强制性的，并且二者择一： 

a) 本标准中可以使用类似或更高的未作解释的安全要求，或 

b) 如果有可能选择具有类似或更高安全要求的措施，本标准中没有相关描述。 

表 B.4至 B.6列有强制性最低要求。更高的要求，例如：SIL3代替 SIL1 是可以接受的。 

  

14.1.2.6 13.2.2.3 

14.1.2.2.3 
for other than pcb

table H.1 (3.6) 

for pcb

EN 81-1:1998/A1:2005

4mm creepage and 3mm 

clearance for all voltages

4mm creepage and 3mm 
clearance for 250VAC. For other 

voltages refer to IEC 60664-1.

This link is missing 
in ISO 22201:2009
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附录 A 

（资料性附录） 

对重 

A.1 对重受力示例 

 

图 A.1 

 

 

图 A.2 
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A.2 垂直对重导轨面的力矩 

 

说明： 

Fc  = 补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm  = 对重质量重力 

Fs  = 悬挂装置拉力 

图 A.3 

 

说明： 

Fc =补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm =对重质量重力 

Fs =悬挂装置拉力 

图 A.4 

 
说明： 

Fc = 补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm = 对重质量重力 

Fs = 悬挂装置拉力 

图 A.5 

 

说明： 

Fb = 缓冲器撞击力（偏心） 

Fm = 对重质量重力 

 

图 A.6 1个偏置的缓冲器 

 
说明： 

Fbx = 缓冲器撞击力（不均等） 

Fm = 对重质量重力 

 

图 A.7 

 
说明： 

Fc =补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm =对重质量重力 

Fsgx =安全钳夹持力 （不均等） 

图 A.8 
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说明； 

Fc =补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm =对重质量重力 

Fs =悬挂装置拉力 

Fsgd =安全钳释放力 

图 A.9 安全钳 （释放） 

A.3 对重导轨平面内力矩 

 

说明： 

Fc =补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm =对重质量重力 

Fs =悬挂装置拉力 

 

图 A.10 作用点的位移 

 

说明： 

Fc =补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm =对重质量重力 

Fs =悬挂装置拉力 

 

图 A.11 非垂直的悬挂拉力和补偿拉力 
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说明： 

Fb = 缓冲器力（偏心） 

Fm = 对重质量重力 

 

 

图 A.12 缓冲器偏心 

 

说明： 

Fc = 补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm = 对重质量重力 

Fsg = 安全钳夹持力 

 

图 A.13 安全钳（自由落体制动） 

 

 

说明： 

Fc =补偿装置拉力（有/没有张紧力） 

Fm =对重质量重力 

Fs =悬挂装置拉力 

Fsgd =安全钳释放力 

图 A.14 安全钳 （释放） 
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附录 B 

（资料性附录） 

对重的良好工程实践 

B.1 对重技术可行性 

对重技术的可行性是： 

a) 对重部件级设计； 

b) 对重导轨系统（导轨、导轨支架）； 

c) 系统配置。 

B.2 对重工程技术的通用要求 

—根据《良好工程规范》，框架材料应为塑性结构钢； 

—连接应按照“良好工程规范”实际，螺栓最小尺寸至少 8 毫米和 8.8 级强度； 

—焊缝应按照“良好工程规范”进行设计； 

—在其使用期内，对重块应能够承受所有相关荷载情况下的作用力。对重框架和对重块的设计应在所有载荷

条件下防止对重块的移动； 

—框架强度计算应遵循良好工程规范，其中屈服应力是主要的设计标准，材料安全系数和载荷工况特性影响

系数； 

—在使用补偿链或补偿绳时，应考虑底、顶梁、接缝和焊缝的疲劳应力； 

—在“力学良好工程实践”中定义了具有足够影响因子的载荷情况；
1）
 

—根据用途、面积、规格和电梯的特殊用途，在计算导轨时也要考虑横向导靴力。可选地考虑以下事项： 

1) 地震； 

2) 船用电梯中，船舶的旋转和平动应考虑到船舶质量、重力点与电梯位置之间的距离。遵守船级社的

规定； 

请注意：建筑摇摆箱有以毫微克计的横向加速度，因此它们可以被排除在外。 

—提拉点位置； 

—对重重力点的位置； 

—对重块、框架及配重的所有附件（安全钳、导鞋、绳头等）的质量； 

—对重块的安装精度和形状公差（EN81-20/50 中 DBG 方向 5%，宽度方向 10%） 

—采用机械锁紧，防止对重块从对重架上脱落； 

—对重块的机械锁紧应在对重块的内部或外部用钢固定； 

—在对重块的机械锁紧设计中，应考虑对重架的变形。 

B.3 载荷工况 

吊装点和质量重力点应知道质量和位置公差。它们应包括在荷载情况的建模中。 

建模时应了解导靴、缓冲器和安全钳夹持力的位置。 

 
1）
一个国际特设小组目前正在制定这些良好的工程规范。本文件说明的下一修订版将增加一份摘要。
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根据“良好工程规范”使用荷载情况定义： 

a) 正常运行和紧急制停 

b) 缓冲器制停 

c) 安全钳制停 

d) 对重跳跃 

e) 对重块的固定功能 

f) 安全钳释放力 

g) 安装和维护要求 

h) 可选的影响： 

1) 地震侧向力产生的侧向加速度 

2) 地震垂直力根据垂直加速度产生 

3) 船用电梯载荷工况由船舶平移和旋转引起。 

B.4 设计评价 

⎯ 在任何负载情况下，不允许有可见（功能）屈服； 

⎯ 使用补偿链/绳时应考虑到疲劳。（最坏的情况是观景服务电梯：50%的电梯以最大电缆载荷和 50%

的电梯在启动时没有电缆载荷）； 

⎯ 梁在正常工作时的位移不应小于 L/800（简支梁，正常工作荷载情况下）； 

⎯ 对重块的机械锁定应考虑位移； 

⎯ 表面处理，切口等应遵循良好的工程规范。 

B.5 对重中的一般力和反作用力 
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图 B.1对重中的一般力和反作用力 
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在载荷工况下，

具有 X、Y 偏移

量的外力，由缓

冲器和安全钳
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附录 C  

（资料性附录） 

紧急救援 

 

本附件是 CEN/TC 10 EN 81-20 解释单 003 号解释了标准中如何描述紧急救援操作。适用于 ISO 

8100-1。 
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附录 D 

（资料性附录） 

驱动主机制动的其他问题 

 

本附件陈述了关于制动器的一般问题，与 ISO 8100-1和 ISO 8100-2的要求没有直接联系。但是给

出的答案可以帮助更好地理解这两个标准起草时所遵循的精神。 

D.1 制造质量控制 

ISO 8100-1/2 是一个产品标准，它定义了产品的性能标准，但没有定义设计程序或生产质量控制

措施。FMEA方法用于产品生命周期的不同阶段。过程 FMEA是一种工具，适用于识别生产中需要特别注

意的关键阶段。 

有一个广泛采用的与质量管理体系有关的 ISO标准：ISO 9001，质量管理体系要求。 

此外，还有国家/地区法规，规定了安全部件和某些关键部件的检测和生产控制。例如，在欧洲，

欧盟一项法规称为《电梯指令》（2014/33/EU），规定了考虑质量控制的合格评估程序框架。 

D.2 在用电梯安全提高和改造 

基于不同标准要求而非最新标准的电梯数量每年都在增加。 

有一个标准 EN 81-80：2019是提高在用乘客和乘货电梯的安全的规则，解决了把新安装电梯安全

要求应对到在用电梯上。 

有国家法规参照这个标准 EN 81-80，各国之间的采用各不相同，用于提高在用电梯的安全水平。 
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附录 E  

（资料性附录） 

EN 81-20 015号解释单 

 

本附件展示了 CEN/TC 10 EN81-1解释单 015号的摘要，解释了从多个通道获取信息/信号的背景。 

 



T/CEA/TR 0002-2020 

24 

 

附录 F 

（资料性附录） 

安全相关的可编程电子系统其他相关问题 

 

本附件陈述了关于 PESSRAL 的一般问题，与 ISO 8100-1/2没有直接关系。但它们可以帮助读者。 

F.1 电梯安全相关的可编程电子系统和自动扶梯、自动人行道安全相关的可编程电子系统 

EN 115-1：2017（自动扶梯和自动人行道标准）的相关条款要求可编程电子安全相关设备满足 EN 

62061， ISO 8102-6要求 PESSRAE满足 IEC 61508的要求，没有 SIL等级的具体措施。 

在测试过程中，同一公司的 PESSRAL和 PESSRAE 测试要求不一致，是否要求可以被协调。 

ISO 8102-6仅涉及 PESSRAE，因此仅引用 IEC 61508。 

EN 115-1：2017认可三种类型的安全装置。 

 

图 F.1 EN 115-1：2017和 ISO 8102-6中的安全装置 

F.2 ISO 22201-1与 ISO 22201-2 

ISO 22201-1：2017 （GB/T 35850.1-2018），附录 A A2.2.1列出了印刷电路板的条件可以忽略短

路故障，虽然没有类似的条款在 ISO 22201-2：2013 （GB/T 35850.2-2019），这是否意味着本文 PESSRAL

和 PESSRAE系统是一种通用要求吗? 

ISO 22201-1：2017和 ISO 22201-2：2013是独立的标准，不具有相同的要求。 

A2.2.1条款内容与 EN 81-50：2014，§3.6，表 3的规定不一致，主要由于满足了 IP54等级和其

他特定条件后，可获得污染等级为 2的印刷电路板。 

本文的内容也与 EN 115- 2017，§3.6，表 B.2的规定不一致，主要是因为后者没有规定“印刷电

路材料”栏的使用，也没有规定可消除多层板短路故障的问题。那么，这些标准规定的差异是不是由于

协调不到位而造成的遗憾?哪个条款应该由实际实现来管理? 

ISO 8100-1/2在这方面是最先进的或要求最高的。考虑到这些方面，可以根据 ISO 8100-1/2进一

步统一这些标准。 

  

IEC 8102-6
Only 

PESSRAE
IEC 61508

EN 115-1 Safety switch
EN 115-1 
5.12.2.6.1

Fail safe 
circuit

E/E/PE

EN 115-1 
5.12.2.6.2

EN 115-1 
5.12.2.6.3

EN 62061:2005
complex 

components
6.7.3.2

IEC 61508

 low complexity 
components

6.7.3.3
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