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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准使用翻译法等同采用ISO/TS15066:2016《机器人与机器人装备 协作机器人》。
与本标准中规范性引用的国际文件有一致性对应关系的我国文件如下:
———GB/T15706—2012 机械安全 设计通则 风险评估与风险减小(ISO12100:2010,IDT)
———GB/T16754—2008 机械安全 急停 设计原则(ISO13850:2006,IDT)
———GB/T19876—2012 机 械 安 全 与 人 体 部 位 接 近 速 度 相 关 的 安 全 防 护 装 置 的 定 位

(ISO13855:2010,IDT)
———GB5226.1—2008 机械电气安全 机械电气设备 第1部分:通用技术条件(IEC60204-
1:2005,IDT)

本标准由中国机械工业联合会提出。
本标准由全国自动化系统与集成标准化技术委员会(SAC/TC159)归口。
本标准起草单位:北京机械工业自动化研究所、遨博(北京)智能科技有限公司、北京航空航天大学、

北京联合大学、立宏安全设备工程(上海)有限公司、首都师范大学。
本标准主要起草人:杨书评、邹莹、魏洪兴、李煜、王海丹、李立言、杨秋影、邵振洲、刘颖、施智平。
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引  言

  协作机器人的目的是为了整合机器人的重复工作特性与人的技能。人类有很好解决不确定动作的

能力;而机器人的作业呈现出精确性、强度以及承受力。
为达到安全性,在机器人传统应用中,机器人运行时要排斥操作员进入其操作区域。这样各种需要

人工干预的作业经常不能使用机器人系统来自动完成。
本标准提供了一种人机共用同一工作区域的协作机器人的操作指导。在这类操作中,安全相关的

控制系统集成具有重要意义,特别是在控制速度、力等这类过程参数的时候。
提供易于理解的风险评估,评估的内容不仅包括机器人系统本身,还包括它们所处环境,例如工作

空间。在实现人与机器人系统协作的应用时,也可能涉及人体工学,例如改善工人的工作姿势。
本标准增补并支撑了工业机器人安全标准ISO10218-1:2011和GB11291.2—2013,并提供了协作

机器人已识别操作功能的附加指导。
本标准 中 所 描 述 的 协 作 机 器 人,其 使 用 符 合ISO10218-1:2011中 的 要 求,而 其 集 成 符 合

GB11291.2—2013。
注:协作机器人是一个发展中的领域。本标准所列的功率和力的限制值期望未来版本来改进。
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机器人与机器人装备 协作机器人

1 范围

本标准规定了协作工业机器人及其工作环境的安全要求,并为ISO10218-1:2011和GB11291.2—

2013中所述协作工业机器人操作增补了要求和指导。
本标准适用于ISO10218-1:2011和GB11291.2—2013所述工业机器人,而不适用于非工业机器

人,尽管其所提的安全性原则也能被用于其他类型机器人。
注:本标准不适用于在其发布之前所设计的协作应用。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

GB11291.2—2013 机器人与机器人装备 工业机器人的安全要求 第2部分:机器人系统与集

成(ISO10218-2:2011,IDT)

ISO10218-1:2011 机器人与机器人装备 工业机器人的安全要求 第1部分:机器人(Robots
androboticdevices—Safetyrequirementsforindustrialrobots—Part1:Robots)

ISO12100 机 械 安 全 设 计 通 则 风 险 评 估 与 风 险 减 小(Safetyofmachinery—General
principlesfordesign—Riskassessmentandriskreduction)

ISO13850 机械安全 急停功能 设计原则(Safetyofmachinery—Emergencystopfunction—

Principlesfordesign)

ISO13855 机械安全 与人体部位接近速度相关的安全防护装置的定位(Safetyofmachinery—

Positioningofsafeguardswithrespecttotheapproachspeedsofpartsofthehumanbody)

IEC60204-1 机械安全 机械电气设备 第1部分:通用要求(Safetyofmachinery—Electrical
equipmentofmachines—Part1:Generalrequirements)

3 术语和定义

ISO10218-1:2011、GB11291.2—2013、ISO12100界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

3.1
协同操作 collaborativeoperation
规定了一种专门设计的机器人系统与一名操作员工作于协同工作空间中的行为。
注:改写ISO10218-1:2011,定义3.4。

3.2
功率 power
机械功率 mechanicalpower
工作的机械效率,或单位时间内的耗能。
注:所述功率并不等同于电子设备的额定功率,如电机。
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