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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准采用翻译法等同采用ISO13482:2014《机器人与机器人装备 个人助理机器人的安全要

求》。
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:

GB2893.1—2002 图形符号 安全色和安全标志 第1部分:安全标志和安全标记的设计原则

(ISO3864-1:2002,MOD);

GB/T3766—2015 液压传动系统及其元件的通用规则和安全要求 (ISO4413:2010,MOD);

GB/T3768—2017 声学 声压法测定噪声源声功率级和声能量级 采用反射面上方包络测量面

的简易法(ISO3746:2010,IDT);

GB/T4208—2017 外壳防护等级(IP代码)(IEC60529:2013,IDT);

GB/T7932—2017 气动 对系统及其元件的一般规则和安全要求(ISO4414:2010,IDT);

GB/T8196—2003 机械安全 防护装置 固定式和活动式防护装置设计与制造一般要求

(ISO14120:2002,MOD);

GB/T13441(所有部分) 机械振动与冲击 人体暴露于全身振动的评价 [ISO2631(所有部

分)];

GB/T14574—2000 声学 机器和设备噪声发射值的标示和验证(eqvISO4871:1996);

GB/T16754—2008 机械安全 急停 设计原则 (ISO13850:2006,IDT);

GB/T17045—2008 电击防护 装置和设备的通用部分 (IEC61140:2001,IDT);

GB/T17454(所有部分) 机械安全 压敏保护装置[ISO13856(所有部分)];

GB/T18717(所有部分) 用于机械安全的人类工效学设计 [ISO15534(所有部分)];

GB/T18831—2010 机械安全 带防护装置的联锁装置 设计和选择原则 (ISO14119:1998,

MOD);

GB/T19436(所有部分) 机械电气安全 电敏保护设备 [IEC61496(所有部分)];

GB/T19670—2005 机械安全 防止意外启动 (ISO14118:2000,MOD);

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);

GB/T23821—2009 机械安全 防止上下肢触及危险区的安全距离(ISO13857:2008,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、纳恩博(天津)科技有限公司、江苏科沃斯机器人股

份有限公司、遨博(江苏)机器人有限公司、众德云格机器人(苏州)有限公司、哈尔滨工业大学、上海交通

大学。
本标准主要起草人:杨书评、黎晓东、王野、黄真、罗雪刚、杜超、李煜、杜志江、谭福生、周唯、刘颖、

王海丹、王思斯、闫维新。
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机器人与机器人装备
个人助理机器人的安全要求

1 范围

本标准规定了个人助理机器人的本质安全设计、保护措施和使用信息的要求和准则。本标准特别

针对以下三类个人助理机器人:
———移动仆从机器人;
———身体辅助机器人;
———载人机器人。
这些机器人通常执行任务,以提高预定用户的生活质量,不论用户的年龄或能力。本标准描述了使

用这些机器人的危险,并且提出消除、降低其至可接受水平的要求。本标准涉及人机物理接触应用。
本标准包含了每类个人助理机器人的重大危险类型及危险处理方式。
本标准同样适用于个人助理应用中的机器人装置并将其视为个人助理机器人。
本标准仅限于地面机器人。
本标准不适用于:
———行走速度大于20km/h的机器人;
———机器人玩具;
———水下机器人和飞行机器人;
———工业机器人,请参考GB11291;
———用作医疗器械的机器人;
———军事或警力用途机器人。
注:本标准建立的安全原则能应用于以上机器人。

本标准使用范围主要针对当个人助理机器人合理安装和维护,并按预定目的使用以及其他可合理

预见的条件下,出现的与个人助理相关危险,酌情包括家养动物或财产的危险(定义为“安全相关对

象”)。
本标准不适用于在标准发行前制造的机器人。
本标准涉及附录A中描述的所有重大危险、危险状况或危险事件。请注意,本标准出版时,冲击危

险(如碰撞)没有为国际认可的详细数据(如疼痛或伤害极限)。

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。

GB/T12643—2013 机器人和机器人装备 词汇(ISO8373:2012,IDT)

GB/T15706—2012 机械安全 设计通则 风险评估与风险减小(ISO12100:2010,IDT)

ISO2631(所有部分) 机械振动与冲击 人体暴露于全身振动的评价(Mechanicalvibrationand
shock—Evaluationofhumanexposuretowhole-bodyvibration)

ISO3746 声学 声压法测定噪声源声功率级 反射面上方采用包络测量表面的简易法(Acous-
tics—Determinationofsoundpowerlevelsandsoundenergylevelsofnoisesourcesusingsoundpres-

1

GB/T36530—2018/ISO13482:2014




