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人机合作

人机合作的工作安全性
从劳动保护者的角度而言 ， 人机合作使所有参与作业的人Ｍ面临若新的挑战 。 人与机器人直接接

触被许可的极限值还必须进行多方位确定 ， 以便能够起草相关的法规和标准 。
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Ｍ １ ５ ：域聰 的认 ｉ Ｕ ／Ａ 人 ＾成器 人

如果机器人在与员工的合作中要直之间的接触极限值基础上完成第
一

版本的

接与人接触 ， 祕麵保工作安雖 。 越 工作 。

’ ’

Ｅ ｌ ｋｍ ａｎ ｎ社翻 。 这聽 Ｉ轉 ，

先进的机器人技术解决方案 ， 越要进
一

步２００ ７ 年 的 Ｄ ＩＮＥＮ Ｉ ＳＯ １ ０２ １ ８
－

１ 标准中 关

完善员工的保护措施 。 这意味着 ， 必须不 于最大功率为 ８０ Ｗ 及接触力为 １ ５０麟 ＿
＇

ｉｔｆｌｆｌｒＴ
断的落实现行的法规和标准 ， 瓶必须起 数据不贿效 。

Ｅ ｌ ｋｍａｎ ｎ 博士麵酬队

徽，綱现 亲＿＿ 丨 技 术馳 。 ｉ ｔｕ： 试确 认 认． 作时而

德 丨

：■舰齡 研搬 的 「． ｒ运 彳？ 難 人雌 ， Ｍｍ獅挪娜 力 Ｍ
和 丨

＇

ｉ 动化研究所 （
Ｉ Ｆ Ｆ

） 机器 人 系统務 力
＿

面课题的研究 。
Ｅ ｌ ｋ＿＾？ｔ说 ：

“

人

负责人 Ｎ ｏ ｒ ｂ ｅ ｒ ｔ Ｅ ｌ ｋｍａ ｎｎ 博士表示 ：

“

近 们首先会认为 ， 造成工作人员受伤的 因

年来对于标准化 问题 已经讲述 了 很 多 ， 素是多方面的 ： 如涉及到工作人员与机器德 国 弗劳 恩霍夫研究院 的工厂运行和 自动化

并且情况在 向好的方 向变化 。 人机合作人只是身体上的相撞 ， 而这样的相撞是否研究所 （
Ｉ Ｆ Ｆ

） 机器人系统业务负责人 Ｎ ｏ ｒｂｅ ｒ ｔ

（
Ｍ ＲＫ

） 的 ４ 个基本保护原则在 Ｄ ＩＮＥＮ 可以避免 ？

”

Ｅ ｌ ｋｍ ａｎ ｎ 博士认为 ， 重要的
Ｅ ｌ ｋ＿ ｎ  Ｉｆ±说 ：

‘ ‘

我们正在进行有关 人与

机器人接触状态扱限值的研究课题 ， 负责主管
Ｉ Ｓ Ｏ １ ０２ １ ８ 工 业 机 器 人 标 准 ２ ０ １ ２ 年 的并非仅仅考虑机器人 ， 而是应该考虑到整工作的伦理学委员会已经批准了这些试验 。

”

安全要求第
一

部分和 第二部分就 已有表个应用 的潜在危险因素 。

“

获得生产许可

述 。

”

在 Ｍ ＲＫ 的 ４ 个基本保护原则 中涉证的机器人或可靠的传感技术 ， 对于按绍未来的挑战 ：

“

对于人和机器人在同
一

及到停机状态的安全设置与监控 、 速度照技术标准落实 ＭＲＫ 而言原则上还是不区域 内 共 同工作的情况还有很多需要改

和距离监控及功率和力量的限制 。够 。 但是获得生产许可证的机器人和其控善的地方 ： 机器人在设计上便没有夹紧部

如果人和机器人在同
一区域内工作 ， 制装置及可靠的传感器是人机合作的前提位和容易 出 现事故的位置 。 必要时可采

双方可能会不可避免地 出 现相互接触的条件 。 在今后几年将通过首批获得生产许用 缓冲材料 、 可 以识别人员接触或可阻

问题 。 为了避免机器人工作时对人员造成可证的机器人应用来将这方面的问题清晰止工作人员靠近机器 人的传感器和降低

伤害 ， 特别重要的是定义
一

系列规定值。 化 。

”

Ｅ ｌｋｍａｎｎ 博士对此很有信心 。机器人运行速度或使机器人停住的传感

“

我们正在进行有关测定人与机器人接触今天 ， 许多 ＭＡＫ 应用 已经能够在可器 。

”

为此 ， 德国 弗劳恩霍夫研究院正在

状态极限值的研究课题 （如 图 ） ， 在此必供使用 的技术和系统装置上实现 ， 但是这研究
一

款灵敏型传感器 ， 该款传感器可以

须排除工作人员受伤的可能性 。 这些极方面的潜力还有待进
一

步挖掘 ： 进
一

步研应用于各种型号的机器人 ， 能够可靠识别

限值在 Ｉ ＳＯ ／ＴＳ １ ５０６６ 中将予 以公布 ， 其发的机器人将来能够帮助并保护与它们共人与机器人可能相撞的概率 ， 并使机器人

是对 Ｄ ＩＮＥＮ Ｉ ＳＯ １ ０２ １ ８ 标准的补充 。 预同工作的人类同事 。
Ｅ ｌｋｍ ａｎ ｎ 博士这样介 立即停止运转 。 ＧＺ３
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