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国家标准《工业机器人 安全实施规范》 

（征求意见稿）编制说明 

一、工作简况 

1、任务来源 

2022年7月，《工业机器人 安全实施规范》在国家标准化管理委员会立项

（20220552-T-604），由全国机器人标准化技术委员会（SAC/TC591）归口。 

2、标准编制的主要成员单位及其所做的工作 

本标准的参编单位有北京机械工业自动化研究所有限公司、重庆德新机器人

检测中心有限公司、中国科学院沈阳自动化研究所、赛迪信息产业（集团）有限

公司、遨博（北京）智能科技股份有限公司、沈阳新松机器人自动化股份有限公

司、机科发展科技股份有限公司、德凯质量认证（上海）有限公司、中国科学院

重庆绿色智能技术研究院、、河北工业大学、深圳市越疆科技有限公司、杭州海

康机器人股份有限公司、中汽检测技术有限公司、北京航空航天大学、埃夫特智

能装备股份有限公司、深圳云天励飞技术股份有限公司、法奥意威（苏州）机器

人系统有限公司、江苏汇博机器人技术股份有限公司、苏州大学、苏州艾利特机

器人有限公司、乐聚（深圳）机器人技术有限公司、重庆鲁班机器人技术研究院

有限公司、珞石（北京）科技有限公司、深圳市弯测技术有线公司、中国计量大

学、东莞大研自动化设备有限公司等。 

北京机械工业自动化研究所有限公司负责标准修订的总体协调、技术研究、

统稿、会议组织等工作。其余单位负责标准的内容讨论、编制技术内容等，并参

加了标准工作组会议，从产、学、研多方面提出标准内容的具体修改意见。 

3、主要工作过程 

北京机械工业自动化研究所有限公司牵头成立了标准研究与编制工作组，标

准修订过程中累计召开线上工作会议1次、线下工作会议2次。历次会议的主要议

题及成果如下： 

初稿编制： 
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工作组牵头单位北京机械工业自动化研究所有限公司组织工作组成员分别

从产品研发、检测认证等多个角度对现行国家标准的实施情况进行评估，结合现

有情况，北京机械工业自动化研究所有限公司与重庆德新机器人检测中心有限公

司共同撰写该标准初稿。 

线上会议（腾讯会议） 

工作组牵头单位北京机械工业自动化研究所有限公司召开线上标准论讨会。

会上讨论了关于标准编制格式及用词修改，比对与原标准修订的内容，与会专家

就标准的框架结构、技术细节和格式规划法等方面提出意见和建议。会后，工作

组对标准草案重新进行了排版、整理，形成了第一轮国家标准草案。 

线下会议（重庆） 

2023年8月17日至8月19日，工作组在重庆德新机器人检测中心有限公司召开

线下标准讨论会。会上，工作组牵头单位北京机械工业自动化研究所有限公司汇

报了全国机器人标准化技术委员会的简况、修订标准背景介绍及进度安排，并就

当前版本标准存在的问题进行了说明。工作组围绕前言、引言、范围、规范性引

用文件、术语和定义、危险识别和风险评估、设计要求和保护措施等内容进行逐

字逐句的讨论，并进一步梳理，提出意见汇总20余条。会后，工作组针对讨论结

果进一步修订了该标准草案，形成了第二轮国家标准草案。 

线下会议（杭州） 

2023年9月18日至9月19日，工作组在杭州海康机器人股份有限公司召开线下

标准讨论会。会上决定本标准以机器人本体、集成、协作作为标准化对象分开写，

分别申请立项；本标准只包括本体标准，即针对 GB 11291.1:2011（ ISO 

10218-1:2006）的应用指导。风险评估方法在正文提供方法，在附录中写明方法

具体使用方式。会后，工作组分组完成了本次内容的修订，形成了第三轮国家标

准草案。 

线下会议（苏州） 

2023年10月10日至10月11日，工作组在江苏汇博机器人技术股份有限公司召

开线下标准讨论会。本次会议进一步明确了标准的编制思路、技术路线和技术架

构，针对《工业机器人 安全应用规范》中重点章节“风险评估”等技术难点，
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成立了风险评估小组，并安排了后续完成任务的时间节点。会后，工作组分组完

成了本次内容的修订，形成了第四轮国家标准草案。 

起草组对草案进行编辑性修改，形成征求意见稿。 

二、标准编制原则和确定主要内容的论据及解决的主要问题 

1、编制原则 

标准编制遵循“统一性、适用性、一致性、规范性”的原则，注重标准的可

操作性。本标准按照GB/T 1.1-2020《标准化工作导则 第1部分：标准化文件的

结构和起草规则》的要求，查阅国内、外相关技术资料和最新标准，结合工业机

器人安全标准的实际情况开展本标准修订工作。 

2、确定主要内容的依据 

GB/T 20867 是涉及工业机器人安全要求的应用规范，与GB 11291.1-2011、

GB/T 36008-2018标准以及等同采用的ISO 10218-1、ISO/TS 15066国际标准相互

关联。GB 11291.1-2011标准规定了工业机器人的基本安全设计、防护措施以及

使用信息的要求和准则，GB/T 36008-2018标准针对协作工业机器人及其工作环

境的安全要求，在ISO10218-1:2011和GB11291.1-2013基础上增补了协作工业机

器人的要求和指导。本次修订是在GB/T 20867-2007的基础上进行，提供了生产

厂商、销售商和用户等相关人员使用GB 11291.1和GB/T 36008标准对工业机器人

和协作工业机器人进行安全性评估时的实施细则和操作步骤，目的是提供实用性

和可操作性的标准文本，便于生产厂商、销售商和用户准确的使用与实施机器人

安全标准，提高产品的安全性。 

3、编制过程中解决的主要问题（做出的贡献） 

除标准文本、格式、术语定义方面的修订外，主要修改了范围和安全分析的

相关要求，增加了协作操作要求和空间智能感知避障方式的要求，进一步细化了

工业机器人的安全要求，增加了标准的可实施性和可操作性。 

1）标准适用范围修改为： 

本文件规定了工业机器人（包括协同操作）安全标准的实施步骤和细则，从

而增加了GB11291.1、GB/T 36008标准的可操作性，便于广大生产厂商、销售商

和用户的设计、安装、调试、操作和维护等相关人员全面准确的使用和实施机器

人安全标准。 
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本文件适用于工业环境中的工业机器人及其系统的设计、生产、销售、管理

和使用。 

2）安全分析相关要求修改为： 

依据GB/T 15706-2012 的要求，对工业机器人进行危险识别和风险评估过程

中的各个环节，包括危险识别及风险评估限定、范围、风险评估、危险识别、风

险估计的要素以及风险评价和风险减小的方法都做了详细的说明，详见标准第4

章。 

3）增加了协同操作要求： 

针对为协同操作而设计的机器人增加了安全适用的受监控、手动引导、速度

与分离监控、功率与力的限制、自主规划避障5种协同操作状态下，工业机器人

满足的安全要求。详见标准第5.10章节。 

4）增加了自主规划避障方式的要求： 

针对协同操作的工业机器人，增加了自主规划避障方式的相关安全要求，即：

自主规划避障能够使在协同操作空间内使用的机器人在碰撞到协作人员前，自动

规划规避碰撞到操作员的其他路径，以允许操作员在协同工作空间中和机器人直

接交互并完成任务。如果协同工作空间中没有操作员，机器人就进行非协同方式

操作。 

4、标准前后版本之间对比分析（适用于修订标准） 

1）本次修订后的目录如下： 

前言 

引言 

1 范围 

2 规范性引用文件 

3 术语和定义 

4 危险识别及风险评估 

5 设计要求及保护措施 

6 使用信息 

附录A 危险识别及风险评估示例 

2）与GB/T 20867-2007相比主要技术变化如下： 

——修改了原“前言”及“引言”内容； 
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——修改了范围（见第1章，2007年版的第1章）； 

——修改了安全分析（见第4章，2007年版的第3章）； 

——修改了基本设计要求（见第5章，2007年版的第4章）； 

——修改了机器人设计和制造（见第5章，2007年版的第5章）； 

——修改了使用和维护（见第6.1，2007年版的第7章）； 

——修改了安装、试运行和功能测试（见第6.2，2007年版的第8章）； 

——修改了文件（见第6.3，2007年版的第9章）； 

——修改了培训（见第6.4，2007年版的第10章）； 

——增加了术语和定义（见第3章）； 

——增加了危险识别及风险评估示例（见附录A）； 

——删除了机器人系统的安全防护和设计（2007年版的第10章）。 

三、主要试验[或验证]情况分析 

本次标准中所新修订的技术要求和试验，主要来自两方面。一是根据参编单

位中各检测认证机构的评估方法，进行了工业机器人安全相关要求的测试与评

估。二是根据参编单位机器人厂商内部测试方法，对修订的内容进行了测试与验

证。 

四、知识产权情况说明 

标准中没有涉及专利和相关知识产权问题。 

五、产业化情况、推广应用论证和预期达到的经济效果 

工业机器人安全实施规范是为了确保工业机器人在设计、制造、集成和应用

过程中的安全性而制定的标准和规范。通过该标准的修订一方面可以有效促进

GB 11291.1 和 GB/T 36008 现行国家标准和 ISO 10218-1、ISO/TS 15066 现行国

际标准在国内机器人生产及应用厂商中的推广应用；另一方面通过相关人员深入

理解工业机器人安全标准，研发符合标准和法规要求工业机器人产品，减少工业

机器人应用过程中产生的安全事故，将显著提升国产工业机器人品牌在国际市场

的竞争力。 

六、采用国际标准和国外先进标准情况 

无。 

七、与现行相关法律、法规、规章及相关标准的协调性 
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本标准与现行法律、法规及标准协调一致。标准的修订贯彻了国家有关标准

化方面的有关法律和法规要求。 

八、重大分歧意见的处理经过和依据 

无。 

九、标准性质的建议 

作为推荐性国家标准实施。 

十、贯彻标准的要求和措施建议 

贯彻标准首先要求做好宣贯工作，组织宣贯会议，并向相关企业推荐，帮助

标准在企业实施应用。 

十一、替代或废止现行相关标准的建议 

本标准部分代替GB/T 20867-2007 《工业机器人 安全实施规范》。 

十二、其它应予说明的事项 

GB/T 20867-2007《工业机器人安全实施规范》是基于GB 11291-1997《工业

机器人 安全规范》，进一步规定了工业机器人安全标准的实施步骤和细则，增

加了GB 11291标准的可操作性，推动了工业机器人安全标准的应用。然而GB 11291

已更新且分为两部分，其中GB 11291.1-2011规定了工业机器人的基本安全设计、

防护措施以及使用信息的要求和准则；GB 11291.2-2013规定了工业机器人、工

业机器人系统和工业机器人单元集成的安全要求，进一步细化了工业机器人的安

全要求；并且针对协作工业机器人及其工作环境的安全要求，新制定了GB/T 

36008-2018标准，为GB 11291.1-2011和GB 11291.2-2013中所述协作工业机器人

操作增补了要求和指导。因此急需在GB 11291.1-2011、GB 11291.2-2013、GB/T 

36008-2018的基础上，提供实用性和可操作性的标准文本，便于制造商、销售商、

集成者和用户准确的使用与实施机器人安全标准。该标准的修订可有效促进GB 

11291系列标准和GB/T 36008-2018标准在国内机器人生产及应用厂商中的广泛

应用，提高工业机器人、协作工业机器人的安全性。 

起草组在修订本标准的过程中一致认为：针对GB 11291.1-2011、GB 

11291.2-2013分别描述安全指导。 

本修订拟由二个部分组成。 
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——机器人 安全实施规范 第1部分：工业机器人。目的在于规范GB 11291.1

的应用指导。 

——机器人 安全实施规范 第2部分：工业机器人系统与集成。目的在于规

范GB 11291.2的应用指导。 

 

 

                         国家标准《工业机器人 安全实施规范》编制工作组 

                                                           2023-10-25 


