
 

 

XVI Всероссийская научно-практическая конференция  

молодых ученых «РОССИЯ МОЛОДАЯ» 

042011.1                                   16-19 апреля 2024 г. 

УДК 62-529 

 

БЕЗОПАСНОЕ ВЗАИМОДЕЙСТВИЕ ЧЕЛОВЕКА И РОБОТА В 

ПРОИЗВОДСТВЕННЫХ ПРОЦЕССАХ 

 

Фадеев Р.Н., студент гр. А-120, 4 курс 

Владимирский государственный университет имени Александра 

Григорьевича и Николая Григорьевича Столетовых 

г. Владимир 

 

 

В последнее время при автоматизации производственных процессов 

передовые позиции все чаще занимают промышленные роботы. Из всех 

промышленных роботов быстрый рост интереса к ним со стороны 

предприятий показывает такая особая группа, как коллаборативные роботы 

(коботы) [1]. 

Этот тип промышленных роботов рассмотрим с точки зрения 

обеспечения безопасности производственных процессов. 

Для минимизации рисков травматизма работников, предотвращения 

аварийных ситуаций промышленные роботы на производстве имеют 

защитное оборудование (ограждение, световые и звуковые сигналы) и яркую 

окраску. 

Коллаборативные роботы спроектированы для безопасной совместной 

работы с человеком в единой производственной зоне (рисунок 1). 

 

 
 

Рис. 1. Единое рабочее пространство (1 − область действия робота, 

2 – совместное рабочее пространство) 

 

Они оснащены для этого специальными датчиками (оптические, 

силомоментные датчики, датчики движения, датчики обратной связи). 

Датчики позволяют коботам реагировать на изменение в окружающей среде и 
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управлять моментом и скоростью движения, контролировать выполняемые 

устройством функции и мгновенно замирать, если сотрудник случайно 

коснется робота. Это можно считать революцией в процессе взаимодействии 

человека и робота (взаимодействие человек – машина, HRI). Стало 

возможным, чтобы манипуляторы и человек трудились «рука об руку» в 

ограниченном пространстве. 

Результаты анализа типов взаимодействия человек-машина и их 

характеристики отражены в таблице (таблица 1). 

Таблица 1. Характеристики взаимодействия человек – робот 

 

 
 

Рассмотрим, какие особенности технического устройства имеют коботы 

с точки зрения требований безопасности. Коллаборативные роботы, как 

правило, имеют относительно небольшой вес, менее опасную форму корпуса 

для предотвращения таких травм как синяки и порезы об острые края, 

встроенный в корпус кабель для предупреждения возможных опасных 
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ситуаций, например удушение, датчики для надежного обнаружения 

намеренного или непреднамеренного контакта с окружающей средой. 

Для демонстрации вышесказанного сравним две модели роботов 

немецкого производителя KUKA с сопоставимой полезной нагрузкой 

(таблица 2).  

Таблица 2. Сравнение моделей роботов 
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