
法規名稱：工業用機器人危害預防標準

修正日期：民國 107 年 02 月 14 日

第 1 條

本標準依職業安全衛生法第六條第三項規定訂定之。

第 2 條

本標準用詞，定義如下：

一、工業用機器人（以下簡稱機器人）：指具有操作機及記憶裝置（含可變順序控制裝置及固定

順序控制裝置），並依記憶裝置之訊息，操作機可以自動作伸縮、屈伸、移動、旋轉或為前

述動作之複合動作之機器。

二、操作機：指具有類似人體上肢之功能，可以自動作伸縮、屈伸、移動、旋轉或為前述動作之

複合動作，以從事下列作業之一者：

（一）使用設置於其前端之機器手或藉吸盤等握持物件，並使之作空間性移動之作業。

（二）使用裝設於其前端之噴布用噴槍、熔接用焊槍等工具，實施噴布、噴膠或熔接等作業。

三、可動範圍：指依記憶裝置之訊息，操作機及該機器人之各部（含設於操作機前端之工具）在

構造上可動之最大範圍。

四、教導相關作業：指機器人操作機之動作程序、位置或速度之設定、變更或確認。

五、檢查相關作業：指從事機器人之檢查、修理、調整、清掃、上油及其結果之確認。

六、協同作業：指使工作者與固定或移動操作之機器人，共同合作之作業。

七、協同作業空間：指使工作者與固定或移動操作之機器人，共同作業之安全防護特定範圍。

第 3 條

雇主選用機器人時，應採取避免下列危害之措施：

一、錯誤操作、錯誤動作及故障時引起之危害。

二、動力源異常引起之危害。

三、因人、物之進入可動範圍引起之危害。

四、關連機器故障引起之危害。

第 4 條

雇主設置之機器人，應具有發生異常時可立即停止動作並維持安全之緊急停止裝置。

第 5 條

雇主為防止工作者與機器人接觸引起之危害，機器人應具備下列機能：

一、從運轉狀態變換為教導狀態時，可自動降低操作機之動作速度。但使用固定順序型之機器

人，不在此限。

二、如操作機可調整者，從運轉狀態變換為教導狀態時，可自動降低其輸出。



三、遇下列狀態時，可自動停止動作，並設置指示燈：

（一）因油壓、氣壓或電壓之變動，有發生錯誤動作之虞時。

（二）因停電等致動力源被遮斷時。

（三）因關連機器發生故障時。

（四）因控制裝置發生異常時。

四、機器人因緊急停止裝置或因前款機能停止後，非經人為再啟動之操作，不能開始動作。

五、因工作者碰觸致對操作機產生衝擊力時，能自動停止運轉。

第 6 條

機器人遇有第四條緊急停止或前條第三款狀況停止運轉時，其握持部應仍能繼續穩定握持其所握

持之物件。

第 7 條

雇主設置之機器人之控制面盤，應依下列規定：

一、控制面盤具有下列機能者，其開關之位置及使用狀態等應明確標示：

（一）電源之開、關。

（二）油壓或氣壓之開、關。

（三）起動、停止。

（四）自動、手動、教導或確認等動作狀態之變換。

（五）操作機動作速度之設定。

（六）操作機之動作。

（七）緊急停止裝置之動作。

二、緊急停止裝置用開關，應為易操作之構造，且應設在易操作之位置，並應設置紅色標示。

三、緊急停止裝置用開關，其四周不得設置可能發生錯誤操作之其他開關。

第 8 條

雇主設置之機器人之固定式控制面盤，應符合下列規定：

一、設置可作自動、手動動作狀態變換之開關。但使用固定順序型之機器人，不在此限。

二、於手動動作狀態時，設置可顯示動作狀態之指示燈。但使用固定順序型之機器人，不在此

限。

三、設置可顯示自動動作狀態之指示燈。

四、設置接地用端子。

五、緊急停止裝置用開關以外之開關，設置護圈或為埋頭型。

第 9 條

雇主設置之機器人之移動式控制面盤，應依下列規定：

一、使用控制面盤操作機器人時，除操作緊急停止裝置外，無法再以該控制面盤以外之其他裝置



使該機器人發生動作。

二、在教導狀態下，控制面盤動作之開關，放手時可自動使該機器人立即停止動作之構造。

三、連接於控制面盤之移動電纜線，應有必要之強度及耐磨性。

第 10 條

雇主所使用之機器人應設置下列端子：

一、可將緊急停止裝置動作或第五條第三款自動停止之顯示訊號，以及停止關連機器之訊號輸出

之端子。

二、當關連機器發生故障時，可輸入停止機器人運轉所需訊號之端子。

三、可自第十八條第五款之開關輸入使緊急停止裝置動作所需訊號之端子。

第 11 條

雇主設置之機器人，應具有易於安全實施教導相關作業及檢查相關作業之性能。

第 12 條

雇主設置之機器人，除在使用上有必要之部分外，不得有凸出、銳角或齒輪之露出等危險部分。

第 13 條

雇主使用氣壓驅動之機器人，應具有使驅動用汽缸內之殘壓易於安全排放之構造。

第 14 條

雇主設置之機器人，其操作機關節部分等可標示動作方向者，其標示之動作方向應與控制面盤上

該操作機動作開關之標示一致。

第 15 條

雇主設置之機器人，應具有適應環境之下列性能：

一、不受設置場所之溫度、溼度、粉塵、振動等影響。

二、於易燃液體之蒸氣、可燃性氣體、可燃性粉塵等滯留或爆燃性粉塵積存之場所，而有火災爆

炸之虞者，其使用之電氣設備，應依危險區域劃分，具有適合該區域之防爆性能構造。

第 16 條

雇主應於機器人顯明易見之位置標示下列事項：

一、製造者名稱。

二、製造年月。

三、型式。

四、驅動用原動機之額定輸出。

第 17 條

雇主設置機器人，應就下列事項依說明書確實查對：



一、型式。

二、構造（包括主要部分之名稱）及動作原理（控制方式、驅動方式等）。

三、驅動用原動機之額定輸出。

四、額定搬運重量。

五、於自動運轉中操作機前端部之最大動作速度及教導運轉中操作機前端部之動作速度。

六、操作機最大之力或力矩，以及教導運轉中操作機之力或力矩。

七、可動範圍。

八、油壓、氣壓及電壓之容許變動範圍。

九、噪音音壓級。

十、安全機能之種類及性能。

十一、設置方法及設置時安全上應注意事項。

十二、搬運方法及搬運時安全上應注意事項。

十三、自動運轉時（包括起動及發生異常時）安全上應注意事項。

十四、教導相關作業方法及實施該作業時應注意事項。

十五、檢查相關作業方法及實施該作業時應注意事項，以及確保安全所應保留之作業空間。

十六、作業前之檢點及定期檢查項目、方法、判定基準及實施時期。

十七、其他與設置機器人有關之事項。

第 18 條

雇主對機器人之配置，應符合下列規定：

一、確保能安全實施作業之必要空間。

二、固定式控制面盤設於可動範圍之外，且使操作工作者可泛視機器人全部動作之位置。

三、壓力表、油壓表及其他計測儀器設於顯明易見之位置，並標示安全作業範圍。

四、電氣配線及油壓配管、氣壓配管設於不致受到操作機、工具等損傷之處所。

五、緊急停止裝置用開關，設置於控制面盤以外之適當處所。

六、於機器人顯明易見之位置，設置緊急停止裝置及指示燈等。

第 19 條

雇主設置之機器人阻擋裝置，依下列規定：

一、機械性阻擋裝置，應有充分之強度。

二、電氣性阻擋裝置之動作回路，應與控制機器人之程式回路分別設置。

第 20 條

機器人於設置後，應確認該機器人之動作與關連機器間之運動狀況及阻擋裝置之機能，無異常後

始得使用。

第 21 條



1   雇主於機器人可動範圍之外側，依下列規定設置圍柵或護圍：

一、出入口以外之處所，應使工作者不易進入可動範圍內。

二、設置之出入口應標示並告知工作者於運轉中禁止進入，並應採取下列措施之一：

（一）出入口設置光電式安全裝置、安全墊或其他具同等功能之裝置。

（二）在出入口設置門扉或張設支柱穩定、從其四周容易識別之繩索、鏈條等，且於開啟門扉或

繩索、鏈條脫開時，其緊急停止裝置應具有可立即發生動作之機能。

2   雇主使用協同作業之機器人時，應符合國家標準 CNS14490 系列、國際標準 ISO10218系列或與

其同等標準之規定，並就下列事項實施評估，製作安全評估報告留存後，得不受前項規定之限

制：

一、從事協同作業之機器人運作或製程簡介。

二、安全管理計畫。

三、安全驗證報告書或符合聲明書。

四、試運轉試驗安全程序書及報告書。

五、啟始起動安全程序書及報告書。

六、自動檢查計畫及執行紀錄表。

七、緊急應變處置計畫。

3   雇主使用協同作業之機器人，應於其設計變更時及至少每五年，重新評估前項資料，並記錄、保

存相關報告等資料五年。

4   前二項所定評估，雇主應召集下列各款人員，組成評估小組實施之：

一、工作場所負責人。

二、機器人之設計、製造或安裝之專業人員。但實施前項所定至少每五年之重新評估時，得由雇

主指定熟稔協同作業機器人製程之人員擔任之。

三、依職業安全衛生管理辦法設置之職業安全衛生人員。

四、工作場所作業主管。

五、熟悉該場所作業之工作者。

第 22 條

前條之光電式安全裝置，應符合下列規定：

一、檢知有工作者接近可動範圍時，可使緊急停止裝置立即動作。

二、具有可檢知工作者進入可動範圍內所必要之光軸數目。

三、採取使受光器不致受到非來自投光器之其他光線感應之措施。

第 23 條

1   雇主對運轉中之機器人，應於可動範圍外可泛視機器人動作之位置設置監視人員，並禁止工作者

任意進入機器人可動範圍內。

2   雇主應禁止非協同作業之相關工作者，進入協同作業空間。



第 24 條

雇主應就下列事項訂定安全作業標準，並使工作者依該標準實施作業：

一、機器人之操作方法及步驟，包括起動方法及開關操作方法等作業之必要事項。

二、實施教導相關作業時，該作業中操作機之速度。

三、工作者二人以上共同作業時之聯絡信號。

四、發生異常狀況時，工作者採取之應變措施。

五、因緊急停止裝置動作致機器人停止運轉後再起動前，確認異常狀況解除及確認安全之方法。

第 25 條

雇主使工作者從事機器人操作作業時，為防止從事作業工作者以外人員誤觸或擅自操作起動開

關、切換開關等，應在各開關處標示「作業中」或在控制面盤蓋上鎖。

第 26 條

1   雇主使工作者於機器人可動範圍內實施作業時，應採取下列之一或具有相同作用之措施，以便發

生異常狀況時能立即停止該機器人運轉：

一、於可動範圍外可泛視機器人全部動作之位置設置監視人員從事下列事項：

（一）於發生異常狀況時，立即使緊急停止裝置發生動作。

（二）嚴禁從事作業以外之人員進入可動範圍內。

二、將緊急停止裝置用開關交付在可動範圍內從事作業之工作者自行操作。

三、使用具有第九條第一款、第二款構造之移動式控制面盤實施作業。

2   從事操作機器人之工作者如無法掌握機器人可動部分之全部動作狀態者，應採取前項第一款之措

施。

第 27 條

1   雇主使工作者從事教導相關作業前，應確認下列事項，如發現有異常時，應即改善並採取必要措

施：

一、外部電纜線之被覆或外套管有無損傷。

二、操作機之動作有無異常。

三、控制裝置及緊急停止裝置之機能是否正常。

四、空氣或油有無由配管漏洩。

2   前項第一款之確認作業應於停止運轉後實施；第二款及第三款之確認作業應於可動範圍外側實

施。

第 28 條

雇主在操作機前端設置焊槍、噴布用噴槍等作業工具之機器人，如須對其工具加以清理時，應採

用自動清理之方式，以避免工作者進入可動範圍。但作業有困難者，不在此限。

第 29 條



雇主使工作者從事氣壓系統部分之分解、零配件之更換等作業時，應於事前排放驅動用汽缸內之

殘壓。

第 30 條

雇主使工作者從事機器人之運轉狀況確認作業時，應在可動範圍外實施。但作業有困難者，不在

此限。

第 31 條

雇主使工作者於可動範圍內從事教導相關作業或檢查相關作業時，應採取第二十四條至第三十條

之必要措施。但關閉驅動源從事教導相關作業或停止運轉實施檢查相關作業時，則不適用第二十

四條及第二十六條之規定。

第 32 條

雇主使工作者起動機器人前，應先確認下列事項，並規定一定之聯絡信號：

一、在可動範圍內無任何人存在。

二、移動式控制面盤、工具等均已置於規定位置。

三、機器人或關連機器之異常指示燈等均未顯示有異常。

第 33 條

雇主對自動運轉之機器人，在其起動後應確認指示燈等顯示在自動運轉中。因機器人或關連機器

發生異常而必須進入可動範圍內搶修時，應於人員進入前，以緊急停止裝置動作等方式停止機器

人之運轉，除使工作者攜帶安全栓外，應在啟動開關處作禁止觸動之標示。

第 34 條

雇主為防止機器人握持物件或加工物件之飛落、掉落引起危害，應依各該物件之重量、溫度、化

學性質等，採取適當防護設施。

第 35 條

雇主對儲存機器人作業程式之磁帶、磁片、磁碟、光碟或穿孔帶等及其容器應標示該程式之內

容，以防止選用錯誤。

第 36 條

雇主應有防止粉塵、溫度、濕度、磁力等影響磁帶、磁片、磁碟、光碟或穿孔帶等造成機器人錯

誤動作之措施。

第 37 條

1   本標準自發布日施行。

2   本標準修正條文，自中華民國一百零三年七月三日施行。

3   本標準中華民國一百零七年二月十四日修正發布之條文，自發布日施行。


