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Аннотация. В современной коллаборативной и промышленной робототехнике вопрос  

безопасности взаимодействия человека и робота является одним из основополагающих. Ввиду 

больших моментов сил и высоких скоростных режимов работы столкновение манипулятора и 

оператора часто приводит к ранению человека. Цель работы – разработка и тестирование 

алгоритма предотвращения столкновений для роботов в динамичной среде. Моделирование 

производилось в симуляторе Webots с использованием метода виртуальных сил. Алгоритм  

показал высокую эффективность и надежность, поддерживая безопасное расстояние между  

роботом и человеком. Разработанная система предотвращения столкновений подходит для  

применения в промышленных условиях.  
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