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簡　介

移動機器人在多種領域中扮演著搬運貨物或產品之角色，例：智慧工廠、倉庫及餐廳。AGV及AMR
是此等應用中最受歡迎之移動機器人產品。為形塑更佳之生態系統，自主移動機器人聯盟(AMRA)
專注於移動機器人產品相關的關鍵主題制定產業標準。AMRA-201為移動機器人產品之一般要求

及試驗方法提供指引，其目的之一是凝聚製造商與使用者間之共識。製造商可將本標準作為產品

規格之基準，使用者可依相同的條件評估移動機器人產品。

為進一步推廣移動機器人的標準化，AMRA與台灣智慧自動化與機器人協會(TAIROA)，推動共同

發行移動機器人之中文標準。本標準由AMRA第一工作小組(WG1)之專家對AMRA-201:2023 
(en)-Ed2進行中文化，在通過下列審核程序後共同發行：

● TAIROA: 經標準委員會決議共同發行AMRA-201中文版標準，並將訊息公告至官網（諮詢時

間為2024年06月18日至2024年06月24日），確認未有會員表示意見。

● AMRA: 經技術委員會審查，並於2024年06月21日獲得理事會核准。

下表所列之參與者(按筆畫數排列)對本版本標準有卓著貢獻。對於先前中文版本做出貢獻的參與

者，可參閱 AMRA-201:2021(zh-TW)。

理事會 Board 核准日期：2024-06-21
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