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前  言

  本文件按照GB/T1.1—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》的规定

起草。
本文件是GB/T45163《起重机械 智能化系统》的第1部分。GB/T45163已经发布了以下部分:
———第1部分:术语和分级。
请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别专利的责任。
本文件由中国机械工业联合会提出。
本文件由全国起重机械标准化技术委员会(SAC/TC227)归口。
本文件起草单位:北京起重运输机械设计研究院有限公司、南京工程学院、北京科正平工程技术检

测研究院有限公司、大连科润智能科技有限公司、上海振华重工(集团)股份有限公司、徐州重型机械有

限公司、中联重科股份有限公司、大连华锐重工集团股份有限公司、太原重工股份有限公司、河南省矿山

起重机有限公司、上海宝信软件股份有限公司、河南卫华重型机械股份有限公司、中船第九设计研究院

工程有限公司、微特技术有限公司、宁波市特种设备检验研究院、法兰泰克重工股份有限公司、广州特种

设备检测研究院、新疆维吾尔自治区特种设备检验研究院、奥力通起重机(江苏)有限公司、石家庄五龙

制动器股份有限公司、青岛新前湾集装箱码头有限责任公司、河南省大方重型机器有限公司、常州常欣

起重物联科技有限公司、河南新科起重机股份有限公司、河南中科起重电气有限公司、河南合力起重机

械有限公司。
本文件主要起草人:赵丽媛、林夫奎、张培、朱长建、程涛、顾明观、曹广志、于晓颖、须雷、吴刚、

周亮亮、马文波、王昕婧、滕启斯、陈欣、吴志国、周强、李力、李胜德、张军、高钰敏、赵德栋、方线伟、
张长利、戴勇、张柯林、袁楷、刘晓楠、韩正方、张峰、曹向阳、王亮、蔡晓杰、于浩、郭振刚。
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引  言

  近年来,我国起重机械逐步向智能化方向快速发展,但目前由于国内外关于起重机械智能化的标准

尚属于空白阶段,造成起重机械制造商、用户、检验机构和监管部门等相关利益方对于起重机械智能化

的程度和要求没有评价标准可参考。因此,为提高起重机械智能化系统的安全性、可靠性和稳定性,并
为起重机械智能化系统的生产、检验和使用等工作提供标准技术依据,需要加快研制GB/T45163《起
重机械 智能化系统》。

GB/T45163旨在界定或规范起重机械智能化系统的术语、分级、技术要求和试验方法等内容。标

准的制定,对促进起重机械在保证安全的前提下向智能化方向转型升级,支撑起重机械行业高质量发

展,具有重要意义。
本次制定,结合建立健全起重机械智能化标准体系以及实际生产使用需要,拟将GB/T45163分为

以下6个部分:
———第1部分:术语和分级。目的在于界定起重机械智能化系统的术语及对起重机械智能化系统

进行分级。
———第2部分:定位技术规范。目的在于规范起重机械智能化系统各个机构定位功能的技术要求。
———第3部分:防摇技术规范。目的在于规范起重机械智能化系统吊具或载荷防摇的技术要求。
———第4部分:避障技术规范。目的在于规范起重机械智能化系统对障碍物或人避让的技术要求。
———第5部分:识别技术规范。目的在于规范起重机械智能化系统运行环境识别、被吊运物品识

别、起重机械姿态识别的技术要求。
———第6部分:通信技术规范。目的在于规范起重机械智能化系统通信方式、通信接口、通信协议

等技术要求。
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起重机械 智能化系统
第1部分:术语和分级

1 范围

本文件界定了起重机械智能化系统的术语和定义,规定了起重机械智能化的分级原则、等级划分要

素及对应的功能要求和技术要求。
本文件适用于GB/T20776定义的起重机械的智能化系统,其他起重机械的智能化系统参照执行。

2 规范性引用文件

本文件没有规范性引用文件。

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。
3.1

起重机械智能化 liftingapplianceintelligentization
起重机械融合计算机网络、大数据、物联网、人工智能等技术,以人、机、环境互为协调的整合体,通

过感知、决策、执行及其他综合能力,满足吊运作业需求的属性。
3.2

起重机械智能化系统 intelligentsystemofliftingappliance
由实现起重机械智能化运行的硬件和软件等组成的系统。
注:本系统是完成吊运工作的起重机械的一部分。

3.3
起重机械智能化系统失效 failureofintelligentsystemofliftingappliance
起重机械智能化系统执行吊运任务的能力中断或丧失。

3.4
起重机械其他系统失效 failureofothersystemsofliftingappliance
起重机械智能化系统之外的其他系统发生故障导致智能化系统执行吊运任务的能力中断或丧失。

3.5
吊运任务 liftingtask
从接受吊运命令到完成全部操作的起重机械和/或人员承担的全部工作。
注:吊运任务一般由司机和/或起重机械智能化系统或由值守人员和起重机械智能化系统共同完成。

3.6
吊装运动方向 directionofhoistingmovement
起重机械按照X、Y、Z 三维空间进行吊装作业的运行方向,其中X 包括左、右两个相对方向,Y 包

括前、后两个相对方向,Z 包括上、下两个相对方向。
注:对于具有中心回转机构的起重机械,回转机构运动方向定义为R 轴,以顺、逆时针为两个相对方向。

3.7
设计运行范围 designoperatingrange
起重机械智能化系统设计时确定的适用于其功能运行的外部条件。
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注:典型的外部条件包括吊装对象、吊装环境等。

3.8
设计运行条件 designoperatingcondition
起重机械智能化系统设计时确定的适用于其功能运行的各类条件的总称。
注:包括设计运行范围、起重机械状态、司机及其他必要条件。

3.9
值守人员 on-dutypersonnel
受过专业培训,具备操作起重机械的必备条件与能力,监控起重机械运行状态,识别起重机械智能

化系统发出的介入请求和明显的与吊运任务相关的起重机械故障,并接管起重机械运行的人员。

3.10
介入请求 requesttointervene
起重机械智能化系统请求起重机械值守人员或司机执行接管的通知。

3.11
接管 takeover
起重机械值守人员或司机响应吊运任务介入请求,从起重机械智能化系统获得起重机械操作权限

的行为。

3.12
最小风险状态 minimumriskstatus
起重机械事故风险可控的状态。

3.13
被吊运物品识别 identificationofhoistedobjects
对被吊运物品进行测量、扫描等处理,起重机械获取被吊运物品的类别、形状、质心等特征的能力。

3.14
运行环境识别 operatingenvironmentidentification
对起重机械运行环境进行测量、扫描等处理,智能化系统构建吊装环境模型的能力。

3.15
起重机械姿态识别 posturerecognitionofliftingappliance
对起重机械进行测量、扫描等,获取起重机械重要部位姿态的能力。

3.16
语音识别 speechrecognition
利用声音传感器等设备,通过特征提取、模式匹配及模型训练等技术,把操作者语音信号转变为相

应文本或指令的能力。

3.17
图像识别 imageidentification
利用计算机对图像进行处理、分析和理解,以识别各种不同模式的目标和对象的能力。

3.18
空间位置感知 spatialpositionperception
获取起重机械和被吊运物品在三维空间中位置的能力。

3.19
自动避障 automaticobstacleavoidance
起重机械在运行过程中,自动避开运动路径上的障碍物或人,避免其本体及被吊运物品与障碍物或

人发生碰撞的能力。
2
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3.20
自诊断 selfdiagnosis
对起重机械及相关电气设备进行自动诊断、故障识别,发出提示或报警信息的能力。

3.21
诊断覆盖率 diagnosticcoverage
诊断有效性的度量,它可以是可诊断的危险失效的失效率与所有的危险失效的失效率之间的比率。
[来源:GB/T16855.1—2018,3.1.26,有修改]

3.22
路径规划 pathplanning
在起重机械作业区域范围内,根据所给定的吊运任务,起重机械智能化系统优选出吊具或被吊运物

品从起点到终点安全、高效的吊运路径的过程。

3.23
监控系统 monitoringsystem
对起重机械工作过程和重要运行参数进行监视和/或控制的系统。

3.24
健康状态评估 healthconditionassessment
通过收集、监测和分析起重机械的运行数据、性能参数和故障信息等,对起重机械当前的工作状态

和整体健康状况进行评估和分析。

3.25
防摇 anti-swaying
在起重机械启动、运行和制动过程中,依靠起重机械的机械式装置和/或智能化系统,防止或减少吊

具或载荷在平衡位置处做往复摆动运动的能力。

3.26
载荷最大摆幅 maximumswingamplitudeofload
起重机械在启动、运行和制动过程中,载荷重心偏离平衡位置的最大值。

3.27
载荷最大摆角 maximumswingangleofload
起重机械在启动、运行和制动过程中,载荷重心偏离平衡位置的最大偏角。

3.28
载荷停摆时间 stoptimeforloadswing
起重机械在停止运行后,载荷从初始摆幅到停止运动所需要的时间。

3.29
自动挂取或装夹被吊运物品 automatichangingorclampingofhoistedobjects
起重机械在无人工参与的情况下自动完成对被吊运物品的正确挂取或装夹。

3.30
自动放置被吊运物品 automaticplacementofhoistedobjects
起重机械在无人工参与的情况下自动完成对被吊运物品的正确放置。

3.31
自动纠偏 automaticdeviationcorrection
起重机械通过位置检测、路径计算等方法,依靠其智能化系统自动实现运行过程中轨迹偏差或运行

同步偏差的纠正。
3.32

人机交互 human-machineinteraction
为完成吊运任务,人与起重机械之间的信息交换。
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3.33
远程操作 remoteoperation
起重机械司机与起重机械本体分离,通过视频、可视化界面等人机交互方式实现对起重机械的

控制。

3.34
远程操作站 remoteoperationstation
实现远程操作的控制站。

3.35
无人操作 unmannedoperation
起重机械依靠智能化系统以无人工参与的方式执行吊运作业的控制方式。

4 起重机械智能化分级

4.1 起重机械智能化分级原则

基于起重机械智能化系统能够执行吊运任务的程度,根据在执行吊运任务中的角色分配,有无设计

运行范围限制,将起重机械智能化分为0级~5级。起重机械智能化等级与分级原则的关系见附录A。
起重机械用户与起重机械智能化系统的角色见附录B。

起重机械智能化系统能够执行吊运任务的程度由智能化等级划分要素和智能化系统执行吊装运动

方向进行评价。
注1:在划分智能化等级时,起重机械在达到其最高设计运动维度要求后,吊装运动方向不再作为其更高等级智能

化的划分原则。

注2:对于在厂区、道路、工地等依靠自身机构进行非吊装运输部分行驶的起重机械,以满足本文件规定的起重机械

智能化系统分级的最低等级为准。

4.2 起重机械智能化等级划分要素

基于以下4个要素对起重机械智能化等级进行划分:
———智能化系统是否具备执行吊运任务中的感知能力;
———智能化系统是否具备执行吊运任务中的决策能力;
———智能化系统是否具备执行吊运任务中的执行能力;
———智能化系统是否具备执行吊运任务中的其他综合能力。

4.3 智能化等级划分

4.3.1 0级智能化(无智能化)

智能化系统不具备执行吊运任务中的感知能力、决策能力、执行能力、其他综合能力,但是具备执行

吊运任务中必备的基础保护功能。司机全权操纵起重机械的运行。
注1:0级智能化系统可识别起重机械自身运行参数、具备基础保护功能,并提供提示信息或短暂介入起重机械控

制(如自动开展臂架、自动速度控制等)。

注2:回转停止、自动制动等不在智能化系统评价范围内。

注3:GB/T6067.1、GB/T3811、GB/T5226.32等其他标准规定的保护为起重机械必备的基础保护功能。

4.3.2 1级智能化(辅助智能化)

智能化系统在执行吊运任务中不具备其他综合能力,具备部分感知能力、决策能力、执行能力,在其

设计运行条件下持续执行一维吊装运动方向的运行命令。
4
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司机执行吊运任务中智能化系统没有执行的其他操作任务,并监控智能化系统,在需要时介入操纵

起重机械或者关闭智能化系统。

4.3.3 2级智能化(部分智能化)

智能化系统在执行吊运任务中具备部分感知能力、决策能力、执行能力、其他综合能力,在其设计运

行条件下持续执行二维吊装运动方向的运行命令。
司机执行吊运任务中智能化系统没有执行的其他操作任务,并监控智能化系统,在需要时介入操纵

起重机械或者关闭智能化系统。

4.3.4 3级智能化(有条件智能化)

智能化系统在执行吊运任务中具备部分感知能力、决策能力、执行能力、其他综合能力,在其设计运

行条件下持续执行三维吊装运动方向的运行命令。
司机执行吊运任务中智能化系统没有执行的其他操作任务,并监控智能化系统,在需要时介入操纵

起重机械或者关闭智能化系统。

4.3.5 4级智能化(高度智能化)

智能化系统在执行吊运任务中具备全部感知能力、决策能力、执行能力、其他综合能力,在其设计运

行条件下持续执行全部维度吊运任务的运行命令,并具备自动执行最小风险策略的能力。
值守人员在设计运行条件下不参与执行吊运任务,只监控智能化系统,在需要时介入操纵起重机械

或者关闭智能化系统。

4.3.6 5级智能化(完全智能化)

智能化系统在执行吊运任务中具备全部感知能力、决策能力、执行能力、其他综合能力,在任何可吊

运条件下(如开放的吊装环境)可持续执行全部维度吊运任务的运行命令,并具备自动执行最小风险策

略的能力。
值守人员只监控智能化系统,在智能化系统发出需要值守人员紧急介入请求时,值守人员才介入操

纵起重机械或者关闭智能化系统。
注:5级智能化系统在起重机械能够执行吊运任务的吊装环境、吊载物等情况下,没有设计运行范围的限制(商业、

法律、通信等限制因素除外)。

4.4 智能化各划分要素对应的功能要求

4.4.1 感知能力对应的功能要求

感知能力对应的功能要求,包括但不限于:
———空间位置感知;
———运行环境识别;
———被吊运物品识别;
———起重机械姿态识别;
———故障诊断。

4.4.2 决策能力对应的功能要求

决策能力对应的功能要求,包括但不限于:
———信息管控;
———路径规划;
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———监控系统;
———健康状态评估。

4.4.3 执行能力对应的功能要求

执行能力对应的功能要求,包括但不限于:
———自动挂取或装夹被吊运物品;
———自动放置被吊运物品;
———自动避障;
———安全防护;
———自动运行;
———防摇。

4.4.4 其他综合能力对应的功能要求

其他综合能力对应的功能要求,包括但不限于:
———人机交互;
———远程操作;
———无人操作。

4.5 智能化各等级技术要求

4.5.1 0级智能化

0级智能化系统,应满足以下要求:

a) 具备执行吊运任务的基础功能;

b) 具备识别起重机械自身运行参数的功能。

4.5.2 1级智能化

1级智能化系统,应满足以下要求:

a) 仅准许在其设计运行条件下激活;

b) 激活后在其设计运行条件下执行吊运任务中具备部分感知能力、决策能力、执行能力;

c) 具备持续执行一维吊装运动方向的运行命令的能力;

d) 当起重机械司机请求智能化系统退出时,立即解除智能化系统控制权限。

4.5.3 2级智能化

2级智能化系统,应满足以下要求:

a) 仅准许在其设计运行条件下激活;

b) 激活后在其设计运行条件下执行吊运任务中具备部分感知能力、决策能力、执行能力、其他综

合能力;

c) 具备持续执行二维吊装运动方向的运行命令的能力;

d) 当起重机械司机请求智能化系统退出时,立即解除智能化系统控制权限。

4.5.4 3级智能化

3级智能化系统,应满足以下要求:

a) 仅准许在其设计运行条件下激活;
6

GB/T45163.1—2024



b) 激活后在其设计运行条件下执行吊运任务中具备部分感知能力、决策能力、执行能力、其他综

合能力;

c) 具备持续执行三维吊装运动方向的运行命令的能力;

d) 当起重机械司机请求智能化系统退出时,立即解除智能化系统控制权限。

4.5.5 4级智能化

4级智能化系统,应满足以下要求。

a) 仅准许在其设计运行条件下激活。

b) 激活后在其设计运行条件下执行吊运任务中具备全部感知能力、决策能力、执行能力、其他综

合能力。

c) 具备持续执行全部维度吊装运动方向的运行命令的能力。

d) 自动识别设计运行范围,并在即将不满足设计运行范围时,及时向值守人员发出介入请求。

e) 在发生下列情况之一,且值守人员未响应介入请求时,自动执行最小风险策略:

1) 即将不满足设计运行范围;

2) 智能化系统失效或起重机械其他系统失效;

3) 吊运环境或吊运物体不在起重机械智能化系统的设计范围内;

4) 值守人员要求实现最小风险状态。

f) 当值守人员请求智能化系统退出时,立即解除智能化系统控制权限;如果存在安全风险可暂缓

解除。

4.5.6 5级智能化

5级智能化系统,应满足以下要求。

a) 无设计运行范围限制。

b) 仅准许在其设计运行条件下激活。

c) 激活后在其设计运行条件下执行吊运任务中具备全部感知能力、决策能力、执行能力、其他综

合能力。

d) 具备持续执行全部维度吊装运动方向的运行命令的能力。

e) 在发生下列情况之一,且值守人员未响应介入请求时,自动执行最小风险策略:

1) 智能化系统失效或起重机械其他系统失效;

2) 吊运环境或吊运物体不在起重机械智能化系统的设计范围内;

3) 值守人员要求实现最小风险状态。

f) 当值守人员请求智能化系统退出时,立即解除智能化系统控制权限;如果存在安全风险可暂缓

解除。
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附 录 A
(资料性)

起重机械智能化等级与分级原则的关系

  表A.1给出了起重机械智能化等级与分级原则的关系。

表 A.1 起重机械智能化等级与分级原则的关系

分级原则

智能化等级

0级 1级 2级 3级 4级 5级

无智能化 辅助智能化 部分智能化 有条件智能化 高度智能化 完全智能化

执
行
吊
运
任
务
的
程
度

划
分
要
素

感知

能力

决策

能力

执行

能力

其他综

合能力

空间位置感知

运行环境识别

被吊运物品

识别

起重机械姿态

识别

故障诊断

信息管控

路径规划

监控系统

健康状态评估

自动挂取或装

夹被吊运物品

自动放置被吊

运物品

自动避障

安全防护

自动运行

防摇

人机交互

远程操作

无人操作

智能化系统执行吊装运动方向

— 部分 部分 部分 全部 全部

— 部分 部分 部分 全部 全部

— 部分 部分 部分 全部 全部

— — 部分 部分 全部 全部

— 一维 二维 三维 全部 全部

执行吊运任务中的角色分配
起重机械

司机

起重机械司

机和智能化

系统

起重机械司

机和智能化

系统

起重机械司

机和智能化

系统

值守人员和

智能化系统

值守人员和

智能化系统

智能化系统有无设计运行范围限制 有 有 有 有 有 无

  注:表中“—”表示不做要求。
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附 录 B
(资料性)

起重机械用户与起重机械智能化系统的角色

  表B.1详细给出了起重机械用户与起重机械智能化系统的角色。起重机械用户主要指起重机械司

机(以下简称“司机”)、值守人员、吊装工、指挥人员。

表B.1 起重机械用户与起重机械智能化系统的角色

智能化等级 起重机械用户的角色 起重机械智能化系统的角色

0级

无智能化

司机:
1)全权参与起重机械的操作与控制;
2)在起重机械运行过程中,完全负责外部工况环境的

感知;
3)负责起重机械的运行流程及安全。
吊装工a:
1)负责在起重机械的吊具上吊挂和卸下被吊运物品;
2)根据相应的载荷、定位、工作计划等选择合适的吊

具和吊装设备。
指挥人员b:
1)按照吊装计划,指挥吊装的人员;
2)将操作命令清晰准确地传递给司机

1)具备执行吊运任务中必备的基础保护

功能;
2)具备识别起重机械自身运行参数的功能;
3)具有一定的信息提示辅助司机判断起重

机械的运行状态

1级

辅助智能化

司机:
1)观察起重机械吊运作业环境、吊载物、起重机械状

态,识别风险;
2)执行起重机械智能化系统没有执行的其他操作任

务命令;
3)监控起重机械智能化系统,并在需要时介入操纵起

重机,或者关闭智能化系统动作,以保证吊装安全。
吊装工:
1)负责在起重机械的吊具上吊挂和卸下重物;
2)根据相应的载荷、定位、工作计划等选择合适的吊

具和吊装设备。
指挥人员:
1)按照吊装计划,指挥吊装的人员;
2)将操作命令清晰准确地传递给司机

1)具备部分感知能力、决策能力、执行能力;
2)能够持续执行一维吊装运动方向的运行

命令的功能;
3)当司机请求智能化系统退出时,立即解除

系统控制权限

2级

部分智能化

司机:
1)观察起重机械吊运作业环境、吊载物、起重机械状

态,识别风险;
2)执行起重机械智能化系统没有执行的其他操作任

务命令;
3)监控起重机械智能化系统,并在需要时介入操纵起

重机,或者关闭智能化系统动作,以保证吊装安全。
吊装工:
1)负责在起重机械的吊具上吊挂和卸下重物;
2)根据相应的载荷、定位、工作计划等选择合适的吊

具和吊装设备。
指挥人员:
1)按照吊装计划,指挥吊装的人员;
2)将操作命令清晰准确地传递给司机

1)具备部分感知能力、决策能力、执行能力、
其他综合能力;
2)能够持续执行二维吊装运动方向的运行

命令的功能;
3)当司机请求智能化系统退出时,立即解除

系统控制权限
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表B.1 起重机械用户与起重机械智能化系统的角色 (续)

智能化等级 起重机械用户的角色 起重机械智能化系统的角色

3级

有条件智能化

司机:

1)观察起重机械吊运作业环境、吊载物、起重机械状

态,识别风险;

2)执行起重机械智能化系统没有执行的其他操作任

务命令;

3)监控起重机械智能化系统,并在需要时介入操纵起

重机,或者关闭智能化系统动作,以保证吊装安全。

吊装工:

1)负责在起重机械的吊具上吊挂和卸下重物;

2)根据相应的载荷、定位、工作计划等选择合适的吊

具和吊装设备。

指挥人员:

1)按照吊装计划,指挥吊装的人员;

2)将操作命令清晰准确地传递给司机

1)仅准许在其设计运行条件下激活;

2)激活后在其设计运行条件下执行吊运任

务中具备部分感知能力、决策能力、执行能

力、其他综合能力;

3)具备持续执行三维吊装运动方向的运行

命令的功能;

4)当司机请求智能化系统退出时,立即解除

系统控制权限

4级

高度智能化

值守人员:

1)起重机械智能化系统激活前,确认起重机械的状态

是否可以使用。

2)确定是否激活起重机械智能化系统。如果未激活,

司机承担起重机械的操纵;如果已激活,司机无需操

纵起重机械,由起重机械值守人员监控起重机械及其

智能化系统。

3)无需决定是否及如何实现最小风险状态,且不需要

判断是否达到最小风险状态。

4)可接受介入请求并执行接管。

5)可请求智能化系统退出

1)仅准许在其设计运行条件下激活。

2)激活后在其设计运行条件下执行吊运任

务中具备全部感知能力、决策能力、执行能

力、其他综合能力。

3)具备持续执行全部维度吊装运动方向的

运行命令的功能。

4)自动识别是否即将不满足设计运行范围,

并在即将不满足设计运行范围时,及时向值

守人员发出介入请求。

5)在发生下列情况之一,且值守人员未响应

介入请求时,自动执行最小风险策略:

———即将不满足设计运行范围;

———智能化系统失效或起重机械其他系统

失效;

———吊运环境或吊运物体不在起重机械智

能化系统的设计范围内;

———值守人员要求实现最小风险状态。

6)当值守人员请求智能化系统退出时,立即

解除系统控制权限,如果存在安全风险可暂

缓解除
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表B.1 起重机械用户与起重机械智能化系统的角色 (续)

智能化等级 起重机械用户的角色 起重机械智能化系统的角色

5级

完全智能化

值守人员:

1)起重机械智能化系统激活前,确认起重机械的状态

是否可以使用。

2)确定是否激活起重机械智能化系统。如果未激活,

司机承担起重机械的操纵;如果已激活,值守人员无

需操纵 起 重 机 械,只 需 监 控 起 重 机 械 及 其 智 能 化

系统。

3)无需决定是否及如何实现最小风险状态,且不需要

判断是否达到最小风险状态。

4)可接受介入请求并执行接管。

5)可请求智能化系统退出

1)无设计运行范围限制。

2)仅准许在其设计运行条件下激活。

3)激活后在其设计运行条件下执行吊运任

务中具备全部感知能力、决策能力、执行能

力、其他综合能力。

4)具备持续执行全部维度吊装运动方向的

运行命令的功能。

5)在发生下列情况之一,且值守人员未响应

介入请求时,自动执行最小风险策略:
———智能化系统失效或起重机械其他系统

失效;
———吊运环境或吊运物体不在起重机械智

能化系统的设计范围内;
———值守人员要求实现最小风险状态。

6)当值守人员请求智能化系统退出时,立即

解除系统控制权限,如果存在安全风险可暂

缓解除

  a 根据工况和工艺需求,吊运任务中可以不设吊装工。
b 根据工况和工艺需求,吊运任务中可以不设指挥人员。
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