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引  言

JJF1001—2011 《通用计量术语及定义》、JJF1071—2010 《国家计量校准规范编写

规则》和JJF1059.1—2012 《测量不确定度评定与表示》共同构成制定本校准规范的基

础性系列规范。
本规 范 参 照 GB/T12642—2013 《工 业 机 器 人  性 能 规 范 及 其 试 验 方 法》、

GB/T11349.3—2006 《振动与冲击 机械导纳的试验确定 第3部分:冲击激励法》
和GB/T20868—2007 《工业机器人 性能试验实施规范》制定。

本规范为首次发布。
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工业机器人校准规范

1 范围

本规范适用于具有三个或以上运动轴,并可重复编程、自动控制的工业机器人的

校准。

2 引用文件

本规范引用了下列文件:

JJF1156 振动 冲击 转速计量术语及定义

JJF1242 激光跟踪三维坐标测量系统校准规范

GB/T2298 机械振动、冲击与状态监测 词汇

GB/T11349.1—2018 机械振动与冲击 机械导纳的试验确定 第1部分:基本

术语与定义、传感器特性

GB/T11349.3—2006 振动与冲击 机械导纳的试验确定 第3部分:冲击激

励法

GB/T12642—2013 工业机器人 性能规范及其试验方法

GB/T12643 机器人与机器人装备 词汇

GB/T12644—2001 工业机器人 特性表示

GB/T16977—2019 机器人与机器人装备 坐标系和运动命名原则

GB/T20868—2007 工业机器人 性能试验实施规范

GB/T39266—2020 工业机器人机械环境可靠性要求和测试方法

凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本规范;凡是不注日期的引用文

件,其最新版本 (包括所有的修改单)适用于本规范。

3 术语和符号说明

3.1 术语

3.1.1 集群 cluster
用于计算准确度和重复性特性的一组测量点。

3.1.2 重心 barycentre
对于由坐标 (xj,yj,zj)确定的n 个点的集群,由n 个点各轴向坐标的算术平

均值得到的坐标为 (x,y,z)的点。

3.1.3 位姿 pose
空间位置和姿态的总称。

3.1.4 指令位姿 commandpose
机器人运动编程时由指令确定的机器人位姿。

3.1.5 实到位姿 attainedpose
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