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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。
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。
本文件由江苏省机器人与机器人装备标准化技术委员会提出并归口。
本文件主要起草单位:常州机电职业技术学院、江苏汇博机器人技术股份有限公司、常州工程职业

技术学院、中科院合肥物质科学研究院先进制造技术研究所、常州检验检测标准认证研究院。
本文件主要起草人:方健、蒋庆斌、周斌、王振华、郭发勇、赵江海、管志钢、王振华、虞文武、钱金法、

禹鑫燚。
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可移动式机械臂通用技术条件

1 范围

本文件规定了可移动式机械臂的术语和定义、技术要求、试验方法和检验规则等。
本文件适用于各种移动式机械臂。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中,注日期的引用文

件,仅该日期对应的版本适用于本文件;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

本文件。

GB/T191—2008 包装储运图示标志(ISO780:1997,MOD)

GB/T2828.1—2012 计数抽样检验程序 第1部分:按接收质量限(AQL)检索的逐批检验抽样

计划

GB/T4768—2008 防霉包装

GB/T4879—2016 防锈包装

GB/T5048—2017 防潮包装

GB/T5226.1—2019 机械电气安全 机械电气设备 第1部分:通用技术条件

GB/T38326—2019 工业、科学和医疗机器人 电磁兼容 抗扰度试验

JB/T8896—1999 工业机器人 验收规则

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1
可移动式机械臂 mobilerobotmanipulators
一种能够在平面或空间中进行移动操作的机械臂。

3.2
避障 obstacleavoidance
能够主动检测移动方向上的障碍物并能阻止机器人本体与其发生碰撞。

3.3
碰撞 collision
描述机器人本体的一个或多个部位与外界发生接触或干涉。

3.4
操作空间 manipulationspace
可移动式机械臂在移动平台固定条件下,机械臂所能到达的最大工作区域。

3.5
末端执行器 endeffector
安装于可移动式机械臂末端法兰,配合其对目标对象进行作业的装置。
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