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工业机器人模块化设计规范

1 范围

本标准规定了工业机器人(以下简称“机器人”)模块化设计的术语、模块化分类、模块化设计要求和

模块化设计方法等。
本标准适用于工业机器人(包括串联型、并联型、SCARA型)模块化设计。

2 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件,仅注日期的版本适用于本文

件。凡是不注日期的引用文件,其最新版本(包括所有的修改单)适用于本文件。

GB146.1 标准轨距铁路机车车辆限界 
GB1589 道路车辆外廓尺寸、轴荷及质量限值

GB/T11291.1—2011 工业环境用机器人 安全要求 第1部分:机器人

GB/T12642—2013 工业机器人 性能规范

GB/T12644—2001 工业机器人 特性表示

GB/T14468.1—2006 工业机器人 机械接口 第1部分:板类

GB/T14468.2—2006 工业机器人 机械接口 第2部分:轴类

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1 机器人模块化术语和定义

3.1.1 
模块 module
构件 component
能够单独命名并独立地完成一定功能的单元。

3.1.2 
机构模块 mechanismmodule
用于机器人运动的传递和运动形成的转换的模块。

3.1.3 
控制模块 controlmodule
记录机器人当前运行状态,实现机器人控制功能的模块。

3.2 机构模块术语和定义

3.2.1 
关节模块 jointmodule
实现机器人旋转、移动等运动功能的模块。
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