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[bookmark: _Toc12452074][bookmark: BKQY]前  言
本标准按照GB/T 1.1-2009给出的规则起草。
本标准由中国机械工业联合会提出。
本标准由全国自动化系统与集成标准化技术委员会归口。
本标准起草单位：宁夏巨能机器人股份有限公司、宁夏机械工业协会。
本标准起草人：李志博、宋明安、董德、车延明、鲍鲁海、郭强、宋凯鑫、麻辉、陈宏宇、燕向阳。
本标准首次发布。
JB/T XXXXX—XXXX
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[bookmark: StandardName]上下料桁架机器人
[bookmark: _Toc6909364][bookmark: _Toc8659347][bookmark: _Toc8715718][bookmark: _Toc8716277][bookmark: _Toc8732491][bookmark: _Toc8740708][bookmark: _Toc8741906][bookmark: _Toc8821962][bookmark: _Toc12437870][bookmark: _Toc12452075]范围
本标准规定了上下料桁架机器人的术语和定义、分类与基本参数﹑技术要求﹑试验方法﹑检验规则﹑标志、包装、运输及贮存等。
本标准适用于机械加工设备用抓取额定负荷不大于3500kg的自动上下料桁架机器人（以下简称机器人）及其衍生机型的设计、制造、检验和验收。
[bookmark: _Toc6909365][bookmark: _Toc8659348][bookmark: _Toc8715719][bookmark: _Toc8716278][bookmark: _Toc8732492][bookmark: _Toc8740709][bookmark: _Toc8741907][bookmark: _Toc8821963][bookmark: _Toc12437871][bookmark: _Toc12452076]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，仅所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。
GB/T 191-2008 包装储运图示标志
GB/T 3766-2015 液压传动系统及其元件的通用规则和安全要求
GB/T 3768-2017 声学 声压法测定噪声源声功率级和声能量级 采用反射面上方包络测量面的简易法
GB/T 4768-2008 防霉包装
GB/T 4879-2016 防锈包装
GB/T 5048-2017 防潮包装
GB/T 5080.1-2012 可靠性试验 第1部分：试验条件和统计检验原理
GB 5226.1-2008 机械电气安全 机械电气设备 第1部分：通用技术条件
GB/T 7932-2017 气动 对系统及其元件的一般规则和安全要求
GB 11291.1-2011 工业环境用机器人 安全要求 第1部分：机器人
GB/T 12642-2013 工业机器人 性能规范及其试验方法
GB/T 12643-2013 机器人与机器人装备 词汇
GB/Z 19397-2003 工业机器人 电磁兼容性试验方法和性能评估准则 指南
GB 50040-1996 动力机器基础设计规范
JB/T 5063-2014 搬运机器人 通用技术条件
JB/T 8896-1999  工业机器人 验收规则
[bookmark: _Toc8732493][bookmark: _Toc8740710][bookmark: _Toc8741908][bookmark: _Toc8821964][bookmark: _Toc12437872][bookmark: _Toc12452077]术语和定义
GB/T 12643-2013 界定的以及下列术语和定义适用于本标准。
[bookmark: _Toc8732494][bookmark: _Toc8740711][bookmark: _Toc8741909][bookmark: _Toc8821965][bookmark: _Toc12437873][bookmark: _Toc12452078]
[bookmark: _Toc12437874][bookmark: _Toc12452079][bookmark: _Toc8821966][bookmark: _Toc6909366][bookmark: _Toc8659349][bookmark: _Toc8715720][bookmark: _Toc8716279][bookmark: _Toc8732496][bookmark: _Toc8740713][bookmark: _Toc8741911][bookmark: _Toc8821968]上下料桁架机器人  loading and unloading gantry robot
由支撑立柱、横梁、托板、竖梁等单元组成，具备搬运及交换工件的能力，能够执行直线或旋转运动，并按照程序自动运行的机器人。
[bookmark: _Toc12452080]
托板 Pallet
衔接横梁与竖梁之间的承载受力结构单元。
[bookmark: _Toc12437875][bookmark: _Toc12452081]分类与基本参数
[bookmark: _Toc6909367][bookmark: _Toc8659350][bookmark: _Toc8715721][bookmark: _Toc8716280][bookmark: _Toc8732497][bookmark: _Toc8740714][bookmark: _Toc8741912][bookmark: _Toc8821969][bookmark: _Toc12437876][bookmark: _Toc12452082]分类
按照信号传输方式分为：
有线机器人；
无线机器人。
按照伺服轴数分为：
1. 两轴机器人；
1. 三轴机器人；
1. 多轴机器人。
按照结构形式分为：
1. 单竖轴型机器人，见图1 (a)；
1. 双竖轴型机器人，见图1（b）；
1. 上三轴型机器人，见图1（c）；
1. 下三轴型机器人，见图1（d）；
1. 龙门型机器人，见图1（e）；
1. 复合型机器人，见图1（f）。
[image: ]    [image: ]   [image: ]
(a)                       （b）                        （c）

[image: ]       [image: ]    [image: ]
（d）                     （e）                        （f）

图1 结构形式示例图
说明：
1- 横梁；
2- 托板；
3- 竖梁；
4- 旋转轴；
5- Y轴
[bookmark: _Toc8821970][bookmark: _Toc6909368][bookmark: _Toc8659351][bookmark: _Toc8715722][bookmark: _Toc8716281][bookmark: _Toc8732498][bookmark: _Toc8740715][bookmark: _Toc8741913][bookmark: _Toc12437877][bookmark: _Toc12452083]基本参数                                                          
[bookmark: _Toc8821971]基本参数应符合表1的规定。
基本参数
	
序号
	抓取额定负荷
kg
	水平轴最大速度
m/min
	竖轴最大速度
m/min
	重复定位精度
mm

	1
	额定负荷＜100
	250
	140
	±0.10

	2
	100≤额定负荷＜500
	120
	100
	±0.20

	3
	500≤额定负荷≤3500
	80
	60
	±0.30


[bookmark: _Toc8659352][bookmark: _Toc8715723][bookmark: _Toc8716282][bookmark: _Toc8732499][bookmark: _Toc8740716][bookmark: _Toc8741914][bookmark: _Toc8821972][bookmark: _Toc12437878][bookmark: _Toc12452084]技术要求
[bookmark: _Toc8659353][bookmark: _Toc8715724][bookmark: _Toc8716283][bookmark: _Toc8732500][bookmark: _Toc8740717][bookmark: _Toc8741915][bookmark: _Toc8821973][bookmark: _Toc12437879][bookmark: _Toc12452085]一般要求
本标准是对JB/T 5063-2014的具体化和补充。按本标准验收机器人时，应同时对其未具体化的其余验收项目进行检验。
机器人夹持器在对应各轴最大速度运动时能够可靠抓取额定负荷。
工件重量超过100kg时，竖轴应采用除电机外第二种安全制动装置，防止电机失效后竖轴滑落。
上下料重复定位精度小于0.1mm时应具有机器人浮动或手腕浮动功能，并具有上下料导向装置。
动力线和信号线应分开布置，并采取屏蔽、双绞等抗干扰措施。
机器人控制电柜应有良好的通风和散热措施。
机器人输出接口根据需求应具有I/O接口或总线接口。
机器人静载时，横梁变形应不大于1mm，竖梁变形应不大于0.5mm。
机器人循环时间应满足自动线节拍要求。
[bookmark: _Toc8659360][bookmark: _Toc8715731][bookmark: _Toc8716290][bookmark: _Toc8732507][bookmark: _Toc8740724][bookmark: _Toc8741922][bookmark: _Toc8821980][bookmark: _Toc12437880][bookmark: _Toc12452086]外观和结构
外观和结构要求如下：
1. 机器人结构应布局合理，操作方便，造型美观，便于维修。
1. 机器人成套设备中，所有紧固部分应无松动，活动部分润滑状况良好。
1. 铭牌文字、符号、标志应清晰、端正，各轴应有轴号和运动方向的标识。
1. 机器人表面不得有裂缝、凹痕和变形；漆膜及镀层应均匀，无起泡、划伤、脱落和磨损等缺陷；金属零件不应有锈蚀及其它机械损伤；
1. 因行业及环境因素，机器人导轨推荐使用滚轮导轨结构；其精度要求如下：
基准导轨直线度不大于0.05mm/m；
导轨接缝小于0.03mm、高度差不大于0.03mm；
辅助导轨与基准导轨的相对平行度在托板宽度范围内不大于0.05mm；
齿条与基准导轨的平行度在托板宽度范围内不大于0.05mm。
[bookmark: _Toc8659354][bookmark: _Toc8715725][bookmark: _Toc8716284][bookmark: _Toc8732501][bookmark: _Toc8740718][bookmark: _Toc8741916][bookmark: _Toc8821974][bookmark: _Toc12437881][bookmark: _Toc12452087]正常工作条件
机器人的工作条件要求：
1. 环境温度0℃～40℃；
环境相对湿度不大于90%；
1. 电源电压AC：三相380V、单相220V其波动范围不超过额定电压的±10%；
1. 电源频率为5OHz±1Hz；
1. 周围无腐蚀性介质；
1. 气源压力0.4MPa～0.6MPa；
1. 设备安装地基应符合GB 50040-1996的规定。
[bookmark: _Toc6909371][bookmark: _Toc8659355][bookmark: _Toc8715726][bookmark: _Toc8716285][bookmark: _Toc8732502][bookmark: _Toc8740719][bookmark: _Toc8741917][bookmark: _Toc8821975][bookmark: _Toc12437882][bookmark: _Toc12452088]功能
机器人对工件进行抓取、搬运、翻转、对接、角向定位等操作时，各轴动作应平稳、准确可靠。
机器人的操作开关、按钮、指示灯、报警装置及联锁功能应正常、灵活、安全、可靠。
在操作过程中，指令与动作应协调一致。
显示装置应清晰显示各轴运行时的负载、速度及位移量，数据应准确、可靠。
机器人的运行速度应实现倍率控制。
机器人应具有与其它自动化设备联机运行功能。
[bookmark: _Toc476817223]机器人控制柜应符合以下要求的急停功能：
1. 符合GB 5226.1-2008的9.2.5.4.2的要求；
1. 能终止所有危险；
1. 能切断机器人驱动器的驱动源；
1. 能消除可由机器人控制的任何其他危险；
1. 保持有效值直至复位；
只能手动复位，复位后不会重启，只允许再次启动。
机器人系统如遇突然停电情况，在恢复供电时，不应自行接通。
夹持器在非正常断电、断气的情况下，应仍保持可靠夹持。
机器人使用滑触式、感应式等非直接供电方式时，应具备电压稳定功能和不间断供电功能。
机器人采用无线通讯方式时，应保持通讯连续、稳定、可靠。
[bookmark: _Toc474751375][bookmark: _Toc474751527][bookmark: _Toc476817244][bookmark: _Toc476817403][bookmark: _Toc6909382][bookmark: _Toc8659356][bookmark: _Toc8715727][bookmark: _Toc8716286][bookmark: _Toc8732503][bookmark: _Toc8740720][bookmark: _Toc8741918][bookmark: _Toc8821976][bookmark: _Toc12437883][bookmark: _Toc12452089]连续运转
机器人在额定负载和工作速度下，连续运行120h，应工作正常。
[bookmark: _Toc6909372][bookmark: _Toc8659357][bookmark: _Toc8715728][bookmark: _Toc8716287][bookmark: _Toc8732504][bookmark: _Toc8740721][bookmark: _Toc8741919][bookmark: _Toc8821977][bookmark: _Toc12437884][bookmark: _Toc12452090]操作方式
[bookmark: _Toc476817225]手动方式用于机器人慢速运行、编程、维修及功能部件程序验证。
[bookmark: _Toc476817226]自动方式应符合以下要求：
1. 在选择自动方式前，所有的安全保护参数应全部启用，所有的安全机制应全部有效；
1. 在自动方式下，机器人才能启动，启动后自动执行运行程序，且安全措施应起作用；
如果检测到任何停机条件，自动操作方式应被阻止；
机器人控制台应具有单台运动控制和多台联动控制功能。
[bookmark: _Toc12437885][bookmark: _Toc12452091]机器人与机床联机信号传输
机床发给机器人信号指令应包括但不限于以下信息：
上料请求；
卸/换料请求；
夹具张开完成；
夹具夹紧完成；
机器人服务使能；
清洗/气吹完成；
主轴定向完成；
单机、整线清空完成。
机器人发给机床的信号指令应包括但不限于以下信息：
上料完成；
卸/换料完成；
夹具张开；
夹具夹紧；
清洗/气吹完成；
主轴定向；
机器人服务中；
单机、整线清空完成。
机器人与机床联机信号传输需满足以下要求：
1. [bookmark: OLE_LINK5][bookmark: OLE_LINK6]机床信号发出前，机床应处于安全状态即机床没有报警，刀具主轴返回安全点（不干涉机械手的位置）；机床主轴停止、尾座及其他运动部件应处于不干涉位置；各轴退回原位，顶门开到位。
1. 机床通过执行M代码触发，正常情况下，M代码一旦发出，只有机器人与之对应的信号才能应答。
1. 当机器人进入机床工作时，机器人应将此信号发送给机床，机床收到此信号时，应锁住刀塔移动、主轴旋转（主轴定向除外）、顶门和前门的开闭，避免伺服轴（尾座除外）的移动等与机器人产生干涉动作。
1. 机床在正常联机状态下，机器人给机床发出动作指令，机床应执行并反馈到位。
[bookmark: _Toc474751367][bookmark: _Toc476817228][bookmark: _Toc476817395][bookmark: _Toc474751519][bookmark: _Toc6909374][bookmark: _Toc8659358][bookmark: _Toc8715729][bookmark: _Toc8716288][bookmark: _Toc8732505][bookmark: _Toc8740722][bookmark: _Toc8741920][bookmark: _Toc8821978][bookmark: _Toc12437886][bookmark: _Toc12452092]液压系统
使用液压驱动的机器人部件，其液压系统应符合GB/T 3766-2015的规定。
[bookmark: _Toc474751368][bookmark: _Toc474751520][bookmark: _Toc476817229][bookmark: _Toc476817396][bookmark: _Toc6909375][bookmark: _Toc8659359][bookmark: _Toc8715730][bookmark: _Toc8716289][bookmark: _Toc8732506][bookmark: _Toc8740723][bookmark: _Toc8741921][bookmark: _Toc8821979][bookmark: _Toc12437887][bookmark: _Toc12452093]气动系统
使用气压驱动的机器人部件，其气动系统应符合GB/T 7932-2017的规定。
[bookmark: _Toc474751369][bookmark: _Toc474751521][bookmark: _Toc476817230][bookmark: _Toc476817397][bookmark: _Toc6909376][bookmark: _Toc8659361][bookmark: _Toc8715732][bookmark: _Toc8716291][bookmark: _Toc8732508][bookmark: _Toc8740725][bookmark: _Toc8741923][bookmark: _Toc8821981][bookmark: _Toc12437888][bookmark: _Toc12452094]安全
机器人的安全应符合GB 11291.1-2011的规定。
[bookmark: _Toc476817232]接地：
1. 机器人操作装置、控制柜、动力源均应有接地点, 并应标注有接地符号   ；  
因绝缘损坏导致机器人金属部件带点的，该部件与接地点之间的电阻不应超过0.1Ω。
绝缘电阻
机器人交流动力电源电路与机壳之间的绝缘电阻应大于10MΩ。
[bookmark: _Toc476817233]耐压
机器人动力交流电源电路与邻近的非带电导体间，应能承受交流50Hz，电压有效值1500V，持续1min的耐电强度试验，不应出现击穿、闪络及飞弧现象。
[bookmark: _Toc476817234]短路保护装置
机器人的电源线和外接软线固定装置应安全可靠，应有防水的进线座，并应有短路保护装置。
[bookmark: _Toc476817235]安全保护装置：
1. 当机器人在工作过程中，出现超负载、超运行速度、超最大行程等故障时，控制系统应能发出报警信号，且应立即停止工作;
1. 机器人移动部件工作区域应设置安全防护装置；
1. [bookmark: _Toc476817236]机器人在某个区域工作前，应同时具备以下条件：
机器人本身的区间信号有效输出；
机器人在该区间内的“机器人服务中”信号的有效输出；
该区间内设备收到来自机器人的区间信号和服务中信号时，应锁住一切可能与机械手发生碰撞的动作，如伺服轴的移动、前/顶门的开闭、刀塔的移动、工作台的移动、主轴的旋转等。
该区间内设备的“允许机器人服务”的安全信号有效输入至机器人；
机器人只有收到该信号后，才可以进入设备内部服务。
1. 当所有机械手均处于自动运行状态时，控制系统不允许维修防护门打开（主动防御），当所有机械手均处于非自动运转状态时，控制系统方能允许维修防护门打开；
1. 自动线维修防护门打开时，防护门内机械手应停止运行，程序保持暂停或停止状态，防护门关闭后，防护内设备应继续保持程序暂停或停止状态，需要人为启动才能继续运行；
1. 与防护相关的控制不允许预留屏蔽参数。
限位装置：
1. 机器人应有限制各运动轴最大位移的可调机械限位装置;
1. 机器人直线轴应具备软限位功能。
[bookmark: _Toc476817398][bookmark: _Toc474751370][bookmark: _Toc474751522][bookmark: _Toc476817237][bookmark: _Toc6909377][bookmark: _Toc8659362][bookmark: _Toc8715733][bookmark: _Toc8716292][bookmark: _Toc8732509][bookmark: _Toc8740726][bookmark: _Toc8741924][bookmark: _Toc8821982][bookmark: _Toc12437889][bookmark: _Toc12452095]电磁兼容性
[bookmark: _Toc476817238]辐射敏感度
机器人在受到射频干扰时(ISM 1组 A 级)，工作应正常。
[bookmark: _Toc476817239]磁场敏感度
机器人在3V /m电平值的场中(相当于测试级2级)，工作应正常。
[bookmark: _Toc474751371][bookmark: _Toc474751523][bookmark: _Toc476817240][bookmark: _Toc476817399][bookmark: _Toc6909378][bookmark: _Toc8659363][bookmark: _Toc8715734][bookmark: _Toc8716293][bookmark: _Toc8732510][bookmark: _Toc8740727][bookmark: _Toc8741925][bookmark: _Toc8821983][bookmark: _Toc12437890][bookmark: _Toc12452096]噪声
机器人在额定负载和额定速度条件下，运行时所产生的噪声应不大于80dB(A)。
[bookmark: _Toc474751374][bookmark: _Toc474751526][bookmark: _Toc476817243][bookmark: _Toc476817402][bookmark: _Toc6909381][bookmark: _Toc8659364][bookmark: _Toc8715735][bookmark: _Toc8716294][bookmark: _Toc8732511][bookmark: _Toc8740728][bookmark: _Toc8741926][bookmark: _Toc8821984][bookmark: _Toc12437891][bookmark: _Toc12452097]成套性
成套性应符合以下要求：
1. 机器人应包括操作装置、控制柜、动力源装置、连接电缆等成套设备;
机器人出厂时，应备有供正常生产使用的附件、维修用的备件及专用工具。
[bookmark: _Toc474751376][bookmark: _Toc474751528][bookmark: _Toc476817245][bookmark: _Toc476817404][bookmark: _Toc6909383][bookmark: _Toc8659365][bookmark: _Toc8715736][bookmark: _Toc8716295][bookmark: _Toc8732512][bookmark: _Toc8740729][bookmark: _Toc8741927][bookmark: _Toc8821985][bookmark: _Toc12437892][bookmark: _Toc12452098]可靠性
[bookmark: _Toc474751377][bookmark: _Toc474751529][bookmark: _Toc476817246][bookmark: _Toc476817405]机器人的可靠性用平均无故障工作时间(MTBF)和平均修复时间(MTTR)来衡量， MTBF不小于
5000h，MTTR不大于30min。
[bookmark: _Toc12437893][bookmark: _Toc12452099]耐振性
机器人的操作装置、控制柜在受到频率5Hz～55Hz、振幅为0.15mm的振动干扰时，工作应正常。
[bookmark: _Toc474751373][bookmark: _Toc474751525][bookmark: _Toc476817242][bookmark: _Toc476817401][bookmark: _Toc6909380][bookmark: _Toc8659366][bookmark: _Toc8715737][bookmark: _Toc8716296][bookmark: _Toc8732513][bookmark: _Toc8740730][bookmark: _Toc8741928][bookmark: _Toc8821986][bookmark: _Toc12437894][bookmark: _Toc12452100]耐运输性
机器人及附件在包装条件下，应能承受运输颠簸试验而无损坏，试验后，机器人不经修调仍应全面符合本标准的要求。
[bookmark: _Toc6909384][bookmark: _Toc8659367][bookmark: _Toc8715738][bookmark: _Toc8716297][bookmark: _Toc8732514][bookmark: _Toc8740731][bookmark: _Toc8741929][bookmark: _Toc8821987][bookmark: _Toc12437895][bookmark: _Toc12452101]试验方法
[bookmark: _Toc474751531][bookmark: _Toc476817406][bookmark: _Toc476817247][bookmark: _Toc474751379][bookmark: _Toc6909385][bookmark: _Toc8659368][bookmark: _Toc8715739][bookmark: _Toc8716298][bookmark: _Toc8732515][bookmark: _Toc8740732][bookmark: _Toc8741930][bookmark: _Toc8821988][bookmark: _Toc12437896][bookmark: _Toc12452102]试验条件
机器人应在第5.3规定的条件下进行。
[bookmark: _Toc12437897][bookmark: _Toc12452103]一般要求
按5.1.1～5.1.9的规定目测或使用百分表等检具测量。
[bookmark: _Toc474751386][bookmark: _Toc474751538][bookmark: _Toc476817262][bookmark: _Toc476817413][bookmark: _Toc6909392][bookmark: _Toc8659375][bookmark: _Toc8715746][bookmark: _Toc8716305][bookmark: _Toc8732522][bookmark: _Toc8740742][bookmark: _Toc8741941][bookmark: _Toc8821999][bookmark: _Toc12437898][bookmark: _Toc12452104]外观和结构
按5.2的规定目测或使用塞尺、卡尺检查。
[bookmark: _Toc474751380][bookmark: _Toc474751532][bookmark: _Toc476817248][bookmark: _Toc476817407][bookmark: _Toc6909386][bookmark: _Toc8659369][bookmark: _Toc8715740][bookmark: _Toc8716299][bookmark: _Toc8732516][bookmark: _Toc8740733][bookmark: _Toc8741931][bookmark: _Toc8821989][bookmark: _Toc12437899][bookmark: _Toc12452105]功能试验
用按键、开关对机器人进行动作试验：在额定速度范围内，设定合适的速度、位移等参数。通过启动、停止，反向运动机器人，进行不少于10次的动作试验。同时按下列要求进行其它功能验证：
1. 按5.4.1～5.4.6的要求进行逐条检验;
按5.8的要求进行检查，液压系统性能应良好，无泄漏、渗漏现象;
按5.9的要求进行检查，气动系统性能应良好，无泄漏、渗漏现象。
按5.4.11的要求进行检查，机器人无线通讯异常时进行报警。
[bookmark: _Toc8740734][bookmark: _Toc8741932][bookmark: _Toc8821990][bookmark: _Toc12437900][bookmark: _Toc12452106]连续运转试验
[bookmark: _Toc476817408][bookmark: _Toc474751381][bookmark: _Toc474751533][bookmark: _Toc476817249][bookmark: _Toc6909387][bookmark: _Toc8659370][bookmark: _Toc8715741][bookmark: _Toc8716300][bookmark: _Toc8732517][bookmark: _Toc8740735][bookmark: _Toc8741933][bookmark: _Toc8821991]按5.5要求，进行连续运转时间大于120h,机器人系统各功能均应正常。
[bookmark: _Toc12437901][bookmark: _Toc12452107]急停功能试验
对机器人操作实际加工件的动作进行自动编程并运行，进行5次正常循环过程中，观测检查控制功能，同时人为制造故障，手动急停按钮，检查5.4.7的a)～f)要求。同时检查5.4.8、5.4.9、5.4.10的功能。
[bookmark: _Toc474751382][bookmark: _Toc474751534][bookmark: _Toc476817250][bookmark: _Toc476817409][bookmark: _Toc6909388][bookmark: _Toc8659371][bookmark: _Toc8715742][bookmark: _Toc8716301][bookmark: _Toc8732518][bookmark: _Toc8740736][bookmark: _Toc8741934][bookmark: _Toc8821992][bookmark: _Toc12437902][bookmark: _Toc12452108]重复定位精度试验
水平轴和竖直轴采用快进方式，按图2示意选取任意一点为基准，以相同条件向同一方向重复运动，测量7次，按指示器读数最大差值的1/2冠以±为测定值，且不超过重复定位精度允许值（表1）。
[image: b3bc964738c36f677abe4581172a289]
                                       图2
[bookmark: _Toc8741935][bookmark: _Toc8821993][bookmark: _Toc12437903][bookmark: _Toc12452109]单轴最大速度试验
水平轴和竖直轴采用快进方式，观察系统操作面板显示水平轴和竖轴最大速度应符合设计文件规定。
[bookmark: _Toc474751383][bookmark: _Toc474751535][bookmark: _Toc476817251][bookmark: _Toc476817410][bookmark: _Toc6909389][bookmark: _Toc8659372][bookmark: _Toc8715743][bookmark: _Toc8716302][bookmark: _Toc8732519][bookmark: _Toc8740737][bookmark: _Toc8741936][bookmark: _Toc8821994][bookmark: _Toc12437904][bookmark: _Toc12452110]操作方式试验
[bookmark: _Toc474751384][bookmark: _Toc474751536]在手动方式下选择慢速控制方式进行试验，检查5.6.1的要求。
在自动方式下，机器人执行自动运动程序，按5.6.2的a) ～d)要求进行试验，应符合相应的要求。
[bookmark: _Toc12437905][bookmark: _Toc12452111]机器人和机床联机传输信号试验
按5.7.1的要求进行机床发给机械手的信号传输验证。
按5.7.2的要求进行机械手发给机床的信号传输验证。
按5.7.3的要求进行信号传输要求验证。
[bookmark: _Toc12437906][bookmark: _Toc12452112]抓取额定负载
在工业机器人规定的性能范围内，机械接口处能承受的负载值。
测量方法参考GB/T 12642-2013中6.6条进行试验。
[bookmark: _Toc476817252][bookmark: _Toc476817411][bookmark: _Toc6909390][bookmark: _Toc8659373][bookmark: _Toc8715744][bookmark: _Toc8716303][bookmark: _Toc8732520][bookmark: _Toc8740738][bookmark: _Toc8741937][bookmark: _Toc8821995][bookmark: _Toc12437907][bookmark: _Toc12452113]安全检验
[bookmark: _Toc476817253]接地
按GB 5226.1-2008中18.2的规定进行。
[bookmark: _Toc476817254]绝缘电阻试验
  按GB 5226.1-2008中18.3的规定进行。
[bookmark: _Toc476817255]耐压试验
  按GB 5226.1-2008中18.4的规定进行。
[bookmark: _Toc476817256]短路保护装置检查
按5.10.5的规定目测检查。
[bookmark: _Toc476817257]辐射敏感度检查
按GB/Z 19397—2003中第6章进行试验或供应商提供合格检验报告。
[bookmark: _Toc476817258]磁场敏感度检查
按GB/Z 19397—2003中第6章进行试验或供应商提供合格检验报告。
[bookmark: _Toc476817259]安全保护装置检查
按5.10.6的规定进行检查。
[bookmark: _Toc476817260]限位检查
按5.10.7的规定进行检查。
[bookmark: _Toc474751385][bookmark: _Toc474751537][bookmark: _Toc476817261][bookmark: _Toc476817412][bookmark: _Toc6909391][bookmark: _Toc8659374][bookmark: _Toc8715745][bookmark: _Toc8716304][bookmark: _Toc8732521][bookmark: _Toc8740739][bookmark: _Toc8741938][bookmark: _Toc8821996][bookmark: _Toc12437908][bookmark: _Toc12452114]噪声试验
      按GB/T 3768-2017的规定进行噪声试验。
[bookmark: _Toc474751540][bookmark: _Toc474751388][bookmark: _Toc476817264][bookmark: _Toc476817415][bookmark: _Toc6909394][bookmark: _Toc8659377][bookmark: _Toc8715748][bookmark: _Toc8716307][bookmark: _Toc8732524][bookmark: _Toc8740740][bookmark: _Toc8741939][bookmark: _Toc8821997][bookmark: _Toc12437909][bookmark: _Toc12452115]成套性检查
按5.13的规定目测检查。
[bookmark: _Toc12437910][bookmark: _Toc12452116]耐振性试验
按JB/T 8896-1999中5.11的规定进行试验。
[bookmark: _Toc474751389][bookmark: _Toc474751541][bookmark: _Toc476817265][bookmark: _Toc476817416][bookmark: _Toc6909395][bookmark: _Toc8659378][bookmark: _Toc8715749][bookmark: _Toc8716308][bookmark: _Toc8732525][bookmark: _Toc8740741][bookmark: _Toc8741940][bookmark: _Toc8821998][bookmark: _Toc12437911][bookmark: _Toc12452117]可靠性
按GB/T 5080.1-2012的规定进行可靠性试验。
[bookmark: _Toc474751539][bookmark: _Toc474751387][bookmark: _Toc476817263][bookmark: _Toc476817414][bookmark: _Toc6909393][bookmark: _Toc8659376][bookmark: _Toc8715747][bookmark: _Toc8716306][bookmark: _Toc8732523][bookmark: _Toc8740743][bookmark: _Toc8741942][bookmark: _Toc8822000][bookmark: _Toc12437912][bookmark: _Toc12452118]耐运输性试验
[bookmark: _Toc474751390][bookmark: _Toc474751542][bookmark: _Toc476817266][bookmark: _Toc476817417][bookmark: _Toc6909396][bookmark: _Toc8659379][bookmark: _Toc8715750][bookmark: _Toc8716309][bookmark: _Toc8732526][bookmark: _Toc8740744][bookmark: _Toc8741943][bookmark: _Toc8822001]按JB/T 8896-1999中5.12的规定进行试验。
[bookmark: _Toc474751391][bookmark: _Toc474751543][bookmark: _Toc476817267][bookmark: _Toc476817418][bookmark: _Toc6909397][bookmark: _Toc8659380][bookmark: _Toc8715751][bookmark: _Toc8716310][bookmark: _Toc8732527][bookmark: _Toc8740745][bookmark: _Toc8741944][bookmark: _Toc8822002][bookmark: _Toc12437913][bookmark: _Toc12452119]检验分类
产品检验分出厂检验和型式检验。
[bookmark: _Toc474751392][bookmark: _Toc474751544][bookmark: _Toc476817268][bookmark: _Toc476817419][bookmark: _Toc6909398][bookmark: _Toc8659381][bookmark: _Toc8715752][bookmark: _Toc8716311][bookmark: _Toc8732528][bookmark: _Toc8740746][bookmark: _Toc8741945][bookmark: _Toc8822003][bookmark: _Toc12437914][bookmark: _Toc12452120]出厂检验
每台机器人都应由质量检验部门进行出厂检验。检验合格后并附有产品合格证方可出厂，产品合格证应注明产品执行的标准代号，出厂检验项目按表2的规定进行。
[bookmark: _Toc474751393][bookmark: _Toc474751545][bookmark: _Toc476817269][bookmark: _Toc476817420][bookmark: _Toc6909399][bookmark: _Toc8659382][bookmark: _Toc8715753][bookmark: _Toc8716312][bookmark: _Toc8732529][bookmark: _Toc8740747][bookmark: _Toc8741946][bookmark: _Toc8822004][bookmark: _Toc12437915][bookmark: _Toc12452121]型式检验
[bookmark: _Toc476817270] 有下列情况之一时，应按表2进行型式检验：
1. 试制新产品；
产品在设计、工艺、使用材料及配套元件有重大变更，可能影响产品性能时；
长期不生产，恢复生产时；
对成批生产的产品应进行定期抽查，一般为产品累积生产100台进行一次;
出厂检验结果与上次型式检验有较大差异时；
国家质量监督机构提出要求时。
[bookmark: _Toc476817271]抽样方法及判定原则
在出厂检验合格的产品中，任意抽取2台，经检验如有1台不合格时，则应加倍抽取，重新检验。若仍有1台不合格，则判该批为不合格。
检验项目
	序号
	检验项目
	技术要求
	试验方法
	出厂检验
	型式检验

	1
	一般要求
	5.1
	6.2
	○
	○

	2
	外观和结构
	5.2
	6.3
	○
	○

	3
	

功能
	机器人动作
	5.4.1
	

6.4.1
	○
	○

	4
	
	按钮
	5.4.2
	
	○
	○

	5
	
	显示
	5.4.4
	
	○
	○

	6
	
	联机
	5.4.6
	
	○
	○

	7
	
	运行速度
	5.4.5
	
	○
	○

	8
	
	指令动作协调一致
	5.4.3
	
	○
	○

	9
	
	急停
	5.4.7
	6.6
	○
	○

	10
	性能
	抓取额定负荷
	4.2
	6.11
	○
	○

	11
	
	重复定位精度
	4.2
	6.7
	○
	○

	12
	
	单轴最大速度
	4.2
	6.8
	○
	○

	13
	
	操作方式
	5.6
	6.9
	○
	○

	14
	安全性
	接地
	5.10.2
	6.12.1
	○
	○

	15
	
	绝缘电阻
	5.10.3
	6.12.2
	○
	○

	16
	
	耐压
	5.10.4
	6.12.3
	○
	○

	17
	
	短路保护
	5.10.5
	6.12.4
	○
	○

	18
	
	安全保护
	5.10.6
	6.12.7
	○
	○

	19
	
	限位装置
	5.10.7
	6.12.8
	○
	○



表续2
	20
	
	恢复供电不应自行接通
	5.4.8
	6.6
	○
	○

	21
	
	稳压及不间断供电
	5.4.10
	6.6
	○
	○

	22
	机器人与机床联机信号传输
	5.7
	6.10
	○
	○

	23
	液压系统
	5.8
	6.4.1a)
	○
	○

	24
	气动系统
	5.9
	6.4.1b)
	○
	○

	25
	辐射敏感度
	5.11.1
	6.12.5
	—
	○

	26
	磁场敏感度
	5.11.2
	6.12.6
	—
	○

	27
	连续运行
	5.5
	6.5
	—
	○

	28
	可靠性
	5.14
	6.16
	—
	○

	29
	成套型
	5.13
	6.14
	○
	○

	30
	无线通信
	5.4.11
	6.4.2
	○
	○

	31
	夹持器
	5.4.9
	6.6
	○
	○

	32
	噪声
	5.12
	6.13
	○
	○

	33
	耐振性
	5.15
	6.15
	— 
	○

	34
	耐运输性
	5.16
	6.17
	—
	○

	“○”为检验项目。


[bookmark: _Toc476817272][bookmark: _Toc474751546][bookmark: _Toc474751394][bookmark: _Toc476817421][bookmark: _Toc6909400][bookmark: _Toc8659383][bookmark: _Toc8715754][bookmark: _Toc8716313][bookmark: _Toc8732530][bookmark: _Toc8740748][bookmark: _Toc8741947][bookmark: _Toc8822005][bookmark: _Toc12437916][bookmark: _Toc12452122]标志、包装、运输和贮存
[bookmark: _Toc476817274][bookmark: _Toc8740749][bookmark: _Toc8741948][bookmark: _Toc8822006][bookmark: _Toc12437917][bookmark: _Toc12452123]固定标牌
机器人产品上应有固定标牌，内容包括：
1. 产品名称；
1. 产品型号；
1. 动力源参数及耗电功率；
出厂编号；
1. 制造单位名称；
1. 出厂日期；
1. 重量。
[bookmark: _Toc476817275][bookmark: _Toc8740750][bookmark: _Toc8741949][bookmark: _Toc8822007][bookmark: _Toc12437918][bookmark: _Toc12452124]包装标志
包装箱外表面图示标志应符合GB/T 191-2008的有关规定。
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机器人在包装前，必须将活动部分固定牢靠，外露易损坏零件拆下放置在安全位置。
包装材料应符合GB/T 4768-2008、GB/T 4879-2016、GB/T 5048-2017的规定。
包装箱内应有下列文件：
1. 特性数据表和产品合格证；
1. 使用说明书和安装图；
1. 随机备件、附件及其清单；
1. 装箱清单。
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机器人在运输过程中应防潮、防腐蚀,不应倒置和摔落。
[bookmark: _Toc474751398][bookmark: _Toc474751550][bookmark: _Toc476817278][bookmark: _Toc476817425][bookmark: _Toc6909404][bookmark: _Toc8659387][bookmark: _Toc8715758][bookmark: _Toc8716317][bookmark: _Toc8732534][bookmark: _Toc8740753][bookmark: _Toc8741952][bookmark: _Toc8822010][bookmark: _Toc12437921][bookmark: _Toc12452127]贮存
机器人应贮存在0℃～40℃、干燥、通风的环境中，空气中不得含有腐蚀性介质，相对湿度不得大于80%，其周围环境无易燃气体，无强烈机械振动、冲击及强磁场作用。
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