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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准代替GB/T12643—1997《工业机器人 词汇》,与GB/T12643—1997相比主要技术变化

如下:
———删除了第2章“规范性引用文件”(1997年版第2章);
———修改了术语“操作机”的注解内容(见2.1,1997年版3.1);
———删除了术语“固定顺序操作机”(1997年版3.2);
———修改了术语“物理变更”的定义内容(见2.3,1997年版3.3);
———增加了术语“机器人”(见2.6);
———增加了术语“机器人装置”(见2.8);
———将术语“(操作机)工业机器人”改为“工业机器人”并更改了注解内容(见2.9,1997年版3.6);
———删除了术语“示教再现机器人”(1997年版3.8);
———删除了术语“离线编程机器人”(1997年版3.9);
———删除了术语“顺序控制机器人”(1997年版3.10);
———删除了术语“轨迹控制机器人”(1997年版3.11);
———删除了术语“适应机器人”(1997年版3.12);
———增加了术语“服务机器人”(见2.10);
———增加了术语“个人服务机器人”(见2.11);
———增加了术语“专用服务机器人”(见2.12);
———修改了术语“移动机器人”的定义内容(见2.13,1997年版3.13);
———修改了术语“机器人系统”的定义内容(见2.14,1997年版3.14);
———增加了术语“工业机器人系统”(见2.15);
———增加了术语“受服者”(见2.19);
———修改了术语“安装”的部分定义内容(见2.20,1997年版3.18);
———增加了术语“集成”(见2.22);
———增加了术语“工业机器人单元”(见2.23);
———增加了术语“工业机器人生产线”(见2.24);
———增加了术语“协作操作”(见2.25);
———增加了术语“协作机器人”(见2.26);
———增加了术语“机器人合作”(见2.27);
———增加了术语“智能机器人”(见2.28);
———增加了术语“人-机器人交互”(见2.29);
———增加了术语“确认”(见2.30);
———增加了术语“验证”(见2.31);
———删除了术语“关节结构”(1997年版4.4);
———增加了术语“机器人腿”(见3.4);
———增加了术语“机械接口”的注(见3.10,1997年版4.10);
———增加了术语“末端执行器自动更换系统”的注(见3.13,1997年版4.13);
———增加了“移动机器人的机械结构类型”(见3.16);

Ⅰ

GB/T12643—2013/ISO8373:2012



———增加了术语“轮式机器人”(见3.16.1);
———增加了术语“腿式机器人”(见3.16.2);
———增加了术语“双足机器人”(见3.16.3);
———增加了术语“履带式机器人”(见3.16.4);
———增加了术语“仿人机器人”(见3.17);
———增加了术语“移动平台”(见3.18);
———增加了术语“全向移动机构”(见3.19);
———增加了术语“自动导引车”(见3.20);
———修改了术语“运动学正解”的定义内容(见4.1,1997年版5.1);
———增加了术语“运动学逆解”的注(见4.2,1997年版5.2);
———增加了术语“位姿”的注(见4.5,1997年版5.5);
———增加了术语“移动平台坐标系”(见4.7.6);
———增加了术语“最大空间”的注(见4.8.1,1997年版5.8.1);
———增加了术语“限定空间”的定义内容(见4.8.2,1997年版5.8.2);
———增加了术语“安全防护空间”(见4.8.5);
———增加了术语“协作工作空间”(见4.8.6);
———增加了术语“移动平台原点”(见4.11);
———增加了术语“奇异”(见4.13);
———增加了术语“轨迹控制”(见5.3.3);
———增加了术语“主从控制”(见5.3.4);
———删除了术语“正常操作状态”(1997年版6.5);
———增加了术语“自动操作”(见5.5);
———增加了术语“遥操作”(见5.10);
———增加了术语“示教再现操作”(见5.11);
———增加了术语“用户接口”(见5.12);
———增加了术语“机器人语言”(见5.13);
———增加了术语“联动”(见5.14);
———增加了术语“限位装置”(见5.15);
———增加了术语“程序验证”(见5.16);
———增加了术语“保护性停止”(见5.17);
———增加了术语“安全适用”(见5.18);
———增加了术语“单点控制”(见5.19);
———增加了术语“慢速控制”(见5.20);
———增加了术语“正常操作条件”的注(见6.1,1997年版7.1);
———增加了术语“路径速度”的注(见6.3.2,1997年版7.1);
———增加了术语“循环”的注(见6.22,1997年版7.22);
———增加了“感知与导航”(见第7章);
———增加了术语“环境地图”(见7.1);
———增加了术语“定位”(见7.2);
———增加了术语“地标”(见7.3);
———增加了术语“障碍”(见7.4);
———增加了术语“绘制地图”(见7.5);
———增加了术语“导航”(见7.6);
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———增加了术语“行走面”(见7.7);
———增加了术语“航位(迹)推算法”(见7.8);
———增加了术语“传感器融合”(见7.9);
———增加了术语“任务规划”(见7.10);
———增加了术语“机器人传感器”(见7.11);
———增加了术语“本体感受传感器”(见7.11.1);
———增加了术语“外感受传感器”(见7.11.2);
———增加了“图A.6”(见图A.6);
———增加了“图A.7”(见图A.7);
———增加了“图A.8”(见图A.8);
———增加了“图A.9”(见图A.9)。
本标准使用翻译法等同采用ISO8373:2012《机器人与机器人装备 词汇》。
本标准的技术内容和组成结构与ISO8373:2012《机器人与机器人装备 词汇》(英文版)相一致,

只在需要的地方,做了个别编辑性修改。
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(SAC/TC159)归口。
本标准起草单位:北京机械工业自动化所、中国科学院自动化研究所。
本标准主要起草人:杨书评、王硕、王思斯。
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引  言

  本标准描述了在工业和非工业环境下作业的机器人和机器人装备的相关词汇,按机器人学的主题

归类,并给出常用术语的定义和解释。
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机器人与机器人装备 词汇

1 范围

本标准定义了在工业和非工业环境下作业的机器人与机器人装备的相关术语。

2 通用术语

2.1
操作机 Manipulator
用来抓取和(或)移动物体、由一些相互铰接或相对滑动的构件组成的多自由度机器。
注1:操作机可由操作员(2.17)、可编程控制器、或某些逻辑系统(如凸轮装置,线路)来控制。

注2:操作机不包括末端执行器(3.11)。

2.2
自主能力 autonomy
基于当前状态和感知信息,无人为干预地执行预期任务的能力。

2.3
物理变更 physicalalteration
机械系统的更换。
注:机械系统不包括存储介质、ROMs等。

2.4
可重复编程 reprogrammable
无需物理变更(2.3)即可更改已编程的运动或辅助功能。

2.5
多用途 multipurpose
经物理变更(2.3)后,有能力适用不同用途的性能。

2.6
机器人 robot
具有两个或两个以上可编程的轴(4.3),以及一定程度的自主能力(2.2),可在其环境内运动以执行

预期的任务的执行机构。
注1:机器人包括控制系统(2.7)和控制系统接口。

注2:按照预期的用途,机器人分类可划为工业机器人(2.9)或服务机器人(2.10)。

2.7
控制系统 controlsystem
一套具有逻辑控制和动力功能的系统,能控制和监测机器人(2.6)机械结构并与环境(设备和使用

者)进行通信。

2.8
机器人装置 roboticdevice
具有工业机器人(2.9)或服务机器人(2.10)的特征,但缺少可编程的轴(4.3)的数目或自主能力

(2.2)程度的执行机构。
示例:助力设备;遥操作设备;两轴工业操作机(2.1)。
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2.9
工业机器人 industrialrobot
自动控制的、可重复编程(2.4)、多用途(2.5)的操作机(2.1),可对三个或三个以上轴(4.3)进行编

程。它可以是固定式或移动式。在工业自动化中使用。
注1:工业机器人包括:

———操作机,含致动器(3.1);
———控制器,含示教盒(5.8)和某些通讯接口(硬件和软件)。

注2:这包括某些集成的附加轴。

2.10
服务机器人 servicerobot
除工业自动化应用外,能为人类或设备完成有用任务的机器人(2.6)。
注1:工业自动化应用包括(但不限于)制造、检验、包装和装配。

注2:用于生产线的关节机器人(3.15.5)是工业机器人(2.9),而类似的关节机器人用于供餐的就是服务机器人

(2.10)。 

2.11
个人服务机器人 personalservicerobot
用于非营利性任务的、一般由非专业人士使用的服务机器人(2.10)。
示例:家政服务机器人、自动轮椅、个人移动助理机器人和小型健身机器人。

2.12
专用服务机器人 professionalservicerobot
用于营利性任务的、一般由培训合格的操作员(2.17)操作的服务机器人(2.10)。
示例:用于公共空间的清洁机器人、办公室或医院的运送机器人、消防机器人、康复机器人和外科手术机器人。

2.13
移动机器人 mobilerobot
基于自身控制、可移动的机器人(2.6)。
注:移动机器人可以是装有或未装操作机(2.1)的移动平台(3.18)。

2.14
机器人系统 robotsystem
由(多)机器人(2.6)、(多)末端执行器(3.11)和为使机器人完成其任务所需的任何机械、设备、装置

或传感器构成的系统。

2.15
工业机器人系统 industrialrobotsystem
由(多)工业机器人(2.9)、(多)末端执行器(3.11)和为使机器人完成其任务所需的任何机械、设备、

装置、外部辅助轴或传感器构成的系统。

2.16
机器人学 robotics
关于机器人(2.6)设计、制造和应用的一门学科。

2.17
操作员 operator
指定从事机器人(2.6)或机器人系统(2.14)启动、监控和停机等预期操作的人员。

2.18
编程员 programmer
指定进行任务程序(5.1.1)编制的人员。
注:在5.2中定义了各种编程方式。
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2.19
受服者 recipient
受益人 beneficiary
与服务机器人(2.10)交互而获得其服务之便利的人。
注:此定义是为了区分操作员(2.17)和受服者。

示例:患者接受医用机器人的护理。

2.20
安装 installation
机器人(2.6)安装就位,并将其与动力电源和其他必要的基础设施部件等进行连接。

2.21
试运行 commissioning
安装(2.20)后,设定、检查机器人系统(2.14)并验证机器人功能的过程。

2.22
集成 integration
将机器人和其他设备或另一个机器(含其他机器人)组合成能完成如零部件生产的有益工作的机器

系统。
注:此定义目前仅用于工业机器人(2.9)。

2.23
工业机器人单元 industrialrobotcell
包含相关机器、设备、相关的安全防护空间(4.8.5)和保护装置的一个或多个机器人系统(2.14)。

2.24
工业机器人生产线 industrialrobotline
由在单独的或相连的安全防护空间(4.8.5)内执行相同或不同功能的多个机器人单元和相关设备

构成。

2.25
协作操作 collaborativeoperation
在规定的工作空间内,专用设计的机器人(2.6)与人直接合作工作的状态。

2.26
协作机器人 collaborativerobot
为与人直接交互而设计的机器人(2.6)。

2.27
机器人合作 robotcooperation
多个机器人(2.6)之间交流信息和动作,共同确保其运动的有效作用,以完成任务。

2.28
智能机器人 intelligentrobot
具有依靠感知其环境、和/或与外部资源交互、调整自身行为来执行任务的能力的机器人(2.6)。
示例:具有视觉传感器用来拾放物体的工业机器人(2.9);避碰的移动机器人(2.13);不平地面行走的腿式机器人

(3.16.2)。

2.29
人-机器人交互 human-robotinteraction
HRI
人和机器人(2.6)通过用户接口(5.12)交流信息和动作来执行任务。
示例:通过语音、视觉和触觉方式交流。

注:为避免混淆的可能,建议在描述用户接口时不要使用缩写“HRI”表示人-机器人接口。
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2.30
确认 validation
通过提供客观证据对特定的预期用途或应用要求已得到满足的认定。
注:源于GB/T19000—2008,定义3.8.5。

2.31
验证 verification
通过提供客观证据对规定要求已得到满足的认定。
注:源于GB/T19000—2008,定义3.8.4。

3 机械结构

3.1
致动器 actuator
机器人致动器 robotactuator
机器致动器 machineactuator
用于实现机器人(2.6)运动的动力机构。
示例:把电能、液压能、气动能转换成使机器人运动的马达。

3.2
机器人手臂 roboticarm
手臂 arm
主关节轴 primaryaxes
操作机(2.1)上一组互相连接的长形的杆件(3.6)和主动关节,用以定位手腕(3.3)。

3.3
机器人手腕 roboticwrist
手腕 wrist
副关节轴 secondaryaxes
操作机(2.1)上在手臂(3.2)和末端执行器(3.11)之间的一组相互连接的杆件(3.6)和主动关节,用

以支承末端执行器并确定其位置和姿态。

3.4
机器人腿 roboticleg
腿 leg
通过往复运动和与行走面(7.7)的周期性接触来支撑及推进移动机器人(2.13)的杆件(3.6)机构。

3.5
构形 configuration
在任何时刻均能完全确定机器人(2.6)形状的所有关节的一组位移值。

3.6
杆件 link
用于连接相邻关节的刚体。

3.7 关节

3.7.1
棱柱关节 prismaticjoint
滑动关节 slidingjoint
两杆件(3.6)间的组件,能使其中一杆件相对于另一杆件作直线运动。
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3.7.2
回转关节 rotaryjoint
旋转关节 revolutejoint
连接两杆件(3.6)的组件,能使其中一杆件相对于另一杆件绕固定轴线转动。

3.7.3
圆柱关节 cylindricaljoint
两杆件(3.6)间的组件,能使其中一杆件相对于另一杆件移动并绕一移动轴线转动。

3.7.4
球关节 sphericaljoint
两杆件(3.6)间的组件,能使其中一杆件相对于另一杆件在三个自由度(4.4)上绕一固定点转动。

3.8
机座 base
一平台或构架,操作机(2.1)第一个杆件(3.6)的原点置于其上。

3.9
机座安装面 basemountingsurface
机器人(2.6)与其支承体间的连接表面。

3.10
机械接口 mechanicalinterface
位于操作机(2.1)末端,用于安装末端执行器(3.11)的安装面。
注:见GB/T14468.1(ISO9409-1)和GB/T14468.2(ISO9409-2)。

3.11
末端执行器 endeffector
为使机器人(2.6)完成其任务而专门设计并安装在机械接口(3.10)处的装置。
示例:夹持器、扳手、焊枪、喷枪等。

3.12
末端执行器连接装置 endeffectorcouplingdevice
位于手腕(3.3)末端的法兰或轴和把末端执行器(3.11)固定在手腕端部的锁紧装置及附件。

3.13
末端执行器自动更换系统 automaticendeffectorexchangesystem
位于机械接口(3.10)和末端执行器(3.11)之间能自动更换末端执行器的联结装置。
注:见GB/T17887(ISO11593)。

3.14
夹持器 gripper
供抓取和握持用的末端执行器(3.11)。

3.15 机器人的机械结构类型

3.15.1
直角坐标机器人 rectangularrobot
笛卡尔坐标机器人 Cartesianrobot
手臂(3.2)具有三个棱柱关节(3.7.1)、其轴(4.3)按直角坐标配置的机器人(2.6)。
示例:龙门机器人(见图A.1)。

3.15.2
圆柱坐标机器人 cylindricalrobot
手臂(3.2)至少有一个回转关节(3.7.2)和一个棱柱关节(3.7.1),其轴(4.3)按圆柱坐标配置的机
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器人(2.6)。
注:见图A.2。

3.15.3
极坐标机器人 polarrobot
球坐标机器人 sphericalrobot
手臂(3.2)有两个回转关节(3.7.2)和一个棱柱关节(3.7.1),其轴(4.3)按极坐标配置的机器人(2.6)。
注:见图A.3。

3.15.4
摆动式机器人 pendularrobot
机械结构包含一个万向节转动组件的极坐标机器人(3.15.3)。
注:见图A.4。

3.15.5
关节机器人 articulatedrobot
手臂(3.2)具有三个或更多个回转关节(3.7.2)的机器人(2.6)。
注:见图A.5。

3.15.6
SCARA机器人 SCARArobot
具有两个平行的回转关节(3.7.2),以便在所选择的平面内提供柔顺性(5.3.9)的机器人(2.6)。
注:SCARA是由SelectivelyCompliantArmforRoboticAssembly的首字母组成。

3.15.7
脊柱式机器人 spinerobot
手臂(3.2)由两个或更多个球关节(3.7.4)组成的机器人(2.6)。

3.15.8
并联机器人 parallelrobot
并联杆式机器人 parallellinkrobot
手臂(3.2)含有组成闭环结构的杆件(3.6)的机器人(2.6)。
示例:Stewart平台。

3.16 移动机器人的机械结构类型

3.16.1
轮式机器人 wheeledrobot
利用轮子实现移动的移动机器人(2.13)。
注:见图A.6。

3.16.2
腿式机器人 leggedrobot
利用一条或更多条腿(3.4)实现移动的移动机器人(2.13)。
注:见图A.7。

3.16.3
双足机器人 bipedrobot
利用两条腿(3.4)实现移动的腿式机器人(3.16.2)。
注:见图A.8。

3.16.4
履带式机器人 crawlerrobot;trackedrobot
利用履带实现移动的移动机器人(2.13)。
注:见图A.9。
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3.17
仿人机器人 humanoidrobot
具有躯干、头和四肢,外观和动作与人类相似的机器人(2.6)。

3.18
移动平台 mobileplatform
能使移动机器人(2.13)实现运动的全部部件的组装件。
注1:移动平台包含一个用于支承负载(6.2.1)的底盘。

注2:由于与术语“机座(base)”(3.8)可能发生混淆,建议不要使用术语“移动机座(mobilebase)”来表述移动平台。

3.19
全向移动机构 omni-directionalmobilemechanism
能使移动机器人(2.13)实现朝任一方向即时移动的轮式机构。

3.20
自动导引车 automatedguidedvehicle
AGV
沿标记或外部引导命令指示的,沿预设路径(4.5.4)移动的移动平台(3.18),一般应用在工厂。
注:AGV相关国家标准由SAC/TC332(ISO/TC110)工业车辆标准化技术委员会制定。

4 几何学和运动学

4.1
运动学正解 forwardkinematics
已知一机械杆系关节的各坐标值,求该杆系内两个部件坐标系间的数学关系。
注:对于操作机(2.1)来说,运动学正解一般指求取的工具坐标系(4.7.5)和机座坐标系(4.7.2)间的数学关系。

4.2
运动学逆解 inversekinematics
已知一机械杆系内两个部件坐标系间的关系,求该杆系关节各坐标值的数学关系。
注:对于操作机(2.1)来说,运动学逆解一般指求取的工具坐标系(4.7.5)和机座坐标系(4.7.2)间关节各坐标值的

数学关系。

4.3
轴 axis
用于定义机器人(2.6)以直线或回转方式运动的方向线。
注:“轴”也用于表示“机器人的机械关节”。

4.4
自由度 degreeoffreedom
DOF
用以确定物体在空间中独立运动的变量(最大数为6)。
注:由于与术语“轴(axis)”(4.3)可能发生混淆,建议不要使用术语“自由度(degreeoffreedom)”来表述机器人的

运动。

4.5
位姿 pose
空间位置和姿态的合称。
注1:操作机(2.1)的位姿通常指末端执行器(3.11)或机械接口(3.10)的位置和姿态。

注2:移动机器人(2.13)的位姿可包括绝对坐标系(4.7.1)下的移动平台(3.18)及和装于其上的任一操作机(2.1)

的位姿组合。
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4.5.1
指令位姿 commandpose
编程位姿 programmedpose
由任务程序(5.1.1)给定的位姿(4.5)。

4.5.2
实到位姿 attainedpose
机器人(2.6)响应指令位姿(4.5.1)时实际达到的位姿(4.5)。

4.5.3
校准位姿 alignmentpose
为对机器人(2.6)设定一个几何基准所给定的位姿(4.5)。

4.5.4
路径 path
一组有序的位姿(4.5)。

4.6
轨迹 trajectory
基于时间的路径(4.5.4)。

4.7 坐标系

注:见GB/T16977(ISO9787)。

4.7.1
绝对坐标系 worldcoordinatesystem
与机器人(2.6)运动无关,参照大地的不变坐标系。

4.7.2
机座坐标系 basecoordinatesystem
参照机座安装面(3.9)的坐标系。

4.7.3
机械接口坐标系 mechanicalinterfacecoordinatesystem
参照机械接口(3.10)的坐标系。

4.7.4
关节坐标系 jointcoordinatesystem
参照关节轴(4.3)的坐标系,每个关节坐标是相对于前一个关节坐标或其他某坐标系来定义的。

4.7.5
工具坐标系 toolcoordinatesystem
TCS
参照安装在机械接口(3.10)上的工具或末端执行器(3.11)的坐标系。

4.7.6
移动平台坐标系 mobileplatformcoordinatesystem
参照移动平台(3.18)某一部件的坐标系。
注:对于移动机器人(2.13)来说,典型的移动平台坐标系取前进方向为X 轴正向,朝上的方向为Z轴正向,Y 轴正

向按右手定则确定。

4.8 空间

4.8.1
最大空间 maximumspace
由制造厂所定义的机器人(2.6)活动部件所能掠过的空间加上由末端执行器(3.11)和工件运动时
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所能掠过的空间。
注:对于移动平台(3.18)来说,这个空间可以认为是移动时理论上能到达的全部空间。

4.8.2
限定空间 restrictedspace
由限位装置(5.15)限制的最大空间(4.8.1)中不可超出的部分。
注:对于移动平台(3.18)来说,这个空间可以通过墙和地板上的特定标记或定义在内存地图上的软件界限来限定。

4.8.3
操作空间 operationalspace;operatingspace
当实施由任务程序(5.1.1)指令的所有运动时,实际用到的那部分限定空间(4.8.2)。

4.8.4
工作空间 workingspace
由手腕参考点(4.10)所能掠过的空间,是由手腕(3.3)各关节平移或旋转的区域附加于该手腕参考

点的。
注:工作空间小于操作机(2.1)所有活动部件所能掠过的空间。

4.8.5
安全防护空间 safeguardedspace
由周边安全防护(装置)确定的空间。

4.8.6
协作工作空间 collaborativeworkspace
在安全防护空间(4.8.5)内,机器人(2.6)与人在生产活动中可同时在其中执行任务的工作空间。
注:目前,此定义仅用于工业机器人(2.9)。

4.9
工具中心点 toolcentrepoint
TCP
参照机械接口坐标系(4.7.3)为一定用途而设定的点。

4.10
手腕参考点 wristreferencepoint
手腕中心点 wristcentrepoint
手腕原点 wristorigin
手腕中两根最内侧副关节轴(3.3)[即最靠近主关节轴(3.2)的两根]的交点;若无此交点,可在手腕

最内侧副关节轴上指定一点。

4.11
移动平台原点 mobileplatformorigin
移动平台参考点 mobileplatformreferencepoint
移动平台坐标系(4.7.6)的原点。

4.12
坐标变换 coordinatetransformation
将位姿(4.5)坐标从一个坐标系(4.7)转换到另一个坐标系的过程。

4.13
奇异 singularity
在雅克比矩阵不满秩时出现。
注:从数学角度讲,在奇异构形(3.5)中,为保持笛卡儿空间中的速度,关节空间中的关节速度可以无限大。在实际

操作中,笛卡尔空间内定义的运动在奇异点附近将产生操作员无法预料的高转速。
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5 编程和控制

5.1 程序

5.1.1
任务程序 taskprogram
为定义机器人(2.6)或机器人系统(2.14)特定的任务所编制的运动和辅助功能的指令集。
注1:此类程序通常是在机器人安装后生成的,并可在规定的条件下由通过培训的人员修改。

注2:应用是指一般的工作范围;任务是指应用中特定的部分。

5.1.2
控制程序 controlprogram
定义机器人(2.6)或机器人系统(2.14)的能力、动作和响应度的固有的控制指令集。
注:此类程序通常是在安装(2.20)前生成的,并且以后仅能由制造厂修改。

5.2 编程

5.2.1
任务编程 taskprogramming
编程 programming
编制任务程序(5.1.1)的行为。

5.2.2
人工数据输入编程 manualdatainputprogramming
通过开关、插塞盘或键盘生成程序并直接输入到机器人控制系统(2.7)。

5.2.3
示教编程 teachprogramming
通过手工引导机器人末端执行器(3.11),或手工引导一个机械模拟装置,或用示教盒(5.8)来移动

机器人(2.6)逐步通过期望位置的方式实现编程。

5.2.4
离线编程 off-lineprogramming
在与机器人分离的装置上编制任务程序(5.1.1)后再输入到机器人(2.6)中的编程方法。

5.2.5
目标编程 goal-directedprogramming
一种只规定要完成的任务而不规定机器人(2.6)的路径(4.5.4)的编程方法。

5.3 控制

5.3.1
点位控制 pose-to-posecontrol
PTP控制 PTPcontrol
用户只将指令位姿(4.5.1)加于机器人(2.6),而对位姿(4.5)间所遵循的路径(4.5.4)不作规定的

控制步骤。

5.3.2
连续路径控制 continuouspathcontrol
CP控制 CPcontrol
用户将指令位姿(4.5.1)间所遵循的路径(4.5.4)加于机器人(2.6)的控制步骤。
01
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5.3.3
轨迹控制 trajectorycontrol
包含速度规划的连续路径控制(5.3.2)。

5.3.4
主从控制 master-slavecontrol
从设备(从)复现主设备(主)运动的控制方法。
注:主从控制通常用于遥操作(5.10)。

5.3.5
传感控制 sensorycontrol
按照外感受传感器(7.11.2)输出信号来调整机器人(2.6)运动或力的控制方式。

5.3.6
适应控制(一般说自适应控制) adaptivecontrol
控制系统的参数由过程中检测到的状况进行调整的控制方式。

5.3.7
学习控制 learningcontrol
能自动地利用先前循环(6.22)中所获取的经验来改变控制参数和/或算法的控制方式。

5.3.8
运动规划 motionplanning
按照所选插补类型,机器人(2.6)的控制程序确定用户编程的各指令位姿(4.5.1)间机械结构各关

节如何运动的过程。

5.3.9
柔顺性 compliance
机器人(2.6)或某辅助工具响应外力作用时的柔性。
注:当此特性与传感反馈作用无关时,称为被动柔顺性;反之,则称为主动柔顺性。

5.3.10
操作方式 operatingmode
操作模式 operationalmode
机器人控制系统(2.7)的状态。

5.3.10.1
自动方式 automaticmode
自动模式

机器人控制系统(2.7)按照任务程序(5.1.1)运行的一种操作方式(5.3.10)。

5.3.10.2
手动方式 manualmode
手动模式

通过按钮、操作杆以及除自动操作外对机器人(2.6)进行操作的操作方式(5.3.10)。

5.4
伺服控制 servo-control
机器人控制系统(2.7)控制机器人(2.6)的致动器(3.1)以使实到位姿(4.5.2)尽可能符合指令位姿

(4.5.1)的过程。

5.5
自动操作 automaticoperation
机器人(2.6)按需要执行其任务程序(5.1.1)的状态。
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5.6
停止点 stop-point
一个示教或编程的指令位姿(4.5.1)。机器人(2.6)各轴(4.3)到达该位姿时速度指令为零且定位

无偏差。

5.7
路径点 fly-bypoint;viapoint
一个示教或编程的指令位姿(4.5.1)。机器人(2.6)各轴(4.3)到达该位姿时将有一定的偏差,其大

小取决于到达该位姿(4.5)时各轴速度的连接曲线和路径给定的规范(速度、位置偏差)。

5.8
示教盒 pendant;teachpendant
与控制系统(2.7)相连,用来对机器人(2.6)进行编程或使机器人运动的手持式单元。

5.9
操作杆 joystick
能测出其位姿和作用力的变化并将结果形成指令输入机器人控制系统(2.7)的一种手动控制装置。

5.10
遥操作 teleoperation
由人从远地实时控制机器人(2.6)或机器人装置(2.8)的运动。
示例:炸弹拆除、空间站装配、水下观测和外科手术的机器人操作。

5.11
示教再现操作 playbackoperation
可以重复执行示教编程(5.2.3)输入任务程序(5.1.1)的一种机器人(2.6)操作。

5.12
用户接口 userinterface
在人-机器人交互(2.29)过程中人和机器人(2.6)间交流信息和动作的装置。
注:用户接口是人-机器人交互的一种方式。

示例:麦克风、扬声器、图形用户接口、操作杆和力/触觉装置。

5.13
机器人语言 robotlanguage
用于描述任务程序(5.1.1)的编程语言。

5.14
联动 simultaneousmotion
在单个控制站的控制下,两台或多台机器人(2.6)同时运动。它们可用共有的数学关系实现协调或

同步。
注1:示教盒(5.8)可作为单个控制站的例子。

注2:协调可以按主—从方式实现。

5.15
限位装置 limitingdevice
通过停止或导致停止机器人(2.6)的所有运动来限制最大空间(4.8.1)的装置。

5.16
程序验证 programverification
为确认机器人路径(4.5.4)和工艺性能而执行一个任务程序(5.1.1)。
注:验证可包括任务程序执行中工具中心点(4.9)跟踪的全部路径或部分路径。可以执行单个指令或连续指令序

列。程序验证被用于新的程序和调整/编辑原有程序。
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5.17
保护性停止 protectivestop
为安全防护目的而允许运动停止并保持程序逻辑以便重启的一种操作中断类型。

5.18
安全适用 safety-rated
其特征是具有安全功能,该安全功能含有特定的安全相关性能。
示例:安全适用的慢速,安全适用的监测速度,安全适用的输出。

5.19
单点控制 singlepointofcontrol
操作机器人(2.6)的能力,以使机器人运动的启动仅能来自一个控制源而不能被其他控制源所

覆盖。

5.20
慢速控制 reducedspeedcontrol;slowspeedcontrol
运动速度限制在≤250mm/s的机器人(2.6)运动控制方式。
注1:慢速用于保证人有足够时间来脱离危险运动或停机。
注2:此定义目前仅用于工业机器人(2.9)。

6 性能

6.1
正常操作条件 normaloperatingconditions
为符合制造厂所给出的机器人(2.6)性能而应具备的环境条件范围和可影响机器人性能的其他参

数值(如电源波动、电磁场)。
注:环境条件包括,例如温度和湿度等。

6.2 负载

6.2.1
负载 load
在规定的速度和加速度条件下,沿着运动的各个方向,机械接口(3.10)或移动平台(3.18)处可承受

的力和/或扭矩。
注:负载是质量、惯性力矩的函数,是机器人(2.6)承受的静态力和动态力。

6.2.2
额定负载 ratedload
正常操作条件(6.1)下作用于机械接口(3.10)或移动平台(3.18)且不会使机器人性能降低的最大

负载(6.2.1)。
注:额定负载包括末端执行器(3.11)、附件、工件的惯性作用力。

6.2.3
极限负载 limitingload
由制造厂指明的、在限定的操作条件下、可作用于机械接口(3.10)或移动平台(3.18)且机器人

(2.6)机构不会被损坏或失效的最大负载(6.2.1)。

6.2.4
附加负载 additionalload
附加质量 additionalmass
机器人(2.6)能承载的附加于额定负载(6.2.2)上的负载(6.2.1),它并不作用在机械接口(3.10),
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而作用在操作机(2.1)的其他部分,通常是在手臂(3.2)上。

6.2.5
最大力 maximumforce
最大推力 maximumthrust
除惯性作用外,可连续作用于机械接口(3.10)或移动平台(3.18)而不会造成机器人(2.6)机构持久

损伤的力(推力)。

6.2.6
最大力矩 maximummoment
最大扭矩 maximumtorque
除惯性作用外,可连续作用于机械接口(3.10)或移动平台(3.18)而不会造成机器人(2.6)机构持久

损伤的力矩(扭矩)。

6.3 速度

6.3.1
单关节速度 individualjointvelocity
单轴速度 individualaxisvelocity
单个关节运动时指定点所产生的速度。

6.3.2
路径速度 pathvelocity
沿路径(4.5.4)每单位时间内位置的变化。
注:见位姿(4.5)。

6.4 加速度

6.4.1
单关节加速度 individualjoinacceleration
单轴加速度 individualaxisacceleration
单个关节运动时指定点所产生的加速度。

6.4.2
路径加速度 pathacceleration
沿路径(4.5.4)每单位时间内速度的变化。

6.5
位姿准确度 poseaccuracy
单方向位姿准确度 unidirectionalposeaccuracy
从同一方向趋近指令位姿(4.5.1)时,指令位姿和实到位姿(4.5.2)均值间的差值。

6.6
位姿重复性 poserepeatability
单方向位姿重复性 unidirectionalposerepeatability
从同一方向重复趋近同一指令位姿(4.5.1)时,实到位姿(4.5.2)散布的不一致程度。

6.7
多方向位姿准确度变动 multidirectionalposeaccuracyvariation
从三个相互垂直方向多次趋近同一指令位姿(4.5.1)时,所达到的实到位姿(4.5.2)均值间的最大

距离。
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6.8
距离准确度 distanceaccuracy
指令距离和实到距离均值间的差值。

6.9
距离重复性 distancerepeatability
在同一方向上重复同一指令距离时,各实到距离间的不一致程度。

6.10
位姿稳定时间 posestabilizationtime
从机器人(2.6)发出“到位”信号开始至机械接口(3.10)或移动平台(3.18)的震荡衰减运动或阻尼

运动到达规定界限止所经历的时间段。

6.11
位姿超调 poseovershoot
机器人(2.6)给出“到位”信号后,趋近(指令)路径(4.5.4)和实到位姿(4.5.2)间的最大距离。

6.12
位姿准确度漂移 driftposeaccuracy
经过一规定时间位姿准确度(6.5)的变化。

6.13
位姿重复性漂移 driftofposerepeatability
经过一规定时间位姿重复性(6.6)的变化。

6.14
路径准确度 pathaccuracy
指令路径(4.5.4)和实到路径均值间的差值。

6.15
路径重复性 pathrepeatability
对于同一指令路径(4.5.4),多次实到路径间的不一致程度。

6.16
路径速度准确度 pathvelocityaccuracy
当运行同一指令路径时,指令路径速度(6.3.2)和实到路径速度均值间的差值。

6.17
路径速度重复性 pathvelocityrepeatability
对于给定的指令路径速度(6.3.2),各实到速度的不一致程度。

6.18
路径速度波动 pathvelocityfluctuation
按给定的指令速度沿给定的指令路径(4.5.4)运行时产生的最大和最小速度间的差值。

6.19
最小定位时间 minimumposingtime
机械接口(3.10)或移动平台(3.18)从静止状态开始,运行一预定距离,到达静止状态所经历的最少

时间(包括稳定时间)。

6.20
静态柔顺性 staticcompliance
作用于机械接口(3.10)的每单位负载(6.2.1)下机械接口的最大位移量。

6.21
分辨率 resolution
机器人(2.6)每轴(4.3)或关节所能达到的最小位移增量。
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6.22
循环 cycle
执行一次任务程序(5.1.1)。
注:某些任务程序不必是循环的。

6.23
循环时间 cycletime
完成循环(6.22)所需的时间。

6.24
标准循环 standardcycle
在规定条件下机器人(2.6)完成(作为参考)典型任务时的运动顺序。

7 感知与导航

7.1
环境地图 environmentmap
环境模型 environmentmodel
利用可分辨的环境特征来描述环境的地图或模型。
示例:栅格地图,几何地图,拓扑地图和语义地图。

7.2
定位 localization
在环境地图(7.1)上识别或分辨移动机器人(2.13)的位姿(4.5)。

7.3
地标 landmark
用于移动机器人(2.13)定位(7.2)的、在环境地图(7.1)上可辨别的人工或自然物体。

7.4
障碍 obstacle
(位于地面、墙或天花板上的)阻碍预期运动的静态或动态物体、装置。
注:地面障碍物包括台阶、坑、不平地面等。

7.5
绘制地图 mapping
地图构建 mapbuilding
地图生成 mapgeneration
利用环境中几何的和可探测的特征、地标(7.3)和障碍(7.4)建立环境地图(7.1)来描述环境。

7.6
导航 navigation
依据定位(7.2)和环境地图(7.1)决定并控制行走方向。
注:导航包括了为实现从位姿点到位姿点的运动和整片区域覆盖的路径(4.5.4)规划。

7.7
行走面 travelsurface
移动机器人(2.13)行走的地面。

7.8
航位(迹)推算法 deadreckoning
从已知初始位姿(4.5),移动机器人(2.13)仅利用内部测量值获取自身位姿(4.5)的方法。
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7.9
传感器融合 sensorfusion
通过融合多个传感器的信息以获得更完善信息的过程。

7.10
任务规划 taskplanning
通过生成由子任务和运动组成的任务序列来解决要完成的任务的过程。
注:任务规划包括自主生成和用户生成。

7.11
机器人传感器 robotsensor
用于获取机器人控制所需的内部和外部信息的传感器(转换器)。

7.11.1
本体感受传感器 proprioceptivesensor
内部状态传感器 Internalstatesensor
用于测量机器人(2.6)内部状态的机器人传感器(7.11)。
示例:码盘、电位计、测速发电机、加速度计和陀螺仪等惯性传感器。

7.11.2
外感受传感器 exteroceptivesensor
外部状态传感器 externalstatesensor
用于测量机器人(2.6)所处环境状态或机器人与环境交互状态的机器人传感器(7.11)。
示例:全球定位系统、视觉传感器、距离传感器、力传感器、触觉传感器、声传感器。
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附 录 A
(资料性附录)

机械结构类型示例

图 A.1 直角坐标或笛卡尔坐标机器人:龙门机器人

图 A.2 圆柱坐标机器人
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图 A.3 极坐标或球坐标机器人

图 A.4 摆动式机器人

图 A.5 关节机器人
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图 A.6 轮式机器人

图 A.7 腿式机器人
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图 A.8 双足机器人

图 A.9 履带式机器人
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