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前  言

  GB/T38834《机器人 服务机器人性能规范及其试验方法》分为以下几部分:
———第1部分:轮式机器人运动;
———第2部分:导航;
———第3部分:操作;
———第4部分:腰部支撑机器人。
本部分为GB/T38834的第1部分。
本部分按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本部分使用翻译法等同采用ISO18646-1:2016《机器人 服务机器人性能规范及其试验方法 第1

部分:轮式机器人运动》。
本部分由中国机械工业联合会提出。
本部分由全国自动化系统与集成标准化技术委员会(SAC/TC159)归口。
本部分起草单位:北京机械工业自动化研究所有限公司、中国科学院重庆绿色智能技术研究院、科

沃斯机器人有限公司、遨博(江苏)机器人有限公司、纳恩博(天津)科技有限公司、北京联合大学、上海交

通大学、哈尔滨工业大学。
本部分主要起草人:杨书评、邹莹、黎晓东、何国田、罗雪刚、李煜、王野、杜超、杜志江、闫维新、刘颖、

周唯、王松。
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引  言

  本部分目的是为了增进用户与制造商对轮式机器人性能的理解。本部分定义了轮式机器人重要的

性能特性,描述了其如何规范,并推荐了试验方法。
本部分给出了显著影响机器人性能的试验方法的特性。本部分的使用者将根据规定的要求来选择

待试验的性能参数。
本部分的性能规范不期望被解释为安全要求的验证和确认。本部分仅用于室内环境服务机器人。
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机器人 服务机器人性能规范及其
试验方法 第1部分:轮式机器人运动

1 范围

GB/T38834的本部分描述了规范与评价室内轮式机器人运动性能的方法。

2 规范性引用文件

无规范性引用文件。

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

ISO与IEC在以下网址进行术语数据库维护以供标准化使用:
———ISO在线浏览平台:http://www.iso.org/obp
———IECElectropedia:http://electropedia.org

3.1
机器人 robot
具有一定程度的自主能力,可在其环境内运动以执行预期任务的可编程执行机构。

  注1:机器人包括控制系统和控制系统接口。

  注2:按照预期的用途,机器人分类可划为工业机器人或服务机器人(3.2)。

  注3:改写GB/T12643—2013,定义2.6。

3.2
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(3.1)。

  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是工业机器人,而类似的关节机器人用于供餐的就是服务机器人。

[GB/T12643—2013,定义2.10]

3.3
移动机器人 mobilerobot
基于自身控制、可移动的机器人(3.1)。

  注:移动机器人可以是装有或未装操作机的移动平台(3.5)。

[GB/T12643—2013,定义2.13]

3.4
轮式机器人 wheeledrobot
利用轮子实现移动的移动机器人(3.3)

  注:改写GB/T12643—2013,定义3.16.1。
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