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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。
本文件等同采用ISO19649:2017《移动机器人 词汇》。
本文件做了下列最小限度的编辑性改动:
———修改了术语3.1.1移动机器人的注,用 GB/T12643—2013代替了ISO8373:2012,并将

GB/T12643—2013列入参考文献;
———修改了术语3.5.5移动平台坐标系的注,用GB/T16977—2019代替了ISO9787:2013,并将

GB/T16977—2019列入参考文献。
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。
本文件由中国机械工业联合会提出。
本文件由全国机器人标准化技术委员会(SAC/TC591)归口。
本文件起草单位:北京机械工业自动化研究所有限公司、北京联合大学、苏州协同创新医用机器人

研究院、清华大学、北京信息科技大学、中国科学院自动化研究所。
本文件主要起草人:杨书评、邹莹、孙玉宁、潘长勇、黄民、王硕、赵明权、唐聪、刘颖。
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引  言

  随着移动机器人在工业与非工业应用中的增加,越来越需要定义移动机器人的相关术语。

GB/T12643—2013《机器人与机器人装备 词汇》界定了机器人相关的基本术语,但未完整定义移动机

器人的相关术语。本文件以GB/T12643—2013为基础,进一步界定了移动平台和移动机器人的术语。
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移动机器人 词汇

1 范围

本文件界定了在坚硬表面上行进并在工业机器人和服务机器人应用中运行的移动机器人相关的术

语。本文件界定了用于描述移动机器人移动性、运动和其他有关导航的术语。

2 规范性引用文件

本文件没有规范性引用文件。

3 术语和定义

3.1 移动机器人相关的通用术语

3.1.1
  移动机器人 mobilerobot

基于自身控制、可移动的机器人。
注:移动机器人可能是装有或不装操作机的移动平台(3.1.2)。

[来源:GB/T12643—2013,2.13]

3.1.2
  移动平台 mobileplatform

能使移动机器人(3.1.1)实现运动(3.1.10)的全部部件的组装件。
注1:移动平台可能包括一个用于支撑负载的底盘。
注2:由于有可能与“机座”一词发生混淆,不使用术语“移动机座”来表述移动平台。

[来源:GB/T12643—2013,3.18]

3.1.3
  移动性 mobility

移动平台(3.1.2)在其环境中行进的能力。
注:移动性可能作为一个指标,例如:全向移动机构(3.3.6)通常具有比差速驱动(3.3.7)轮式机构具有更高的移

动性。

3.1.4
  转向 steering

控制移动平台(3.1.2)的行进方向。

3.1.5
  构形 configuration

在任何时刻均能完全确定机器人形状的所有关节的一组位移值。
[来源:GB/T12643—2013,3.5]

3.1.6
  校准构形 alignmentconfiguration
  参考构形 referenceconfiguration

由制造商定义的移动平台(3.1.2)的特定构形(3.1.5)。
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