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前　　言

　　本标准按照ＧＢ／Ｔ１．１—２００９给出的规则起草。

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这些专利的责任。

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：中国科学院沈阳自动化研究所、沈阳新松机器人自动化股份有限公司、沈阳理工

大学、重庆德新机器人检测中心有限公司、佛山华数机器人有限公司、重庆华数机器人有限公司、广州数

控设备有限公司、中国航空综合技术研究所、杭州新松机器人自动化有限公司、伊之密机器人自动化科

技（苏州）有限公司、沈阳埃克斯邦科技有限公司、北京机械工业自动化研究所有限公司、广东省智能制

造研究所、配天机器人技术有限公司、沈阳远大智能高科机器人有限公司、深圳众为兴技术股份有限公

司、清华大学苏州汽车研究院（吴江）、厦门金龙联合汽车工业有限公司、华南智能机器人创新研究院、沈

阳智能机器人国家研究院有限公司。

本标准主要起草人：李论、赵吉宾、田凤杰、王阳、王虹、李志海、李本旺、杨海滨、杨宝军、杨芳、王汉翼、

王金涛、张锋、金晶、高山岭、董金聪、徐强、孙连伟、尹作重、刘奕华、周雪峰、王西昌、王泽涵、刘宏伟、

曾逸、徐昌华、秦修功、张诚。
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研磨抛光机器人系统　通用技术条件

１　范围

本标准规定了研磨抛光机器人系统的产品分类、技术要求、试验方法、检验规则、标志、包装、运输和

贮存等。

本标准适用于一般的物理性研磨抛光机器人系统。

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。

ＧＢ／Ｔ１９１　包装储运图示标志

ＧＢ／Ｔ３７６６　液压传动系统及其元件的通用规则和安全要求

ＧＢ／Ｔ３８３６．１５　爆炸性环境　第１５部分：电气装置的设计、选型和安装

ＧＢ／Ｔ４７６８　防霉包装

ＧＢ／Ｔ４８７９　防锈包装

ＧＢ／Ｔ５０４８　防潮包装

ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９　机械电气安全　机械电气设备　第１部分：通用技术条件

ＧＢ／Ｔ７９３２　气动　对系统及其元件的一般规则和安全要求

ＧＢ１１２９１．１　工业环境用机器人　安全要求　第１部分：机器人

ＧＢ１１２９１．２　机器人与机器人装备　工业机器人的安全要求　第２部分：机器人系统与集成

ＧＢ１２４７６．１　可燃性粉尘环境用电气设备　第１部分：通用要求

ＧＢ１２４７６．５　可燃性粉尘环境用电气设备　第５部分：外壳保护型“ｔＤ”

ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３　工业机器人　性能规范及其试验方法

ＧＢ／Ｔ１２６４３—２０１３　机器人与机器人装备　词汇

ＧＢ／Ｔ１２６４４—２００１　工业机器人　特性表示

ＧＢ／Ｔ２６１５３．１—２０１０　离线编程式机器人柔性加工　第１部分：通用要求

ＧＢ／Ｔ３７２４２　机器人噪声试验方法

ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９　工业机器人　验收规则

３　术语和定义

ＧＢ／Ｔ１２６４３—２０１３界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

３．１　

研磨抛光机器人系统　犵狉犻狀犱犻狀犵犪狀犱狆狅犾犻狊犺犻狀犵狉狅犫狅狋狊狔狊狋犲犿

应用于物理性研磨抛光作业的机器人系统，系统可由下列部分组成：

———机器人；

１
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———研磨抛光工具，可以是机器人抓取的工具，也可以是固定在工作单元中的工具；

———工件工装；

———力控系统；

———视觉引导系统；

———控制系统，实现机器人、研磨抛光工具、力控系统、视觉引导系统、工作台等的协同控制。

３．２　

接触力　犮狅狀狋犪犮狋犳狅狉犮犲

研磨抛光加工过程中研磨抛光工具与工件相互接触产生的力。

３．３　

柔顺控制　犮狅犿狆犾犻犪狀狋犮狅狀狋狉狅犾

机器人系统可以对外部作用力变化做出相应响应的控制方式。

３．４　

被动柔顺力控制　狆犪狊狊犻狏犲犮狅犿狆犾犻犪狀狋犳狅狉犮犲犮狅狀狋狉狅犾

机器人系统使用辅助柔顺机构，在研磨抛光作业中对外部作用力产生自然顺从的开环力控制。

３．５　

主动柔顺力控制　犪犮狋犻狏犲犮狅犿狆犾犻犪狀狋犳狅狉犮犲犮狅狀狋狉狅犾

机器人系统基于研磨抛光力信号反馈，使用内部闭环反馈控制系统，在研磨抛光作业中对外部作用

力实现闭环的力控制。

３．６　

机器人系统力控制　狉狅犫狅狋狊狔狊狋犲犿犳狅狉犮犲犮狅狀狋狉狅犾

通过检测机器人系统力传感器输出的力或力矩，并通过一定的控制策略，实现研磨抛光工具在作业

区域的接触力或者力矩的控制。

３．７　

视觉引导　狏犻狊狌犪犾犵狌犻犱犪狀犮犲

通过视觉系统实现工件的位置和姿态识别，并对机器人运行轨迹进行调整。

３．８　

工具型研磨抛光机器人系统　狋狅狅犾狋狔狆犲狆狅犾犻狊犺犻狀犵狉狅犫狅狋狊狔狊狋犲犿

安装于机器人末端的工具在作业时随机器人运动主动接触工件，工件相对固定不动的研磨抛光机

器人系统。

３．９　

工件型研磨抛光机器人系统　狑狅狉犽狆犻犲犮犲狋狔狆犲狆狅犾犻狊犺犻狀犵狉狅犫狅狋狊狔狊狋犲犿

安装于机器人末端的工件在作业时随机器人运动主动接触工具，工具设备相对固定不动的研磨抛

光机器人系统。

４　产品分类

４．１　按坐标型式分为：

ａ）　直角坐标型研磨抛光机器人系统；

ｂ）　圆柱坐标型研磨抛光机器人系统；

ｃ）　球坐标型研磨抛光机器人系统；

２
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ｄ）　关节型研磨抛光机器人系统。

４．２　按作业模式分为：

ａ）　工具型研磨抛光机器人系统；

ｂ）　工件型研磨抛光机器人系统。

４．３　按控制模式分为：

ａ）　有力控制研磨抛光机器人系统；

ｂ）　无力控制研磨抛光机器人系统。

４．４　按引导模式分为：

ａ）　有视觉引导研磨抛光机器人系统；

ｂ）　无视觉引导研磨抛光机器人系统。

５　性能

研磨抛光机器人系统的性能指标应在产品标准中规定，包括下列各项：

ａ）　坐标型式；

ｂ）　轴数；

ｃ）　额定负载；

ｄ）　各轴运动范围；

ｅ）　工作空间；

ｆ）　最大单轴速度；

ｇ）　位姿准确度；

ｈ）　位姿重复性；

ｉ）　轨迹准确度；

ｊ）　轨迹重复性；

ｋ）　拐角偏差；

ｌ）　轨迹速度准确度；

ｍ）　轨迹速度重复性；

ｎ）　轨迹速度波动；

ｏ）　摆动偏差；

ｐ）　最高作业速度；

ｑ）　作业轨迹速度范围；

ｒ）　基本动作控制方式；

ｓ）　程序存储容量；

ｔ）　输入、输出接口；

ｕ）　编程方式；

ｖ）　驱动方式；

ｗ）　动力源参数及耗电功率；

ｘ）　外形尺寸及重量；

ｙ）　力控制范围；

ｚ）　力控制精度；

３
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ａａ）　力控制响应时间；

ａｂ）　视觉传感范围；

ａｃ）　视觉传感精度；

ａｄ）　视觉传感响应时间。

６　技术要求

６．１　一般要求

应符合以下一般要求：

ａ）　研磨抛光机器人系统（以下简称机器人系统）应按规定程序批准的设计图样和工艺文件进行

制造；

ｂ）　制造机器人系统所用材料及外购元器件、部件，入厂时需经检验部门复检，并应符合有关标准

规定；

ｃ）　机器人系统配有的研磨抛光工具或者夹持器，其性能应符合相关标准的规定。

６．２　外观和结构

应符合以下要求：

ａ）　机器人系统结构应布局合理、操作方便、造型美观、便于维修；

ｂ）　说明功能的文字、符号、标志应清晰、端正，各轴关节处应标明轴号及运动方向；

ｃ）　机器人系统表面不应有明显的凹痕、裂缝和变形，漆膜及镀层应均匀、无气泡、划伤、脱落和磨

损等缺陷，金属零件不能有锈蚀及其他机械损伤；

ｄ）　机器人系统成套设备中，所有紧固部分应无松动；活动部分润滑和冷却状况良好。

６．３　功能要求

６．３．１　应具备以下功能：

ａ）　开关、按钮、显示、报警及联锁装置功能应正常；

ｂ）　操作机构各轴运动平稳、正常。

６．３．２　宜具备以下功能：

ａ）　离线编程功能；

ｂ）　机器人系统力控制功能；

ｃ）　视觉引导功能。

６．４　液压系统

以液压驱动的系统内装置，其液压系统应符合ＧＢ／Ｔ３７６６的规定，液压源的压力波动值应按液压

产品标准的规定执行。

６．５　气动系统

以气动驱动的系统内装置，其气动系统应符合ＧＢ／Ｔ７９３２的规定。

６．６　力控制技术要求

力控制分为主动柔顺力控制和被动柔顺力控制两种情况。

４

犌犅／犜３９４０７—２０２０

库七七 www.kqqw.com 提供下载



主动柔顺力控制技术应满足以下要求：

ａ）　具有力感知装置；

ｂ）　具有力闭环控制功能；

ｃ）　具有位置补偿功能。

被动柔顺力控制技术应具有位置补偿功能。

６．７　离线编程技术要求

机器人系统控制软件应符合ＧＢ／Ｔ２６１５３．１—２０１０中４．４的规定。针对研磨抛光工艺的特点，宜满

足以下技术要求：

ａ）　根据研磨抛光工件ＣＡＤ模型，离线编程软件能自动生成加工所需要的机器人系统控制程序；

ｂ）　具有研磨抛光去除力控制参数调节功能；

ｃ）　研磨抛光进给速度或在各轨迹点驻留时间可通过离线编程技术进行控制。

６．８　视觉引导技术要求

机器人系统视觉部分由视觉传感器、工控计算机及视觉处理软件组成。针对研磨抛光工艺的特点，

宜满足以下技术要求：

ａ）　具有多种通信功能（与视觉传感器通信，与工业机器人通信，与ＰＬＣ控制系统通信）；

ｂ）　具有图像处理／数据处理功能；

ｃ）　具有连接常用数据库的接口；

ｄ）　具有视觉引导或视觉检测功能；

ｅ）　具有目标定位功能；

ｆ）　具有视觉标定功能并易于进行标定。

６．９　安全

６．９．１　基本要求

机器人系统的安全应符合ＧＢ１１２９１．１和ＧＢ１１２９１．２的规定。针对研磨抛光工艺的特点，应满足

以下安全要求：

ａ）　安全防护装置与机器人控制系统、动力系统及辅助设备应相互连锁。

ｂ）　机器人系统在运动及作业过程中，可能导致人身伤害，应通过物理遮挡方式用于防护。

ｃ）　室内为了防止有害气体、蒸汽和粉尘在车间内散布，如无可燃性或爆炸危险，宜采用防护罩及

除尘装置，如有可燃或爆炸危险，应符合ＧＢ１２４７６．１、ＧＢ１２４７６．５和ＧＢ／Ｔ３８３６．１５的规定。

ｄ）　机器人操作期间，不应打开和拆卸防护设备。

ｅ）　机器人设计和制造应考虑，当动力源丧失、恢复或变化时，不会引起机器人危险运动。

ｆ）　应设立安全防护区间。

ｇ）　机器人系统应设警示信号，以给接近或处于危险中的人员提供可识别的视听信号。限定空间

以光信号报警时，为使接近限定空间的人员都能看到光信号，应设置足够多的器件。声音报警

装置应具有比环境噪声等级更高的独特的警示声音。

ｈ）　控制柜安装宜在安全防护空间外。当控制柜安装在安全防护空间内时，控制柜定位和安装应

符合ＧＢ１１２９１．２有关安全防护空间内人员的安全要求。

ｉ）　机器人系统各操作站均应设有便捷的急停装置。急停和重新启动机器人系统时，手动操作和
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复位应在限定空间外进行。

６．９．２　接地

机器人系统及相关控制装置、动力源和研磨抛光设备都应有接地点，不能明显表明的接地点，应在

其附近标注明显的接地符号。

保护接地电路应符合ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９的规定。

６．９．３　绝缘电阻

机器人系统交流动力电源电路与壳体之间的绝缘电阻应不小于１０ＭΩ。

６．９．４　耐电强度

机器人系统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，无击穿、闪络及飞弧现象。

６．９．５　防护要求

机器人系统中安装在可燃性粉尘环境中的电器组件、部件，其防护性应符合 ＧＢ１２４７６．１和

ＧＢ／Ｔ３８３６．１５的规定。

６．９．６　防爆要求

机器人系统中安装在可燃性粉尘环境中的电器组件、部件，其防爆性应符合 ＧＢ１２４７６．１和

ＧＢ１２４７６．５的规定。

６．１０　连续运行

机器人系统在额定负载和工作速度下，连续运行１２０ｈ，工作应正常。

６．１１　噪声

机器人系统在额定负载和额定速度运行时所产生的噪声，应不大于８５ｄＢ（Ａ）。

６．１２　工艺操作

按研磨抛光工艺要求，对机器人系统进行示教编程或者离线编程和工艺操作，工作应正常。

６．１３　环境气候适应性

机器人系统在表１环境条件下使用、运输和贮存时，应能保持正常。其他项目由产品标准规定。

表１　环境条件

环境条件 工作条件 贮存、运输条件

环境温度 ０℃～４０℃ －４０℃～５５℃

相对湿度 ≤９５％（４０℃） ≤９３％（４０℃）

大气压力 ８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ
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６．１４　耐振性

机器人系统的操作机、控制装置在受到频率为５Ｈｚ～５５Ｈｚ，振幅为０．１５ｍｍ的振动时，工作应

正常。

６．１５　耐运输性

机器人系统按要求包装和运输后，应保持正常。

６．１６　可靠性

采用平均故障间隔时间（ＭＴＢＦ）及平均修复时间（ＭＴＴＲ）作为衡量可靠性的指标。具体数值应在

产品标准中规定。一般 ＭＴＢＦ不小于５０００ｈ，ＭＴＴＲ不大于４８ｈ。

６．１７　成套性

６．１７．１　机器人系统应包括操作机、控制装置、动力源装置、连接管线等成套设备及可供用户选用的夹

持器等配套装置。

６．１７．２　机器人系统出厂时，应备有供正常生产使用的附件、维修用的备件及专用工具。

６．１７．３　机器人系统出厂时，应提供特性数据表、技术说明书或操作、安装、维修说明书等技术文件以及

产品合格证书。

７　试验方法

７．１　试验条件

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．１的规定进行。

７．２　外观和结构

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．２的规定进行检查。

７．３　功能检查

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．３的规定进行。

７．４　液压系统检查

机器人系统连续运行８ｈ后，检查各密封及接头处，不应有漏油现象。

７．５　气动系统检查

机器人系统连续运行８ｈ后，检查各密封及接头处，不应有漏气现象。

７．６　性能测试

７．６．１　各轴运动范围

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．４．１的规定进行。

７
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７．６．２　工作空间

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．４．２和ＧＢ／Ｔ１２６４４—２００１中５．５的规定进行。

７．６．３　最大单轴速度

在额定负载条件下，使被测关节进入稳定作业状态，其他关节固定。令被测关节以最大速度做最大

范围的运动，测出速度的最大值。重复测量１０次，以１０次所测结果的平均值为测量结果。

７．６．４　位姿准确度

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中７．２．１的规定进行。

７．６．５　位姿重复性

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中７．２．２的规定进行。

７．６．６　轨迹准确度

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中８．２的规定进行。

７．６．７　轨迹重复性

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中８．３的规定进行。

７．６．８　拐角偏差

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中８．５的规定进行。

７．６．９　轨迹速度准确度

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中８．６．２的规定进行。

７．６．１０　轨迹速度重复性

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中８．６．３的规定进行。

７．６．１１　轨迹速度波动

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中８．６．４的规定进行。

７．６．１２　摆动偏差

按ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３中１１．１的规定进行。

７．６．１３　最高作业速度

在额定负载条件下，使各关节进入稳定作业状态，测出研磨抛光工具的最高速度。重复测量１０次，

以１０次测得结果的平均值作为测量结果。

７．６．１４　作业轨迹速度测量

在额定负载条件下，使各关节进入稳定作业状态，令机器人系统以指令速度做大范围的运动，测出
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研磨抛光工具中心点的速度。重复测量１０次，以１０次测得结果的平均值作为测量结果。

７．６．１５　力控制测量

在额定负载条件下，使各关节进入稳定作业状态，令机器人系统以指令速度做大范围的运动，测量

研磨抛光工具在作业区域的接触力或者力矩。重复测量３０次，以３０次测得结果的平均值作为测量

结果。

７．６．１６　力控制精度

在额定负载条件下，使各关节进入稳定作业状态，令机器人系统以指令速度做大范围的运动，测量

反馈力信息与期望设定力信息的符合程度。重复测量３０次，以３０次测得结果的平均值作为测量结果。

７．６．１７　力控制响应时间

在额定负载条件下，使各关节进入稳定作业状态，令机器人系统以指令速度做大范围的运动，测量

对力控制做出响应的时间。重复测量３次，以３次测得结果的平均值作为测量结果。

７．６．１８　视觉传感范围

采用标准尺寸试件对视觉传感范围进行测试。重复测量１０次，以１０次测得结果的平均值作为测

量结果。

７．６．１９　视觉传感精度

采用标准尺寸试件对视觉传感精度进行测试。重复测量１０次，以１０次测得结果的平均值作为测

量结果。

７．６．２０　视觉传感响应时间

采用单位时间可以完成的视觉传感检测方法，对视觉传感响应时间进行测试。重复测量３次，以

３次测得结果的平均值作为测量结果。

７．７　控制软件检验

按ＧＢ／Ｔ２６１５３．１—２０１０中５．２的规定进行。

７．８　安全试验

７．８．１　接地电阻测量

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中１８．２的规定进行。

７．８．２　绝缘电阻测量

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中１８．３的规定进行。

７．８．３　耐电强度试验

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中１８．４的规定进行。

７．８．４　防护性试验

按ＧＢ１２４７６．１和ＧＢ／Ｔ３８３６．１５的规定进行。
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７．８．５　防爆性试验

按ＧＢ１２４７６．１和ＧＢ１２４７６．５的规定进行。

７．９　连续运行试验

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．６的规定进行。

７．１０　噪声测试

按ＧＢ／Ｔ３７２４２—２０１８的规定进行。

７．１１　工艺操作试验

正常工艺条件下，按研磨抛光工艺要求，对机器人系统进行示教编程或离线编程，并启动机器人系

统进行自动运行，工作应正常。

７．１２　环境气候适应性试验

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．１０的规定进行。

７．１３　耐振性试验

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．１１的规定进行。

７．１４　耐运输性试验

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中５．１２的规定进行。

７．１５　可靠性试验

按产品标准的规定进行。

８　检验规则

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９中第３章的规定进行。

９　检验项目

检验项目见表２。

表２　检验项目

序号 检验项目 技术要求 检验方法 出厂检验 型式检验

１ 外观和结构 ６．２ ７．２ ○ ○

２ 功能 ６．３ ７．３ ○ ○

３ 液压系统 ６．４ ７．４ ○ ○

４ 气动系统 ６．５ ７．５ ○ ○
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表２（续）

序号 检验项目 技术要求 检验方法 出厂检验 型式检验

５

６

７

８

９

１０

１１

１２

１３

１４

１５

１６

１７

１８

１９

２０

２１

２２

２３

２４

性能

各轴运动范围 ５ｄ） ７．６．１ ○ ○

工作空间 ５ｅ） ７．６．２ — ○

最大单轴速度 ５ｆ） ７．６．３ ○ ○

位姿准确度 ５ｇ） ７．６．４ ○ ○

位姿重复性 ５ｈ） ７．６．５ ○ ○

轨迹准确度 ５ｉ） ７．６．６ ○ ○

轨迹重复性 ５ｊ） ７．６．７ ○ ○

拐角偏差 ５ｋ） ７．６．８ — ○

轨迹速度准确度 ５ｌ） ７．６．９ ○ ○

轨迹速度重复性 ５ｍ） ７．６．１０ ○ ○

轨迹速度波动 ５ｎ） ７．６．１１ — ○

摆动偏差 ５ｏ） ７．６．１２ ○ ○

最高作业速度 ５ｐ） ７．６．１３ — ○

作业轨迹速度范围 ５ｑ） ７．６．１４ — ○

力控制范围 ５ｙ） ７．６．１５ ○ ○

力控制精度 ５ｚ） ７．６．１６ ○ ○

力控制响应时间 ５ａａ） ７．６．１７ ○ ○

视觉传感范围 ５ａｂ） ７．６．１８ ○ ○

视觉传感精度 ５ａｃ） ７．６．１９ ○ ○

视觉传感响应时间 ５ａｄ） ７．６．２０ ○ ○

２５

２６

２７

２８

２９

安全

接地电阻 ６．９．２ ７．８．１ ○ ○

绝缘电阻 ６．９．３ ７．８．２ ○ ○

耐电强度 ６．９．４ ７．８．３ ○ ○

防护性 ６．９．５ ７．８．４ — ○

防爆性 ６．９．６ ７．８．５ — ○

３０ 连续运行 ６．１０ ７．９ ○ ○

３１ 噪声 ６．１１ ７．１０ ○ ○

３２ 工艺操作 ６．１２ ７．１１ ○ ○

３３ 环境气候适应性 ６．１３ ７．１２ — ○

３４ 耐振性 ６．１４ ７．１３ — ○

３５ 耐运输性 ６．１５ ７．１４ — ○

３６ 可靠性 ６．１６ ７．１５ — ○

３７ 耗电功率 ５ｗ） — — ○

　　注：“○”为检查项目，“—”为不检项目。

１１

犌犅／犜３９４０７—２０２０

库七七 www.kqqw.com 提供下载



１０　标志、包装、运输和贮存

１０．１　标志

１０．１．１　机器人系统产品上应装有铭牌，铭牌上应包括下述内容：

ａ）　产品名称；

ｂ）　产品型号；

ｃ）　额定负载；

ｄ）　动力源参数及耗电功率；

ｅ）　外形尺寸和重量；

ｆ）　生产编号；

ｇ）　制造单位名称；

ｈ）　出厂年、月。

１０．１．２　包装箱外表面上，应按ＧＢ／Ｔ１９１规定做图示标志。

１０．２　包装

１０．２．１　机器人系统在包装前，应将操作机活动臂部分牢靠固定。

１０．２．２　操作机底座及其他装置应与包装箱底板牢靠固定。

１０．２．３　控制装置应单独包装。

１０．２．４　包装应符合ＧＢ／Ｔ４７６８、ＧＢ／Ｔ４８７９和ＧＢ／Ｔ５０４８的要求，若有其他特殊包装要求，应在产品

标准中规定。

１０．２．５　若有其他特殊包装要求，应在产品标准中规定。

１０．２．６　包装箱内应有下列文件：

ａ）　特性数据表和产品合格证书；

ｂ）　使用说明书或操作、安装、维修说明书；

ｃ）　随机备件、附件及其清单；

ｄ）　装箱清单及其他有关技术资料；

ｅ）　产品维护和保养说明。

１０．３　运输

运输、装卸时，应按１０．１．２包装标志规定的标识方向放置，以保持包装箱的竖立位置，并不得堆放。

１０．４　贮存

长期存放机器人系统产品的仓库，其环境温度为０℃～４０℃，相对湿度不大于８０％。其周围环境

应无腐蚀、易燃气体，无强烈机械振动、冲击及强磁场作用。贮存期限及其维护要求由产品标准规定。

２１
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