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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：厦门特盈自动化科技股份有限公司、厦门理工学院、北京机械工业自动化研究所

有限公司、南京迪安康信息科技有限公司、南京迪之海信息科技有限公司、沈阳新松机器人自动化股份

有限公司、快克智能装备股份有限公司、青岛科捷机器人有限公司、遨博（北京）智能科技有限公司。

本标准主要起草人：韩、黄清文、林建燕、杨大鹏、杨书评、周海光、周迪、邹风山、窦小明、陶喜冰、

魏洪兴。

Ⅰ

犌犅／犜３９４０８—２０２０

库七七 www.kqqw.com 提供下载



电子喷胶机器人系统　通用技术条件

１　范围

本标准规定了电子喷胶机器人系统的技术要求、试验方法、检验规则等。

本标准适用于移动通信设备和半导体制造过程中，对电子元器件或相关产品进行喷胶的喷胶机器

人，也适用于其他较高精度的在线自动喷胶机器人。

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／Ｔ３７６８—２０１７　声学　声压法测定噪声源声功率级和声能量吸　采用反射面上方包络测量面

的简易法

ＧＢ／Ｔ３７８５．１—２０１０　电声学　声级计　第１部分：规范

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／Ｔ６１０７—２０００　使用串行二进制数据交换的数据终端设备和数据电路终接设备之间的接口

ＧＢ６５１４　涂装作业安全规程　涂漆工艺安全及其通风净化

ＧＢ／Ｔ９８１３．１　计算机通用规范　第１部分：台式微型计算机

ＧＢ１１２９１．１　工业环境用机器人　安全要求　第１部分：机器人

ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３　工业机器人　性能规范及其试验方法

ＧＢ／Ｔ１２６４３　机器人与机器人装备　词汇

ＧＢ／Ｔ１２６４４　工业机器人　特性表示

ＧＢ／Ｔ１４３９４　计算机软件可靠性和可维护性管理

ＧＢ５０１６９　电气装置安装工程　接地装置施工及验收规范

ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９　工业机器人　验收规则

３　术语和定义

ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３、ＧＢ／Ｔ１２６４３、ＧＢ／Ｔ１２６４４界定的以及下列术语和定义适用于本文件。

３．１　

电子喷胶机器人系统　犲犾犲犮狋狉狅狀犻犮犼犲狋狋犻狀犵犱犻狊狆犲狀狊犲狉狉狅犫狅狋狊狔狊狋犲犿

含有进出料系统，按照预定程序实现连续移动，完成对工件进行非雾化喷胶的机械设备。

４　电子喷胶机器人系统分类

４．１　按精度分：

１
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ａ）　喷胶精度为微米级；

ｂ）　喷胶精度为毫米级；

ｃ）　其他精度。

４．２　按喷胶驱动方式分：

ａ）　喷阀为气动驱动；

ｂ）　喷阀为压电陶瓷驱动；

ｃ）　其他驱动方式。

５　性能

电子喷胶机器人系统的性能指标，应在产品的技术文件中加以规定，包括下列各项：

ａ）　坐标型式；

ｂ）　轴数；

ｃ）　各轴运动范围；

ｄ）　路径速度；

ｅ）　运动精度；

ｆ）　进料高度；

ｇ）　进料速度；

ｈ）　进料宽度调节范围；

ｉ）　喷胶速度；

ｊ）　喷胶精度；

ｋ）　有效行程；

ｌ）　称重范围；

ｍ）　称重精度；

ｎ）　ＣＣＤ视场范围；

ｏ）　ＣＣＤ解析度；

ｐ）　测高范围；

ｑ）　测高精度；

ｒ）　驱动方式；

ｓ）　控制方式；

ｔ）　编程方式；

ｕ）　存储容量；

ｖ）　外接方式；

ｗ）　耗电功率；

ｘ）　外形尺寸和重量。

６　技术要求

６．１　一般要求

电子喷胶机器人系统应符合下面以下要求：

ａ）　电子喷胶机器人系统配置的计算机应符合ＧＢ／Ｔ９８１３．１的规定；

ｂ）　电子喷胶机器人系统的使用软件应符合ＧＢ／Ｔ１４３９４的规定；

ｃ）　电子喷胶机器人的安全、系统、集成及安装应符合ＧＢ１１２９１．１的规定。

２
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６．２　外观和结构

电子喷胶机器人系统的外观和结构应符合以下要求：

ａ）　电子喷胶机器人系统由进出料系统、三轴运动平台、ＣＣＤ定位系统、喷胶系统、测高系统、称重

系统、清洁系统、对位系统、电气系统和控制软件组成（电子喷胶机器人系统各部分功能参见附

录Ａ）；

ｂ）　电子喷胶机器人系统结构应布局合理、操作方便、造型美观、便于维修；

ｃ）　电子喷胶机器人系统表面不得有裂缝、明显的凹痕、划伤、变形和污染；表面覆盖层（漆膜或镀

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他机械损伤；

ｄ）　成套喷胶设备中，所有紧固部分应无松动；活动部分润滑和冷却状况良好；

ｅ）　说明功能的文字、符号、标志应清晰、端正；

ｆ）　具有的串行接口应符合ＧＢ／Ｔ６１０７—２０００的规定；

ｇ）　外露的电气线路和气管应排列整齐、美观，不应与其他相对运动的零部件发生摩擦。

６．３　功能

电子喷胶机器人系统的功能应符合以下要求：

ａ）　开关、按钮、显示、出胶装置及联锁装置，功能应正常；

ｂ）　电子喷胶机器人系统各轴运动应平稳、正常；

ｃ）　在各种操作中，指令与动作协调一致；

ｄ）　电气设备如遇突然停电，在恢复供电时，不得自行接通。

６．４　安全

６．４．１　接地

电子喷胶机器人系统的接地应符合以下要求：

ａ）　电子喷胶机器人系统的操作机、控制装置、动力源和都应有接地点。若不能明显表明接地点，

应在其附近标注明显的接地符号“ ”。

ｂ）　电子喷胶机器人系统上应设主接地端子，且接地端子附近应有明显牢固的接地符号。

ｃ）　接地电阻应符合ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９中１８．２的规定。

ｄ）　接地装置应符合ＧＢ５０１６９的规定。

６．４．２　绝缘电阻

电子喷胶机器人系统电源带电部件与可触及部件之间的绝缘电阻不小于１０ＭΩ。

６．４．３　耐电试验

电子喷胶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的耐电试验，无击穿、闪络或飞弧现象。

６．４．４　连续运行

电子喷胶机器人系统在额定负载和工作速度下连续运行７２ｈ，工作应正常。

６．５　噪声

电子喷胶机器人系统在空载运行时所产生的噪声，应不大于７０ｄＢ（Ａ）。

３
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６．６　性能

６．６．１　条件

电子喷胶机器人系统在表１环境条件下，以下各项性能应不受影响。

６．６．２　编程功能

通过设定参数，实现对不同喷胶压力、喷胶速度及喷胶频率的控制。

６．６．３　送料流水线性能

６．６．３．１　通过性

工件在犡、犢、犣三轴的工作范围内，应顺利通过，没有出现磕碰或干涉现象。

６．６．３．２　送料速度和额定载荷

在额定速度和载荷内，运送产品不能有打滑现象。

６．６．４　犆犆犇视觉系统视场范围

喷胶范围应在ＣＣＤ视觉系统视场范围内。

６．６．５　三轴运动机构性能

６．６．５．１　有效行程

犡、犢、犣三轴在有效行程内应能无障碍运行。

６．６．５．２　喷胶范围

在喷胶范围内应能实现任意位置的喷胶。

６．６．５．３　位置重复精度

犡、犢、犣方向重复运动的误差，不应超出设定的误差。

６．６．５．４　移动速度

在空载的条件下，犡、犢、犣轴单轴的最大轨迹速度准确度不应超出设定的误差。

６．６．６　喷胶性能

６．６．６．１　喷胶重复性

在相同条件下，胶点的重量偏差不应超出设定的偏差。

６．６．６．２　喷胶速度

在设定时间内，喷胶点数应达到设定数值。

６．６．６．３　喷胶系统密封性

在喷胶头无残留胶水的情况下，注胶并施加１．２５倍的工作压力，喷胶头应无漏胶现象。

４
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６．６．７　超载要求

在超过最大载荷的情况下工作，喷胶机器人系统应无损坏现象。

６．７　电源适应能力

当供电网电压波动，在额定电压的－１５％～＋１０％，频率为５０Ｈｚ时，喷胶机器人工作应正常。

６．８　电磁兼容性

电子喷胶机器人系统在受到射频和强磁场干扰时，应工作正常。具体参数由产品标准规定，并应符

合ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９的要求。

６．９　工作环境要求

６．９．１　环境气候适应性

电子喷胶机器人系统在表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 ≤９０％（４０℃） ≤９３％（４０℃）

大气压力 ８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ

６．９．２　油气漆雾

电子喷胶机器人系统工作环境中喷胶作业场所符合ＧＢ６５１４规定时，应工作正常。

６．９．３　耐振性

电子喷胶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，

应工作正常。

６．９．４　粉尘防爆要求

电子喷胶机器人系统建议在洁净度万级以下（含万级）的场地使用。

６．１０　可靠性

电子喷胶机器人系统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，

具体数值应在产品标准中规定。一般 ＭＴＢＦ不小于５０００ｈ，ＭＴＴＲ不大于３０ｍｉｎ。

６．１１　成套性

６．１１．１　电子喷胶机器人系统应包括操作机、控制装置、动力源装置等成套设备，同时可提供用户选用

的三防涂敷装置等配套设备。

６．１１．２　电子喷胶机器人系统出厂时，应备有供正常生产使用的附件及供维修用的随机备件及专用

工具。

５
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６．１１．３　电子喷胶机器人系统出厂时，应提供机器人特性数据表、技术说明书或操作、安装、维修说明书

等技术文件以及合格证。

７　试验方法

７．１　试验条件

试验应在下述条件下进行：

温度：０℃～＋４０℃；

相对湿度：４５％～９０％；

大气压力：８６ｋＰａ～１０６ｋＰａ。

７．２　外观和结构检查

电子喷胶机器人系统的外观和结构试验方法见以下要求：

ａ）　检查外观和结构，应满足６．２的规定；

ｂ）　检查说明功能的文字、符号和标志是否清晰、端正；

ｃ）　检查外形尺寸和安装尺寸。

７．３　功能检查

电子喷胶机器人系统的功能试验方法见以下要求：

ａ）　按钮功能和显示装置检查

按操作规定，检查各按钮功能和显示装置的显示是否正常。

ｂ）　联锁功能检查

按操作规定，按下“全停”或“急停”按钮后，不按“复位”和“启动”按钮，则其他按钮均不能使运动部

件动作。

ｃ）　各轴动作检查

按操作规定，人工操作按钮，使每个轴往复运行三次，检查各轴动作是否正确。

ｄ）　指令动作检查

按操作规定，检查各轴指令与动作的一致性。

７．４　安全检查

７．４．１　接地电阻检测

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９的１８．２。

７．４．２　绝缘电阻测量

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９的１８．３。

７．４．３　耐电强度实验

按ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２０１９的１８．４。

７．４．４　连续运行试验

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９的５．６。

６
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７．５　噪声

７．５．１　测试条件

电子喷胶机器人系统在额定负载、额定速度条件下运行。测试时室内其他设备不运行。

７．５．２　测试仪器

应使用ＧＢ／Ｔ３７８５．１—２０１０中规定的２型或２型以上的声级计，以及准确度相当的其他测试仪器。

７．５．３　噪声测量

按ＧＢ／Ｔ３７６８—２０１７的规定进行。

７．６　性能测验

７．６．１　试验条件

７．６．１．１　选用电子喷胶机器人系统推荐使用的压电喷胶阀及３０ｍＬ针筒，装满胶水。

７．６．１．２　胶水采用中等黏度环氧树脂或ＵＶ胶。

７．６．１．３　注胶元件采用ＰＶＣ透明板，厚度为０．１ｍｍ～１ｍｍ。

７．６．１．４　试验时采用两种典型喷胶程序：

ａ）　典型的喷胶点为１０点×１０点的矩阵，点间距５ｍｍ；

ｂ）　直接喷入设备的称重系统的入口处。

７．６．１．５　采用分析天平称量。

７．６．１．６　采用量测光栅尺或激光干涉仪测量。

７．６．１．７　按最大长、宽、高、重量规格制作的产品测试块。

７．６．２　编程功能试验

分别设定不同的喷胶压力、移动速度、喷胶时间、喷胶频率等功能，通过实际点、线喷胶进行验证。

７．６．３　送料流水线性能

７．６．３．１　通过性

调整流水线宽度，设定其运行速度为最大速度的１０％，从一端放入产品测试块，观察移动过程中没

有磕碰，验证其最高、最宽的通过尺寸。

７．６．３．２　送料速度和额定载荷

调整流水线宽度，设置最大运行速度；从一端放入产品测试块，另一端流出，用秒表进行计时，计算

其最大送料速度。同时观察产品测试块是否有打滑现象，确认送料额定载荷。

７．６．４　犆犆犇视觉系统视场范围

在放入喷胶工作位置的ＰＶＣ透明板上，摆放钢板尺，移动三轴运动机构，设置合适的光源亮度。调

整ＣＣＤ像机的高度位置及焦距，图像清晰时，依照钢板尺的刻度值，确认视场范围尺寸。

７．６．５　三轴运动机构性能

７．６．５．１　有效行程

指令三轴回到原点位置，用手动指令多次缓慢移动运动机构，当机构碰触限位而停止运动后，分别
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测量运动距离，即为犡、犢、犣轴的有效行程。

７．６．５．２　喷胶范围

手动指令单点喷胶在ＰＶＣ透明板上，移动三轴运动系统，ＣＣＤ十字靶标对准胶点，读出喷胶口中

心到ＣＣＤ中心的偏移值犡１、犢１。

犃＝（犡－犡１）×（犢－犢１）

　　式中：

犃 ———喷胶范围；

犡 ———犡 轴有效行程；

犡１———喷胶口到ＣＣＤ中心在犡 轴的偏移值；

犢 ———犢 轴有效行程；

犢１ ———喷胶口到ＣＣＤ中心在犢 轴的偏移值。

７．６．５．３　位置重复精度

犡、犢、犣轴分别测量，按要求固定量测光栅尺或激光干涉仪。编程指令位置，每轴任取三个点为测

量点。读出每次的位置的偏差值Δ犡犻，取最大值即为该轴的位置重复精度。

７．６．５．４　移动速度试验

采用工业机器人ＧＢ／Ｔ１２６４２—２０１３的８．６。在空载的条件下，分别测量犡、犢、犣 轴单轴的最大轨

迹速度准确度（ＡＶ）。

７．６．６　喷胶试验

７．６．６．１　喷胶重复性试验

设定胶温、胶压、喷胶频率和每次的喷胶点数（如１００点／次），直接喷入设备的称重系统的入口处，

用分析天平进行称量，质量偏差的百分比，即为喷胶重复性。

７．６．６．２　喷胶速度试验

移动最大喷胶速度，采用７．６．１．４ａ）的喷胶方法，用秒表测量典型喷胶时间，计算每分钟的喷胶胶点

数量。

定点最大喷胶速度，采用７．６．１．４ｂ）的喷胶方法，设定１ｍｉｎ的喷胶时间，称出喷胶的总重量，计算

每分钟的喷胶胶点数量。

７．６．６．３　喷胶系统密封性

在喷胶头关闭的情况下，压力调整至１．２５倍的工作压力，保持１ｍｉｎ，检查工作压力系统漏液情况。

７．６．７　超载试验

在电子喷胶机器人系统的喷胶头上挂上１．２５倍最大载重的载荷，连续运行２４ｈ，系统应无损坏。

８　检验项目及方法

检验项目及方法见表２。
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表２　检验项目及方法

序号 检验项目 检验要求 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

４

５

６

安

全

性

接地电阻检测 ６．４．１ ７．４．１ ○ ○

绝缘电阻测量 ６．４．２ ７．４．２ ○ ○

耐电强度 ６．４．３ ７．４．３ ○ ○

连续运行 ６．４．４ ７．４．４ ○ ○

７

８

９

１０

１１

１２

１３

１４

１５

１６

１７

１８

性

能

编程功能 ６．６．２ ７．６．２ ○ ○

通过性 ６．６．３．１ ７．６．３．１ ○ ○

送料速度及额定载荷 ６．６．３．２ ７．６．３．２ ○ ○

视场范围 ６．６．４ ７．６．４ ○ ○

有效行程 ６．６．５．１ ７．６．５．１ ○ ○

喷胶范围 ６．６．５．２ ７．６．５．２ ○ ○

位置重复精度 ６．６．５．３ ７．６．５．３ ○ ○

移动速度 ６．６．５．４ ７．６．５．４ ○ ○

喷胶重复性 ６．６．６．１ ７．６．６．１ ○ ○

喷胶速度 ６．６．６．２ ７．６．６．２ ○ ○

喷胶系统密封性 ６．６．６．３ ７．６．６．３ ○ ○

超载试验 ６．６．７ ７．６．７ ○ ○

１９ 噪声 ６．５ ７．５ ○ ○

　　注：“○”为检查项目。

９　检验规则

按ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９第３章。

１０　标志、包装、运输和贮存

１０．１　标志

１０．１．１　电子喷胶机器人系统产品应装有标牌，标牌上应包括下述内容：

ａ）　产品名称、型号和规格；

ｂ）　外形尺寸和重量；

ｃ）　流水线最大载重量和喷胶头最大载重量；

ｄ）　最大移动速度或最大喷胶速度；

ｅ）　动力源参数及耗电功率；

ｆ）　产品编号；

９
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ｇ）　制造单位名称；

ｈ）　出厂年、月。

１０．１．２　包装标志

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　电子喷胶机器人系统在包装前，应将活动臂固定牢靠。

１０．２．２　电子喷胶机器人系统底座、控制装置及动力源装置与包装箱底板或横梁应固定牢靠，其他组件

均应相对固定。

１０．２．３　备件及工具应采用包装箱包装，随机文件应采用防潮材料密封。

１０．２．４　包装材料符合ＧＢ／Ｔ４７６８、ＧＢ／Ｔ４８７９、ＧＢ／Ｔ５０４８的规定。

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）　特性数据表和合格证；

ｂ）　使用、安装、维修说明书及安装图；

ｃ）　随机备件、附件及清单；

ｄ）　装箱清单及其他有关技术资料。

１０．３　运输

１０．３．１　运输、装卸时，应按１０．１．２包装标志的规定方向放置，以保持包装箱的竖立位置，并不得堆放。

１０．３．２　在运输过程中，不应有剧烈振动、撞击和倒放；应注意防水、防尘埃和防止机械损伤。

１０．４　贮存

长期存放电子喷胶机器人系统的仓库，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。
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附　录　犃

（资料性附录）

电子喷胶机器人系统组成及各部分功能说明

犃．１　电子喷胶机器人系统组成

电子喷胶机器人系统由进出料系统、三轴运动平台、ＣＣＤ定位系统、喷胶系统、测高系统、称重系

统、清洁系统、对位系统、电气系统和控制软件组成。

犃．２　各部分功能说明

电子喷胶机器人系统各部分功能说明：

ａ）　进出料系统———将需要喷胶的产品通过流水线平台输入／输出电子喷胶机器人的工作位置；

ｂ）　三轴运动平台———将喷胶系统、测高系统等部件运载至指定位置；

ｃ）　ＣＣＤ定位系统———对需要喷胶的部位进行视觉定位；

ｄ）　喷胶系统———执行喷胶的机构；

ｅ）　测高系统———对产品与喷胶头的距离进行高度测量；

ｆ）　称重系统———对每次将喷出的胶水进行称重计量，在线校验喷胶的重量；

ｇ）　清洁系统———对喷头残余胶水进行清洁；

ｈ）　对位系统———对每次更换的喷头进行复位；

ｉ）　电气系统———由低压供电组合部件构成的系统，提供自动化支持；

ｊ）　控制软件———喷胶机器人控制系统，对电子喷胶机器人系统实现全过程控制。

犌犅／犜３９４０８—２０２０

库七七 www.kqqw.com 提供下载




