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1.工作简况 

1.1 任务来源 

《机器人一体化关节性能及试验方法》国家标准来源于 2021 年 8 月 24 日国

标委发﹝2021﹞23号“国家标准化管理委员会关于下达 2021年第二批推荐性国

家标准计划及相关标准外文版计划的通知”，属于国家标准制定，计划号为

20213009-T-604，归口单位为全国机器人标准化技术委员会（SAC/TC 591，项目

周期为 24个月。 

1.2 主要工作过程 

自本标准任务下达后，由之江实验室牵头成立了标准编写组，在《机器人一

体化关节性能及试验方法》团标的基础上，拟定了标准草案。在调研国内外 10

余种关节的标称性能参数基础上，编写组讨论并确认了国标的整体框架和关节术

语定义和试验方法内容。同时，编写组就关节的机械性能、电气性能、控制性能

和环境适应性 4 个部分内容分别进行了专题研讨，对术语定义、测试方法进行了

详细的探讨。编写组于 2022 年 9 月提交第一版标准草案稿，发电子文本给参与

单位征求意见。 

1.3 主要参加单位及其所做的工作 

标准的总体框架由之江实验室、北京机械工业自动化研究所有限公司、清能

德创电气技术（北京）有限公司、美的集团股份有限公司、杭州云深处科技有限

公司等单位共同拟定。其中文稿的机械性能内容由苏州绿的谐波传动科技有限公

司牵头，浙江环动机器人关节科技有限公司、深圳市同川科技有限公司等单位参

与编写；文稿的电气性能内容由浙江大学牵头，江苏开璇智能科技有限公司、清

能德创电气技术（北京）有限公司等单位参与编写；文稿的控制性能内容由上海

节卡机器人科技有限公司牵头，江苏开璇智能科技有限公司、清能德创电气技术



（北京）有限公司等单位参与编写；文稿的环境适应性内容由深圳市越疆科技有

限公司，上海非夕机器人科技有限公司、上海尚工机器人技术有限公司等单位参

与编写。上海电器科学研究所（集团）有限公司、浙江省计量科学研究院、中国

计量大学编写了测试系统和设备内容。 

2.标准编制原则和主要内容 

该标准是国家标准，是自主制定的国家标准。本标准遵循“适用性、广泛性”

的编制原则，依据“GB/T 1.1-2020 标准化工作导则 第 1 部分：标准化文件的结

构和起草规则”的规定编制。 

标准内容确定的说明： 

本标准根据针对机器人一体化关节在研制、使用、测量等方面需求，确定机

械、电气和控制等性能指标以及测试方法。从市场调研来看，目前各个厂家的产

品提供给用户的参数并不完全一致，且同一个参数各个厂家采用的测试方法也不

尽相同。因此，本标准主要来规范各个性能及其测试方法。 

本标准在编制过程中，研究了与机器人一体化关节相关的标准，包括：GB/T 

38560-2020《工业机器人的通用驱动模块接口》、GB/T39633-2020《协作机器人

用一体式伺服电动机系统通用规范》，同时参考了机器人测试和电机、减速器等

零部件相关标准：GB/T 12642-2013 《工业机器人 性能规范及其试验方法》、GB/T 

30549-2014 《永磁交流伺服电动机 通用技术条件》、GB/T 35089-2018 《机器

人用精密齿轮传动装置 试验方法》、GB/T 16439-2009 《交流伺服系统通用技术

条件》，确定了机器人一体化关节的主要性能参数及测试方法内容。 
3.主要试验（或验证）情况分析 

本标准自任务下达后，结合之江实验室的机器人一体化关节项目研究，并与

上海电器科学研究所检测机构进行合作，基于《机器人一体化关节性能及试验方

法》草案定义的测试方法，对2款不同类型关节性能参数进行了测试。从测试过

程及结果来看，本标准草案定义的大部分试验方法都得到了验证，也发现一些问

题：1）本草案定义的绝对定位精度和重复定位精度需要测试600点，依靠人工测

试的执行性较差，需要自动化测试设备。2）正/负阶跃输入的位置响应时间测试

需要要求外部控制器能够同时具有发送指令和读取角度传感器数据的功能，而在

实际测试时发送指令和读取角度传感器数据不是同一设备，该项未能正常测试。



3）位置响应频带宽度测试时，也需要外部控制器发送和读取位置指令，并可以

计算幅值和相位变化。 

同时本标准编制工作组通过邀请专家对工作组讨论稿进行评审，根据评审意

见进行修改完善，然后开展更多试验验证。 

4.知识产权说明 

本标准未涉及知识产权问题。 

5.产业化情况、推广应用论证和预期达到的经济效果 

机器人一体化关节具有模块化、轻量化等优点，目前产业发展迅速，前景广

阔，并开始广泛应用在协作机器人、足式机器人等领域，具有广阔的市场前景。

目前各厂家产品参数不一致，参数测试方法也各不相同，导致用户在选择产品时

很难横向对比，也很难保证产品质量。 

通过制定本标准草案，可以规范机器人一体化关节产品参数指标和测试方

法，有效指导机器人一体化关节的研制、生产、使用、计量等单位科学规范开展

相关评价工作，从而促进行业的规范化，推动机器人关节产业健康、稳定、快速

发展，提高经济效益产生能力。 

6.采用国际标准和国外先进标准情况 

本标准没有可以采用的国际标准和国外先进标准。 

7.与现行相关法律、法规、规章及相关标准的协调性 

本标准的编制符合《中华人民共和国标准法》、《中华人民共和国标准法实

施条例》、《中华人民共和国国家标准管理办法》等法律、法规的规定。 

本标准的结构和编写规则符合“GB/T 1.1-2020 标准化工作导则 第 1 部分：

标准化文件的结构和起草规则”、“GB/T 20003.1-2014 标准制定的特殊程序 第 1

部分：涉及专利的标准”要求，并且与其它标准是协调一致的。 

现有一体化关节相关的标准：GB/T 38560-2020《工业机器人的通用驱动模

块接口》对关节接口进行了规范，GB/T39633-2020 《协作机器人用一体式伺服

电动机系统通用规范》对一体式伺服电动机系统部分术语和测试方法进行了定

义，本标准需要与这两个标准保持协调。 

8.重大分歧意见的处理经过和依据 

目前无重大分歧意见。 



9.标准性质的建议说明 

建议将本标准作为推荐性国家标准尽快发布并实施。 

10.贯彻标准的要求和措施建议 

本标准实施后，建议作为检验机器人一体化关节产品的依据，主要面向研发、

生产、使用、计量等相关单位使用。为了贯彻国家标准执行，建议本标准发布后，

开展宣传和培训工作，推动相关产业方对标准的认识与理解，提高国家标准为社

会经济发展创造价值的驱动能力，扩展贯彻国家标准执行的范围。 

11.废止现行相关标准的建议 

本标准的发布实施不涉及对现行有关标准的代替和废止。 

 

国家标准《机器人一体化关节性能及试验方法》标准编写组 

2022年 9月 27日 

 


