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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。
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。
本文件由全国自动化系统与集成标准化技术委员会(SAC/TC159)归口。
本文件起草单位:工业和信息化部电子第五研究所、广州智能装备研究院有限公司、广州赛特智能

科技有限公司、芜湖赛宝信息产业技术研究院有限公司、北京机械工业自动化研究所有限公司、重庆邮

电大学、广东省智能制造研究所、苏州傲特敏机器人技术服务有限公司。
本文件主要起草人:许奕、赵常均、白晓帆、程德斌、郑建福、刘佳、侯卫国、赖志林、瞿卫新、秦修功、

周雪峰。
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轮式移动机器人导引运动性能测试方法

1 范围

本文件描述了轮式移动机器人下列导引运动性能的测试方法,包括:

a) 停位特性:

1) 停位准确度;

2) 停位重复性;

3) 位姿稳定时间。

b) 轨迹特性:

1) 轨迹准确度;

2) 轨迹重复性。

c) 轨迹速度特性:

1) 轨迹速度准确度;

2) 轨迹速度重复性;

3) 轨迹速度波动。

d) 障碍物特性:

1) 障碍物探测距离;

2) 障碍物规避时间。
本文件适用于分析和检验采用磁带导引、光学导引、激光导航、惯性导航、GPS导航、复合导引等方

式的轮式移动机器人的导引运动性能,也可用于轮式移动机器人产品的研发试验、定型试验或验收

试验。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中,注日期的引用文

件,仅该日期对应的版本适用于本文件;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/T18029.13—2008 轮椅车 第13部分:测试表面摩擦系数的测定

GB50034—2013 建筑照明设计标准

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1
轮式移动机器人 wheeledmobilerobot
装备有电磁或光学等自动导引装置,由计算机控制,以轮式移动为特征,自带动力或动力转换装置,

并且能够沿规定的导引路径自动行驶的机器人,一般具有安全防护、移载等多种功能。
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