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前  言
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本标准主要起草人:王硕、李恩、周超、杨书评、王海丹、刘颖。
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模块化机器人高速通用通信总线性能

1 范围

本标准规定了模块化机器人系统中的高速通信总线应满足的基本性能要求。
本标准主要适用于模块化机器人系统中各种独立功能模块构件所使用的高速通用通信总线。应用

于非模块化机器人中的通信总线性能亦可参照使用本标准。

2 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

2.1
模块 module
模块化机器人控制的构件单元,具有相对独立的逻辑运算功能或信息处理功能,具有机器人总线标

准接口。
[GB/T29825—2013,3.2]

2.2
模块化机器人 modularrobot
由具有各种尺寸和性能特征的可交换的模块组成,能够被组合成各种不同构形的机器人。
[GB/T29825—2013,3.1]

2.3
帧 frame
包括目的地址、源地址、长度字段、数据、填充和帧检测序列。
[GB/T18759.3—2009,3.6]

2.4
站点 station
总线中具有唯一地址标识的通信节点。
注1:一个装置至少包含一个站点。

注2:修改GB/T18759.3—2009,3.16。

2.5
主站 masterstation
总线中控制、管理其他站点的站点。
[GB/T18759.3—2009,3.17]

2.6
从站 slavestation
总线中受主站监视和控制的站点。
[GB/T18759.3—2009,3.18]

2.7
协议 protocol
总线中控制数据通信的一组规则,具有语法、语义、同步三要素。
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