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前  言

  本标准按照GB/T1.1—2009给出的规则起草。
本标准代替GB/T16977—2005《工业机器人 坐标系和运动命名原则》,与GB/T16977—2005相

比,主要技术变化如下:
———标准的适用范围从工业机器人扩展到机器人;
———第3章列出了所涉及的术语和定义;
———增加了与服务机器人相关的移动平台坐标系、作业坐标系、物体坐标系和摄像机坐标系。
本标准使用翻译法等同采用ISO9787:2013《机器人与机器人装备 坐标系和运动命名原则》。
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:北京机械工业自动化研究所、立宏安全设备工程(上海)有限公司、遨博(江苏)机

器人有限公司、纳恩博(天津)科技有限公司、科沃斯机器人股份有限公司、上海交通大学、重庆鲁班机器

人技术研究院有限公司。
本标准主要起草人:杨书评、杨秋影、李立言、李煜、王野、杜超、罗雪刚、闫维新、何国田、周唯、刘颖、

王松。
本标准所代替标准的历次版本发布情况为:
———GB/T16977—2005。
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引  言

  本标准是机器人与机器人装备的系列国家标准之一,与之相关的标准有:词汇、安全、通用特性、性
能规范及其试验方法和机械接口。这些标准之间是相互关联的,且和其他的标准有关。

本标准的附录A提供了各种机械结构类型机器人的应用实例。
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机器人与机器人装备
坐标系和运动命名原则

1 范围

本标准定义和规范了机器人坐标系,也给出了机器人基本运动的符号表示法的命名原则,以便于对

机器人进行校准、测试和编程。
本标准适用于GB/T12643—2013中定义的所有机器人和机器人装备。

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/T12643—2013 机器人与机器人装备 词汇(ISO8373:2012,IDT)

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。为了便于使用,以下重复列出了

GB/T12643—2013中的某些术语和定义。

3.1
构形 configuration
在任何时刻均能完全确定机器人形状的所有关节的一组位移值。
[GB/T12643—2013,定义3.5]

3.2
机座安装面 basemountingsurface
机器人与其支承体间的连接表面。
[GB/T12643—2013,定义3.9]

3.3
移动平台 mobileplatform
能使移动机器人实现全部运动的全部部件的组装件。
注:改写GB/T12643—2013,定义3.18。

3.4
绝对坐标系 worldcoordinatesystem
与机器人运动无关,参照大地的不变坐标系。
[GB/T12643—2013,定义4.7.1]

3.5
机座坐标系 basecoordinatesystem
参照机座安装面的坐标系。
[GB/T12643—2013,定义4.7.2]
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