

















































	前言
	1　范围
	2　规范性引用文件
	3　术语和定义
	4　技术要求
	4.1　环境适应性
	4.2　外观要求
	4.3　功能要求
	4.3.1　巡检功能
	4.3.2　自主避障
	4.3.3　通信漫游
	4.3.4　自主充电
	4.3.5　自检
	4.3.6　温度检测
	4.3.7　噪声检测
	4.3.8　跑偏检测
	4.3.9　托辊脱落检测
	4.3.10　犁煤器检测
	4.3.11　人防检测
	4.3.12　煤料检测
	4.3.13　环境温湿度监测
	4.3.14　有害气体检测
	4.3.15　粉尘、烟雾检测

	4.4　安全要求
	4.4.1　失电自锁
	4.4.2　急停按钮

	4.5　性能要求
	4.5.1　定位精度
	4.5.2　爬坡能力
	4.5.3　转弯半径
	4.5.4　续航时间
	4.5.5　充电时间
	4.5.6　制动距离
	4.5.7　最大速度
	4.5.8　漫游通信
	4.5.9　高清分辨率
	4.5.10　红外分辨率

	4.6　电磁兼容性
	4.6.1　工频磁场抗扰度
	4.6.2　静电放电抗扰度
	4.6.3　射频电磁场辐射抗扰度

	4.7　可靠性
	4.7.1　防护等级
	4.7.2　耐震性


	5　试验方法
	5.1　环境适应性试验
	5.1.1　低温试验
	5.1.2　高温试验
	5.1.3　交变湿热试验

	5.2　外观检查
	5.3　功能性试验
	5.3.1　巡检功能
	5.3.2　自主避障
	5.3.3　通信漫游
	5.3.4　自主充电
	5.3.5　自检
	5.3.6　温度检测
	5.3.7　异音检测
	5.3.8　跑偏检测
	5.3.9　托辊脱落检测
	5.3.10　犁煤器检测
	5.3.11　人防检测
	5.3.12　煤料检测
	5.3.13　环境温湿度监测
	5.3.14　有害气体检测
	5.3.15　粉尘、烟雾检测

	5.4　安全性试验
	5.4.1　失电自锁
	5.4.2　急停按钮

	5.5　性能试验
	5.5.1　定位精度
	5.5.2　爬坡能力
	5.5.3　转弯半径
	5.5.4　续航时间
	5.5.5　充电时间
	5.5.6　制动距离
	5.5.7　最大速度
	5.5.8　漫游通信
	5.5.9　高清分辨率
	5.5.10　红外分辨率

	5.6　电磁兼容性
	5.6.1　工频磁场抗扰度
	5.6.2　静电放电抗扰度
	5.6.3　射频电磁场辐射抗扰度

	5.7　可靠性
	5.7.1　防护等级
	5.7.2　耐震性


	6　检验规则
	6.1　检验分类
	6.2　出厂检验
	6.3　型式检验

	7　标志、包装、运输和贮存
	7.1　标志
	7.2　包装
	7.2.1　机器人包装箱内应附有装箱单、合格证、出厂检验报告、中文产品说明书、操作手册、维护手册。
	7.2.2　包装箱上的标志应符合 GB/T 191 的规定。

	7.3　运输和贮存
	7.3.1　包装后的机器人宜用一般交通工具运输，运输过程中应防止日晒雨淋、剧烈碰撞，且不得与酸碱性腐蚀性物品混运
	7.3.2　机器人应储存在干燥、通风、无腐蚀性气体的室内。


	参考文献
	2团体标准《电站锅炉输煤栈桥轨道吊装式巡检机器人技术规范》-编制说明
	一、工作简况
	二、标准编制原则、主要内容及其确定依据，修订标准时，还包括修订前后技术内容的对比
	1. 标准的编写原则
	2. 提出本标准的依据
	3. 制定本标准的基础
	4. 实验内容
	5. 实际应用效果

	三、试验验证的分析、综述报告，技术经济论证，预期的经济效益、社会效益和生态效益
	1. 主要试验或验证的分析
	2. 预期效益

	四、与国际、国外同类标准技术内容的对比情况，或者与测试的国外样品、样机的有关数据对比情况
	五、以国际标准为基础的起草情况，以及是否合规引用或者采用国际国外标准，并说明未采用国际标准的原因
	六、与有关法律、行政法规及相关标准的关系
	七、重大分歧意见的处理经过和依据
	八、涉及专利的有关说明
	九、实施标准的要求，以及组织措施、技术措施、过渡期和实施日期的建议等措施建议
	十、其他应当说明的事项




