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前　　言

　　本标准是对ＧＢ／Ｔ１４２８３—１９９３《点焊机器人　通用技术条件》的修订。

本标准代替ＧＢ／Ｔ１４２８３—１９９３《点焊机器人　通用技术条件》。

本标准与ＧＢ／Ｔ１４２８３—１９９３相比主要变化如下：

ａ）　ＧＢ／Ｔ１４２８３—１９９３所引用的许多标准已作废，本次修订均采用最新标准。引用文件主要内

容改变如下：

在“规范性引用文件”中以：

　　　　———以ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９代替ＺＢＪ２８００１工业机器人　验收规则；

　　　　———ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２００２代替ＺＢＪ５０００２、ＧＢ４９４３、ＧＢ６８３３．２、ＧＢ６８３３．５；

　　　　———以ＧＢ／Ｚ１９３９７—２００３／ＩＳＯ／ＴＲ１１０６２：１９９４代替ＧＢ６８３３；

　　　　———以ＧＢ／Ｔ１２６４２—２００１代替ＧＢ／Ｔ１２６４２、ＧＢ／Ｔ１２６４５和ＪＢ／Ｚ２８５—１９８７；

　　　　———试验方法中条款标题按ＧＢ／Ｚ１９３９７—２００３／ＩＳＯ／ＴＲ１１０６２：１９９４、ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２００２、

ＧＢ／Ｔ１２６４２—２００１作相应修改。并采用相应的新章节。

　　　　增加了下列规范性引用文件：

　　　　———ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９《工业机器人　验收规则》。

ｂ）　“５．３　功能”“５．５　噪声”“５．１０　电磁兼容性”“５．１３　可靠性”章节的内容都进行了提升。

本标准由中国机械工业联合会提出。

本标准由全国工业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。

本标准主要起草人：杨书评、高雪芹。

本标准所代替标准的历次版本发布情况为：

———ＧＢ／Ｔ１４２８３—１９９３。
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点焊机器人　通用技术条件

１　范围

本标准规定了点焊机器人的技术要求、试验方法和检验规则等。

本标准适用于各种规格的点焊机器人。

２　规范性引用文件

下列文件中的条款通过本标准的引用而成为本标准的条款。凡是注日期的引用文件，其随后所有

的修改单（不包括勘误的内容）或修订版均不适用于本标准，然而，鼓励根据本标准达成协议的各方研究

是否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新版本适用于本标准。

ＧＢ／Ｔ１９１—２００８　包装储运图示标志（ＩＳＯ７８０：１９９７，ＭＯＤ）

ＧＢ／Ｔ３７６６—２００１　液压系统通用技术条件（ｅｑｖＩＳＯ４４１３：１９９８）

ＧＢ／Ｔ４７６８—１９９５　防霉包装技术要求（ｎｅｑＩＥＣ６８：１９８８）

ＧＢ／Ｔ４８７９—１９９９　防锈包装

ＧＢ／Ｔ５０４８—１９９９　防潮包装

ＧＢ１１２９１—１９９７　工业机器人　安全规范（ｅｑｖＩＳＯ１０２１８：１９９２）

ＧＢ／Ｔ５２２６．１—２００２　机械安全　工业机械电气设备　第１部分，通用技术条件（ｉｄｔＩＥＣ６０２０４１：

２０００）

ＧＢ／Ｚ１９３９７—２００３　工业机器人　电磁兼容性试验方法和性能评估准则指南（ＩＳＯ／ＴＲ１１０６２：

１９９４，ＩＤＴ）

ＧＢ／Ｔ１２６４２—２００１　工业机器人　性能规范及其测试方法（ｅｑｖＩＳＯ９２８３：１９９８）

ＧＢ／Ｔ２０８６７—２００７　工业机器人　安全实施规范

ＪＢ／Ｔ８８９６—１９９９　工业机器人　验收规则

３　产品分类

３．１　按坐标型式分为：

ａ）　直角坐标型点焊机器人；

ｂ）　圆柱坐标型点焊机器人；

ｃ）　球坐标型点焊机器人；

ｄ）　关节型点焊机器人。

３．２　按驱动方式分为：

ａ）　液压式点焊机器人；

ｂ）　气动式点焊机器人；

ｃ）　电动式点焊机器人。

３．３　按现场安装的方式分为：

ａ）　垂直落地式点焊机器人；

ｂ）　倾斜安装式点焊机器人；

ｃ）　悬挂式点焊机器人。

４　性能

４．１　点焊机器人（以下简称机器人）的性能指标应在产品标准中规定，应包括下列各项：
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