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前  言

本标准按照GB/T 1.1—2009给出的规则起草。

本标准由全国特种作业机器人标准化工作组（SAC/SWG13）提出并归口。

本标准主要起草单位：XXXX、XXXX、XXXX。

本标准主要起草人：XXXX、XXXX、XXXX
特种机器人  术语
1　 范围

本标准规定了与特种机器人相关的基本名词、术语和定义。
2　 通用术语
2.1　 基础通用术语

特种机器人 XE "特种机器人" \t "2.1.1"   special robot，professional service robot
由经过培训的人员操作或使用的，辅助和/或替代人执行特定任务的服务机器人，也称专业服务机器人。
注： 特种机器人指除工业机器人和个人服务机器人以外的服务机器人。
2.1.1　 空间

操作空间 XE "操作空间" \t "2.1.2.1"   operational space，operating space

具有操作机的特种机器人，当操作机执行由任务程序指令的所有运动时，实际用到的那部分限定空间。
注： 改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义4.8.3。
作业空间 XE "作业空间" \t "2.1.2.2"   working space 
特种机器人的执行机构或操作臂能够到达的目标点的集合。
约束空间 XE "约束空间" \t "2.1.2.3"   constraint space

机器人本身因环境约束而所减少机器人作业空间的范围。
限定空间 XE "限定空间" \t "2.1.2.4"   restricted space

由限位装置限制的最大空间中不可超出的部分。
注： 对于移动平台来说，这个空间可以通过墙和地板上的特定标记或定义在内存地图上的软件来限定。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义4.8.2]
安全防护空间 XE "安全防护空间" \t "2.1.2.5"   safeguarded space 
由周边安全防护（装置）确定的空间。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义4.8.5]
协同作业 XE "协同作业" \t "2.1.3"   collaborative working
多个机器人之间或（和）与周边设备、人员之间交流信息和动作，共同确保其运动的有效作用，以完成任务。

注： 改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义2.27。
移动平台 XE "移动平台" \t "2.1.4"   mobile platform
能使移动机器人实现运动的全部部件的组合体。

注：  改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义3.18。
防护装置 XE "防护装置" \t "2.1.5"   guard  
为机器人或操作对象提供保护的物理屏障或电子屏障等。
2.2　 感知
感知 XE "感知" \t "2.2.1"   perception

通过各种传感技术获取信息并处理，使机器人具备识别、判断自身、环境及人的状态的能力。
2.2.1　 感知方式
视觉 XE "视觉" \t "2.2.2.1"   visual sense
感知光学信息的能力。
触觉 XE "触觉" \t "2.2.2.2"   tactile sense 
通过直接接触，感知物体受力分布、形状、纹理、滑动和温度等信息的能力。
力觉 XE "力觉" \t "2.2.2.3"   force sense
感知机器人与物体之间相互作用力和力矩等信息的能力。
听觉 XE "听觉" \t "2.2.2.4"   auditory sense
接收并感知声音信息的能力。
嗅觉 XE "嗅觉" \t "2.2.2.5"   olfaction 
感知和分辨气态物质成分的能力。
味觉  taste XE "味觉" \t "2.2.2.6" 
感知和分辨固态、液态物质成分的能力。

滑觉传感器 XE "滑觉传感器" \t "2.2.3"   slip sensor 
通过直接接触，感知机器人和所接触对象间滑移程度的传感器。

图像传感器 XE "图像传感器" \t "2.2.4"   image transducer/sensor

能感受光学图像信息并转换成可用输出信号的传感器。
[GB/T 7665-2005《传感器通用术语》，定义3.2.3.14]

超声[波]传感器 XE "超声[波]传感器" \t "2.2.5"   ultrasonic transducer/sensor 
能感受超声波并转换成可用输出信号的传感器。
[GB/T 7665-2005 《传感器通用术语》，定义3.2.6.3]
传感器融合 XE "传感器融合" \t "2.2.6"   sensor fusion 
通过融合多个传感器的信息以获得更完善信息的过程。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.9]

激光雷达 XE "激光雷达" \t "2.2.7"   laser detection and ranging ，laser range finder
利用激光束探测目标的雷达。
[GB/T 3784-2009 《电工术语 雷达》，定义2.1.3.49]
毫米波雷达 XE "毫米波雷达" \t "2.2.8"   millimeter-wave radar 
工作在毫米波波段的雷达。工作频率通常选在30～300（GHz）范围内。
惯性测量系统 XE "惯性测量系统" \t "2.2.9"   inertial surveying system

利用惯性敏感器建立并保持参照坐标系，按使用要求确定方位、三维坐标或测量垂线的惯性系统。

[GJB 585A-1998 《惯性技术术语》，定义3.2.1.11]

惯性测量装置 XE "惯性测量装置" \t "2.2.10"   inertial measurement unit

由惯性敏感器和有关电子设备组成的子系统，能测量运载体相对惯性空间的线运动和角运动的装置。

[GJB 585A-1998 《惯性技术术语》，定义3.2.1.22]

陀螺仪 XE "陀螺仪" \t "2.2.11"   gyro（gyroscope）
利用动量矩（通常由自转转子产生）敏感壳体相对于惯性空间绕正交于自转轴的一个或两个轴的角运动的装置。
注1：该定义不包括更复杂的系统，如用陀螺仪为元件的稳定平台。
注2：某些装置（如激光陀螺仪）起同样的功能，但不是利用动量矩的也定义为陀螺仪。
[GJB 585A-1998 《惯性技术术语》，定义3.3.1.3]
组合导航 XE "组合导航" \t "2.2.12"   integrated navigation 
将运载体上的某几个或全部导航设备组合成一个统一的有机整体，以提高精度和可靠性，并使之具有多种综合性功能的一种导航技术。
[GJB 585A-1998 《惯性技术术语》，定义3.1.1.10]
差分 GPS XE "差分 GPS" \t "2.2.13"   differential GPS (DGPS) 
一种提高GPS定位和定时精度的技术，在已知点上设置GPS基准接收机，根据由此获得的GPS测量误差产生误差修正量，实时或事后提供给差分GPS用户设备，使用户设备接收并利用修正量以提高其定位精度。

[GB/T 19391-2003 《全球定位系统（GPS）术语及定义》，定义2.81]

2.3　 控制
导航 XE "导航" \t "2.3.1"   navigation

一种根据定位和环境地图决定并控制行走方向的功能。

注1： 导航包括了为实现从位姿点到位姿点的运动和整片区域覆盖的路径规划。
注2： 改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.6。
定位 XE "定位" \t "2.3.2"   localization
在环境地图上识别或分辨移动机器人的位姿。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.2]
导引 XE "导引" \t "2.3.3"   guidance 
从外部接受指令，按照指定路径运行的控制方法。

轨迹规划 XE "轨迹规划" \t "2.3.4"   trajectory planning  
根据作业任务要求，计算出操作机或者本体预期的运动轨迹。

示教编程 XE "示教编程" \t "2.3.5"   teach programming，teaching-by-showing 
通过手工引导机器人末端执行器，或手工引导一个机械模拟装置，或用示教盒来移动机器人逐步通过期望位置的方式实现编程。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.2.3]
绘制地图  mapping XE "绘制地图" \t "2.3.6" 
地图构建  map building XE "地图构建" \t "2.3.6" 
地图生成  map generation XE "地图生成" \t "2.3.6" 
利用环境中几何及可探测的特征、地标和障碍物，建立环境地图。
注： 改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.5。
即时定位与地图构建 XE "即时定位与地图构建" \t "2.3.7"   simultaneous localization and mapping 

SLAM

在未知环境下自主实时构建、更新地图及定位。
制导 XE "制导" \t "2.3.8"   guidance 
以选取的飞行路线作为给定的基准，引导并控制运载体飞行的过程。
[GJB 585A-1998 《惯性技术术语》，定义3.1.1.13]
主从控制 XE "主从控制" \t "2.3.9"   master-slave control 
从机器人按一定比例复现主机器人运动的控制方法。
点位控制 XE "点位控制" \t "2.3.10"   pose-to-pose control 
PTP控制  PTP XE " PTP控制" \t "2.3.10" 
用户只将指令位姿加于机器人，而对位姿间所遵循的路径不规定的控制过程。
注： 改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.1。
连续路径控制 XE "连续路径控制" \t "2.3.11"   continuous path control
CP控制  CP control XE " CP控制" \t "2.3.11" 
用户将指令位姿间所遵循的路径加于机器人的控制步骤。

[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.2]

轨迹控制 XE "轨迹控制" \t "2.3.12"   trajectory control 
包含速度规划的连续路径控制。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.3]

传感控制 XE "传感控制" \t "2.3.13"   sensory control
按照外感受传感器输出信号来调整机器人运动或力的控制方式。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.5]

适应控制 XE "适应控制" \t "2.3.14"   adaptive control

根据检测到的状况，自动调整控制系统的参数，以补偿工作条件和状态不断变化的控制形式。
学习控制 XE "学习控制" \t "2.3.15"   learning control
能自动的利用先前循环中所获得的经验来改变控制参数和/或算法的控制方式。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.7]
闭环控制 XE "闭环控制" \t "2.3.16"   closed loop control 
反馈控制  feedback control
对被控变量进行连续测量，并将其与参比变量相比较，以影响被控变量，使之调整到参比变量的过程。
注：被控变量连续在闭环的作用通路上影响自身的闭环作用方式是闭环控制的特征。
[GBT 2900.56-2008《电工术语 控制技术》，定义351-26-01]
开环控制 XE "开环控制" \t "2.3.17"   open loop control 
根据系统的固有规律，由一个或多个变量作为输入变量影响作为输出变量的其他变量的过程。
注： 开环控制的特征是开环作用通路，或在闭环作用通路时受到输入变量影响的输出变量并不是连续地影响他们自身，也不是被同样的输入变量所影响。
[GBT 2900.56-2008《电工术语 控制技术》，定义351-26-02]
鲁棒控制 XE "鲁棒控制" \t "2.3.18"   robust control 
尽管过程参数变化显著，仍能进行满意操作的控制。
[GBT 2900.56-2008《电工术语 控制技术》，定义351-26-39]
模糊控制 XE "模糊控制" \t "2.3.19"   fuzzy control 
根据经验和直觉，用事实、推理规则和量词以模糊逻辑方法表示控制算法的一种控制形式。
[GBT 2900.56-2008《电工术语 控制技术》，定义351-26-50]

顺序控制 XE "顺序控制" \t "2.3.20"   sequential control 
步进完成控制动作的开环控制形式。由一步到下一步的转移是由程序按规定转移条件确定的。
注： 顺序控制的步，取决于技术过程顺次的离散操作条件，如几个终端被控变量或几个参比变量。

[GBT 2900.56-2008《电工术语 控制技术》，定义351-26-53]
顺应性 XE "顺应性" \t "2.3.21"   compliance 
柔顺性 XE "柔顺性" \t "2.3.21" 
机器人或某辅助工具响应外力作用时的柔性。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.9]

协同操作 XE "协同操作" \t "2.3.22"   collaborative operation 
协同运作 XE "协同运作" \t "2.3.22" 
专门设计的机器人在规定的工作空间内直接与人一同工作的状态。
[GB 11291.1-2011《工业环境用机器人 安全要求 第1部分: 机器人》，定义3.4]

遥操作 XE "遥操作" \t "2.3.23"   teleoperation  
由人从本地连续控制远地机器人或机器人装置的作用力与运动。
示例： 炸弹拆除、空间站装配、水下作业和外科手术的机器人操作。
示教再现操作 XE "示教再现操作" \t "2.3.24"   playback operation 
可以重复执行示教编程输入任务程序的一种机器人操作。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.11]
保护性停止 XE "保护性停止" \t "2.3.25"   protective stop 
为安全防护目的而允许运动停止保持程序逻辑以便重启的一种操作中断类型。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.17]

内部状态传感器 XE "内部状态传感器" \t "2.3.26"   internal state sensor
本体感受传感器 XE "本体状态传感器" \t "2.3.26"   proprioceptive sensor

用于测量机器人内部状态的机器人传感器。

示例： 码盘、电位计、测速发电机、加速度计和陀螺仪等惯性传感器。

[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.11.1]
外部状态传感器 XE "外部状态传感器" \t "2.3.27"   external state sensor

外感受传感器 XE "外感受传感器" \t "2.3.27"   exteroceptive sensor

用于测量机器人所处环境状态或机器人与环境交互状态的机器人传感器。

示例： 全球定位系统、视觉传感器、距离传感器、力传感器、触觉传感器、声传感器。

[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.11.2]
航迹推算 XE "航迹推算" \t "2.3.28"   trajectory reckoning 
航位（迹）推算法 XE "航位（迹）推算法" \t "2.3.28"   dead reckoning 
从已知初始位姿，移动机器人仅利用内部测量值获取自身位姿的方法。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义7.8]
自动方式 XE "自动方式" \t "2.3.29"   automatic mode

自动模式

机器人控制系统按照任务程序运行的一种操作方式。

[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.10.1]
手动方式 XE "手动方式" \t "2.3.30"   manual mode
手动模式

通过按钮、操作杆以及除自动操作外对机器人进行操作的操作方式。

[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义5.3.10.2]
2.4　 执行
特种机器人操作员 XE "特种机器人操作员" \t "2.4.1"   special robot operator

经过专门培训的、操控特种机器人的人员。

特种机器人致动器 XE "特种机器人致动器" \t "2.4.2"   special robot actuator
把电能、液压能、气动能、化学能等转换成机械能，使特种机器人运动的装置。
执行器 XE "执行器" \t "2.4.3"   effector 
接收控制信息，直接执行特定作业动作的终端装置。
示例： 如机械手爪、吸盘、夹持器、清障刀片、剥皮器、螺母破拆器、螺栓紧固器、安装于特种机器人上的相机等。
执行系统 XE "执行系统" \t "2.4.4"   execution system
按照任务指令，自动执行工作的机器装置。
示例： 特殊执行机构如电磁驱动式执行机构、惯性冲击式执行机构等。

  操作机 XE "操作机" \t "2.4.5"   manipulator
用来搭载末端执行器，通过运动构件的串联或并联方式，组成的多自由度装置。
注1：可由操作员、可编程控制器、逻辑系统或遥操作系统来控制。
注2：改写GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义2.1。
负载 XE "负载" \t "2.4.6"   load 
在规定的速度和加速度条件下，沿着运动的各个方向，机械接口或移动平台处可承受的力和/或扭矩。
注： 负载是质量、惯性力矩的函数，是机器人承受的静态力和动态力。

[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义6.2.1]

额定负载 XE "额定负载" \t "2.4.7"   rated load 
正常操作条件下作用于机械接口或移动平台且不会使机器人性能降低的最大负载。
注：额定负载包括末端执行器、附件、工件的惯性作用力。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义6.2.2]

极限负载 XE "极限负载" \t "2.4.8"   limiting load 
由制造厂指明的、在限定的操作条件下、可作用于机械接口或移动平台且机器人机构不会被损坏或失效的最大负载。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义6.2.3]

2.5　 人机交互
人机交互 XE "人机交互" \t "2.5.1"  human-robot interaction (HRI) 
人和机器人通过用户接口交流信息和动作来执行任务。
注：为避免混淆的可能，建议在描述用户接口时不要使用缩写“HRI”表示人-机器人接口。
[GB/T 12643-2013《机器人与机器人装备 词汇》，定义2.29]
操控单元 XE "操控单元" \t "2.5.2"   operation control unit
用于实现操作员与特种机器人信息交互，达到操作、控制机器人的装置。
注：包含手持式控制器。
2.6　 人工智能
智能决策  intelligent decision  XE "智能决策" \t "2.6.1" 
通过建立领域专家知识库和问题求解子系统，使机器人能够充分理解人类知识，通过逻辑推理得到解决方案。
环境认知  environmental cognition  XE "环境认知" \t "2.6.2" 
机器人通过多传感信息融合对外部环境获得全面的理解。环境认知包括知觉信息获取与知觉信息处理两个过程，并在这两个过程中可实现自适应的进化学习能力。

态势感知  situation awareness  XE "态势感知" \t "2.6.2" 
指在大规模系统环境中，对能够引起系统状态发生变化的安全要素进行获取、理解、显示与预测。
模式识别 XE "模式识别" \t "2.6.4"   pattern recognition 
通过功能单元对某一对象物理或抽象的模式以及结构和配置的辨识。
[GB/T 5271.28-2001 《信息技术 词汇 第28部分：人工智能 基本概念与专家系统》，定义28.01.13] 
图像识别 XE "图像识别" \t "2.6.5"   image recognition 
通过功能单元对图像、图像的构成对象、这些对象的特征和对象间的空间关系的感知与分析。
注：图像识别包括场景分析。
[GB/T 5271.28-2001 《信息技术 词汇》，定义28.01.14]
语音识别 XE "语音识别" \t "2.6.6"   speech recognition
自动语音识别 XE "自动语音识别" \t "2.6.6"   automatic speech recognition ASR（缩略语） ASR(abbreviation)

通过功能单元对人的语音所表示信息的感知与分析。
注1：要识别的信息可以是预定义的字序列中的一个字，或是预定义的语言中的一个音素，有时可通过说话者的语音波形反映说话人生理和行为特征，并进行生物特征标识。
注2：改写GB/T 5271.28-2001 《信息技术 词汇》，定义28.01.15。
2.7　 环境
机器人工作环境 XE "机器人工作环境" \t "2.7.1"   work environment 
在机器人的工作空间中，机器人周围的物理的、化学的、生物学的、社会的和文化的因素。
有害环境 XE "有害环境" \t "2.7.2"   hazardous environment
可能引起人或动物死亡、失去知觉、丧失逃生及自救能力、伤害或引起急性中毒的环境。
注1：有害环境包括以下一种或几种情形：可燃性气体、蒸气和气溶胶的浓度超过爆炸下限（LEL）的10%；空气中爆炸性粉尘浓度达到或超过爆炸下限；空气中氧含量低于18%或超过22%；空气中有害物质的浓度超过职业接触限值；存在电磁辐射或（和）电离辐射的环境，并可能导致人员超过电磁或电离辐射防护限值，以及其它任何含有有害物浓度超过立即威胁生命或健康浓度（IDLHs）的环境条件。
注2：改写GBZ/T 205-2007《密闭空间作业职业危害防护规范》，定义3.2。
极限环境 XE "极限环境" \t "2.7.3"  extreme environment
人类或动物可以承受的无限趋近于一个固定程度环境，一般包括速度极限、真空状态极限、环境温度极限、海拔极限、辐射极限、承载极限、深海极限等指标。
结构化环境 XE "结构化环境" \t "2.7.4"   structured environment 
表面（地面、墙面、障碍物表面）、材质性能（表面材料、粗糙度、刚度、强度、颜色、反光、温度等）均一，结构及尺寸变化规律且稳定，环境信息（障碍物、采光、声音、气体、辐射、风力、干扰等）固定、可知、可描述的环境。
注：见《吴伟仁； 周建亮； 王保丰； 刘传凯等。嫦娥三号“玉兔号”巡视器遥操作中的关键技术(中国科学:信息科学 2014年04期 )》

非结构化环境 XE "非结构化环境" \t "2.7.5"   unstructured environment 
表面（地面、墙面、障碍物表面）、材质性能（表面材料、粗糙度、刚度、强度、颜色、反光、温度等）不均一，结构及尺寸变化无规律，环境信息（障碍物、采光、声音、气体、辐射、风力、干扰等）不固定、未知、不可描述的环境。
注：见《吴伟仁； 周建亮； 王保丰； 刘传凯等。嫦娥三号“玉兔号”巡视器遥操作中的关键技术(中国科学:信息科学 2014年04期 )》
水下环境 XE "水下环境" \t "2.7.6"   underwater environment 
特种机器人的一种工作环境，该环境位于水体表面以下，处于其中的机器人运动时阻力部分或全部来自于水。
水面环境 XE "水面环境" \t "2.7.7"   water-surface environment
特种机器人的一种工作环境，该环境位于水体表面以上，并与水有接触，处于其中的机器人运动时阻力部分来自于水。
低空环境  low-altitude environment  XE "低空环境" \t "2.7.8" 
特种机器人的一种工作环境，该环境位于地表以上、地球大气层以内，处于其中的特种机器人的运动升力全部来自于空气。
空间环境   XE "空间环境" \t "2.7.9" space environment 
空间范围内特种机器人可能遇到的自然或人工环境的总和。
微重力环境  XE "微重力环境" \t "2.7.10"  micro-gravity environment 
特种机器人在引力场作自由运动时，重力梯度和其他扰动产生的微小加速度小于1×10-3g(地面重力加速度)时的重力环境。
注：  改写GB/T 32452-2015《航天器空间环境术语》，定义3.2.3。
低重力环境  low-gravity environment XE "低重力环境" \t "2.7.11" 
航天器在引力场作自由运动时，重力梯度和其他扰动产生的微小加速度大于1×10-3g、小于1g时的重力环境。
 [GB/T 32452-2015《航天器空间环境术语》，定义3.2.4]
高温环境 XE "高温环境" \t "2.7.12"   high-temperature environment
受到特种机器人本身控制元器件、机械零部件等的限制，机器人不采用任何防护措施能够耐受的最高温度的环境。
高压环境 XE "高压环境" \t "2.7.13"   hyperbaric environment
受到特种机器人本身控制元器件、机械零部件等的限制，机器人不采用任何防护措施能够耐受的最高压力的环境。
低温环境 XE "低温环境" \t "2.7.14"   low-temperature environment

受到特种机器人本身控制元器件、机械零部件等的限制，机器人不采用任何防护措施能够耐受的最低温度的环境。
低气压环境 XE "低气压环境" \t "2.7.15"   low-atmospheric pressure environment
受到特种机器人本身控制元器件、机械零部件等的限制，机器人不采用任何防护措施能够耐受的最低气压的环境。
爆炸性环境 XE "爆炸性环境" \t "2.7.16"   explosive atmosphere
在大气条件下，可燃性物质以气体、蒸汽、粉尘、纤维或飞絮的形式的混合物，被点燃，后能够保持燃烧自行传播的环境。
[GB 3836.1-2010《爆炸性环境 第一部分 设备 通用要求》，定义3.22]

密闭空间 XE "密闭空间" \t "2.7.17"   confined space
与外界相对隔离,进出口受限，自然通风不良，足够容纳一人进入并从事非常规、非连续作业的有限空间（如炉、塔、釜、槽车以及管道、烟道、隧道、下水道、沟、坑、井、池、涵洞、船舱、地下仓库、储藏室、地窖、谷仓等）。
[GBZ/T 205-2007《密闭空间作业职业危害防护规范》，定义3.3]
缺氧环境 XE "缺氧环境" \t "2.7.18"   oxygen deficient atmosphere
空气中氧的体积百分比低于18%。
[GBZ/T 205-2007《密闭空间作业职业危害防护规范》，定义3.16]

富氧环境 XE "富氧环境" \t "2.7.19"   oxygen enriched atmosphere
空气中氧的体积百分比高于22%。

[GBZ/T 205-2007《密闭空间作业职业危害防护规范》，定义3.17]

辐射环境 XE "辐射环境" \t "2.7.20"   radiation environment
存在电磁辐射或（和）电离辐射的环境，人或设备处于该环境时将会受到伤害或损坏。

注： 辐射作业环境的防护等级查询GB 8702-2014《电磁辐射防护规定》。
3　 专业机器人
农业机器人 XE "农业机器人" \t "3.1"   agricultural robot
用于农业领域（包括种植业、林业、畜牧业、渔业等产业）各生产环节的机器人。
电力机器人 XE "电力机器人" \t "3.2"   electric power robot
在电力行业，服务于电力生产、传输、使用等各环节的机器人。
建筑机器人 XE "建筑机器人" \t "3.3"   construction robot
在建筑行业，服务于工程施工、装饰、修缮、检测等环节的机器人。

物流机器人 logistics robot XE "物流机器人" \t "3.4" 
在仓储、物流、运输行业，用于货物输送、分拣、检测等作业的机器人。
医用机器人 medical robot XE "医用机器人" \t "3.5" 
在医疗卫生领域，用于诊断、治疗、手术、康复、辅助、教学等各环节的机器人。
安防机器人 XE "安防机器人" \t "3.6"   security and defense robot
在安保、警用、消防等安全防护领域，用于巡检、排爆、处突、灭火、排烟、破拆、洗消、搜救、搬运等功能的机器人。
军用机器人 XE "军用机器人" \t "3.7"   military robot
用于国防军事领域，可以执行战场抵近侦察监视、精确引导与毁伤评估、潜行突袭与定点清剿、作战物资输送、通信中继和电子干扰、核生化及爆炸物处理等多种作战任务的机器人。
空间机器人 XE "空间机器人" \t "3.8"   space robot
在太空中进行试验、操作、探测等活动的机器人。
核工业机器人 XE "核工业机器人" \t "3.9"   nuclear robot

在核技术应用、核燃料循环等核工业应用领域，用于检查、维护、应急处置、退役等任务的机器人。
矿业机器人 XE "矿业机器人" \t "3.10"   mining robot

在矿业生产领域，用于安全检测、灾害救援等作业，以及地质勘查、矿井（场）建设、采掘、运输、洗选等生产环节的机器人。
石油化工机器人 XE "石油化工机器人" \t "3.11"   petrochemical and chemical robot
在石油加工、化学工业等领域，服务于生产、存储、输送、检测、清洗等环节的机器人。
工程服务机器人 XE "工程服务机器人" \t "3.12"   engineering service robot
在工程项目的施工与维保环节，用于设备与设施的安装、检修、维护、保养、检测等作业的机器人。
其他 XE "其他" \t "3.13" 
目前不属于上述定义3.1～3.12中的机器人。
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3.1

auditory sense
2.2.2.4

automatic mode
2.3.29

automatic speech recognition ASR
2.6.6

Ｃ
closed loop control
2.3.16

collaborative operation
2.3.22

collaborative working
2.1.3

compliance
2.3.21

confined space
2.7.17

constraint space
2.1.2.3

construction robot
3.3

continuous path control
2.3.11

CP control
2.3.11

Ｄ
dead reckoning
2.3.28

differential GPS (DGPS)
2.2.13

Ｅ
effector
2.4.3

electric power robot
3.2

engineering service robot
3.12

environmental cognition
2.6.2

execution system
2.4.4

explosive atmosphere
2.7.16

external state sensor
2.3.27

exteroceptive sensor
2.3.27

extreme environment
2.7.3

Ｆ
force sense
2.2.2.3

fuzzy control
2.3.19

Ｇ
guard
2.1.5

guidance
2.3.3, 2.3.8

gyro（gyroscope）
2.2.11

Ｈ
hazardous environment
2.7.2

high-temperature environment
2.7.12

human-robot interaction (HRI)
2.5.1

hyperbaric environment
2.7.13

Ｉ
image recognition
2.6.5

image transducer/sensor
2.2.4

inertial measurement unit
2.2.10

inertial surveying system
2.2.9

integrated navigation
2.2.12

intelligent decision
2.6.1

internal state sensor
2.3.26

Ｌ
laser detection and ranging
2.2.7

laser range finder
2.2.7

learning control
2.3.15

limiting load
2.4.8

load
2.4.6

localization
2.3.2

logistics robot
3.4

low-altitude environment
2.7.8

low-atmospheric pressure environment
2.7.15

low-gravity environment
2.7.11

low-temperature environment
2.7.14

Ｍ
manipulator
2.4.5

manual mode
2.3.30

map building
2.3.6

map generation
2.3.6

mapping
2.3.6

master-slave control
2.3.9

medical robot
3.5

micro-gravity environment
2.7.10

military robot
3.7

millimeter-wave radar
2.2.8

mining robot
3.10

mobile platform
2.1.4

Ｎ
navigation
2.3.1

nuclear robot
3.9

Ｏ
olfaction
2.2.2.5

open loop control
2.3.17

operating space
2.1.2.1

operation control unit
2.5.2

operational space
2.1.2.1

oxygen deficient atmosphere
2.7.18

oxygen enriched atmosphere
2.7.19

Ｐ
pattern recognition
2.6.4

perception
2.2.1

petrochemical and chemical robot
3.11

playback operation
2.3.24

pose-to-pose control
2.3.10

professional service robot
2.1.1

proprioceptive sensor
2.3.26

protective stop
2.3.25

PTP
2.3.10

Ｒ
radiation environment
2.7.20

rated load
2.4.7

restricted space
2.1.2.4

robust control
2.3.18

Ｓ
safeguarded space
2.1.2.5

security and defense robot
3.6

sensor fusion
2.2.6

sensory control
2.3.13

sequential control
2.3.20

simultaneous localization and mapping
2.3.7

situation awareness
2.6.2

SLAM
2.3.7

slip sensor
2.2.3

space environment
2.7.9

space robot
3.8

special robot
2.1.1

special robot actuator
2.4.2

special robot operator
2.4.1

speech recognition
2.6.6

structured environment
2.7.4

Ｔ
tactile sense
2.2.2.2

taste
2.2.2.6

teach programming
2.3.5

teaching-by-showing
2.3.5

teleoperation
2.3.23

trajectory control
2.3.12

trajectory planning
2.3.4

trajectory reckoning
2.3.28

Ｕ
ultrasonic transducer/sensor
2.2.5

underwater environment
2.7.6

unstructured environment
2.7.5

Ｖ
visual sense
2.2.2.1

Ｗ
water-surface environment
2.7.7

work environment
2.7.1

working space
2.1.2.2
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