
《SCARA 机器人 电磁兼容性要求及测试方法》编制说明 

（征求意见稿） 

一、工作简况 

1 主要工作过程 

起草（草案、调研）阶段：  

2022年 9 月，由库卡机器人（广东）有限公司牵头，成立标准编写工作组。2022年 9 月

至 12月，启动标准编制工作，工作组经过充分讨论，按照 GBT 1.1-2020 《标准化工作导

则 第 1 部分：标准的结构和编写》要求，制定大纲， 并形成标准草案稿。 

标准立项阶段： 

2022 年 12月，经中国电工技术学会标准工作委员会专家组审议，批准《SCARA机器人 

电磁兼容性要求及测试方法》标准立项。 

编写研制阶段： 

2023 年 3 月-7 月标准编写组根据立项专家组意见和建议，标准编写组进行标准编写研

制，形成了征求意见稿。2023年 3月，《SCARA工业机器人 电磁兼容性要求及测试方法》工

作组第一次会议在上海电器科学研究所（集团）有限公司召开，工作组专家对草案稿进行了

充分的论证讨论，提出总计 17 条建议，库卡机器人（广东）有限公司按照会上建议对草案

稿进行了修改完善，并确定了后续工作计划。2023 年 5 月，工作组通过腾讯视频召开工作

组第二次讨论会，对草案稿进行了充分的论证讨论，对文稿用词的严谨性、规范性进行充分

推敲。库卡机器人（广东）有限公司按照会上意见对草案稿进行补充、修改、完善，并形成

征求意见稿。 

2 主要参加单位和起草工作组成员及其所做的工作 

本标准由库卡机器人（广东）有限公司、上海电器科学研究所（集团）有限公司、南德

认证检测（中国）有限公司广州分公司、库卡机器人制造（上海）有限公司、上海电器设备

检测所有限公司、上海电器科学研究院、上海添唯检测认证技术有限公司、广东省计量科学

研究院、深圳市磁迅科技有限公司、重庆凯瑞机器人技术有限公司、北京思灵机器人科技有

限责任公司、芮锋射频技术（上海）有限公司共同负责起草。 

主要成员：梁应杰、李建韬、谢延萍、王晓珉、刘旭东、贾俊君、徐文才、常志方、何



靖、窦满义、邹添、沈宏伟。 

所做的工作：  

负责标准起草阶段的技术论证、标准起草以及征求意见。 

二、标准编制原则和主要内容 

1、标准编制原则 

本标准的编制原则： 

本标准以 GBT 1.1-2020 《标准化工作导则 第 1 部分：标准的结构和编写》要求为指

导，对标准内容进行规范。 

目前国内 SCARA 机器人的工业场景应用广泛，在塑料工业、汽车工业、电子产品工业、

药品工业和食品工业等领域均有普遍应用。建立针对性标准可以规范各大厂家对于 SCARA

工业机器人的电磁兼容性质量验收标准细则，促进行业的技术提升，可以为国内技术沉淀不

够中小型企业提供一个明确的技术门槛，优胜劣汰，促进行业整体发展。 

 2、标准主要内容 

从内容来看，该标准主要包含以下几个部分： 

（1） 范围 

本文件规定了 SCARA 机器人电磁兼容抗扰度的试验及其产生电磁骚扰电平的发射测量

程序以及相应的限值，适用的频率范围为 0Hz~400GHz。 

本文件仅适用于 SCARA机器人；当 SCARA机器人产品集成了无线通讯功能时，本文件仍

然适用，但 不考察无线通讯相关的要求，无线通讯相关要求请参考其相应法规。 

（2） 规范性引用文件 

主要包括在本文件中规范性引用的若干国家标准。 

（3） 术语和定义 

主要包括：机器人、控制器，机器人控制器、示教器等。 

（4） 机器人系统信息 

本部分规定了机器人系统所使用的线缆、接地方式及系统软件版本及额定负载的要求。 

（5） 试验条件 

本部分规定了 SCARA机器人试验环境条件、运行说明、安装固定要求及测试布置。 

（6） 抗扰度试验要求 

本部分规定了 SCARA机器人抗扰度试验的要求。 



（7） 发射试验要求 

本部分规定了 SCARA机器人发射试验的要求。 

（8） 发射限值 

本部分规定了 SCARA机器人发射试验的限值。 

（9） 测量不确定度 

本部分规定了 SCARA机器人测量的不确定度要求。 

（10） 试验报告 

本部分规定了 SCARA机器人试验报告的要求。 

 

3、主要技术差异 

与通用技术标准不同，本标准是一本针对产品的团体标准。针对 SCARA类机器人，规定

了机器人运行时的轨迹姿态和被测样品布置的几何位置，细化被测样品测试时的工况状态，

提高测试结果的复现性。此外，还增加产品安全功能的抗干扰能力评估，针对功能安全回路

单独作等级判定，避免与常规的等级判定交叉引起歧义。 

4、解决的主要问题 

SCARA机器人目前处于高速发展阶段，在现有该行业主流机构的科研、生产。应用实践

中总结和积累的经验和教训基础上，制定相应的团体标准，可以补充目前对 SCARA工业机器

人电磁兼容产品标准的空白并促进行业内部信息交流，加速行业进步和产业发展，可以更大

限度共享已有科研和产业成果。 

三、主要试验（或验证）情况 

本标准在研制过程中，进行两项验证工作： 

1. 针对 SCARA 机器人底座安装高度对测试结果的影响进行验证，得出 SCARA 机器人底

座安装高度应为从机器人手臂安装法兰离反射平面高度 500mm~800mm 之间，可满足 SCARA

机器人丝杆行程尽可能大的要求，且保证不会有撞机危险。 

2. 针对线缆过长部分盘放方式（椭圆或者 8字）对测试结果的影响进行验证，得出 SCARA

机器人系统安装调试应采用“椭圆”方式以长度为 800mm长度进行盘放的结论，该方法既能

保证屏蔽线缆可按实际设计的方式使用，也能实际反映出 SCARA机器人系统中过长的线缆部

分所发出的实际辐射发射幅值。 



四、标准中涉及专利的情况 

本标准不涉及专利问题。 

五、预期达到的社会效益、对产业发展的作用等情况 

本标准规定了 SCARA机器人运行时的轨迹姿态和被测样品布置的几何位置，并增加功能

安全回路的抗扰能力评估，针对产品的功能特性，细化了测试等级判定要求。通过本标准的

推广采用，填补领域空白，明确 SCARA机器人的技术门槛，促进产品的行业技术发展，提高

产品质量。 

六、与国际、国外对比情况 

国内先进水平 

七、在标准体系中的位置，与现行相关法律、法规、规章及相关标准，特

别是强制性标准的协调性 

无 

八、重大分歧意见的处理经过和依据 

无 

九、标准性质的建议说明 

建议本标准的性质为团体标准。 

十、贯彻标准的要求和措施建议 

建议本标准批准发布 2天后实施。 

十一、废止现行相关标准的建议 

无 

十二、其他应予说明的事项 

无 

 

 


