
 

1

 

《核工业用轻型电随动主从机械手》 

“浙江制造”标准编制说明 

1 项目背景 

核电机组会产生大量具有放射性污染的乏燃料，而目前国内的处理能力不

足，急需诸多核工业智能装备，特别是核工业机器人的协作来提升处理能力。

核工业用轻型电随动主从机械手主要应用于核工业乏燃料后处理领域，作业环

境为具有高放射性的屏蔽热室内。在高放射环境下，常规的机电系统机器人很

容易失效。面向核工业流程操作、去污和检修/维修等多任务的长期维护与作业

要求，机器人需具备耐高剂量辐照、耐酸雾、能长期作业的核心指标。申报产

品通过满足国家重大项目中对机器人全齿轮耦合纯机械传动精确控制、耐高剂

量辐射与酸雾环境等指标要求，对保障核工业领域的安全生产、提高生产效率

具有重要意义，已批量应用于后处理相关的国家重大工程项目。 

申报产品 DS202型核工业用轻型电随动主从机械手，为国外先进技术替代

产品，国内目前暂无与本产品直接相关的国家标准与行业标准，现有的国际标

准 ISO 17874-3:2011《Remote handing devices for radioactive 

materials-part3:electical master-slave manipulators》中，规定的技术指

标为更大范围的普遍性要求。由于 ISO17874-3:2011标准涵盖范围较广，针对

轻型电随动主从机械手的参数指标要求较低，且部分性能要求描述模糊，有些

技术条款不适用于本产品。本申报产品标准针对现有 ISO标准，做了较大优

化，主要体现在产品操作性、可靠性、灵活性、耐久性等指标的提升，更符合

行业实际技术发展现状需求。因此制定并发布一套《核工业用轻型电随动主从

机械手》“浙江制造”团体标准，树立行业标杆，对浙江省内核工业用轻型电

随动主从机械手产业技术进步和健康发展将有促进作用。 

2  项目来源 

由杭州景业智能科技股份有限公司向浙江省品牌建设联合会提出立项

申请，经浙江省品牌建设联合会论证通过并印发了《关于发布 2021 年第

一批“品字标”团体标准（“浙江制造”标准类）制定计划的通知》（浙

品联[2021]5 号），项目名称：《高放射环境用主从机械手》，后经研讨
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会充分讨论，各位专家一致同意将标准名称修改为《核工业用轻型电随动

主从机械手》。 

3   标准制定工作概况 

3.1  标准制定相关单位及人员 

3.1.1本标准为集中培育制定。 

3.1.2本标准主要起草单位：杭州景业智能科技股份有限公司。 

3.1.3本标准主要起草人为：来建良、蒋君侠、金杰峰、刘黎明、田清、金丁灿、

徐梦茹。 

3.2  主要工作过程 

3.2.1  前期准备工作 

 企业现场调研 

对主要起草单位进行现场调研，主要围绕“浙江制造”标准立项产品的设计

研发、材料及零部件、工艺装备、检验检测、技术要求、质量承诺等方面进行调

研，并开展先进性探讨。 

 成立标准工作组 

根据省品牌联下达的“浙江制造”标准《核工业用轻型电随动主从机械手》

制订计划，杭州景业智能科技股份有限公司为了更好地开展编制工作，召开了标

准起草准备会，成立了标准工作组，明确了核工业用轻型电随动主从机械手标准

研制的重点方向。 

其中，工作组成员单位为：杭州景业智能科技股份有限公司、浙江蓝箭万帮

标准技术有限公司、中核四 0四有限公司、浙江大学、方圆检测集团、相关行业

公司等单位。 

 研制计划 

1) 2021年 3月：前期调研阶段：完成实地调研和相关标准的收集整理。 

2) 2021年 4月：起草阶段：编写标准（草案），及标准编制说明。 

3) 2021年 5月：召开标准启动会暨研讨会。 
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4) 2021年 6月：启动会后形成标准（征求意见稿），并向利益相关方等

发送电子版标准征求意见稿，征求意见，并根据征求意见，汇总成征求意见汇

总表。 

5) 2021年 6月底：标准研制工作组探讨专家意见，并修改、完善征求意

见稿、标准编制说明等材料，编制标准送审稿及其它送审材料并推荐评审专

家，提交送审材料并等待评审会召开。 

6) 2021年 7月初：评审阶段，召开标准评审会。专家对标准送审稿及其

它送审材料进行评审，给出评定建议。 

7) 2021年 7月：根据评审会专家评定建议，根据专家意见对标准（送审

稿）进行修改完善，形成标准（报批稿），同步完善其它报批材料，并提交等待

标准发布。 

3.2.2  标准草案研制 

标准起草小组以搜集的国外相关标准和产品资料为基础，对比现有国际标准

的差异点，对标国外先进企业产品的技术标准，分析各项目指标的合理性和可行

性，按照“浙江制造”标准研制要求，增加了基本要求(设计研发、工艺装备、

材料和零部件、检验检测等方面)、质量承诺方面的内容。经过标准起草小组共

同努力，于 2021 年 4 月形成了标准草案。确定了本标准的先进性，充分考虑了

“浙江制造”标准制订框架要求、编制理念和定位要求等，全面体现了标准的先

进性。具体说明如下： 

本标准的型式试验项目规定的全技术指标是在国际标准 ISO 17874-3:2011

的基础上，从产品的术语和定义、结构、型号及基本参数、基本要求、技术要求、

试验方法、检验规则、使用说明、标志、包装、运输、贮存和质量承诺对该产品

进行标准的编制，在响应时间、力反馈比例、机械手刚度、重力补偿、关节摆动

角度、耐辐照剂量等核心技术要求上均优于国际标准要求。  

从产品的操作性、可靠性、灵活性、耐久性、检维修性出发，体现了本产品

的先进性，也符合“浙江制造”标准“对标国际”的研制理念和“国内一流，国

际先进”的定位要求。 

 产品基本要求的研讨情况 

为响应“浙江制造”标准作为产品综合性标准的理念，从产品全生命周期
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角度出发，“核工业用轻型电随动主从机械手”浙江制造团体标准研制工作组围

绕核工业用轻型电随动主从机械手的设计研发、工艺装备、材料和零部件、检

验检测等方面，进行先进性提炼，涵盖了产品的整个生命周期。 

（1）在设计上，标准研制工作组从“自主创新、精心设计”的角度出发，

对核工业用轻型电随动主从机械手的设计工具及设计能力方面进行提炼，体现

了其产品设计的先进性。 

（2）在原材料方面，标准研制工作组从“精良选材”的角度出发，对原传

动齿轮的机械性能、电机与线缆、密封件材料的耐辐照剂量提出了要求，从源

头保障了产品的可靠性。 

（3）在生产制造方面，标准研制工作组从生产及装配工艺、精度、自动化

等角度出发，凸显“浙江制造”标准“精工制造”的定位要求。 

（4）在检验检测方面，标准研制工作组从应具备对产品金属材料成分、关

键零部件密封性、从手末端运动精度等指标的检测设备及能力角度来保障产品

的可靠性。 

 质量承诺 

为体现“浙江制造”标准的“精诚服务”这一理念，浙江制造标准研制工

作组从对产品的质保承诺和响应时间出发，对产品质量的保证能力提出了要

求，主要体现如下： 

精诚服务：24小时内响应，12个月无偿提供更换或修复质保服务。 

 标准研讨会研讨情况 

浙江蓝箭万帮标准技术有限公司介绍“浙江制造”标准制修订流程及要

求。滨江区市场监管局对杭州景业智能科技股份有限公司主要起草的“浙江制

造”团体标准表示诚挚的支持，参会人员就“国内一流，国际先进”的浙江制

造标准定位、要求及制造理念达成共识。杭州景业智能科技股份有限公司代表

介绍企业情况、产品基本情况、国内外行业现状和标准先进性情况，汇报了

“浙江制造”《核工业用轻型电随动主从机械手》标准草案编制情况。各位专家

讨论标准并形成研讨会结论，确定了标准制订计划进度。 

3.2.3  征求意见（根据标准版次调整）。 
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3.2.4  专家评审（根据标准版次调整）。 

3.2.5  标准报批（根据标准版次调整）。 

4  标准编制原则、主要内容及确定依据 

4.1  编制原则 

标准研制工作组遵循浙江制造标准“合规性、经济性、先进性、必要性、可

操作性”的“五性并举”编制原则，尽可能与国际通行标准接轨。此外，本标准

严格按照《标准化工作导则第 1部分：标准化文件的结构和起草规则》（GB/T 1.1-

2020）的规范和要求撰写。 

4.1.1合规性 

标准的编制符合国家相关法律法规、标准、文件的要求。 

4.1.2必要性 

目前国内尚未有相关的国家标准、行业标准，国际标准发布的时间较早，部

分指标未提出具体的可量化的要求，已不适应于产品当前技术水平。“浙江制造”

标准指标的提高和新增符合客户对产品的需求，有利于推动产品质量的提升和产

业的发展。 

4.1.3经济性 

标准中技术指标检验成本合理可承担，新增的指标项目检测成本也在当前先

进企业的可承担范围内。 

4.1.4先进性 

技术指标主要依据国际标准 ISO 17874-3:2011 的要求，结合国内外先进企

业的技术要求编制而成。 

4.1.5可操作性 

所有的技术要求均有相应的检测依据。 

4.2  主要内容及确定依据 

标准主要内容包括范围、规范性引用文件、术语和定义、结构、型号及基本

参数、基本要求、技术要求、试验方法、检验规则、使用说明、标志、包装、运

输、贮存和质量承诺十个方面对标准进行编制。其中基本要求涵盖了产品设计研

发、材料和零部件、工艺装备、检验检测四方面；技术要求包括装配质量、外观

质量、安全、整机性能和功能等指标要求，其基本要求、技术要求、试验方法、

检验规则、使用说明、标志、包装、运输、贮存、质量承诺的确定依据如下： 
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 基本要求 

基本要求基于浙江制造团体标准的研制要求及标准研制工作组根据杭州景

业智能科技股份有限公司等行业先进企业对于核工业用轻型电随动主从机械手

生产全生命周期的先进性调研结果制定。 

 技术要求 

技术要求基于浙江制造标准“国内一流，国际先进”的研制定位，标准研制

工作组参考了国际标准 ISO 17874-3:2011、国外先进企业法国洁定的技术要求、

国内标准 EJ/T 20226.2，结合了本公司等行业先进企业对于核工业用轻型电随

动主从机械手产品的实际生产水平，充分论证后确定技术项目和指标值。 

 试验方法 

本标准提出的技术要求均有相关试验方法可验证。 

 检验规则 

标准的检验规则标准规定了检验分类和检验项目、出厂检验、型式检验。 

 使用说明、标志、包装、运输、贮存 

标准规定了使用说明、标志、包装和储存的要求，使用说明书的编写和提供

应符合 GB/T 9969的规定，说明书中应注明相应执行标准号。 

 质量承诺 

主要以标准起草工作组调研结果为基础，按照“浙江制造”标准制订框架要

求，增加了质量承诺的内容。 

主要参考标准和技术规范： 

ISO 17874-3:2011 Remote handing devices for radioactive materials-

part3:electical master-slave manipulators 

同时： 

 考虑了：企业的检测能力和实验的可重复性。 

 结合了：浙江制造的定位理念及研制要求。 

5  标准先进性体现 

5.1  型式试验内规定的所有指标对比分析情况 

以杭州景业智能科技股份有限公司为主要起草单位研制的《核工业用

轻型电随动主从机械手》标准对比了国际标准 ISO 17874-3:2011对产品的要
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求，符合“浙江制造”标准“对标国际”的研制理念和“国内一流，国际先进”

的定位要求。 

由表 1分析可见，标准的先进性主要体现为： 

 明确响应时间要求 

理由说明：国际标准中规定操作人员使用主手操作时，实施的动作、力和扭

矩应实时传导至从手，操作人员应察觉不到延迟现象。该指标标准为人的主

观感受，并未规定具体可衡量参数，表述模糊。考虑到机械手操作安全，操

纵主手时，从手应及时作出响应，避免因延迟造成热室内部设备或机械手的

损坏，故本标准结合实际研制情况，明确响应指标为：响应时间≤0.1s。 

 机械手刚度要求提升 50% 

理由说明：从手在负载情况下，其局部组件与空载的主手的相应局部组件相

比有一定的挠度，国际标准中设定当轻型机械手达到 10kg 满载时机械手的

最大变形量为 10°，即相应指标为≤10°/10kg。该指标要求较低，实际使

用中刚度决定了主从操作的位置精确度与力反馈精确度，对于操作的可靠性

与操作手感具有重要意义。因此本标准基于国际标准的刚度参数进行了机械

手的刚度优化设计，明确机械手的刚度指标为：≤5°/10kg。 

 自由度重力补偿全覆盖 

理由说明：重力补偿有利于提高机械手操作灵活性，缓解人员工作疲劳，国

际标准中要求从手与主手局部组件的自重应相互抵消，至少包括 3 自由度：

肩关节倾斜、上臂旋转以及肘关节倾斜运动。为适应热室内部复杂多变的工

作环境，本标准要求对机械手的 6个自由度均进行重力补偿。 

 增加了负载锁定形式 

理由说明：制动装置应当可以锁定从手和主手的定位与定向动作，国际标准

中要求当从手夹爪进行抓取工作时，应当能通过主手上的一个开关锁定抓取

动作，以便操作人员不必保持抓力。基于实际操作需求，本标准除机械锁定

外，还增加了控制系统实时锁定设计，使从手能够在任何位置和方向保持锁

定，提高了机械手的操作可靠性。 

 极限负载锁定时间增加 1倍 

理由说明：国际标准中规定所有类型的电随动主从机械臂在不使用任何制动

装置的情况下，从手应能够在其极限负载状态下保持至少 30min 静止不动。

针对轻型电随动机械手，综合实际结构和使用需求，本标准对该参数进行了

优化，要求高放射性环境用主从机械手在从手抓取 10kg 负载时可在任意位

置和方向保持静止至少 60min。 

 各关节运动范围指标参数平均提升 37% 

理由说明：机械手受其结构影响，各关节转动与摆动角度受限，无法达到全
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周运动。随着后处理热室中机械设备自动化程度的提高，国际标准中设定的

各关节运动范围已不能满足复杂的操作需求，因此本标准对该指标进行了优

化，具体优化参数见下表。 

 

  国际标准 本标准 指标优化程度 

肩关节 
摆动角度 ±90° ±110° 18% 

转动角度 ±45° ±360° 75% 

肘关节 
摆动角度 +160°~-50° ±110° 9% 

转动角度 ±180° ±360° 50% 

腕关节 
摆动角度 +45°~-120° ±110° 25% 

转动角度 ±180° ±360° 50% 

 优化动力布置形式，提升使用寿命 

理由说明：国际标准中主手和从手的 4个驱动装置都安装在上臂的后面，有

助于保持上臂平衡。考虑到热室内充满辐射，且驱动装置极易受电离辐射影

响失效甚至损坏，本标准中将机械手的安装形式设计为顶部吊装，驱动组件

设置在检修区，通过动力贯穿技术将动力传递至热室内，不仅可以减少辐射

对驱动系统的影响，延长其使用寿命，而且检维护操作方便，检修风险小。 

 明确耐辐照剂量参数 

理由说明：主从机械手主要应用于具有强辐射环境的热室内，故国际标准规

定其必须满足可在电离辐射环境下工作的要求，指标内容主观性强，不具备

具体的设计指导意义。参考法国洁定 RX系列机械手耐辐照剂量不小于 104Gy，

并综合耐辐射资料调研及试验，本标准要求核工业用轻型电随动主从机械手

各部件材料以及元器件均可承受≥106Gy的辐照剂量。 

 明确耐酸浓度 

理由说明：当主从机械手部件进行检维护更换时，需采用酸性溶液冲洗其表

面辐射污染物，因此国际标准中规定电随动主从机械手必须能适应在具有腐

蚀性气体的环境下工作，但并未明确耐腐蚀要求。结合实际使用需求，本标

准规定机械手使用的材料尤其是表面材料可耐浓度≥3mol/L的硝酸冲洗。 

 新增力反馈比例要求 

理由说明：实际工程应用时，从手操作对象多样、质量不一，主手所需操作

力不同。国际标准中对机械手力反馈比例并无确定要求，若无法调节力反馈

比，工作人员需自我适应，尤其是操纵重物时，极易产生疲劳。考虑到机械

手操作手感与安全可靠性，力反馈比例应可随实际情况进行调节。参考法国

洁定公司研制的 MT200TAO 机械手，力反馈比例 6 段可调，本标准在此基础

上进行了优化，要求核工业用轻型电随动主从机械手力反馈比例可无级调整。 

 新增最大力反馈要求 
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理由说明：国际标准中未对最大反馈力进行约束，由于人能够感知的力的大

小变化范围大约是 2N~50N，若反馈力过大，工作人员操作主手时容易产生负

担，因此本标准要求最大反馈力应≤50N。 
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表 1 核心指标对比表 

序

号 

质量

特性 
项目 国际标准 国内标准 

国外企业指标 

（法国洁定） 

国内企业指标 

（杭州景业） 
拟提高/完善/增加指标 

1 

操作

性 

响应时间 无明显迟滞 / / ≤0.1s ≤0.1s 

2 力反馈比例 / / 6段可调 / 无级调整 

3 最大反馈力 / 
达到人工操作所需力

的最大量级 
≤4kgf / ≤5kgf 

4 

可靠

性 

机械手刚度 ≤10°/10kg 根据客户要求制定 / / ≤5°/10kg 

5 重力补偿 3个自由度 / 6个自由度 6个自由度 6个自由度 

6 负载锁定 机械锁定 机械锁定 机械锁定 实时/机械锁定 实时/机械锁定 

7 极限承载时间 ≥30min / / ≥60min ≥60min 

8 

灵活

性 

肩关节摆动角度 ±90° +70°~-25° +87°~-22° ±110° ±110° 

9 肩关节旋转角度 ±45° ±45° ±255° ±360° ±360° 

10 肘关节摆动角度 +160°~ -50° / / ±110° ±110° 

11 肘关节旋转角度 ±180° ±174° ±170° ±360° ±360° 

12 腕关节摆动角度 +45°~ -120° ±82° +38°~-114° ±110° ±110° 

13 腕关节旋转角度 ±180° ±174° ±360° ±360° ±360° 

14 
耐久

性 

动力布置形式 动力部分内置 / 动力外置 动力外置 动力外置 

15 耐辐照剂量 耐辐照性能好 耐辐照 ≥104Gy / ≥106Gy 

16 耐酸性 耐腐蚀性气体 耐腐蚀性流体 / / ≥3mol/L硝酸冲洗 
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17 
检维

修性 
动力布置区域 内置不易检修 / 外置于操作区 外置于检修区 

外置于检修区（检修风险

小，检修方便） 
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5.2基本要求(型式试验规定技术指标外的产品设计、原材料、关键技术、工艺、

设备等方面)、质量承诺等体现“浙江制造”标准“四精”特征的相关先进性的

对比情况。 

 设计研发 

1. 根据通用性设计理念，采用计算机辅助软件优化设计驱动器、传动链、

动力贯穿、夹钳等模块，并对主从机械手进行小型轻量化设计。 

2. 应开展主从机械手结构强度和末端刚度理论建模和校核分析。 

3. 应开展主从机械手全齿轮耦合运动学特性和工作姿态分析。 

4. 应开展无力传感器的双向力反馈遥操作控制和全齿轮传动耦合下的重力

补偿控制算法设计。 

说明：拥有专业的智能制造研发团队与仿真分析软件，在设计传动结构时，

对配置的大量非标模数齿轮，利用 MATLAB 软件编制锥齿轮强度计算程序。考虑

机械手从手实际操作过程中直接抓取重物，结构强度要求高，采用 ANSYS软件进

行失效分析与校核优化，在设计初期规避可控安全风险。 

鉴于全齿轮传动结构的限制，机械手在其球形运动范围内并不是任意位置可

达，需要通过 MATLAB 中机器人工具箱模块，使用 D-H 参数对该机械手进行运动

学建模仿真，利用蒙特卡洛法可以近似得出该机器人的工作空间，以确保机械手

操作空间与操作姿态可满足使用需求。 

机械手工作环境为充满辐射的热室，设置有重生物屏蔽层，一般通过内置摄

像头或屏蔽窗观察热室内情况，无法全方位监测机械手实时工况。采用 Unity软

件进行虚拟建模，结合数字孪生技术实现基于机械手数据的运行状态三维监控与

高危作业预演等功能。 

 原材料及零部件 

1. 传动齿轮采用机械性能不低于 GB/T 3077-2015中 20CrMnTi的马氏体不

锈钢；结构件采用机械性能不低于 GB/T 3077-2015中 12Cr2Ni4的不锈

钢；成分应符合 GB/T 20878的要求。 

说明：实际工程中从手设置在热室内部，因此关重件的金属材料应采用耐辐

射、酸蚀的不锈钢，元器件优先选用耐辐照性能好的产品，以避免在正常维护周

期内频繁检修。金属材料成分采用光谱仪进行元素成分含量测量，所有原材料应

能提供产品材质单、牌号证明。元器件产品应能提供合格证书，同一批次的元器
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件，其耐辐照性能应提供可靠的测试数据或证明材料。 

2. 采用耐辐照电机与线缆，耐辐照剂量指标应不低于 106Gy。 

3. 密封件材料耐辐照剂量指标不低于 105Gy。 

说明：热室内放射性射线包含有α、β、γ等多种粒子，其中β、γ等粒子

穿透性较强且会损伤相关器件，需采用抗辐射材料或对易受损材料进行局部屏蔽

或安装。其中α气溶胶会沿缝隙扩散至机械手内，因此机械手的动力贯穿同心管

件处需设置有密封圈结构，密封圈需采用耐辐射材料。 

 工艺及装备 

1. 锥齿轮加工过程应配备数控铣床与专用工装，加工精度不低于 7级。 

2. 应对生产过程的零部件及装配过程设置可追溯系统。 

说明：本产品采用纯齿轮传动的结构形式，因此为降低齿轮啮合空程，需提

高传动精度，采用慢走丝或插齿加工，严格控制齿轮侧隙精度、齿厚，同时采用

专用工装提高加工精度。对产品研制、生产过程设置可追溯系统,有关标识的记

录纳入质量记录的控制程序。 

 检验检测 

1. 主从机械手关键零部件的检测应在恒温 20℃±2℃环境下进行。 

2. 应具备金属材料成分、关键零部件密封性、从手末端运动精度等指标的

检测能力。 

3. 应配备光谱仪、氦质谱检漏仪、粗糙度仪、激光跟踪仪等关键检测设备。 

说明：产品生产完成后均需经过检测后方可出厂，其中本公司具备与拟采购

的检测设备与试验台架如下表所示，可完成机械手的材料成分、关键零部件密封

性、从手末端运动精度等关键参数测试。 

表 2检测设备一览表 

序号 设备名称 型号 供应商 
数量

（台） 
用途 

1 氦质谱检漏仪 ASM 340 普发 1 检测相关设备的密封性 

2 厚度检测仪 X射线测厚仪 Optisense 1 
检测产品表面放射性料

液粘附薄膜厚度 

3 激光跟踪仪 Vantage Faro 1 机器人测试与标定 

4 模拟热室 模拟热室框架 定制 1 
1：1真实环境结构搭

建进行冷试 

5 专用特性测试台 
专项特性对应

台架 
定制 3 专项特性测试 
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 质量承诺 

 在遵守储运、贮存和使用规则的条件下，自售出之日起十二个月，若不能正

常工作，按国家有关部门及制造商规定为用户更换、维修。 

 产品质量有异议的，应在 24 小时内做出响应，及时为用户提供合理范围内

的服务和解决方案。 

 产品应具有可追溯的唯一性的编号。 

5.3  标准中能体现“智能制造”、“绿色制造”先进性的内容说明。（若无相关先

进性也应说明）。 

智能制造： 

 机械手各参数性能的优化：满足了热室内复杂、多样性的操作需求，提高了

空间利用率，实现乏燃料后处理工艺流程自动化控制，包括物料的自动转移

搬运、设备操作以及远距离检维修。 

 具备动作复制功能：在完成动作记录后，可采用自动操作模式，自主完成热

室内部工艺流程操作，缓解人员工作疲劳。 

 研发工具：针对非标模数齿轮，利用计算工具 MATLAB 软件编制了齿轮接触

强度计算程序。设计完成后，通过 ANSYS有限元分析软件进行机械手静力学

分析与强度校核。最终采用 Unity 软件进行虚拟建模，结合数字孪生技术，

实现对机械手的实时监测。 

绿色制造： 

 关重件的金属材料采用耐辐射、酸蚀的不锈钢，元器件选用辐照性能好的产

品，以避免在正常的维护周期内频繁检修，一方面可延长机械手的使用寿命，

另一方面可减少对辐射污染物的处理。 

 机械手采用吊装形式，将动力布置在检修区，不仅可以减少辐射的影响，延

长其使用寿命，而且检维护操作方便，检修风险小。 

 核工业用轻型电随动主从机械手主要应用于乏燃料后处理领域，旨在提高乏

燃料后处理工作效率以满足日益增长的处理需求，有助于核燃料的再利用与

废弃物的无害处置。 

6  与现行相关法律、法规、规章及相关标准的协调性 
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6.1 目前国内主要执行的标准有： 

暂无。 

6.2本标准与相关法律、法规、规章、强制性标准相冲突情况。 

本标准与相关法律、法规、规章、强制性标准无冲突。 

6.3  本标准引用了以下文件： 

GB/T 191 包装储运图示标志 

GB/T 3077—2015 合金结构钢 

GB/T 5226.1—2019 机械电气安全机械电气设备 第1部分：通用技术条件 

GB/T 9969 工业产品使用说明书总则 

GB 11291.1—2011 工业环境用机器人 安全要求 第1部分：机器人 

GB/T 12642—2013 工业机器人 性能规范及其试验方法 

GB/T 12643—2013 机器人与机器人装备 词汇 

GB/T 13306—2011 标牌 

GB/T 14253—2008 轻工机械通用技术条件 

GB/T 20868—2007 工业机器人 性能试验实施规范 

GB/T 20878 不锈钢和耐热钢 牌号及化学成分 

GB/T 36239—2018 特种机器人 术语 

EJ/T 1096—1999 密封箱室密封性分级及其检验方法 

JB/T 8430—2014 工业机器人 型号编制方法 

JB/T 8896—1999 工业机器人 验收规则 

EJ/T 20149.1—2018 热室设备设计导则 第1部分：通用设计导则 

EJ/T 20226.1—2018 放射性物质远程操作装置 第1部分：通用要求 

7  社会效益 

本标准的制定与实施将规范核工业用轻型电随动主从机械手产品的设计、制

造，提升产品的市场竞争力，有利于引领行业的高质量发展。本标准中的大部分

指标优于现有标准的要求，对于提升产品品质，拉动国内下游产业经济具有重要

的意义。 

8  重大分歧意见的处理经过和依据 
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无。 

9  废止现行相关标准的建议 

无。 

10  提出标准强制实施或推荐实施的建议和理由 

本标准为浙江省品牌建设联合会团体标准。 

11  贯彻标准的要求和措施建议 

已批准发布的“浙江制造”标准，文本由浙江省品牌建设联合会在官方网站

（http://www.zhejiangmade.org.cn/）上全文公布，供社会免费查阅。 

杭州景业智能科技股份有限公司将在企业标准信息公共服务平台

（http://www.cpbz.gov.cn/）上自我声明采用本标准，其他采用本标准的单位

也应在信息平台上进行自我声明。 

12  其他应予说明的事项 

无。 
《核工业用轻型电随动主从机械手》标准研制工作组 

2021年 5月 31日 
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