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前 言

本标准按照 GB/T 1.1—2020《标准化工作导则 第 1部分：标准化文件的结构和起草

规则》的规定起草。

请注意本文件的某些内容可能涉及专利。本文件的发布机构不承担识别这些专利的

责任。

本标准由中国机电一体化技术协会提出。

本标准由中国机电一体化技术协会归口。

本标准起草单位：哈工大机器人技术与系统全国重点实验

本标准主要起草人：



1 范围

本标准规定了人形机器人的术语和定义、安全要求、性能测试条件、性能测试方法。

本文件适用于人形机器人性能测试。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性应用而构成本文件必不可少的条款。其中，标

注日期的引用文件，仅该日期对应的版本适用于本文件；不注日期的引用文件，其最新版

本（包括所有的修改单）适用于本文件。

GB_T 38124-2019服务机器人性能测试方法

GB/T 38244-2019机器人安全总则

GB/T 44253-2024巡检机器人安全要求

GB/T12643-2013机器人与机器人装备 词汇

GB 31241-2022便携式电子产品用锂离子电池和电池组安全技术规范

GB/T 36276电力储能用锂离子电池

GB/T 33265教育机器人安全要求

GB/T18029.13轮椅车 第 13部分:测试表面摩擦系数的测定

3 术语和定义

下列术语和定义适用于本文件。

3.1

人形机器人 humanoid robot

具有躯干、头和四肢，外观和动作与人类相似的机器人。

[GB/T12643-2013,定义 3.17]

3.2

最大平地移动速度 maximum ground moving speed

机器人在额定负载及正常工作状态下，平地移动允许达到的最大行进速度。

3.3

正常工作状态 normal operating status

机器人制造厂商规定的，在符合使用环境下能正常运行的状态。

3.4

负 载 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/T12643-2013,定义 6.2.1]

3.5

额定负载 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。

12643-2013,定义 6.2.2]GB/T

3.6

定位 localization

在环境地图上识别或分辨移动机器人的位姿。

[GB/T 12643-2013,定义 7.2]

3.7

导航 navigation

依据定位和环境地图决定并控制行走方向。

注: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，[GB/T

12643-2013,定义 7.6]

3.8
待机状态 standby mode

机器人主电源打开后，机器人除了站立不做任何操作的状态。

注 1:不包括电源打开后默认执行作业程序的机器人。

注 2:操作包括按钮、触屏、语音等外部唤醒。

3.9
续航能力 cruising ability

机器人在充电完成后，可持续运行的时间。不包含待机时间。

4 安全要求

4.1 基本要求

人形机器人应符合 GB/T 38244和 GB/T 44253的安全要求。

4.2 机械安全

4.2.1 急停

人形机器人应具有紧急停止机制，一旦发生异常或出现危险，可以快速、直接地停

止人形机器人的所有动作。



4.2.2 结构

人形机器人表面不应有尖锐的凸起物，避免对用户产生物理性伤害。

4.2.1 动作

人形机器人应具备吊装接口，能够安装安全绳类的防护装置，避免测试过程中，机

器人动作执行失败，对自身或用户产生物理损害。

4.3 电气安全

4.3.1 电池和电源管理

人形机器人的电池（组）及其应用应符合 GB 31241 和 GB/T 36276 的要求。电池安

全功率和电源适配器安全功率应符合 GB/T 33265的相关要求。

4.3.2 防电击设计

人形机器人内部电路设计应确保电气元件与用户之间有有效隔离，避免电击事故。

4.3.3 电磁兼容性

应满足 GB/T 44253的要求。

4.4 环境安全

人形机器人性能测试环境应按测试内容进行划分、标识，并进行区隔，避免与其他

人或设备发生碰撞或意外。

5 测试条件

5.1 测试前提条件

在测试前机器人应进行适当的预热。

机器人应处于正常工作状态，确保整个测试过程中以安全的方式操作对于移动性能、

定位导航、续航能力，除非另有说明，机器人应在额定负载条件下以额定速度进行测试。

5.2 环境条件

在下列环境下对服务机器人进行性能测试:

a)环境温度:0℃~40℃;

b)相对湿度:0%~80%;



c)地面或坡面:摩擦系数在 0.75~1.0范围内，依据 GB/T18029.13测量如果制造商指定

的环境条件超出以上条件，应在测试报告内说明。

6 性能测试方法

6.1 负载性能

6.1.1 测试目的

本测试是为了测试人形机器人的负载性能。

6.1.2 测试设备

充当载荷物应结构简单，易于安装在机器人本体上，最小载荷重量为 0.5kg；载荷安

装位置位于机器人躯干处。测试区域长度为 5倍机器人长度(沿运动方向的长度),但不小于

1000mm，宽度要保证机器人能够正常行走。

6.1.3 测试方法

测试步骤如下:

a)将载荷稳定地固定在机器人躯干上；

b)将安全绳联接在机器人上（安全绳处于松弛状态）；

c)单次测试机器人以额定速度行走不小于 1000mm的距离；测试不少于 3次，单次测

试中如果失败可重复一次，如果仍失败，本测试终止。

6.1.4 测试结果

每次测试时，若机器人行走过程中出现倾倒、侧滑、颠簸、走歪以及报错等异常状

况时，则认为此过程测试失败。测试结果应包括负载重量、额定速度，测试次数，成功次

数等。取连续 3次测试成功的负载结果。

6.2 移动性能

6.2.1 平地移动最大速度

6.2.1.1 测试目的

本测试为了测试人形机器人在平地、额定负载条件下，直线前往目标点的最大允许

行进速度。

6.2.1.2 测试设备

按照 GB_T 38124-2019中 5.1.1.2规定的设备进行测试。



6.2.1.3 测试方法

按照 GB_T 38124-2019中 5.1.1.3规定的方法进行测试。

6.2.1.4 测试结果

按照 GB_T 38124-2019中 5.1.1.4规定的测试结果执行。

6.2.2 最大坡度

按照 GB_T 38124-2019中 5.1.3规定的设备及方法进行测试。

6.2.3 上下台阶

6.2.3.1 测试目的

本测试为了测试人形机器人在正常条件下，上下台阶的能力。

6.2.3.2 测试设备

台阶尺寸：长×宽×高=1200mm×40mm×H（高度应大于100mm）；

台阶级数：不少于3级。

6.2.3.3 测试方法

测试步骤如下：

a) 确定台阶高度与级数；

b) 将安全绳联接在机器人上（安全绳处于松弛状态）；

c) 使机器人在正常条件下到达台阶前方并通过台阶。

6.2.3.4 测试结果

机器人在上下台阶过程中，出现倾倒、侧滑失稳以及报错等异常状况时，认为此过程

测试失败。测试结果应包括台阶高度、台阶级数，测试次数，成功次数等。连续3次测试成

功为通过此测试。

6.3 越障能力

6.3.1 测试目的

本测试是在人形机器人正常工作的条件下，测试其能越过不同障碍物的能力。

6.3.2 测试设备

凸起障碍物尺寸：长×宽×高=1200mm×40mm×H（高度应大于 100mm）；

凹入障碍物尺寸：长×宽×高=1200mm×W×100mm（宽度应大于 100mm）。



（a）凸起障碍物 （b）凹入障碍物

图1 障碍物示意图

6.3.3 测试方法

测试步骤如下：

a) 确定凸起障碍物高度/凹入障碍物宽度；

b) 将安全绳联接在机器人上（安全绳处于松弛状态）；

c) 使机器人在正常条件下到达障碍物前方并通过障碍物。

6.3.4 测试结果

机器人在通过障碍物过程中，出现倾倒、侧滑失稳以及报错等异常状况时，认为此过

程测试失败。测试结果应包括障碍物类型、障碍物尺寸，测试次数，成功次数等。连续5次
测试，有一次成功为通过此测试，否则判定为失败。

6.4 抗扰性能

6.4.1 测试目的

本测试是为了测试人形机器人抗扰性能。

6.4.2 测试设备

a)按照 GB_T 38124-2019中 5.1.1.2规定的设备进行测试；

b)摆锤重量为M (kg)；

c)测试设备可以是视觉跟踪系统、激光追踪仪等。

6.4.3 测试方法

测试步骤如下：

a) 将安全绳联接在机器人上；

b) 将摆锤上放置标记点；

c) 机器人稳定站立后，开始在平地上行走，在行走过程中，受到摆锤冲击，冲击方

向为正向与侧向，通过运动跟踪仪记录摆锤冲击速度，根据下式计算冲量。

冲量=M×摆锤速度



6.4.4 测试结果

机器人在行走过程中，受到到摆锤冲击，出现倾倒、侧滑失稳以及报错等异常状况时，

认为此过程测试失败。测试结果应包括摆锤重量，摆锤撞击机器人的速度，冲击方向。连

续 3次测试成功为通过此测试。

6.5 地形通过性能

6.5.1 测试目的

本测试是为了测试人形机器人地形通过性能。

6.5.2 测试设备

典型地形包括草地、沙地、碎石地形，碎石平均直径≥2cm，地形尺寸如下图所示；

图2典型地形范围示意图

6.5.3 测试方法

测试步骤如下：

a) 将安全绳联接在机器人上;

b) 机器人稳定站立后，分别通过草地区域、沙地区域、碎石区域。

6.5.4 测试结果

机器人在典型地形行走过程中，出现倾倒、侧滑失稳以及报错等异常状况时，认为此

过程测试失败。测试结果应包括行走地形类型，行走速度，成功次数。每种地形连续 3次

测试成功为通过此测试，通过速度取 3次的最小值。

6.6 定位能力

6.6.1 测试目的



本测试为了测试人形机器人在导航模式下到达指定目标点的能力。包括到达目标点

的姿态准确度和重复性。

6.6.2 测试设备

按照GB_T 38124-2019中5.2.1.2规定的设备进行测试。

6.6.3 测试方法

按照GB_T 38124-2019中5.2.1.3规定的方法进行测试。

6.6.4 测试结果

按照GB_T 38124-2019中5.2.1.4规定的测试结果执行。

6.7 导航能力

6.7.1 测试目的

本测试是为了测试人形机器在工作环境内导航规划能力。

6.7.2 测试设备

按照GB_T 38124-2019中5.2.2.2规定的设备进行测试。

6.7.3 测试方法

按照 GB_T 38124-2019中 5.2.2.3规定的测试方法进行测试。

6.7.4 测试结果

按照GB_T 38124-2019中5.2.2.4规定的测试结果执行。

6.8 操作性能

6.8.1 测试目的

本测试是为了测试人形机器人的操作性能。

6.8.2 测试设备

按照 GB_T 38124-2019中 5.3.2.2规定的设备进行测试。

6.8.3 测试方法

按照 GB_T 38124-2019中 5.2.2.3规定的方法进行测试。

6.8.3 测试结果

按照 GB_T 38124-2019中 5.2.2.4规定的测试结果执行。



6.9 续航性能

6.9.1 测试目的

本测试是为了测试人形机器人的续航性能，主要测试待机时间、行走续航能力。

6.9.2 测试设备

按照 GB_T 38124-2019中 5.4.1.2规定的设备进行测试。

6.9.3 测试方法

测试步骤如下：

a）机器人充满电后，将安全绳联接在机器人上（安全绳处于松弛状态）；

b）按要求开启机器人，机器人处于正常状态，且机器人保持原地站立姿态，直至机

器人出现失稳情况或或电量损耗至电源设定的最小充电安全值。记录开始时间和结束时间，

计算出待机时间；

c）将机器人放在跑步机上，将安全绳联接在机器人上（安全绳处于松弛状态）；

d）开启跑步机同时开始计时，使机器人以额定速度在跑步机上匀速行走，直至机器

人出现失稳情况或电量损耗至电源设定的最小充电安全值，记录开始时间和结束时间，计

算出行走续航时间；

6.9.3 测试结果

机器人出现失稳情况或电量损耗至电源设定的最小充电安全值，判定测试结束，并记

录开始时间和结束时间，和计算出的待机时间与行走续航时间。

参考文献
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《人形机器人性能检测试验方法》

编制说明



一 工作简况

（一） 任务来源

工信部在《人形机器人创新发展指导意见》中提出，到 2025年，人形机器

人创新体系初步建立，“大脑、小脑、肢体”等一批关键技术取得突破，确保

核心部组件安全有效供给。到 2027年，人形机器人技术创新能力显著提升，形

成安全可靠的产业链供应链体系，构建具有国际竞争力的产业生态，综合实力

达到世界先进水平。

人形机器人性能测试技术规范任务的来源，主要基于以下几点考虑：

1、技术发展的需求

随着人工智能、传感器、机械控制等技术的快速发展，人形机器人在性能

上取得了显著提升。然而，不同厂商和科研机构研发的人形机器人在性能方面

存在差异，这导致人形机器人在实际应用中的表现参差不齐。为了统一评估人

形机器人的性能，制定性能测试技术规范成为迫切需求。

2、行业应用的需求

人形机器人在医疗、教育、娱乐、救援等多个领域具有广泛应用前景。然

而，由于缺乏统一的性能测试标准，不同人形机器人在同一应用场景下的性能

表现难以比较，这限制了人形机器人的推广和应用。因此，制定性能测试技术

规范有助于推动人形机器人在各行业中的广泛应用和深入发展。

3、政策引导与市场需求

国家和地方政府对人形机器人产业的发展给予了高度关注和支持，推出了

一系列政策措施来引导和规范产业的发展。同时，随着消费者对人形机器人性

能要求的不断提高，市场对于具备高性能的人形机器人的需求也在不断增加。

为了满足市场需求和政策导向，制定性能测试技术规范成为推动人形机器人产

业健康发展的重要手段。

（二） 国内关于人形机器人性能检测试验方法的制定情况及最新要求

国内在人形机器人性能检测试验方法的标准制定方面，已经取得了显著的成



果。以下是对该领域国内标准制定情况的概述：

已制定的相关标准

1.《腿式机器人性能及试验方法标准》：这是第一个与人形机器人相关的

国家标准，旨在解决以双足、四足为代表的具身智能机器人腿式机器人运

动性能指标不统一、试验条件不一致、测试方法不规范等问题。

但在安全要求，测试条件，性能测试方法等领域还没有最新系统的相关标

准，在此背景下，哈工大机器人技术与系统全国重点实验室结合自身在人形机

器人性能检测试验方面所积累的丰富经验，作为主编单位承担了《人形机器人

性能检测试验方法》的标准编制工作。

（三） 标准编制的目的、意义

标准制定的意义与影响

1.提升技术水平：标准的制定有助于推动人形机器人技术的持续创新和改进，

提升整体技术水平。

2.规范市场秩序：通过制定和实施统一的标准，可以规范人形机器人市场的竞

争秩序，防止恶意竞争和不合格产品的出现。

3.保障消费者权益：统一的标准为消费者提供了更加客观、准确的评估依据，

有助于保障消费者的合法权益。

4.促进国际合作：国内标准的制定与国际接轨，有助于提升中国在人形机器人

领域的国际竞争力和影响力。

（四） 标准特点

1.本标准在 GB_T 38124-2019服务机器人性能测试方法

GB/T 38244-2019机器人安全总则

GB/T 44253-2024巡检机器人安全要求

GB/T12643-2013机器人与机器人装备词汇

GB 31241-2022便携式电子产品用锂离子电池和电池组安全技术规范

GB/T 36276电力储能用锂离子电池



GB/T 33265教育机器人安全要求

GB/T18029.13 轮椅车 第 13 部分:测试表面摩擦系数的测定等国家标准指

导下进行人形机器人性能检测试验方法技术规范编制。并规定术语和定义，安

全要求，测试条件，性能测试方法等模块的基本要求。

（四）主要工作过程

1.编制准备阶段

二 标准编制 2024年 5月-6月。主编单位接到编制任务后，组织专业技

术人员成立编制组，开展大量的资料收集和前期调研工作，编写完成标准大纲、

标准初稿等。

2.征求意见阶段

2024年 10月出完成标准草案的完善，并小范围内部征求意见，根据反馈

意见修改形成征求意见稿，全面公开征求意见。

3.送审阶段

2024年 12月将进行专家审查，并根据专家审查意见修改了送审稿，最终

形成报批稿。

4.报批阶段

未进行

二 标准编制原则

（一）科学性原则：本标准编制是在科学理论和实践经验基础上，确保技

术要求和规范具有科学性和可行性，能够有效指导实际施工过程。

（二）统一性原则：本标准编制统一了各方的要求和标准，确保项目参建

单位在制定说明书时过程中能够按照该标准进行操作，参照统一标准，减少歧

义。

（三）公正性原则：本标准编制过程公正、公平、透明，确保标准的制定

过程中各方利益的平衡，不偏袒任何一方，保证标准的客观性和公信力。

（四）可操作性原则：本标准编制时充分考虑了实际操作性，确保项目参

建单位能够对照标准的要求进行人形机器人性能检测试验方法搭建，避免标准

过于理论化或难以实施的情况。

（五）合规性原则：本标准编制符合国家法律法规和相关行业的规范和标

准，确保标准的合法性和合规性，遵循国家政策和法律要求。



三 标准主要内容

1. 内容：本标准界定了人形机器人试验术语和定义，安全要求，测试条件，性

能测试方法等模块的基本定义、概念、各重要模块的功能、性能参数及可靠性

等。

2. 范围：本文件适用于人形机器人研发设计单位、生产制造企业、科研院所、

行业协会以及第三方服务商进行人形机器人系统开发、应用。

3.规范性引用文件：本标准编制时引用的标准规范等文件；

4.术语与定义：对本标准中所涉及的名词术语进行定义；

5.缩略语：对本标准中的缩略语进行解释；

四 预期经济效果

人形机器人性能检测试验方法的实施，预期将带来显著的经济效果。首先，

它将促进人形机器人性能检测试验方法标准化和产业化，降低研发和生产成本，

提高产品的市场竞争力。其次，规范的实施有助于提升产品质量和生产效率，

降低企业的技术更新成本。同时，规范的制定和推广将推动技术创新，促进新

产品和服务的开发，开拓新的市场机会。长远来看，这将有助于提升整个人形

机器人的智能化水平，增强中国制造业在全球市场的竞争力，为经济增长注入

新动力。

五 采用国际标准和国外先进标准情况

在编制人形机器人性能检测试验方法标准过程中，我们充分借鉴了国际标

准和国外先进标准，结合国内实际情况进行了深入研究与修订。通过与国际接

轨，确保我国人形机器人性能检测试验方法标准达到国内先进水平，为产业发

展提供有力支撑。

六 与有关的现行法律、法规和强制性国家标准的关系

在编制人形机器人性能检测试验方法标准过程中，我们严格遵循了相关的

现行法律、法规和强制性国家标准，确保标准的合规性和权威性。同时，我们

也充分考虑了人形机器人性能检测试验方法编制过程中，我们严格遵循了相关

https://baike.baidu.com/item/%E9%87%87%E7%94%A8%E5%9B%BD%E9%99%85%E6%A0%87%E5%87%86
https://baike.baidu.com/item/%E5%9B%BD%E5%A4%96%E5%85%88%E8%BF%9B%E6%A0%87%E5%87%86


的现行法律、法规和强制性国家标准，确保标标准的发展趋势和应用需求。

七 重大分歧意见的处理经过和依据

本标准在起草过程中未出现重大分歧意见。

八 标准性质的说明

建议本标准为推荐性标准。

九 贯彻标准的要求和措施建议

本标准经征求各相关方意见，已形成共识，标准实施之日起，各相关方将

遵照执行。

十 废止现行有关标准的建议

无。

十一 主要起草单位和联系方式

本标准主编单位：哈工大机器人技术与系统全国重点实验室

本标准参编单位：XXXXX，XXXXX

本标准主要起草人：XXX、XXX、
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