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前 言

本文件按照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。

本文件由中国电子节能技术协会机器人产业分会、浙江豪中豪健康产品有限公司共同提出。

本文件由中国电子节能技术协会归口。
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康复服务机器人 通用技术条件

1 范围

本文件规定了康复服务机器人（以下简称：机器人）的技术要求，描述了相应的试验方法，规定了

检验规则、标志、包装、使用说明书、运输和贮存的内容，并给出便于技术规定的产品分类。

本文件不适用于作为医疗用途的康复服务机器人。

2 规范性引用文件

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，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 191 包装储运图形符号标志

GB/T 2423.55 环境试验 第2部分：试验方法 试验Eh：锤击试验

GB/T 4706.1—2024 家用和类似用途电器的安全 第1部分：通用要求

GB/T 4706.10—2024 家用和类似用途电器的安全 第10部分：按摩器具的特殊要求

GB/T 12643—2025 机器人 词汇

GB/T 16754—2021 机械安全 急停功能 设计原则

GB 17927—2024 家具阻燃性能安全技术规范

GB/T 21551.2 家用和类似用途电器的抗菌、除菌、净化功能 第2部分：抗菌材料的特殊要求

GB 24436—2009 康复训练器械 安全通用要求

GB/T 26182—2022 家用和类似用途保健按摩椅

GB/T 37283 服务机器人 电磁兼容 通用标准 抗扰度要求和限值

GB/T 37284 服务机器人 电磁兼容 通用标准 发射要求和限值

GB/T 37704—2019 运动康复训练机器人通用技术条件

GB/T 38124—2019 服务机器人性能测试方法

GB 40165—2021 固定式电子设备用锂离子电池和电池组 安全技术规范

GB/T 41527—2022 家用和类似用途服务机器人安全通用要求

GB/T 45502—2025 服务机器人信息安全通用要求

3 术语和定义

GB/T 12643—2025、GB/T 4706.1—2024、GB/T 26182—2022 界定的以及下列术语和定义适用于本

文件。

3.1

康复服务机器人 rehabilitation service robot

为人类提供康复按摩和训练服务用以改善人的功能发挥，一般由非专业人士使用的服务机器人。

3.2

按摩机构 massage mechanism

为人体提供按摩功能的部件或组件。
注：实现按摩功能的方式包括但不限于按摩头动作、气袋挤压、EMS电刺激、磁刺激。

[GB/T 26182—2022，3.4，有修改]

3.3

按摩强度 massage intensity

按摩装置与按摩部位之间的梯度接触压力和运动频率的组合。一般通过按摩档位对不同的按摩强度

进行设置。

【来源：T/DZJN 261-2024,3.4】
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3.4

运行程序 operating program

在机器人内预先设置好的一系列运行软件，可通过对按摩/训练动作、动作频率、按摩/训练路径等

参数的设置形成不同的组合。

3.5

肢体 limb

人的上肢和下肢（不包括头、颈、躯干部分）。

[GB/T 37704—2019，3.1]

3.6

被动训练 passive training

完全由机器人施力于人体的某一部分肢体，从而带动肢体关节做运动的训练，动力来源于设备。

[GB/T 37704—2019，3.4]

3.7

主动训练 active training

肢体带动机器人运动而进行的训练，主要动力来源于受训者自身肌力。

[GB/T 37704—2019，3.5]

3.8

主动助力训练 assistive training

机器人提供辅助力，配合并帮助肢体进行运动，以使肢体做连贯运动的主动训练（3.7)。

[GB/T 37704—2019，3.6]

3.9

抗阻训练 resistive training

机器人提供阻力，肢体抵抗此外力进行运动，以恢复和锻炼肌力和肌肉耐力的主动训练（3.7)。

[GB/T 37704—2019，3.7]

3.10

云平台 cloud platform

通过云计算已定义的接口提供一种或多种能力的软硬件集合。

[GB/T 45301—2025，3.2]

3.11

人机交互 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。

[来源：GB/T 12643-2025，3.15，有修改]

3.12

人体康复数据库 human rehabilitation database

以数字化形式系统化存储、管理人体多维度体征与生理参数，并据此评估健康水平、生成以按摩和

肢体训练为基础的个性化健康干预方案，同时通过数据分析不断验证与优化方案有效性的数据集合。

3.13

按摩服务工作模式 massage service working mode

机器人按照预设程序或使用者指令，仅启用按摩功能模块，对使用者相关部位实施按摩作业的运行

状态。
注：在本工作模式下，运动训练功能模块不参与工作。

3.14

训练服务工作模式 training service working mode

机器人按照预设程序或使用者指令，仅启用运动训练功能模块，辅助使用者进行肢体运动训练的运

行状态。
注：在本工作模式下，按摩功能模块不参与工作。

3.15

复合工作模式 combined working mode

机器人同时启用按摩功能模块和运动训练功能模块，对使用者同步实施按摩作业和肢体运动训练的

运行状态。
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4 产品分类

4.1 按使用场所分类

按使用场所可分为：

a) 适用于家庭的机器人；

b) 适用于除养老场所、公共娱乐场所、病房以外的其他公共场所的机器人；

c) 适用于养老场所、公共娱乐场所、病房的机器人。

4.2 按控制方式分类

按控制方式可分为：

a) 全自主控制机器人，即机器人的控制信号全部来自机器人系统；

b) 半自主控制机器人，即机器人的控制信号大部分来自机器人系统；

c) 人工控制机器人，即机器人的控制信号全部来自使用者；

d) 其他控制机器人，即除上述方式以外的其他控制方式的机器人。

5 技术要求

5.1 基本结构

5.1.1 总体要求

5.1.1.1 机器人的安全应符合 GB/T 4706.1—2024、GB/T 4706.10—2024 和 GB/T 41527—2022 的要求。

5.1.1.2 机器人应包括本体、传感器、控制系统及相关应用软件，应配置体征参数测量装置和生理参

数监测装置。

5.1.1.3 机器人表面色泽应均匀一致，无划痕等缺陷；表面各部分应光滑，无毛刺、尖角、起泡。

5.1.1.4 金属部件不应有锈蚀及其他机械损伤。

5.1.1.5 文字、符号和标志应清晰、端正，工作部位应清晰可识别。

5.1.1.6 软包的填充物应充盈饱满，缝边应牢固规整，外表面不应有皱褶、褪色、跳线和破损等缺陷。

5.1.2 本体

5.1.2.1 本体可采用电动、气动、液动等驱动方式或其组合。采用电驱动方式，可由电网电源、可拆

卸电源装置或电池供电。

5.1.2.2 在正常工作状态下，使用者可接触的区域内，不应存在被剪切、卷入、挤压或碰撞的可能性。

5.1.2.3 本体机构运动应灵活、平稳、可靠。

5.1.3 传感器

5.1.3.1 本体的按摩机构应设置识别被按摩人体部位的传感器及按摩力度传感器。

5.1.3.2 直接与人皮肤接触的按摩机构宜设置测量皮肤表面含水量的传感器。

5.1.3.3 本体用于训练功能的关节运动单元应设置能测量位姿信息的传感器。

5.1.3.4 本体中与训练相关的关节运动单元上应设置具有力或力矩测量功能的传感器或装置。

5.1.3.5 本体宜设置能测量周边使用环境条件，如温度、湿度、噪声、光照度、空气质量的传感器或

装置。

5.1.4 控制系统

5.1.4.1 控制系统应单独设置电源开关和被动训练功能急停装置。急停装置应符合 GB/T 16754—2021

的要求。

5.1.4.2 控制系统应设置正常运行指示灯和故障指示灯。

5.1.4.3 控制系统应设置通信接口，支持 1 个或多个通信接口。

5.1.4.4 控制软件应满足以下安全要求：

a) 包含有效的预防和监控设置，以避免软件运行中可能产生的危险操作，预防设置应对可能产

生危险的误操作进行有效的提示或告警；
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b) 能针对软件的实时操作进行监控，并对越权行为或具有潜在危险的用户操作发出有效的提示

或告警；

c) 经过充分的黑盒和白盒测试，确保用户各种操作（包括误操作）不会使软件崩溃或导致机器

人产生错误或危险的动作。

5.1.4.5 控制软件应能实现机器人与使用者之间的语音对话，使用者通过语音对话来控制机器人或获

取信息。

5.1.4.6 控制系统应包括云平台，使用者通过移动终端设备登录云平台后应能实现对机器人的控制。

5.1.5 体征参数测量装置

体征参数测量装置用于包括但不限于身高、体重、腰围、肩高、肩宽、臂围、腿围、体脂率等身体

特征参数的测量。体征参数测量装置可部分或全部与机器人本体分离，分离的测量装置宜采用无线通信

方式向机器人本体传输数据。

5.1.6 生理参数监测装置

生理参数监测装置用于包括但不限于心电、心率、血氧饱和度、血压、体温、呼吸频率等生理参数

的监测。生理参数监测装置可部分或全部与机器人本体分离，分离的测量装置宜采用无线通信方式向机

器人本体传输数据。

5.1.7 应用软件

5.1.7.1 机器人宜包括音视频监测界面、数据显示界面、后台数据库和模拟康复训练的情景游戏等。

5.1.7.2 音视频监测界面可实时监测和记录使用者与机器人以及周边环境的动态音视频信息。

5.1.7.3 可视化界面可实时显示 5.2.3 规定的监测信息。

5.2 功能

5.2.1 按摩功能

5.2.1.1 机器人应具有以下按摩功能中的一种或多种：

a) 按摩头按摩；

b) 气动按摩；

c) 振动按摩；

d) EMS 电刺激按摩；

e) 磁刺激按摩。

5.2.1.2 按摩模式应可设定（单种按摩模式除外）。

5.2.2 康复训练功能

5.2.2.1 机器人可具有以下训练模式中的一种或多种：

a) 被动训练；

b) 主动训练（含主动助力训练、抗阻训练）；

c) 主被动混合训练。

5.2.2.2 训练模式应可设定（单种训练模式除外）。

5.2.3 信息监测功能

5.2.3.1 机器人应具有使用者在用功能信息的监测功能，监测信息包括但不限于所选择的按摩程序、

训练程序，当前按摩部位或训练部位，以及按摩强度、训练强度、按摩时间，运动时间、调整角度、运

动位姿、运动速度、相互作用力等。适用时，应显示发热部位温度、光照亮度、声音强弱等。

5.2.3.2 机器人宜具有音视频实时监测功能，并可记录使用者与机器人及周边环境的动态音视频信息。

5.2.3.3 机器人宜具有生理参数实时监测功能，监测参数可包括但不限于心电、心率、血氧饱和度、

血压、体温、呼吸频率等。

5.2.4 人机交互功能

机器人与用户的信息交互应至少按以下一种方式进行：

a) 界面交互可通过界面进行信息传递和交流的方式向机器人下达任务指令或进行对话；
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b) 语音交互可通过语音进行信息传递和交流的方式向机器人下达任务指令或进行对话。

5.2.5 云平台功能

5.2.5.1 云平台应提供计算和存储服务，包括提供机器人所需的计算和存储资源，以便其在云平台上

执行各种任务，如语音识别、自然语言处理、数据分析等。

5.2.5.2 云平台应提供安全服务，包括提供安全措施以保障机器人整个数据生命周期各个环节的数据

安全，如数据加密、身份认证等。

5.2.5.3 云平台可实时记录并保存 5.2.3 规定的监测信息，并具有查询、标记、存储等功能。

5.2.5.4 云平台应能建立、保存和更新使用者档案并提供给使用者及使用者授权帐户查询。使用者档

案应包括对使用者的识别以及云平台保存的 5.2.3 规定的监测信息。

5.2.5.5 云平台宜从使用者在用的其他体征参数和生理参数监测设备或运动监测设备获得数据传输，

完善使用者档案中的体征参数和生理参数数据并加入使用者的运动数据。

5.2.5.6 云平台宜实现对机器人控制以及消息推送功能，包含：

a) 机器人控制：云平台通过与机器人的通信接口，实现对机器人的远程控制。例如，平台可发

送指令给机器人，控制其移动、执行特定任务、与环境交互等。

b) 机器人状态监控：云平台可实时监控机器人的状态，包括位置、传感器数据、电量等。通过

对机器人状态的监控，了解机器人的运行情况，并做出相应的控制决策。

c) 机器人任务及优先级管理：云平台管理机器人的任务队列，并根据任务的优先级进行调度和

分配。平台可根据任务的紧急程度、资源需求等因素，合理安排机器人的任务执行顺序。

d) 机器人异常行为处理：云平台可检测和处理机器人的异常行为。当机器人出现故障、遇到障

碍物、执行任务失败等情况时，可采取相应的措施，例如重新规划任务、发送警报、通知维

修人员等。

e) 消息推送：将消息推送给服务机器人和使用者移动终端设备的显示端，用于通知和提醒。

5.2.5.7 感知

云平台可为接入平台的机器人提供多种感知智能计算服务，为机器人的认知、决策和控制提供支持，

包括以下四个部分。

a) 视觉感知与计算：通过视觉传感器来获取机器人的视觉信息，例如图像、视频流等。通过视

觉感知功能，机器人可进行人脸识别、姿态估计等视觉任务。

b) 听觉感知与计算：通过听觉传感器来获取机器人的听觉信息，如声音、语音等。通过听觉感

知功能，机器人可进行语音识别、语音合成、声源定位等听觉任务。

c) 触觉感知与计算：通过触觉传感器来获取机器人的触觉信息，例如接触力、温度等。通过触

觉感知功能，机器人可进行力控操作等触觉任务。

d) 融合感知与计算：将不同感知模块的数据进行融合，以提供更准确和全面的感知信息。通过

融合感知功能，机器人可进行场景理解、环境建模等复杂的感知任务。

5.2.5.8 认知

云平台可为机器人提供智能化、个性化的认知功能服务，包含以下四个部分。

a) 知识库建立：建立知识库以存储和组织机器人所需的知识和信息，如人体康复数据库。知识

库包括事实、规则、概念等，以及它们之间的关系。

b) 知识库查询：机器人可通过查询知识库来获取相关的知识。

c) 意图理解：使用自然语言处理和机器学习等技术，对用户的输入进行意图理解。通过分析用

户的语言表达，平台可识别用户的意图，例如用户的问题、需求或指令。

d) 知识推理：使用推理引擎和逻辑推理等技术，对知识库中的知识进行推理和推断。通过对知

识的逻辑关系和规则进行推理，平台可生成新的知识或推断出答案。

5.2.5.9 决策

云平台可为机器人提供智能的决策能力，能根据任务要求、环境条件、使用者体征参数、生理参数

和运动数据，自动规划任务和调整策略，以实现高效、灵活的任务执行。同时，它还可识别和处理异常

情况，保证使用者的安全以及机器人的稳定性。包含以下两个部分。



T/DZJN **-20**

6

a) 任务规划：使用机器人控制算法和优化技术，对机器人的任务进行规划和安排。任务规划包

括任务分解、路径规划、资源分配等，以确保机器人能高效地完成任务。

b) 异常决策：通过监测和分析机器人的运行状态，识别和处理异常情况。当机器人面临意外情

况或无法完成任务时，平台可采取相应的决策，例如重新规划任务、调整执行策略等，以保

证机器人的稳定运行。

5.2.6 数据分析功能

5.2.6.1 机器人参数分析应能实时判断机器人运行状态。

5.2.6.2 生理参数分析应能实时反映使用者身体异常状况。

5.2.6.3 体征参数结合生理参数分析应能反映使用者的身体健康状况。

5.2.6.4 机器人与使用者交互作用力的分析应能实时体现训练状态。

5.2.7 安全保护功能

5.2.7.1 每次开机或者重置时，机器人应有自检和报错功能。

5.2.7.2 运行时若操作不当，机器人应仍能保证安全使用。
注：操作不当指运行参数设置错误等。

5.2.7.3 被动训练时，有运行范围限定要求的运动部位应提供终端限位或其他限位方式作为最终的行

程限位措施，以防止运动部件有超出运行范围限定的过冲。

5.2.7.4 机器人应具有急停功能，启动急停装置后，机器人应能保持在不可用的状态。

5.2.7.5 机器人应具有声光报警功能，静音和复位时不应停止视觉报警提示。对于配置生理参数监测

模块的机器人，还应具有生理报警功能，生理报警信号可延时发出。

5.2.7.6 电源中断时和恢复通电后，肢体固定装置应保持在停止时的状态或仅可顺应使用者的肢体运

动。

5.2.8 故障报警和分析

机器人宜在本机端发生故障时自动采取报警措施，并符合以下要求：

a) 可对自身各主要功能部件状态进行部分或全部自检，例如：电机、气泵气阀、电热元件等部

件工作状态；

b) 可预测潜在的故障，并在故障发生前提前预测，提示后端，且具有是否启用该功能的权限，

例如：部件磨损、电机寿命等潜在故障；

c) 可通过操作系统对本机进行在线诊断，且具有是否启用该功能的权限；

d) 可通过操作系统将故障信息和经营者信息发送到售后服务部门进行自动报修，且具有是否启

用该功能的权限。

5.2.9 在线升级

机器人宜具备在线升级的能力，具体要求如下：

a) 在线升级时应保证网络安全；

b) 升级后的机器人功能应正常；

c) 升级异常后，应能恢复原来版本，且各个功能可正常使用，机器人能恢复到原来的状态；

d) 可通过以下任意一种或几种方式查看升级后的版本信息：

——本机控制器；

——控制终端 APP；

——云平台。

5.3 性能

5.3.1 按摩强度

机器人的按摩强度等级划分应当符合制造商的说明，并在使用说明中明确表示。

5.3.2 按摩力度

机器人的按摩头和按摩气袋应具有按摩力度调节功能，不同力度档位之间应存在可测量的力度差异，

且力度应随档位递增而增大。
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5.3.3 运动阻力

抗阻训练时的运动阻力应可设定或调节。

5.3.4 运动速度

被动训练时运动速度应可设定。

5.3.5 驱动力矩

驱动力矩不应超过制造商的规定值。

5.3.6 关节运动角度

主动训练时，机器人可满足的关节运动角度不应小于相应的人体关节正常活动度。

被动训练时，关节运动角度应可在相应的人体关节正常活动度范围内进行设定或调节，且实际关节

运动角度相对于设定值或调节值的允差不应超过 5°，但不应超过最大活动范围的起始位置和终点位置

允许的极限值。

5.3.7 运行程序

机器人应能实现制造商声明的运行程序。

5.3.8 工作时间

按摩时间和训练时间应可在制造商规定的范围内进行设定并显示，计时的示值误差不应超过设定值

的±10%。

5.3.9 带有加热功能的温度要求

在环境温度为23℃±2℃的条件下，机器人以额定电压供电，在正常工作状态下，加热部位温度满

足：

a) 持续加热部位加热时间小于 5min，与人体接触的加热部位的表面温度不应大于 55℃；

b) 持续加热部位加热时间超过 5min，与人体接触的加热部位的表面温度不应大于 44℃。

5.3.10 语音唤醒

机器人语音唤醒要求如下：

a) 唤醒时间≤2s；

b) 唤醒成功率≥90%。

5.3.11 语音识别

机器人语音识别要求如下：

a) 响应时间≤2s；

b) 语音交互成功率≥90%。

5.3.12 耐久性和疲劳强度

5.3.12.1 按摩功能部件耐久性

机器人按摩功能部件按 6.3.12.1 的方法连续运行 1000 h 后，结构无损坏，各种功能应正常。

5.3.12.2 训练功能部件疲劳强度

训练中运动的部件，按6.3.12.2进行疲劳强度试验后不应产生任何裂纹、破损等现象，并仍可按使

用说明书进行正常操作和使用。

当机器人训练功能部件由两种以上（含两种）的独立功能单元组成时，每一单元都应能经受疲劳强

度试验。

5.4 机械安全
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机器人的防护外壳与内部零部件应完整且设计合理，不应在可预见的应用场景中，由于其机械结构

与机械强度的设计不足而出现任何危险，例如，机器人外观结构上的棱角在使用过程中，可能会由于使

用者的不当操作而带来危险，应将其倒圆和磨光，排除正常功能设计。

机器人应具备防夹措施，最大夹持力不应大于 100N，一旦出现误夹人的情况，在达到最大夹持力

之前，夹持部位应能自动启动防夹动作，避免伤害。机器人具有手部按摩功能时，两只手臂不能同时被

夹持。防护性的皮套、布料等的锁紧拉链应牢固、可靠；应使用工具方能拆卸。

经 6.4 试验后，机器人外观结构不发生损坏且不影响其正常使用。

5.5 卫生安全

声称具备抗菌防霉功能的机器人，与人体接触的部位应具备抗细菌和霉菌功能，抗菌率不应低于

90.0%(抗菌对数值不应小于1.0)，其防霉等级应为0级或1级。

5.6 运行数据操作优先级要求

机器人的运行数据可分为多种类型，有操作冲突时，机器人针对多个操作指令的执行参照下述优先

顺序，机器人升级或程序更新的权限由用户确定：

a) 机器人故障报警；

b) 本机系统配置指令；

c) 网络系统配置指令；

d) 机器人状态汇报或备份；

e) 人机控制及查询指令；

f) 网络人机控制及查询指令；

g) 消息传送；

h) 音视频文件传输与播放。

5.7 锂离子电池

锂离子电池应符合GB 40165—2021的要求。

5.8 信息安全

信息安全应符合GB/T 45502—2025的要求。

5.9 工作噪声

机器人分别在按摩服务工作模式、训练服务工作模式下产生的工作噪声不应大于60dB(A)。

5.10 电磁兼容性

电磁兼容性应符合GB/T 37283和GB/T 37284的要求。

5.11 阻燃性

5.11.1.1 设计为在家庭使用的机器人阻燃等级水平应达到 GB 17927-2024 规定的阻燃Ⅰ级。

5.11.1.2 设计为在除养老场所、公共娱乐场所、病房以外的其他公共场所使用的机器人阻燃等级水平

应达到 GB 17927—2024 规定的阻燃Ⅱ级。

5.11.1.3 设计为养老场所、公共娱乐场所、病房使用的机器人阻燃等级水平应达到 GB 17927-2024

阻燃Ⅲ级。

6 试验方法

6.1 基本结构试验

6.1.1 总体要求试验

6.1.1.1 机器人的安全按 GB/T 4706.1—2024、GB/T 4706.10—2024 和 GB/T 41527—2022 的规定，适

用时，在按摩服务工作模式、训练服务工作模式和复合工作模式下分别进行试验。

6.1.1.2 结合使用说明书检测机器人的产品组成是否包含本体、传感器、控制系统、应用软件、体征

参数测量装置和生理参数监测装置。
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6.1.1.3 目视检查机器人表面色泽和缺陷；目视检查和用试纸或纤维布擦抹机器人外表面有无毛刺、

尖角或起泡。

6.1.1.4 目视检查金属部件是否出现锈蚀或其他机械损伤。

6.1.1.5 目视检查文字、符号和标志是否清晰、端正；工作部位是否清晰可识别。

6.1.1.6 目视检查软包填充物是否充盈饱满与缝边是否牢固规整；以及外表面是否存在皱褶、褪色、

跳线和破损等缺陷。

6.1.2 本体检验

6.1.2.1 连接机器人系统并开机空载运行，对于不同的驱动方式，按使用说明书模拟操作，检测是否

可驱动机器人运动。
示例 1：对于电动驱动式，加电启动电机等驱动系统，检测是否可驱动机器人运动。

示例 2：对于气动驱动式，启动气动泵或气囊等驱动系统，检测是否可驱动机器人运动。

示例 3：对于液压驱动式，启动液压驱动系统，检测是否可驱动机器人运动。

6.1.2.2 在使用者可触及的区域内，采用模拟试用的方法，检验是否存在被剪切、卷入、挤压或碰撞

的可能。

6.1.2.3 按使用说明书模拟操作，观察各关节运动单元上设置的位姿信息测量传感器输出是否连续无

跳变和稳定可靠；在被动训练模式下按使用说明书设定运动速度，观察运动速度是否发生改变。

6.1.3 传感器检验

6.1.3.1 结合使用说明书观察是否有识别被按摩人体部位的传感器及按摩力度传感器，启动运行后检

测是否可输出被按摩人体部位和按摩力度。

6.1.3.2 结合使用说明书观察直接与人皮肤接触的按摩机构是否有测量皮肤表面含水量的传感器，启

动运行后检测是否可输出皮肤表面含水量。

6.1.3.3 结合使用说明书观察是否有测量位姿的传感器，启动运行后检测是否可输出机器人关节运动

单元的位姿。

6.1.3.4 结合使用说明书观察是否有力或力矩的传感器或装置，启动运行后检测是否可输出关节运动

单元的力或力矩。

6.1.3.5 结合使用说明书观察是否有能测量周边使用环境条件的传感器，启动运行后检测是否可输出

使用环境的温度、湿度、噪声、光照度、空气质量等信息。

6.1.4 控制系统检验

6.1.4.1 结合使用说明书，观察控制系统是否单独设置电源开关和被动训练功能急停装置，并按使用

说明书规定的方法模拟操作急停装置，检查急停装置是否符合 5.1.4.1 的要求。

6.1.4.2 结合使用说明书，观察控制系统是否配置正常运行指示灯和故障指示灯。

6.1.4.3 按使用说明书模拟操作，检验控制系统能否接收传感器检测信息，能否通过通信接口发送控

制指令。

6.1.4.4 按使用说明书操作控制软件，检验是否符合 5.1.4.4 的要求。通过查看制造商提供的测试报

告，并操作控制软件观察是否出现软件崩溃或导致机器人产生错误或危险动作的情况，判断符合性。

6.1.4.5 结合使用说明书，观察控制系统是否具备语音对话功能，并按使用说明书的规定通过语音对

话控制机器人，应能实现对机器人的正确控制。

6.1.4.6 结合使用说明书，检查机器人是否配置云平台控制功能，并检查通过云平台是否能实现对机

器人的正确控制。

6.1.5 体征参数测量装置检验

按使用说明书进行体征参数测量模拟操作，检测是否方便测量，是否可测量包括但不限于身高、体

重、腰围、肩高、肩宽、臂围、腿围、体脂率等身体特征参数。使用与主体分离的测量装置时，检查分

离的测量装置是否采用无线通信方式向机器人本体传输数据。

6.1.6 生理参数监测装置检验

按使用说明书进行生理参数监测模拟操作，检测是否方便测量，是否可监测包括但不限于心电、心

率、血氧饱和度、血压、体温、呼吸频率等生理参数。

6.1.7 应用软件检验
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6.1.7.1 按使用说明书模拟操作，观察有无音视频监测界面、数据显示界面、后台数据库和模拟康复

训练的情景游戏。

6.1.7.2 按使用说明书模拟操作，观察有无实时监测和记录受训者与机器人以及周边环境的动态音视

频信息功能。

6.1.7.3 按使用说明书模拟操作，观察是否可实时显示 5.2.3 规定的监测信息。

6.2 功能试验

6.2.1 按摩功能试验

6.2.1.1 按使用说明书模拟操作，检验按摩模式种类是否符合 5.2.1.1 的要求。

6.2.1.2 对非单种按摩模式的机器人，按使用说明书模拟操作，检验按摩模式的设定功能。

6.2.2 康复训练功能试验

6.2.2.1 按使用说明书模拟操作，检验训练模式种类是否符合 5.2.2.1 的要求。

6.2.2.2 对非单种训练模式的机器人，按使用说明书模拟操作，检验训练模式的设定功能。

6.2.3 信息监测功能试验

6.2.3.1 按使用说明书模拟操作，检验是否具有与使用者之间运动信息的监测功能，且监测信息是否

包括但不限于所选择的按摩程序、训练程序，当前按摩部位或训练部位，以及按摩强度、训练强度、按

摩时间，运动时间、调整角度、运动位姿、运动速度、相互作用力等。机器人具备相应功能时，检查监

测信息是否包括发热部位温度、光照亮度、声音强弱等。

6.2.3.2 按使用说明书模拟操作，检验是否具有音视频实时监测功能，且是否可记录受训者与机器人

及周边环境的动态音视频信息。

6.2.3.3 按使用说明书模拟操作，检验是否具有生理参数实时监测功能，监测参数是否包括但不限于

心电、心率、血氧饱和度、血压、体温、呼吸频率等。

6.2.4 人机交互功能试验

按使用说明书模拟操作，检验机器人是否具有界面交互或语音交互实现机器人与用户的信息交互。

6.2.5 云平台功能试验

按说明书的规定登录云平台，观察云平台信息并通过云平台操作机器人以检查是否能实现5.2.6规

定的各项功能。

6.2.6 数据分析功能试验

6.2.6.1 按使用说明书模拟操作，检验是否具有实时判断机器人运行状态的参数分析功能。

6.2.6.2 按使用说明书模拟操作，检验是否具有实时反映使用者身体异常状况的生理参数分析功能。

6.2.6.3 按使用说明书模拟操作，检验是否具有结合体征参数结合生理参数反映使用者身体健康状况

的分析功能。

6.2.6.4 按使用说明书模拟操作，检验是否具有实时体现训练状态的机器人与受训者交互作用力的分

析功能。

6.2.7 安全保护功能试验

6.2.7.1 开机和重置时，观察是否有自检和报错功能。

6.2.7.2 故意设置错误的运行参数，启动运行后观察能否保证安全使用。

6.2.7.3 按使用说明书模拟操作，观察有运行范围限定要求的运动部位是否提供终端限位或其他限位

方式作为最终的行程限位措施，且该措施是否可正常实施。

6.2.7.4 急停功能的试验方法同 6.1.4.1。

6.2.7.5 按使用说明书模拟操作声光报警功能，观察静音和复位时是否停止视觉报警提示。对于配置

生理参数监测装置的机器人，按使用说明书模拟操作生理报警功能，观察是否可正常工作。
示例 1：关闭传感器信息通信，无信号输出，观察故障指示灯是否有指示，是否可声光报警。

示例 2：切断电机控制回路，电机失效，观察故障指示灯是否有指示，是否可声光报警。

6.2.7.6 在正常工作状态下切断电源，观察肢体固定架是否保持在停止时的状态或仅可顺应受训者的

肢体运动。然后恢复通电，重复检验。
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6.2.8 故障报警和分析试验

视检说明书是否有自检、自动报修、在线诊断、故障预测等功能的相关声明。如有相关声明，通过

视检和声明的操作方法进行测试，并按照表1在机器人的本机端人为操作设定故障，确认机器人是否能

检测出故障并通过网络报警通知操控系统远程端。如果有其他故障，可根据制造商自定义故障设置方法

测试。

表 1 故障列表

序号 故障类型 故障设置方法

1 断电 电源连接断开

2 按摩或训练功能件插线松脱 按摩或训练功能件插线断开

3 电机故障 电机供电线断开和短路

4 气泵故障 气泵供电线断开和短路

5 气阀故障 气阀供电线断开和短路

6 发热元件故障 发热元件供电线断开和短路

7 体征或生理传感器故障 体征或生理传感器供电线断开

6.2.9 在线升级

试验时由制造方提供升级前后不同版本号的升级程序和错误的升级程序，进行在线升级测试，在线

升级测试项见表2。

表 2 在线升级测试项

序号 测试项 测试要求 记录要求

1 正常升级测试 升级成功，各个功能正常使用 是否有升级记录，正确显示升级后的版本信息

2 异常升级检测

下载过程中断网、断电，重新开机后，

系统恢复原来版本，且各个功能可正常

使用

是否有升级异常记录

升级过程中断电，重新上电，开机后系

统恢复原来版本或继续升级到已下载的

版本，且各个功能可正常使用

错误的升级程序，终止系统升级，重新

开机后系统恢复原来版本，且各个功能

可正常使用

其他升级失败的情况，重新开机后系统

恢复原来版本，且各个功能可正常使用

6.3 性能试验

6.3.1 按摩强度试验

按使用说明书模拟操作，在按摩服务工作模式下，将按摩功能调至不同档位，检验机器人的按摩强

度等级划分是否与说明书的内容保持一致。

6.3.2 按摩力度试验

按使用说明书模拟操作，在按摩服务工作模式下，将按摩力度依次调至各档位，采用力传感器在按

摩头或按摩气袋与模拟人体接触面上测量输出力。不同档位之间的输出力应存在差异，且输出力应随档

位递增而增大，结果应与制造商使用说明书中的声明一致。

6.3.3 运动阻力试验

按使用说明书模拟操作，在训练服务工作模式下，检测抗阻训练时是否可正常设定或调节运动阻力。

6.3.4 运动速度试验

按使用说明书模拟操作，在训练服务工作模式下，检测被动训练时是否可正常设定运动速度。

6.3.5 驱动力矩试验
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按使用说明书设定最大驱动力矩，在训练服务工作模式下，采用力矩测试仪进行测量，并与制造商

的规定值进行比对。

6.3.6 关节运动角度试验

6.3.6.1 在训练服务工作模式下，对主动训练时的关节运动角度，按使用说明书模拟试用时采用角度

仪测量始末位置的角度。

6.3.6.2 在训练服务工作模式下，对被动训练时的关节运动角度，在空载状态下采用角度仪选取三点

（分别为最大设定值的 100%、50%、20%）测量，并计算与设定值之间的偏差。

6.3.7 运行程序试验

按使用说明书的规定操作机器人，应正确实现说明书中声明的功能。

6.3.8 工作时间试验

按使用说明书模拟操作，分别检验按摩时间和训练时间是否可正常设定和显示，并选取可设定的最

长时间或1h（二者取较小值）,启动运行后采用电子秒表进行计时，计算显示时间相对于实测时间之间

的偏差。

6.3.9 带加热功能的温度测试

在环境温度为 23℃±2℃的条件下，机器人以额定电压供电，测量加热部位的温度。

6.3.10 语音唤醒

按GB/T 38124—2019中5.6.1规定的方法进行试验。

6.3.11 语音识别

按GB/T 38124—2019中5.6.3规定的方法进行试验。

6.3.12 耐久性试验

6.3.12.1 按摩功能部件耐久性试验

对使用者躺、坐姿势进行按摩的机器人，在按摩服务工作模式下，按GB/T 26182—2022中6.13规定

的方式进行试验。对使用者以其他姿势进行按摩的机器人以额定电压供电在空载下工作。

6.3.12.2 训练功能部件疲劳强度试验

对训练中运动的部件，在训练服务工作模式，尽可能在接近正常使用频率或小于1Hz,和无冲击状态

下对运动部件进行疲劳强度检验，当已经进行一种以上的功能试验后，再进行每个单独试验前可更换已

经使用过的共用件。宜采用下列试验条件：

a) 检验载荷：正常工况时允许承载的最大载荷；

b) 运动范围：超过 80%的允许运动范围；

c) 承载方向：同正常工况时的承载方向，或与 50%的人员确定的运动规律相一致；

d) 循环次数：与产品的预期安全使用寿命相适应，宜不少于 10 万次（完成一个往复运动为 1 次）。
示例：共用件包括绳索、滑轮、轴承等。

6.4 机械安全试验

通过风险评估，结合机器人的结构设计，根据风险分析的结果，确定机器人外观结构中可能的薄弱

部位，按GB/T 2423.55的规定，对机器人外观结构的薄弱部位，每一个点进行6次能量为0.7 J的冲击测

试。

注：外观结构中的显示屏、灯罩、按钮等不进行该冲击试验。

测试防夹安装可靠性，模拟人被误夹情况下，测试夹持部位的最大夹持力，并观察达到设定的最大

夹持力之前，夹持部位是否能自动启动防夹动作，最大夹持力应小于100N。对于有手臂按摩功能的机器

人，两只手臂同时放入按摩扶手上，不应同时被夹持。

6.5 卫生安全试验

具有抗菌功能的材料或其制成的部件，抗菌率按照GB/T 21551.2描述的方法进行试验。
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具有防霉功能的材料或其制成的部件，防霉等级按照GB/T 21551.2描述的方法进行试验。

6.6 运行数据操作优先级试验

通过视检及适当的试验（如果有需要）检查操作指令的优先顺序，并检查机器人升级或程序更新是

否需要得到用户的确认。

6.7 锂离子电池安全试验

按GB 40165—2021规定的方法进行试验。

6.8 信息安全试验

按GB/T 45502—2025规定的方法进行试验。

6.9 工作噪声试验

在按摩服务工作模式下工作噪声试验按照GB/T 26182—2022中6.4规定的方法进行。

在训练服务工作模式下工作噪声试验按照GB 24436—2009中6.7规定的方法进行。

6.10 电磁兼容性试验

按GB/T 37283和GB/T 37284规定的方法进行试验。

6.11 阻燃性试验

按GB 17927规定的方法进行试验。

7 检验规则

7.1 检验分类

检验分为出厂检验和型式检验。

7.2 检验项目

检验项目见表3。

表 3 出厂检验项目、要求和试验方法

序号 检验项目 技术要求 试验方式 出厂检验 型式试验

1 标志 8.1 视检 √ √

2 基本结构

5.1

5.1.1.1只做

泄漏电流

电气强度（冷态）

接地电阻

6.1

GB/T 4706.1-2024
√ √

3

功能

按摩功能 5.2.1 6.2.1 √ √
4 康复训练功能 5.2.2 6.2.2 √ √
5 信息监测功能 5.2.3 6.2.3 √ √
6 人机交互功能 5.2.4 6.2.4 √ √
7 云平台功能 5.2.5 6.2.5 — √
8 数据分析功能 5.2.6 6.2.6 — √
9 安全保护功能 5.2.7 6.2.7 — √
10 故障报警和分析 5.2.8 6.2.8 — √
11 在线升级 5.2.9 6.2.9 — √
12

性能

按摩强度 5.3.1 6.3.1 — √
13 按摩力度 5.3.2 6.3.2 — √
14 运动阻力 5.3.3 6.3.3 — √
15 运动速度 5.3.4 6.3.4 — √
16 驱动力矩 5.3.5 6.3.5 — √
17 关节运动角度 5.3.6 6.3.6 — √
18 运行程序 5.3.7 6.3.7 √ √
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序号 检验项目 技术要求 试验方式 出厂检验 型式试验

19

性能

工作时间 5.3.8 6.3.8 — √
20 带有加热功能的温度要求 5.3.9 6.3.9 — √
21 语音唤醒 5.3.10 6.3.10 — √
22 语音识别 5.3.11 6.3.11 — √
23 耐久性和疲劳强度 5.3.12 6.3.12 — √
24 机械安全 5.4 6.4 — √
25 卫生安全 5.5 6.5 — √
26 运行数据操作优先级要求 5.6 6.6 — √
27 锂离子电池 5.7 6.7 — √
28 信息安全 5.8 6.8 — √
29 工作噪声 5.9 6.9 — √
30 电磁兼容性 5.10 6.10 — √
31 阻燃性 5.11 6.11 — √
注：“√”表示进行该项检验，“—”表示不进行该项检验。

7.3 型式检验

型式检验应包括但不限于本文件规定的所有试验项目。

当有下列情况之一，应进行型式检验：

a) 新设计制造的机器人或老产品转厂试制定型时；

b) 结构、工艺、材料有重大改变；

c) 正常生产时,每两年进行一次；

d) 产品停产 1 年以上，恢复生产；

e) 出厂检验结果与上次型式检验有较大差异；

f) 国家市场监督管理部门提出进行型式试验的要求时。

7.4 出厂检验

出厂检验应逐台检验，全部检验合格后方可出厂。

8 标志、包装、使用说明书、运输和贮存

8.1 标志

8.1.1 本体上应有永久性标牌，标牌应置于明显位置，且应安装牢固、表面光滑、字迹清晰，并应标

明下列内容：

a) 产品名称

b) 产品型号；

c) 制造商名称或商标；

d) 制造商厂址；

e) 生产日期和出厂编号；

f) 电源性质的符号(标有额定频度的除外)，额定电压或工作电压范围，单位为伏(V)；

g) 额定输入功率，单位为瓦(W)；

h) 按摩服务工作模式的输入功率，单位为瓦(W)；

i) 训练服务工作模式的输入功率，单位为瓦(W)。

8.1.2 应在机器人明显部位设置以下永久性的警示标识：

a) 老人、儿童、智障者等使用的器械的警告标记；

b) 不当操作可能带来安全隐患的警告标记。

8.2 使用说明书

使用说明书应包含但不限于以下内容：

a) 使用环境条件的说明；

b) 产品外观及尺寸说明；

c) 产品技术参数说明；

d) 预期条件下的安全性说明；
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e) 应用限制的说明；规定最小安全距离，并在醒目位置张贴安全标识；

f) 按规定用途使用的说明；

g) 使用和操作的说明；

h) 维护和维修的说明；

i) 安全警告的说明。

8.3 包装

8.3.1 包装应牢固可靠，在运输过程中防止受损，并应有可靠的防潮防尘措施。包装内应附有合格证，

使用说明、装箱清单、保修卡等。

8.3.2 外包装表面应标明以下内容：

a) 产品名称、型号、规格；

b) 执行标准编号；

c) 产品的批号或生产日期；

d) 制造商和生产厂地址；

e) 毛重、净重，单位为千克(kg)；

f) 包装箱的外形尺寸(长×宽×高)，单位为毫米(mm)；

g) 符合GB/T 191规定的包装储运图示标识。

8.4 运输

产品在装卸过程中,应轻装轻卸，码放整齐,严禁滚动和抛掷；在运输过程中应防止剧烈振动和挤压，

应有遮篷，防止日晒雨淋，不得与有毒、有污染的物品混运，防止化学物品侵蚀。

8.5 贮存

产品应贮存在通风、干燥的库房内,周围不得有腐蚀性的物品存在。堆码高度不应高于包装箱上标

明的堆码层数。存储环境温度为-10℃~+45℃，相对湿度应小于80%。
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