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	6　 试验方法
	6.1　 试验条件
	6.2　 试验仪器和设备
	6.2.1　 测量仪器和设备的一般要求：

	6.3　 一般要求检查
	6.4　 基本功能试验
	6.4.1　 环境信息感知功能试验
	机器人置于不同温度、氧气环境，比对本机采集数据与标准计量设备读数，数据采集显示正常、误差符合指标即合格。
	6.4.2　 人体生命体征探测功能试验
	将生命体征模拟源置于机器人探测有效范围，控制终端可准确识别并提示人体生命信号为合格。
	6.4.3　 自主导航行走功能试验
	设置 3 处带有障碍物的目标点位，机器人可自主规划路径、避障并抵达目标点为合格。
	6.4.4　 图像传输功能试验
	建立通信链路，控制终端可稳定接收清晰、无持续断帧的实时视频图像为合格。
	6.4.5　 语音通话功能试验
	机器人与控制终端建立通信，双向对讲语音清晰、无严重失真为合格。
	6.4.6　 自组网通讯功能试验
	多台机器人开机自动组网，主链路断开后可中继转发，各类数据传输正常为合格。
	6.4.7　 照明功能试验
	机器人置于暗光环境，远程开启照明装置，照明可正常启闭，控制端图像中可清晰辨识周边环境为合格。
	6.4.8　 物质补给功能试验
	搭载补给物资后启动投放机构，物资输送释放顺畅无泄漏卡滞即为合格；未配置本项功能不判定不合格

	6.5　 主要技术指标试验
	6.5.1　 机器人重量测试
	6.5.2　 机器人有效载荷
	6.5.3　 最高运行速度测试
	6.5.4　 最大爬、下坡角度
	6.5.5　 通行入口测试
	设置 5 cm×5 cm 矩形通道，通道长度不小于机器人本体长度；操作机器人通过通道，可稳定顺利通过则符合 5.4 要求。
	6.5.6　 机载设备生命体征探测距离和精度测量
	开启机器人，使机器人进入正常工作状态，设计机器人机载设备生命探测模块，探测距离范围测试方法如图1所示。生命探测仪装置与探测目标之间隔空气介质，进行探测，根据生命探测装置的最大纵向探测距离值L（L=10m），将探测目标置于生命探测仪装置正前方L远处，每次的探测距离值与实际距离值的差值即为探测距离误差。记录其测量结果，测量3次取平均值平均值应满足5.4要求。
	图 2机载设备生命体征探测距离和精度测量
	6.5.7　 图像传输帧率和图像分辨率
	6.5.8　 无线最大续航能力测试
	机器人满电状态，以 0.5 m/s 速度行进，直至欠压报警，记录连续正常工作时间，结果应符合 5.4 要求
	6.5.9　 通讯方式和距离
	6.5.10　 防护性试验

	6.6　 控制性能试验
	6.7　 工作稳定性试验
	6.8　 电气安全
	6.8.1　 绝缘电阻试验
	绝缘电阻按照GB/T5226.1-2008中18.3的规定及表5要求进行。
	6.8.2　 工频耐压试验
	按表1章规定的试验方法进行。
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