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本标准规定了工业机器人应用编程职业技能等级所对应的工作领域、工作

任务及职业技能要求。

本标准适用于工业机器人应用编程职业技能培训、考核与评价，相关用人

单位的人员聘用、培训与考核可参照使用。

下列文件对于本标准的应用是必不可少的，凡是注明日期的引用文件，仅

注明日期的版本适用于本标准。凡是不注明日期的引用文件，其最新版本适用

于本标准。

GB 11291.2-2013 机器人与机器人装备 工业机器人的安全要求 第2部分：

机器人系统与集成

GB/T 19400-2003 工业机器人 抓握型夹持器物体搬运 词汇和特性表示

GB/T 16977-2005 工业机器人 坐标系和运动命名原则

GB/T 20867-2007 工业机器人 安全实施规范

GB/T 29824-2013 工业机器人 用户编程指令

GB/T 35412-2017 托盘共用系统电子标签（RFID）应用规范

GB 11291.2-2013、GB/T 20867-2007、GB/T 29824-2013界定的以及下列术

语的定义适用于本标准。

机器人系统的预期使用，即机器人系统的加工工艺、任务和预期目的。

示例：搬运、码垛、装配、喷漆。
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将机器人和其他设备或另外的机器（含其他机器人）组合成能完成如零部

件生产的有益工作的机器系统。

包含相关的机器和设备以及相关的安全防护空间和保护装置的一个或多个

机器人系统。

由在单独或相连的安全防护空间内执行相同或不同功能的多个机器人单元

和相关设备构成。

机器人厂家在开发机器人编程指令中必须具备的指令。

为使机器人完成其任务而专门设计并安装于机器人腕部末端，直接执行工

作要求的装置。如焊枪、焊钳、切割枪、夹持器等。

工业机器人执行任务时，其手腕参考点所能掠过的空间。

能用于对机器人进行编程或使机器人运动，并与控制系统相连的手持式单

元仪器。

中等职业学院：工业机器人技术应用、机电设备安装与维修、机电技术应

用、电气运行与控制、电气技术应用、电子与信息技术、数控技术应用、模具

制造技术专业。
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高等职业学校：工业机器人技术、机电一体化技术、电气自动化技术、智

能控制技术、工业网络技术、数控设备应用与维护、焊接技术与自动化、机械

制造与自动化、模具设计与制造、自动化生产设备应用、工业过程自动化技术

等专业。

应用型本科学校：机器人工程、智能制造工程、自动化、电气工程及其自

动化、机械设计制造及其自动化、机械电子工程等专业。

主要面向工业机器人本体制造、系统集成、生产应用、技术服务等各类企

业和机构，在工业机器人单元和生产线操作编程、安装调试、运行维护、系统

集成以及营销与服务等岗位，从事工业机器人应用系统操作编程、离线编程及

仿真、工业机器人系统二次开发、工业机器人系统集成与维护、自动化系统设

计与升级改造、售前售后支持等工作，也可从事工业机器人技术推广、实验实

训和机器人科普等工作。

工业机器人应用编程职业技能等级分为三个等级：初级、中级、高级。三

个级别依次递进，高级别涵盖低级别职业技能要求。

【工业机器人应用编程】（初级）: 能遵守安全操作规范，对工业机器人

进行参数设定，手动操作工业机器人；能按照工艺要求熟练使用基本指令对工

业机器人进行示教编程，可以在相关工作岗位从事工业机器人操作编程、工业

机器人应用维护、工业机器人安装调试等工作。

【工业机器人应用编程】（中级）：能遵守安全规范，对工业机器人单元

进行参数设定；能够对工业机器人及常用外围设备进行联结和控制；能够按照
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实际需求编写工业机器人单元应用程序；能按照实际工作站搭建对应的仿真环

境，对典型工业机器人单元进行离线编程，可以在相关工作岗位从事工业机器

人系统操作编程、自动化系统设计、工业机器人单元离线编程及仿真、工业机

器人单元运维、工业机器人测试等工作。

【工业机器人应用编程】（高级）：能对带有扩展轴的工业机器人系统进

行配置和编程；能对工业机器人生产线进行虚拟调试；能按照工艺要求完成工

业机器人二次开发；能对工业机器人系统及生产线编程与优化，可以在相关工

作岗位从事工业机器人系统及生产线应用编程、工业机器人系统及生产线运维、

工业机器人系统及生产线集成、自动化系统升级改造、工业机器人系统及生产

线虚拟调试、工业机器人应用系统测试等工作。

1.工业机器

人参数设置

1.1 工业机器

人运行参数设

置

1.1.1 能够通过示教盒或控制柜设定工业机器人

手动、自动等运行模式

1.1.2 能够根据工作任务要求用示教盒设定运行

速度

1.1.3 能够根据操作手册设定语言界面、系统时

间、用户权限等环境参数

1.2 工业机器

人坐标系设置

1.2.1 能够根据工作任务要求选择和调用世界坐

标、基坐标、用户(工件)、工具等坐标系

1.2.2 能够根据操作手册，创建工具坐标系，并使

用四点法、六点法等方法进行工具坐标系标定

1.2.3 能够根据工作任务要求，创建用户（工件）

坐标系，并使用三点法等方法进行用户（工件）坐

标系标定

2.工业机器

人操作

2.1 工业机器

人手动操作

2.1.1 能够根据安全规程，正确启动、停止工业机

器人，安全操作工业机器人

2.1.2 能够及时判断外部危险情况，操作紧急停止

按钮等安全装置

2.1.3 能够根据工作任务要求，选择和使用手爪、

吸盘、焊枪等末端操作器
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2.1.4 能够根据工作任务要求使用示教盒，对工业

机器人进行单轴、线性、重定位等操作

2.2 工业机器

人试运行

2.2.1 能够根据工作任务要求，选择和加载工业机

器人程序

2.2.2 能够使用单步、连续等方式，运行工业机器

人程序

2.2.3 能够根据运行结果对位置、姿态、速度等工

业机器人程序参数进行调整

2.3 工业机器

人系统备份与

恢复

2.3.1 能够根据用户要求对工业机器人系统程序、

参数等数据进行备份

2.3.2 能够根据用户要求对工业机器人系统程序、

参数等数据进行恢复

2.3.3 能够进行工业机器人程序、配置文件等导入

导出

3.工业机器

人示教编程

3.1 基本程序

示教编程

3.1.1 能够使用示教盒创建程序，对程序进行复

制、粘贴、重命名等编辑操作

3.1.2 能够根据工作任务要求使用直线、圆弧、关

节等运动指令进行示教编程

3.1.3 能够根据工作任务要求修改直线、圆弧、关

节等运动指令参数和程序

3.2 简单外围

设备控制示教

编程

3.2.1 能够根据工作任务要求，运用机器人 IO 设

置传感器、电磁阀等 IO 参数，编制供料等装置的

工业机器人的上下料程序

3.2.2 能够根据工作任务要求，设置传感器、电机

驱动器等参数，编制输送等装置的工业机器人的上

下料程序

3.2.3 能够根据工作任务要求，设置传感器等 IO

参数，编制立体仓库等装置的工业机器人上下料程

序

3.3 工业机器

人典型应用示

教编程

3.3.1 能够根据工作任务要求，编制搬运、装配、

码垛、涂胶等工业机器人应用程序

3.3.2 能够根据工作任务要求,编制搬运、装配、

码垛、涂胶等综合流程的工业机器人应用程序

3.3.3 能够根据工艺流程调整要求及程序运行结

果，对搬运、装配、码垛、涂胶等工业机器人应用

程序进行调整

1.工业机器

人参数设置

1.1 工业机器

人系统参数设

置

1.1.1 能够根据工作任务要求设置总线、数字量

IO、模拟量 IO 等扩展模块参数

1.1.2 能够根据工作任务要求设置、编辑 IO 参数
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1.1.3能够根据工作任务要求设置工业机器人工作

空间

1.2 工业机器

人示教盒设置

1.2.1 能够根据操作手册使用示教盒配置亮度、校

准等参数

1.2.2 能够根据用户需求配置示教盒预定义键

1.3 工业机器

人系统外部设

备参数设置

1.3.1 能够按照作业指导书安装焊接、打磨、雕刻

等工业机器人系统等外部设备

1.3.2 能够根据操作手册设定焊接、打磨、雕刻等

工业机器人系统的外部设备参数

1.3.3 能够根据操作手册调试焊接、打磨、雕刻等

工业机器人系统的外部设备

2.工业机器

人系统编程

2.1 扩 展 IO

应用编程

2.1.1 能够根据工作任务要求，利用扩展的数字量

IO 信号对供料、输送等典型单元进行机器人应用

编程

2.1.2 能够根据工作任务要求，利用扩展的模拟量

信号对输送、检测等典型单元进行机器人应用编程

2.1.3 能够根据工作任务要求，通过组信号与 PLC

实现通信

2.2 工业机器

人高级编程

2.2.1能够根据工作任务要求使用高级功能调整程

序位置

2.2.2 能够根据工作任务要求进行中断、触发程序

的编制

2.2.3 能够根据工作任务要求，使用平移、旋转等

方式完成程序变换

2.2.4 能够根据工作任务要求，使用多任务方式编

写机器人程序

2.3 工业机器

人系统外部设

备通信与编程

2.3.1 能够根据工作任务要求，编制工业机器人与

PLC 等外部控制系统的应用程序

2.3.2 能够根据工作任务要求，编制工业机器人结

合机器视觉等智能传感器的应用程序

2.3.3 能够根据产品定制及追溯要求，编制 RFID

应用程序

2.3.4 能够根据工作任务要求，编制基于工业机器

人的智能仓储应用程序

2.3.5 能够根据工作任务要求，编制工业机器人单

元人机界面程序

2.4 工业机器

人典型系统应

用编程

2.4.1 能够根据工作任务要求，编制工业机器人焊

接、打磨、喷涂、雕刻等应用程序

2.4.2 能够根据工作任务要求,编制多种工艺流程

组成的工业机器人系统的综合应用程序

2.4.3 能够根据工艺流程调整要求及程序运行结

果，对多工艺流程的工业机器人系统的综合应用程
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2.3 外部设备

通信与应用

程序编制

2.3.1 能够根据工作任务要求，运用现有通信功能

模块，设置接口参数，编制外部设备通信程序

2.3.2 能够根据工作任务要求，开发自定义的通信

功能模块，编制外部设备通信程序

2.3.3 能够根据工作任务要求，实现机器人与外部

设备联动下的系统应用程序

2.4 工业机器

人生产线综

合应用编程

2.4.1 能够根据工作任务要求，设计工艺流程并安

装工业机器人生产线

2.4.1 能够根据工作任务要求，开发工业机器人生

产线人机界面程序

2.4.2 能够根据工作任务要求，开发工业机器人生

产线综合应用程序

3.工业机器

人系统仿真

与开发

3.1 工业机器

人系统虚拟

调试

3.1.1 能够根据工作任务要求，在虚拟仿真软件中

构建工业机器人应用系统，并进行虚拟调试参数配

置

3.1.2 能够根据生产工艺及现场要求，实现仿真编

程验证、优化工业机器人系统及工艺流程

3.1.3 能够根据工作任务要求，对工业机器人应用

系统进行虚拟调试并进行验证

3.2 工 业 机

器人二次开

发

3.2.1 能够根据工作任务要求实现工业机器人系统

二次开发环境配置

3.2.2 能够根据工作任务要求，利用 SDK 对工业机

器人进行二次开发编程

3.2.3 能够根据工作任务要求，开发示教盒应用程

序

3.3 工 业 机

器人产品测

试

3.3.1 能够根据产品功能和性能参数要求配置测试

环境，搭建测试系统

3.3.2 能够对工业机器人应用系统的功能、性能、

可靠性等进行综合测试分析

3.3.3 能够根据产品及用户要求，撰写测试分析报

告，提交合理化建议
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