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第一章.B71-新能源汽车部件、总成、整车测控设备系列
第一节 B711-汽车驱动测试系统
1.1 新能源汽车驱动电机测试系统

新能源驱动电机测试系统是针对新能源汽车驱动电机及总成打造的一体化检测解决方案，覆盖研发验

证、产线质检全场景，符合国标及行业测试规范，可完成性能、效率、耐久、环境模拟等全维度测试，实

现多参数精准采集、实时分析与数据溯源，为电机性能优化、品质管控提供全流程技术支撑。主要测试功

能包括绕组直流电阻的测量，温升试验，输入输出特性试验，堵转试验，转速控制精度，转矩控制精度，

转速响应时间，转矩响应时间，超速试验，馈电特性，极限试验，耐久可靠性试验等。

1.GB/T18488-2024《电动汽车用驱动电机系统》

2.GB/T 18488.1-2015 电动汽车用驱动电机系统第 1部份：技术条件

3.GB/T 18488.2-2015 电动汽车用驱动电机系统第 2部份：试验方法

4.GB/T 1029-2021 三相同步电机试验方法

5.GBT 22669-2008 三相永磁同步电动机试验方法

新能源驱动电机测试系统

项目概述

测试标准

逻辑控制图
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实验项目名称 实验目的 实验方法 输出变量

1.直流低电阻测试
精确测量电机定子绕组在“实际冷

态”下的直流电阻值
采用高精度直流电阻测量仪。

1.相电阻值（mΩ):Ru、Rv、Rw

2.线阻平均值（mΩ）:Ruv、Rvw、Wwu

2.温升测试

热试验的目的是确定电动机在额定

负载条件下运行时定子绕组的工作

温度

试验时，被试电机应保持额定负载，

直至电机各部分温升达到热稳定状

态为止。试验中，每隔 30min 记录

被试电机的电压，电流，输入功率，

频率，转速，转矩，绕组温度及定

子铁心、轴承、风道进出口冷却介

质和周围冷却介质温度。试验期间，

应采取措施，尽量减少冷却介质温

度。本测试系统采用直流电阻断电

法测电机的温升。

1.绕组温升（K）：Δθ

2.热态绕组电阻（Ω）：R0

3.冷态绕组电阻（Ω）：Rc

4.冷却介质温度（°C）：θ0

5.绕组温度 （°C）：θc

6.定子绕组导体材料在 0°C 时电阻温度系

数的倒数：K1=235，K2=225

3.负载试验

确定被试电动机的效率、功率因数、

转速、定子电流、输入功率等与输

出功率的关系

将驱动器电机系统的直流母线电压

分别设定在最高工作电压处和最高

在不同工作电压下，测试在不同工

作转速下的最大工作转矩，记录稳

定的转速和转矩数值

1.驱动电机控制器效率（%）：ηc

2.驱动器电机控制器输出功率（kW）：Pco

3.驱动器电机控制器输入功率（kW）：Pci；

4.驱动电机效率（%）：ηm

5.驱动电机输出功率（kW）：Pmo

6.驱动电机输出功率（kW）：Pmi；

7.驱动电机系统的效率（%）：η

8.驱动电机转速（r/min）:n

9.驱动电机轴端转矩（Nm）: T

10.直流母线电压（V）：U

11.直流母线电流（V）：I

4.空载试验
空载试验时被试电动机轴端无有效

机械功率输出。

设备不带有效负载，仅克服自身损

耗运行的基础性能测试。

1.空载电流（A）和空载损耗（W）及测定

空载反电动势(V)（E₀ ）

2.铁耗(W)PFe 与风摩耗(W)Pfw

软件界面

功能项目表
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5.堵转试验 获取堵转特性,确定起动性能。

不低于0.9倍额定电压开始,然后逐

步降低电压至定子电流接近额定电

流为止,其间共测取 5~7点读数。

1.堵转电流（A)Iκ

2.堵转转矩 Tk(Nm）

6.最大最小转矩的测

定试验

得到堵转转矩、最小转矩、最大转

矩等指标

被测电机从空载开始加载到堵转，

快速从堵转到空载，最大转矩、最

小转矩从曲线上求取

1.最大转矩（Nm）：Tmax

2.最小转矩（Nm）；Tmin

3.最大转矩倍数:

7.超速试验 验证机械强度

采用加载电机反拖被测电机，使被

测电机达到额定转速的 1.2 倍，持

续时间 2min。

1.目标超速（m/s)n_target

8.极限试验
验证电动机在短时间内承受超过其

额定转矩的能力

电机需承受不低于 1.35 倍或 1.5

倍额定转矩，持续时间为 15秒。

1.转矩(Nm)T_inertia；

9.外特性试验
在不同工作电压下，测试在不同工

作转速下的最大工作转矩

在每个转速点下，通过控制器从内

部将转矩指令从 0N·m（空载）逐

步增加到该转速下的最大转矩（满

载）

1.驱动电机控制器效率（%）：ηc

2.驱动器电机控制器输出功率（kW）：Pco

3.驱动器电机控制器输入功率（kW）：Pci；

4.驱动电机效率（%）：ηm

5.驱动电机输出功率（kW）：Pmo

6.驱动电机输出功率（kW）：Pmi；

7.驱动电机系统的效率（%）：η

8.驱动电机转速（r/min）:n

9.驱动电机轴端转矩（Nm）: T

10.直流母线电压（V）：U

11.直流母线电流（V）：I

10.再生能量回馈试验

在接近真实工况下测试电机/传动

系统的性能，同时把被试机发出的

电能回收利用，大幅节能、降低试

验成本

被测电机处于转矩状态，加载电机

处于转速控制模式，调节被测电机

在不同负载下记录对应的参数

1.馈电试验中输给电源的能量(J)W₂；

2.馈电效率ηreg

11.转速响应时间

衡量电机/驱动系统对转速指令的

快慢，直接决定设备的动态性能、

控制精度和生产节拍

试验时，应该变驱动电机定子和转

子的相对起始位置，沿圆周方向等

分取 5个点，在同一转速期望值条

件下分别重复以上试验，取 5次测

试结果中记录时间的最大值作为驱

动电机系统对该转速期望值的转速

响应时间。

1. 转速响应时间(ms)：nt

2. 目标转速(r/min)：ni

12.转矩响应时间

衡量电机/驱动系统对转矩指令的

变化顺时爆发力和跟随速度，直接

决定设备的动态性能、抗扰动能力

和控制性能

试验时，应改变驱动电机定子和转

子的相对起始位置，沿圆周方向等

分取 5个点，在同一转矩期望值条

件下分别重复以上试验，取 5次测

试结果中记录时间的最大值作为驱

动电机系统对该转矩期望值的转速

响应时间

1. 转矩响应时间(ms)：Tt

2. 目标转矩(Nm)：Ti

13.转速控制精度

衡量电机/驱动系统在各种工况下，

实际转速与目标转速的接近程度，

直接决定设备运行的稳定性、加工

质量、同步性和产品一致性

试验时，驱动电机控制器直流母线

电压宜设定为额定电压，驱动电机

系统宜处于空载、热态、电动工作

状态。对具有转速控制功能的驱动

电机系统，在 10%-90%最高工作

转速范围内，均匀取 10个不同在转

速点作为目标值。

1.目标转速(r/min)：ni
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14.转矩控制精度

让电机实际输出的转矩，尽可能精

确地等于设定的目标转矩，保证力/

力矩控制稳定、可控、可重复

试验时，驱动电机控制器直流母线

电压宜设定为额定电压，驱动电机

系统宜处于热态、电动工作状态。

对具有转矩控制功能的驱动电机系

统，在 10%-90%峰值转矩范围内，

均匀取 10 个不同在转矩点作为目

标值。

1.目标转矩(Nm)：Ti

15.效率云图 直观展示全工况效率分布

设定目标转速，从低速到高速施加

不同的转矩并记录对应的数据，完

成该转速所有转矩点，切换到下一

个转速进行相同测试。

目标转速（r/min）:ni

施加转矩（Nm）:Tj

转矩（Nm）:T

转速（r/min):n

效率（%）：ηi

1.2 发动机测试系统

本试验系统是对发动机进行加载试验，包括发动机转速、输出转矩、输出功率、燃油消耗里、温度等

的测试。要求采用能量消耗系统和计算机控制测量系统，技术先进、运行可靠、功能强、精度高、重复性

好、节能降耗、抗干扰能力强、既先进又经济、性价比高、国内一流的电机型式试验系统。主要测试功能

外特性试验、万有特性试验、负荷特性试验、调速特性试验、可靠性与耐久性测试等。

1.GB/T 18297-2019《汽车发动机性能试验方法》

2.GB/T 6072.1-2021《往复式内燃机性能第 1部分：功率、燃料消耗和机油消耗的标定及试验方法》

3.GB/T 17692-2019《汽车用发动机净功率测试方法》

发动机测试系统

项目概述

测试标准
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1.3 变速箱测试系统
1.4 发电机测试系统

本试验系统可以对单相、三相发电机组输出电压、电流、功率、等性能进行测量。还可对发电机进行

空载特性试验、负载特性试验、谐波分析、整定测试、波动测试、突加测试、突卸测试、电压调整率等。

采用运行可靠、功能强、精度高、重复性好、节能降耗、抗干扰能力强、既先进又经济、性价比高、国内

一流的电机型式试验系统。

1.GB/T 2820.1/6 《往复式内燃机驱动交流发电机组》

2.GB/T15548-2023 《往复式内燃机驱动三相同步发电机通用技术条件》

3.ISO8528-6 《往复式内燃交流发电机第 6部分：发电机组》

4.GB/T28205-1993 《往复式内燃交流发电机第 5 部分：发电机组》

1.5 轮毂电机测试系统

发电机测试系统

测试标准

项目概述

轮毂电机测试系统
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本系统适用于轮毂电机生产厂家轮毂电机进行在线测试和综合特性试验。在线检测部分主要检测扭矩/

电流/转速以及低速的高低转速差值；同时判定测试数据是否合格(绿色显示),不合格(红色显示)并报警。系

统根据用户设定的参数和检测的数据进行比较,实时报警提示和打印报表。

1.GB 755 -2019《旋转电机定额和性能》

1.6 中置电机测试系统

本试验台采用伺服测功机进行精确的控制。该系统是根据相关国家标准及行业标准设计研发的中置电

机测功标定高性能的专用测试设备，系统测试精度高，重复性好，运行稳定性强，效率高，使用寿命长。

能对各种电动自行车中置电机进行转速、转矩、输出功率控制。测试完整的测试系统应包含以下几个部分，

如机械部分，测控部分，信息单元。通过以上部分的有效组合，可完成规定的试验项目。

1、电机外部接口测试：电源接口、仪表接口、车速传感器接口、前后灯接口、刹车转把接口

2、助力测试：测试被测电机在设定的工作模式和负载条件下，电机输出功率和助力比是否满足设定的要求。

3、定点效率测试：测试被测电机在设定负载条件下的输出特性。

4、n-T 曲线测试：测试被测电机的 n-T 外特性曲线。从空载到堵转到整个特性测试，此时设备高速刷新周

期采集数据加载到指定点停止测试。

项目概述

测试标准

中置电机测试系统

项目概述
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1.BSEN15194：2017《电动助力自行车安全标准》

2.GB/T24156-2009《电动摩托车和电动轻便摩托车性能试验方法》

3.GB17761-2018《电动自行车安全技术规范》

4.GB/T18385-2005 《电动汽车 动力性能 试验方法》

5. GB/T755-2008《旋转电机定额和性能试验方法》

第二节 B712-动力总成测试系统
2.1 分布式电驱 B2B对拖耐久试验台
2.2 分布式电驱双测功机耐久试验台
2.3 三电机（EV变速箱）测试系统
2.4 四电机（PHEV变速箱）测试系统

本系统包括电源系统、驱动电机系统、数据采集控制系统及电力测功机系统，可进行动力总成稳态性

能，动态性能、效率与能耗、温升与热管理、可靠性与耐久测试。在试验台上可以进行基本城市循环道路

工况下动力总成性能测试，并对驱动电机性能进行测试分析。

第三节 B713-NVH 测试系统
第四节 B714-汽车环境测试试验

汽车动力总成试验台

项目概述

汽车电机测试系统(环境舱）

项目概述

测试标准
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汽车电机测试系统(环境舱）是一个高度集成、精准可控的复杂实验室平台，其核心特点在于能够精准

复现、强化和加速车辆在真实世界可能遭遇的极端环境与综合工况。系统通过精密控制温度、湿度、日照、

腐蚀介质、振动等多维物理与化学应力，并将其与整车或部件动态测试相结合，实现对产品可靠性与耐久

性的极限验证。该系统极大地缩短了研发周期，将数年的自然暴露风险压缩在数周内，是保障汽车在各种

严苛环境下安全、稳定运行的关键验证工具。

1.GB/T 2423 系列（等效 IEC 60068）《电工电子产品环境试验》

2.GB/T 28046.4-2011《道路车辆 电气及电子设备的环境条件和试验 第 4部分：气候负荷》

3.GB/T 28046.3-2011《道路车辆 电气及电子设备的环境条件和试验 第 3部分：机械负荷》

4.GB/T 2423.10-2019《电工电子产品环境试验 第 2部分：试验方法 试验 Fc：振动（正弦）》

5.GB/T 21563-2018《轨道交通 机车车辆设备 冲击和振动试验》

6.GB/T 2423.17-2008《电工电子产品环境试验 第 2部分：试验方法 试验 Ka：盐雾》

7.GB/T 30038-2013《道路车辆 电气电子设备防护等级（IP 代码）》

第五节 B715-整车性能测试系统
5.1 二三轮底盘测试系统

二三轮底盘测试系统主要是在实验室内模拟实际道路行驶时各种国家标准的行驶阻力,借助于底盘测功

机，可以完成整车的性能测试。通过模拟真实骑行状态，可以在室内模拟出各种道路状况，从而完成摩托

车各种项目试验、摸底试验、确认试验及国标试验。二三轮底盘测试系统主要测试功能：启动助力模式、

最高车速、启动性能、爬坡性能、滑行性能、整车效率、续航里程。

测试标准

二三轮底盘测试系统

项目概述

项目概述
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1.GB-17761-2018《电动自行车通用技术条件》

2.EN15194-2017《电动助力自行车》

3.BS EN 15194: 2017《电动助力自行车安全标准》

4.GB 17761-2018《电动自行车安全技术规范》

5.GB/T 18954-2003 《摩托车和轻便摩托车底盘测功机的设定 惯性滑行法》

6.GB/T 24157-2009 《电动摩托车和电动轻便摩托车能量消耗率和续驶里程试验方法》

7.GB/T 24156-2009 《电动摩托车和电动轻便摩托车动力性能试验方法》

5.2 四轮底盘测试系统
第六节 B716-智能底盘测试系统

智能底盘测功机试验系统的核心特点在于其深度融合了高精度机械模拟与智能控制算法，实现了对复

杂真实路况和动态驾驶场景的数字化精确复现。该系统不仅能模拟传统阻力，更能通过实时数据交互和车

辆通信网络（如 CAN 总线），动态响应并加载实际道路谱、虚拟交通环境乃至驾驶员行为模型。其内置的

智能化诊断与自学习功能，可主动识别车辆状态异常并进行测试参数自适应优化，从而为智能驾驶、线控

底盘及新能源车辆的研发与验证提供高度集成、高效可靠的“场景在环”测试解决方案。

1.T/CPQS A0045-2025《乘用车智能底盘综合性能评价方法》

2.T/C1052-2025《智能线控底盘系统通用技术要求》

3.GB/T40712-2021《智能网联汽车线控系统性能要求及试验方法》

4.T/CPQS A0046-2025

测试标准

智能底盘测试系统

测试标准

项目概述
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第二章.B72-机器人及航空无人机测试设备
第一节 B721-机器人部件测试系统
1.1 伺服电机测试系统

伺服电机测试系统是一套集高精度数据采集、自动化控制、智能化分析于一体的综合性测试设备。系

统核心功能涵盖伺服电机的关键性能参数的全面测试。可根据用户特殊测试需求新增测试项目与适配不同

规格电机，为电机产品的质量管控与技术优化提供可靠的数据支撑。主要测试功能温升试验、负载试验、

空载试验、堵转试验、T-N 曲线、超速试验、空载启动电流、效率云图、转矩波动系数、转速波动系数、稳

速误差、转矩变化的响应时间、转速变化的时间、齿槽转矩，转动惯量等。

1.GB/T 7345-2008《控制电机基本技术要求》

2.GB/T 7344-2015《交流伺服电动机通用技术条件》

3.GB/T 30549-2014《永磁交流伺服电动机通用技术条件》

4.GB/T 16439-2024《交流伺服系统通用技术规范》

伺服电机测试系统

项目概述

测试标准

逻辑控制图
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试验项目名称 实验目的 试验方法 输出变量

1.直流电阻测试 测试绕组阻值是否正确
测试标准环境阻值与温升，通过公式换算为

20℃标准电阻值。

1. 标准温度电阻 R20[Ω]

2. 电阻偏差率ΔR[%]

2.T-N 曲线
直观反映电机在不同转速下

的最大输出转矩能力

转速从低到高加速，每个转速从空载到

150%额定转矩加载，读取数据

1. 转矩 T[N·m]

2. 转速 n[r/min]

3.机电时间常数测

试

评估电机从启动到转速稳定

的动态响应速度

测量电动机从启动到转速达到空载转速所

经历的时间

1. 空载转速 n0[r/min]

2. 机电时间常数τm

4.正反转速差率测

试

评估电机正转和反转时的转

速差异

空载条件下，不改变转速指令值，测量正反

方向转速平均值

1. 电机顺时针转速 ncw[r/min]

2. 电机逆时针转速 nccw[r/min]

3. 正反转速差率 Kn[%]

5.反电动势常数测

试

为矢量控制、转矩控制等算法

建模提供核心参数

负载电机拖动被测电机运行，测量被测电机

输入端电压进行计算得出
1. 反电动势常数 Ke[V·s/rad]

6.转动惯量
测量伺服电机转子的转动惯

量。

测量空载稳态转矩后，以最大加速度加速，

测量加速转矩，计算转动惯量。

1. 转动惯量 (J) [kg·m²]

2. 稳态转矩 (T_01) [N·m]

3. 加速转矩 (T_02) [N·m]

4. 加速度 (α) [rad/s²]

5. 最高转速 (n_max) [rpm]

6. 额定转速(n_N)[rpm]

7.电气时间常数测

试

反映绕组电流的动态响应速

度
测量各相间电感、电阻值计算得出 1. 电气时间常数τe

8.热阻和热时间常

数测试

评估电机的散热性能和热动

态特性

用最大连续电流值驱动电机，测量温升△

θ，断电，记录温度下降时间

1. 热阻 Pth

2. 热时间常数τth

软件界面

功能项目表
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9.超速测试 评估电机的安全转速极限

电机空载，调节转速，以超过额定转速的最

大速度（1.2 倍 nN或 1.15 倍空载最大转速）

运行，不发生有害变形

1. 转速偏差率[△n]

2. 绝缘电阻 Ri[GΩ]

3. 振动幅值 A[mm/s]

10.电流过载倍数

测试

确定电机的电流过载倍数及

对应的允许持续时间

施加适当阶跃电压，使电流达到各过载倍

数，然后在额定电压下正转转速升高应在允

许范围内

1. 过载倍数 Kov

2. 允许持续时间[tov]

11.转速调整率测

试

测量电动机平均速度变化值

与额定转速的百分比

在仅温度变化或仅电压变化或仅负载变化

时转速的变化比例，取最大值
1. 转速调整率△n[%]

12.动态制动测试
评估电机在动态制动模式下

的制动性能

电机正常运行时电源切断或伺服关断或保

护功能起作用，驱动器执行动态制动

1. 制动时间 tbr[ms]

2. 制动效率ηbr[%]

13.空载启动电压

测试

确定电机连续旋转所需的最

小控制电压，验证电机启动性

能一致性

空载运行后，控制电压从零开始均匀缓慢的

逐渐增加，直到转子连续旋转
1. 空载启动电压 Us[V]

14.启动电流测试
检验设备合格性和为以后测

试等提供参考数据

使用高精度功率分析仪测量启动电流大小

和持续时间

1. 启动电流持续时间 ts[ms]

2. 启动电流倍数 KI

15.控制特性测试

评估电机的控制性能，包括转

速控制、转矩控制、位置控制

等核心指标

分别做速度、转矩、位置控制测试，不同指

令下发测试阶跃响应和定位精度

1. 转速偏差值△n[%]

2. 转矩偏差值△T[%]

3. 位置控制误差△θ[″]

4. 阶跃响应时间 tr[ms]

16.效率云图试验 直观展示全工况效率分布

设定目标转速，从低速到高速施加不同的转

矩并记录对应的数据，完成该转速所有转矩

点，切换到下一个转速进行相同测试。

1.目标转速（r/min）:ni

2.施加转矩（Nm）:Tj

3.转矩（Nm）:T

4.转速（r/min):n

5.效率（%）：ηi

17.静摩擦力矩和

励磁摩擦力矩测试

评估电机轴承、转子装配及励

磁结构的摩擦特性

在断开电机电源和通入额定励磁电流下，负

载电机以极低转速拖动电机转子，提取的转

矩数据

1. 静摩擦力矩 Tf[N·m]

2. 励磁摩擦力矩 Tfe[N·m]

3. 励磁摩擦增量△Tf[N·m]

18.转矩波动测试
验证电机的运行平稳性和动

态响应能力

在负载状态下稳定运行后采集数据统计分

析
1. 转矩波动系数 Kft[%]

19.齿槽转矩测试

量化永磁伺服电机定子齿与

转子永磁体之间产生的固有

脉动转矩

将 伺 服 电 机 绕 组 开 路 ， 负 载 电 机 以

0.05-0.1r/min 的转速拖动电机转子，采集

转矩和角度信号

1. 齿槽转矩 Tc[N·m]

2. 齿槽转矩波动系数 Kt[N·m]

20.转速波动测试
验证电机的运行平稳性和动

态响应能力

在额定转速和空载条件下测试并记录转速

数据
1. 转速波动系数 Kfn[%]

21.稳速误差测试

评估伺服电机在温度、电压、

时间变化条件下，额定转速的

稳定能力

在 高 温 或 低 温 、 高 电 压 或 低 电 压 、

1h-2h-4h-6h-8h 时间点上采集转速数据，

分别计算，取最大的稳速误差

1. 温度变化的稳速误差△nT[%]

2. 电压变化的稳速误差△nU[%]

3. 时间变化的稳速误差△nH[%]

4. 综合稳速误差△n[%]

22.转矩变化响应

时间测试

测试电机阶跃转矩负载下的

动态响应能力评估对负载突

变的适应能力

电机由 0.5 倍额定转速空载运行，突然施加

0.5 倍工作区最大转矩，稳定后突然卸载

1. 加载瞬态偏差△T1[N·m]

2. 卸载瞬态偏差△T2[N·m]

3. 建立时间 ts1[ms]

4. 恢复时间 ts2[ms]



13

23.转速变化响应

时间测试

测试电机阶跃转速指令下的

响应速度和动态特性评估动

态调节能力

在空载零速下输入 0 到额定转速的正阶跃

指令，稳定后输入额定转速到 0的负阶跃指

令，测试数据分析

1. 响应时间 tr[ms]

2. 建立时间 ts[ms]

3. 超调量σ[%]

24.频带宽度测试

伺服系统能响应的最大正弦

波频率，是衡量伺服系统响应

的重要参数

输入幅值为转速指令值的 0.01 倍，频率由

1Hz 逐渐升高的转速指令，记录对应的转速

曲线

1. 90°相移频带宽度 fφ[Hz]

2. -3dB 频带宽度 fA[Hz]

25.惯量适应性范

围测试

测试在不影响自身稳定性和

调速比的前提下所能带的惯

量负载范围

带上最大允许的惯量负载，逐步提升转速，

在转速无法稳定时为临界惯量，确认各转速

下的最大允许惯量，确认惯量范围

1. 转速波动△n[%]

2. 惯量适应性 J 范围[kg·m2]

26.位置跟踪误差

测试

测试电机实际转动位置与指

令下达位置的偏差

位置控制模式下输入预设位置指令信号，测

试实际转动位置进行比较

1. 指令位置θ指令[°]

2. 实际位置θ实际[°]

3. 位置跟踪误差△θ[°]

27.静态刚度测试

测试伺服系统在定位状态下

单位位移偏移所能抵抗的静

态外力大小

将位置伺服系统设置为空载零速锁定状态，

施加规定的最大转矩，测量轴角偏移量

1. 转矩 T[N·m]

2. 偏移量△θ[′]

3. 静态刚度 K[N·m/′]

1.2 关节模组测试系统

关节模组测试系统严格遵循国家标准，可自动、精确地完成涵盖机械、电气、控制三大类共二十余项

关键性能的全面评测。系统核心特点是全流程自动化与高精度集成。其软件平台支持灵活通讯与模块化测

试流程，驱动集成了高精度传感器与负载模拟单元的硬件台架，实现从参数配置、自动执行到报告生成的

一站式操作，确保测试结果权威、高效、可复现。主要测试功能：反向启动转矩、许用弯矩载荷、启停允

许转矩、机械刚度、伺服静刚度、背隙、额定静制动转矩、额定动制动转矩、安全转矩关断、电气性能测

试、绝对定位精度、重复定位精度、转矩控制精度、正阶跃输入位置响应时间，负阶跃输入位置响应时间，.

正阶跃输入转速响应时间、负阶跃输入转速响应时间、正阶跃输入转矩响应时间、负阶跃输入转矩响应时

间、位置频带宽度、转速频带宽度、转矩频带宽度、旋转角度范围、转矩波动系数、转速波动系数。

关节模组测试系统

项目概述
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1.GB/T 43200-2023《机器人一体化关节性能及试验方法》

试验项目

名称
实验目的 试验方法 输出变量

1.反向启动

转矩

测量关节在非制动、断电条件下，

缓慢扭转输出端至电机启动瞬间

所需的最小转矩。

断电非制动状态下，缓慢加载拖

动输出端，记录电机刚开始转动

时的转矩。

1. 反向启动转矩 (T_start)[N·m]

2.许用弯矩

载荷

验证关节在承受外部弯矩载荷

（径向载荷与偏心轴向载荷的合

成）时的结构强度与稳定性。

空载额定转速下，对输出端施加

规定弯矩并保持一段时间，检查

运行状态。

1. 许用弯矩载荷 M_allow[N·m]

2. 关节状态标志 (S_status)

测试标准

逻辑控制图

软件界面

功能项目表
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3.启停允许

转矩

验证关节在正常启动或停止过程

中能承受的最大负载转矩。

额定转速下加载至规定转矩，保

持 10 分钟，检查关节是否正常。

1. 启停允许转矩 (T_allow)[N·m]

2. 关节状态 (S_status)

4.转动惯量 测量关节转子的转动惯量。

测量空载稳态转矩后，以最大加

速度加速，测量加速转矩，计算

转动惯量。

7. 转动惯量 (J) [kg·m²]

8. 稳态转矩 (T_01) [N·m]

9. 加速转矩 (T_02) [N·m]

10. 加速度 (α) [rad/s²]

11. 最高转速 (n_max) [rpm]

12. 额定转速(n_N)[rpm]

5.机械刚度
测量关节在制动状态下，负载转

矩与输出端弹性变形转角之比。

制动状态下，对输出端进行正反

向额定转矩加载循环，绘制转矩-

转角滞回曲线并计算刚度。

1. 机械刚度值 (K) [N·m/°]

2. 负载转矩 (T) [N·m]

3. 输出端转角 (θ) [°]

4. 滞回面积 (A_h) [N·m·°]

5. 50%额定扭矩 (b) [N·m]

6. 转角之差 (a) [°]

6.伺服静刚

度

测量关节在位置伺服模式下，负

载转矩与输出端切向弹性变形转

角之比。

位置伺服模式下，重复机械刚度

的加载循环，绘制滞回曲线并计

算刚度。

1. 伺服静刚度值 (K_servo) [N·m/°]

2. 负载转矩 (T) [N·m]

3. 输出端转角 (θ) [°]

7.背隙

测量关节在制动状态下，输出端

在±3%额定转矩作用下的转角差

值。

在机械刚度测试中，记录±3%额定

转矩对应的转角差值。

1. 背隙角度 (θ_backlash) [°]

2. 正向 3%转矩对应角度 (θ_+3%) [°]

3. 反向 3%转矩对应角度 (θ_-3%) [°]

8.额定静制

动转矩

验证关节在制动状态下能承受的

最大静态转矩。

制动状态下加载至规定静转矩，

保持 10 秒，检查转角偏移是否超

标。

1. 额定静制动转矩 (T_static_rated) [N·m]

2. 输出端转角变化 (Δθ) [°]

3. 允许最大转角 (Δθ_max) [°]

4. 制动状态标志 (S_brake) [-]

5. 输出端初始角度 (θ_initial) [°]

9.额定动制

动转矩

验证关节在额定转速下能承受的

有效制动转矩。

空载，额定转速下加载至规定动

转矩后触发制动，检查是否能正

常停止。

1. 额定动制动转矩 (T_dynamic_rated) [N·m]

2. 制动前转速 (n_before) [rpm]

3. 制动时间 (t_brake) [s]

4. 制动距离 (θ_brake) [°]

10.安全转

矩关断

验证关节在收到安全转矩关断

（STO）信号后是否能立即停止并

进入自由状态。

运行中触发 STO信号，检查转矩

是否立即为零且输出轴进入自由

状态。

1. 安全转矩关断信号 (STO) [-]

2. 关断响应时间 (t_response) [ms]

3. 自由状态标志 (S_free) [-]

4. 手动转动转矩 (T_manual) [N·m]

11.电气性

能测试

测量关节在额定工况下的额定电

气参数

在额定电压下，关节空载运行至

额定转速，逐渐加载至额定转矩。

稳定后根据公式计算电气参数

1. 额定功率 (P_N) [W]

2. 额定转矩 (T_N) [N·m]

3. 额定转速 (n_N) [r/min]

4. 输入电压 (U) [V]

5. 输入电流 (I) [A]

6. 效率 (η) [%]

7. 允许最高转速 (n_max) [r/min]

8. 瞬时最大转矩 (T_max_inst) [N·m]

9. 峰值电流 (I_peak) [A]

10. 转速常数 (K_n) [rpm/V]

11. 转矩常数 (K_T) [N·m/A]

12. 电机线电流 (I_m) [A]

13. 转矩密度 (K_D) [N·m/kg]
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14. 功率密度 (K_P) [W/kg]

15. 关节质量 (m) [kg]

12.绝对定

位精度

测量关节在位置控制、额定负载

下，实际位置与指令位置之间的

最大偏差。

额定负载下，在不同转速对 20 个

点位循环定位 5 次，计算实际位

置与指令的最大偏差。

1. 绝对定位精度 (AP) [°]

2. 位置指令 (θ) [°]

3. 第 i 次循环实到位置值 (θ_i) [°]

4. 循环次数 (n) [-] (n=5)

13.重复定

位精度

测量关节在同一位置指令下多次

定位的离散程度。

额定负载下，在不同转速对 5 个

点位循环定位 30 次，计算位置重

复性的最大离散度。

1. 重复定位精度 (RP) [°]

2. 第 i 次循环实到位置值 (θ_i) [°]

3. 循环次数 (n) [-] (n=30)

4. 实到位置平均值 (θ̄) [°]

14.转矩控

制精度

测量关节转矩实际值与目标值的

偏差百分比。

恒转速下，对 10 个转矩点指令循

环执行 3 次，计算实际转矩与指

令的最大偏差百分比。

1. 转矩控制精度 (TR) [%]

2. 转矩指令 (T) [N·m]

3. 第 i 次实际转矩输出值 (T_i) [N·m]

4. 循环次数 (n) [-] (n=3)

15.正阶跃

输入位置

响应时间

测量关节对正阶跃位置指令的响

应速度。

空载条件下或按照试验要求加载

某一恒定负载，发送位置阶跃指

令，测量到达目标值 90%所需的时

间。

1. 正阶跃位置响应时间 (t_response_avg) [s]

2. 阶跃指令幅值 (θ_N) [°]

3. 指令发出时刻 (t_command) [s]

4. 达到 0.9θ_N 时刻 (t_0.9) [s]

5. 单次响应时间 (t_response_i) [s]

16.负阶跃

输入位置

响应时间

测量关节对负阶跃位置指令的响

应速度。

空载条件下或按照试验要求加载

某一恒定负载，发送负位置阶跃

指令，测量到达目标值 10%所需的

时间。

1. 负阶跃位置响应时间 (t_response_avg) [s]

2. 阶跃指令幅值 (θ_N) [°]

3. 指令发出时刻 (t_command) [s]

4. 达到 0.1θ_N 时刻 (t_0.1) [s]

5. 单次响应时间 (t_response_i) [s]

17.正阶跃

输入转速

响应时间

测量关节对正阶跃转速指令的响

应速度。

空载条件下或按照试验要求加载

某一恒定负载，发送转速阶跃指

令，测量到达目标值 90%所需的时

间。

1. 正阶跃转速响应时间 (t_response_avg) [s]

2. 阶跃指令幅值 (n_N) [rpm]

3. 指令发出时刻 (t_command) [s]

4. 达到 0.9n_N 时刻 (t_0.9) [s]

5. 单次响应时间 (t_response_i) [s]

18.负阶跃

输入转速

响应时间

测量关节对负阶跃转速指令的响

应速度。

空载条件下或按照试验要求加载

某一恒定负载，发送负转速阶跃

指令，测量到达目标值 10%所需的

时间。

1. 负阶跃转速响应时间 (t_response_avg) [s]

2. 阶跃指令幅值 (n_N) [rpm]

3. 指令发出时刻 (t_command) [s]

4. 达到 0.1n_N 时刻 (t_0.1) [s]

5. 单次响应时间 (t_response_i) [s]

19.正阶跃

输入转矩

响应时间

测量关节对正阶跃转矩指令的响

应速度。

加载系统带动关节以额定转速

转动，发送转矩阶跃指令，测量

到达目标值 90%所需的时间。

1. 正阶跃转矩响应时间 (t_response_avg) [s]

2. 阶跃指令幅值 (T_N) [N·m]

3. 指令发出时刻 (t_command) [s]

4. 达到 0.9T_N 时刻 (t_0.9) [s]

5. 单次响应时间 (t_response_i) [s]

20.负阶跃

输入转矩

响应时间

测量关节对负阶跃转矩指令的响

应速度。

加载系统带动关节以额定转速

转动，发送负转矩阶跃指令，测

量到达目标值 10%所需的时间。

1. 负阶跃转矩响应时间 (t_response_avg) [s]

2. 阶跃指令幅值 (T_N) [N·m]

3. 指令发出时刻 (t_command) [s]

4. 达到 0.1T_N 时刻 (t_0.1) [s]

5. 单次响应时间 (t_response_i) [s]
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21.位置频

带宽度

测量关节跟踪正弦波位置指令的

能力，以 90°相移和-3dB 幅值衰

减频率为指标。

位置控制模式下，空载条件下或

按照试验要求加载某一恒定负

载，施加正弦扫频指令，找出相

位滞后90°或幅值衰减至-3dB时

的频率即为位置频道宽度。

1. 90°相移位置频带宽度 (f_bw_90) [Hz]，

2. -3dB 位置频带宽度 (f_bw_3db) [Hz]，

3. 指令幅值 (θ_N) [°]，

4. 指令频率 (f) [Hz]，

5. 实际位置幅值 (A_out) [°]，

6. 相位滞后 (φ) [°]

22.转速频

带宽度

测量关节跟踪正弦波转速指令的

能力，以 90°相移和-3dB 幅值衰减

频率为指标。

转速控制模式下，空载条件下或

按照试验要求加载某一恒定负

载，施加正弦扫频指令，找出相

位滞后90°或幅值衰减至-3dB时

的频率即为转速频道宽度。

1. 90°相移转速频带宽度 (f_bw_90) [Hz]

2. -3dB 转速频带宽度 (f_bw_3db) [Hz]

3. 指令幅值 (n_N) [rpm]

4. 指令频率 (f) [Hz]

5. 实际转速幅值 (n_out) [rpm]

6. 相位滞后 (φ) [°]

23.转矩频

带宽度

测量关节跟踪正弦波转矩指令的

能力，以 90°相移和-3dB 幅值衰减

频率为指标。

转矩控制模式下，加载系统带动

关节以额定转速转动，施加正弦

扫频指令，找出相位滞后 90°或

幅值衰减至-3dB 时的频率即为转

矩频道宽度。

1. 90°相移转矩频带宽度 (f_bw_90) [Hz]

2. -3dB 转矩频带宽度 (f_bw_3db) [Hz]

3. 指令幅值 (T_N) [N·m]

4. 指令频率 (f) [Hz]

5. 实际转矩幅值 (T_out) [N·m]

6. 相位滞后 (φ) [°]

24.旋转角

度范围

测量关节能够运行的角度上限值

与下限值。

位置控制模式下，发送最大/最小

位置指令，读取实际到达的角度

值，确定范围。

1. 旋转角度范围 (θ_min, θ_max) [°]

2. 最大位置指令θ_max[°]

3. 最小位置指令θ_min [°]

4. 实际转动角度值

25.转速波

动系数

测量关节在稳态运行时，转速的

波动程度。

转速控制模式下，额定转速空载

稳态运行，计算最大与最小转速

的差和之比。

1. 转速波动系数 (K_fn) [%]

2. 最大转速 (n_max) [rpm]

3. 最小转速 (n_min) [rpm]

26.转矩波

动系数

测量关节在稳态运行时，转矩的

波动程度。

转速控制模式下，额定转速额定

负载稳态运行，计算最大与最小

转矩的差和之比

1. 转矩波动系数 (K_fT) [%]

2. 最大转矩 (T_max) [N·m]

3. 最小转矩 (T_min) [N·m]

1.3 机器人减速机测试系统

机器人减速机测试系统
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工业机器人发展对减速机性能要求提升，国产减速机产业及现有试验设备存在诸多短板，本项目研发

多适配、高精度、智能化的减速机试验台架，突破多项关键技术，构建全生命周期测试能力，将为行业提

供专业试验平台，助力技术升级与质量提升。机器人减速机主要测试背隙、传动误差、空程、扭矩刚度、

传动效率等。

1.GB/T 35089-2018 机器人用紧密齿轮传动装置试验方法

2.GB/T 30819-2024 机器人用谐波齿轮减速器

3.GB/T 14118-1993 谐波传动减速机

4.GB/T 37718-2019 机器人用精密行星摆线减速机

5.GB/T 37165-2018 机器人用精密摆线针轮减速器

项目概述

逻辑控制图

软件界面

测试标准
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实验项目名称 实验目的 实验方法 输出变量

1.空载试验

全面考核机器人减速机的连接

可靠性、密封性能、运转稳定

性、温升控制及转速输出精度，

验证产品在额定转速下的长期

工作适应性

在额定转速下,正、反两方向各

运转不小于 30 min。观察并记

录各连接件、紧固件是否有松

动;

1.输入转速 n1(r/min)

2.输出转速 n2(r/min)

3.额定转速 nN（r/min）

4.输入转矩 T1(N·m）

5.输出转矩 T2(N·m）

6.温升△t（°c）

2.负载试验

考核减速机在不同负载工况下

的传动稳定性、温升、噪声等

性能，验证产品是否满足额定

工作要求

通过输入转速 2000r/min 条件

下，按额定转矩 25%、50%、75%、

100%逐级正向加载运转，再反向

重复相同加载流程

1.输入转速 n1(r/min)

2.输出转速 n2(r/min)

3.输入转矩 T1(N·m）

4.输出转矩 T2(N·m）

5.温升△t（°c）

3.传动误差试验
测定减速机传动误差值，分析

动态传动精度

用光栅式传动链检查仪，输入、

输出轴分别接高、低频光栅头，

取信号差值绘误差曲线并取最

大值。

1.输入角（°）

2.输出角（°）

3.理论输出角（°）

4.传动误差（ ’）

4.扭转刚度试验
测定减速机扭转刚度及滞回特

性，分析抗扭变形能力

加载器给减速机输出轴加载，正

反连续加载时，自动绘出减速器

非线性滞回刚度曲线。

1.扭转刚度 Kt（N·m/ ’）

2.额定转矩 Tr（N·m）

3.转角增量 a（ ’）

4.转矩增量 b（N·m）

5.启动转矩试验
测定减速机启动转矩值，分析

启动摩擦及转矩特性

将恒扭加载装置接减速机输入

端，缓慢均匀加转矩至输出端产

生角位移并记录瞬时转矩；在输

出端 360°范围内均匀选 5个相

位测正、反向数据，取 10次试

验的最大值，即为减速机的启动

转矩。

1.启动转矩 To,s（N·m）

2.输入转矩 T1(N·m）

3.输出转矩 T2(N·m）

6.空载转矩试验
测定减速机空载转矩值，分析

内部摩擦损耗特性

设置输入转速运行稳定，记录当

前转速下的输入扭矩。绘制输入

转速与扭矩的曲线图。

1.空载摩擦转矩 T（N·m）

2.输入转速 n1(r/min))

3.输出转速 n2(r/min)

4.输入转矩 T1(N·m）

5.输出转矩 T2(N·m）

7.传动效率试验

精确测量和评价减速机在负载

工况下将输入功率转化为输出

功率的有效能力

在不同转速下，将减速机从等载

逐步加载至额定转矩，记录输入

/ 输出转矩、转速，同步采集壳

体温度、噪声及运转时间；依据

数据计算传动效率，并绘制不同

转速对应的转矩 - 效率曲线。

1.传动效率η(%)

2.输入功率 P1（kW）

3.输出功率 P2（kW）

4.输入转速 n1(r/min)

5.输出转速 n2(r/min)

6.输入转矩 T1(N·m）

7.输出转矩 T2(N·m）

8.传动比 i

8.空程试验
反映了输入轴固定时输出轴可

自由转动的最大角度

由滞回曲线计算出的均值曲线

中的±3%额定扭矩转角之差的

绝对值

空程Δφ（ ’）

9.背隙试验 测定机器人减速机背隙值，验 将输入端与壳体均固定，分别在 背隙Δα（ ’）

功能项目表
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证静态传动精度 输出端正、反向施加 2%的额定

转矩，测量输出端扭转角变化

值。

第二节 B722-无人机电机测试系统

无人机电机测试系统是面向无人机无刷电机的专用一体化软硬件测试平台，核心用于在研发选型、生

产质检及可靠性验证环节，对电机本体及电调组成的推进系统进行精准、可重复的性能测量与数据分析。

系统通过集成机械台架、电机特性分析测控仪，高精度传感采集、自动化控制与安全防护模块，实现推力、

扭矩、转速、电压/电流、功率、效率及温升、等关键参数的同步采集，输出标准化测试报告，为动力系统

优化、批次质量管控及整机飞行性能保障提供数据支撑。

1.GB 755-2008/IEC 60034-1:2004《旋转电机定额和性能》

2.GB/T 1032-2012《三相异步电动机试验方法》

3.GB/T 22669-2008《三相永磁同步电动机试验方法》

4.GB14711－2006《中小型旋转电机安全要求》

5.GB/T18613-2012《中小型三相异步电动机能效限定值及能效等级》

无人机电机测试系统

项目概述

测试标准
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第三章.B73-电机测试设备
第一节 B731-中小型电机测试系统

中小型电机测试系统是一套标准化、系统化、低成本、高通用性的测试体系，既服务于工业生产的质

量管控与出厂验收，也支撑高校科研与教学实训。其核心特点是适配中小功率电机的结构与应用场景，兼

顾检测效率、测试精度、实验成本，重点围绕电机能效、电气安全、机械性能开展测试，为电机的设计优

化、生产管控、运维检修提供可靠的数据支撑。主要测试功能：直流低电阻、温升试验 、负载试验（A法、

B法）、空载试验、堵转试验、最大最小转矩、超速试验、极限试验等.

1.GB/T 1032-2023《三相异步电动机试验方法》

2.GB/T 1311-2024《直流电机试验方法》

3.GB/T 9651-2022《单相异步电动机试验方法》

4.GB/T 16318-2021《单相异步电动机试验方法》

中小型电机测试系统

项目概述

测试标准

逻辑控制图

测试标准
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实验项目名

称
实验项目目的 基本试验方法 变量（输出）

1.直流低电阻

测试

精确测量电机定子绕组在

“实际冷态”下的直流电

阻值。

电桥法微欧计法直流电压——电流表法
1.相电阻值（mΩ):Ru、Rv、Rw

2.线阻平均值（mΩ）:Ruv、Rvw、Wwu

2.温升测试（热

试验）

热试验的目的是确定电动

机在额定负载条件下运行

时定子绕组的工作温度和

某些部分温度高于冷却介

质温度的温升值。

温升采用直接法。试验时，被试电机应保

持额定负载，直至电机各部分温升达到热

稳定状态为止。试验中，每隔 30min 记录

被试电机的电压，电流，输入功率，频率，

转速，转矩，绕组温度及定子铁心、轴承、

风道进出口冷却介质和周围冷却介质温

度。试验期间，应采取措施，尽量减少冷

却介质温度。本测试系统采用直流电阻断

电法测电机的温升。

1.绕组温升（K）：Δθ

2.热态绕组电阻（Ω）：R0

3.冷态绕组电阻（Ω）：Rc

4.冷却介质温度（°C）：θ0

5.绕组温度 （°C）：θc

6.定子绕组导体材料在 0°C时电阻温度系

数的倒数：K1=235，K2=225

3.空载试验
分离并确定电机的铁芯损

耗和风摩耗。

被试电机施以额定频率的可变电压，电压

变化范围从 125%的额定电压逐步降低电

压到空载电流为最小或不稳定的最小电流

为止。在 125%和 60%额定电压之间，其中

包括额定电压，按均匀分布至少取 5 个电

压点。在约 50%额定电压和最低电压之间

至少取 4 个电压点。测取的电压点数多，

求取的风摩耗和铁耗值会更为准确。

1.空载电流（A）和空载损耗（W）

2.铁耗(W)PFe 与风摩耗(W)Pfw

4.负载实验

负载试验的目的是确定被

试电动机的效率、功率因

数、转速、定子电流、输

入功率等与输出功率的关

系

试验应在额定电压和额定频率下进行。开

始读取实验数据之前，定子绕组温度与额

定负载热试验时测得的温度之差应不超过

5K。

在 6 个负载点处给电机加负载。4个负载点

大致均匀分布在不小于 25%-100%额定负载

之间（包括 100%额定负载），在大于 100%

但不超过 150%额定负载之间适当选取 2个

负载点。电机加负载的过程是从最大负载

开始，逐步按顺序降低到最小负载。试验

应尽可能快地进行，以减少试验过程中电

机的温度变化。

A法：测量输入输出功率的损耗分析法

B法：测量输入功率的损耗分析法

1.端电压（V）：U

2.端电流（A）：A

3.输入功率（W）：P1

4.输出功率（W）：P2

5.功率因素：cosφ

6.电源频率（Hz）：f

7.转速（r/min）:n

8.转矩（Nm):Td

9.效率（%）：η

10.恒定损耗（W）：Pc

11.剩余损耗（W）：PLr

12.负载杂散损耗（W）：PLL

13.在试验温度下定子绕组损耗（W）：Ps

14.在试验温度下转子绕组损耗（W）：Pr

15.转差率：s

软件界面

功能项目表
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5.堵转试验

获取堵转特性：测量堵转

时的电流、转矩、功率与

电压的关系曲线。

试验时,施于定子绕组的电压宜尽可能从

不低于0.9倍额定电压开始,然后逐步降低

电压至定子电流接近额定电流为止,其间

共测取 5~7 点读数。每点应同时测取下列

数值 UIR TR、P 及绕组温度。

1. 堵转电流 Ik

2. 堵转转矩 Tk

3. 外施电压 Uk

6.转矩转速特

性试验

测定三相异步电动机在规

定条件下的转矩-转速特

性曲线，获取启动转矩、

最小转矩、最大转矩、额

定转矩及对应转速等关键

参数。

电机在额定电压、额定频率下运行，通过

测功机等负载装置逐步调节负载，记录不

同转速下的转矩、电流、功率等数据。适

用于具备负载调节能力的试验系统，数据

精准度高。

1. 转矩符号 T单位 N·m

2. 转速符号 n单位 r/min

3. 频率符号 f单位 Hz

4. 绕组温度符号θ单位℃

5. 角加速度符号α单位 rad/s²

6. 输入功率符号 P单位 W

7.最大最小转

矩实验

精准测定电机在额定电

压、额定频率下的最大转

矩 Tmax（过载能力核心指

标）与最小转矩 Tmin（启

动过程最低转矩，影响带

载启动可靠性）

直接负载法：电机在额定电压/频率下运

行，通过测功机等负载装置连续调节负载，

记录转矩-转速全曲线，直接读取 Tmax 与

Tmin，数据精度高，适合标准试验台。

1. 最大转矩符号 Tmax 单位 N·m

2. 最小转矩符号 Tmin 单位 N·m

8.超速实验

验证电机转子（含绕组、

铁芯、转轴、轴承等部件）

在规定超速条件下的机械

强度，确认无永久性变形、

开裂或飞脱风险。

辅助电机拖动法：用测功机或专用拖动电

机驱动被试电机至规定超速转速，空载运

行规定时间（通常 2min），适用于各类功

率电机，转速控制精准。

1. 超速转速符号 no单位 r/min

2. 超速持续时间符号 t单位 min

9.极限实验

验证电机在短时过转矩、

堵转、超速等极限工况下

的机械强度（如转子、绕

组、转轴）与电气稳定性，

确认无永久性损坏。

短时过转矩极限直接加载法额定转速下，

通过测功机施加 1.6 倍额定转矩，持续 15

秒，试验后检查机械与绝缘状态

1. 短时过转矩符号 To单位 N·m

2. 超速转速符号 no单位 r/min

第二节 B732-永磁同步电机测试系统

本试验系统主要用于测试永磁同步电动机型式试验，用以评价电机的综合性能，为电机的研发、生产、

维修和现场应用等提供准确的参数依据。采用先进的电子能量消耗系统和计算机控制测量系统，技术先进、

运行可靠、功能强、精度高、重复性好、节能降耗、抗干扰能力强、自动化程度高、软件可操高、具备负

载扩展能力、既先进又经济、性价比高、国内一流的电机型式试验系统。主要测试功能：直流低电阻、温

升试验、负载试验、空载试验、堵转试验、失步转矩、超速、极限试验等

永磁同步电机测试系统

项目概述
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1.GBT 22669-2008 《三相永磁同步电动机试验方法》

2.GBT 22711-2008 《高效三相永磁同步电机技术条件》

3.GBT 1029-2021 《三相同步电机试验方法》

4.GB/T 1032-2012《三相异步电动机试验方法》

5.JB/T7565.1－2011《隔爆型三相异步电动机技术条件 》

6.GB 755-2008/IEC 60034-1:2004《旋转电机定额和性能》

第三节 B733-主轴电机测试系统

主轴电机测试系统是一个集高精度、高动态响应与多物理量同步测量于一体的专业化测试平台。其核

心特点在于能够模拟主轴在真实加工中的复杂负载谱（如高速、高转矩、频繁启停及热负载循环），并实

时同步采集振动、温升、电流、转速等关键参数，以精确评估电机的动态性能、热特性与可靠性。系统通

过严苛的连续过载测试与故障工况模拟，验证其在极端条件下的稳定性与寿命，是确保主轴电机满足高端

数控机床与高速加工中心严苛要求的关键研发与品控工具。

1. GB/T 10241-2007《旋转变压器通用技术条件》

2. GB/T 7344-1997《交流伺服电动机通用技术条件》

3. GB/T 21972.1-2008《起重及冶金用三相异步电动机技术条件》

4. GB/T 28575-2012《YE3 系列（IP55）三相异步电动机技术条件（机座号 63～355）》

5. GB/T 22670-2008《变频器供电三相笼型感应电动机试验方法》

测试标准

主轴电机测试系统

项目概述

测试标准
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第四节 B734-曳引机测试系统

电梯曳引机是电梯的动力设备，又称电梯主机。功能是输送与传递动力使电梯运行。它由电动机、制

动器、联轴器、减速箱、曳引轮、机架和导向轮及附属攀车手轮等组成。本系统主要用于交流异步（变频、

双速、单速）电梯曳引机、交流同步电梯曳引机、杂物电梯驱动主机、自动扶梯和自动人行道驱动主机的

型式试验。主要测试功能：反电动势试验、空载试验、负载试验、过载试验、静态制动力矩、动态制动力

矩、动态响应时间等

1.GB/T755-87 GB/T 24478-2009《电梯曳引机》

2.GB25194-2010 《杂物电梯制造与安装安全规范》

3.GB7588-2003《电梯制造与安装安全规范》

4.GB 16899-2011《自动扶梯制造与安装规范》

第五节 B735-减速机测试系统
第六节 B736-深井泵电机试验设备

曳引机电机测试系统

项目概述

测试标准

深井泵电机试验设备
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深井泵电机专用试验台主要用于对深井泵电机的工作状况进行检测，通过型式试验综合试验台可以准

确检测电机的各个参数，主要测试功能电机的空载试验、电机负载试验、电机的径向力测试。

主要特点包括：

1. 可靠性高：测试系统采用高品质的硬件和软件，保证系统的稳定性和可靠性。

2.操作简便：测试系统的操作界面简洁明了，易于操作和维护，降低用户的学习成本。

3.数据处理能力强：测试系统可以实时采集和处理测试数据，并生成相关报告。

4.安全可靠：测试系统采用多层安全保护措施，保障操作人员的安全和测试设备的安全。

第四章.B74-水泵测试设备
第一节 B741-离心泵试验设备

本需求分析用于明确水泵测控设备选型手册的核心素材范围，旨在为设备选型、集成与验收提供合规、可

落地的依据，确保手册内容覆盖水泵测试全流程的技术要求与规范。主要测试功能水泵性能试验，水泵汽

蚀余量、水泵耐久试验等。主要特点包括

•通用性：适配离心泵、混流泵、轴流泵等多类型水泵的测试场景

•合规性：所有测试方法与指标严格遵循国家及行业标准

•集成性：整合数据采集、逻辑控制、报表生成等全流程功能

•可扩展性：支持后续功能升级与多场景适配

离心泵试验设备

项目概述

项目概述
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1.GB/T 3216-2016 《回转动力泵 水力性能验收试验 等级 1和等级 2》

2.GB/T 13006-2013 《离心泵、混流泵、轴流泵和旋涡泵汽蚀余量》

3.GB/T 2818-2002 《泵的振动测量与评价方法》

4.GB/T 2857-2008 《泵的噪声测量与评价方法》

5.JB/T 8097-2013 《泵的可靠性试验》

逻辑控制图

软件界面

测试标准
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试验项目名称 试验目的 基本试验方法 变量（输出）

1.性能试验

验证水泵在不同工况下

的水力性能（流量、扬

程、效率等）是否符合

设计要求

在泵工作范围内，包括小流

量点、规定流量点、大流量

点等三个以上流量点进行型

式试验，在每个流量点下均

应测定流量、扬程和转速等。

性能试验不少于 13 个点，其

中至少包括关闭点、0.6 倍规

定流量点、规定流量点、1.2

倍规定流量点、1.3 倍规定流

量点（包括扬程-流量、泵效

率-流量曲线、轴功率-流量

曲线）水泵在额定电压和额

定流量下运转 1—2h,使水泵

达到稳定状态，试验应从最

小点开始，对于离心泵一般

从零流量开始，逐步增大至

大流量的 115%以上，对混流

泵、轴流泵或漩涡泵，应从

阀门全开状态开始，逐步减

小至小流量点流量的 85%以

下，期间应取至少 13 个不同

的流量点，测点应均匀的分

布在整个性能曲线上。

1.流量 Q（m3/h）

2.扬程 H（m）

3.轴功率 P（kW）

4.效率η（%）

5.转速 Speed（rpm）

2.汽蚀试验

测定水泵的临界汽蚀余

量，验证低压力工况下

的抗汽蚀能力

试验每一流量时，不同的汽

蚀余量（NPSH）选取应不小

于１０个，并且在汽蚀余量

（NPSH）接近临界值的阶段，

汽蚀余量（NPSH）选取间隔

取小些。汽蚀试验时，必须

按汽蚀余量（NPSH）从大到

小的方向进行。水泵进水管

处连接必须牢固，保证密封。

1.进口压力 p1（MPa）

2.出口压力 p2（MPa）

3.流量 Q（m3/h）

4.临界汽蚀余量 NPSH（m）

功能项目表
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第二节 B742-电子泵试验设备

本设备主要用于汽车电子水泵测试系统核心是模拟真实车载情况，高精度闭环控制，多物理量同步采

集，满足测量验证和标定需求。汽车电子水泵主要测试功能包括水泵性能试验，汽蚀性能试验，媒体加温

试验，交变电压试验试验，耐久试验等试验。主要测量参数包括电压、电流、输入功率、进口压力、出口

压力、扬程、流量、水温，水箱压力、转速等，具有定流量、定压力、定阀门开度的基础功能。本系统主

要由测控柜，管道系统，稳压灌，加热系统（冷却液：常温-125°C），恒温箱（-45°C-125°C）等组成。

1.JB/T 8126.1-2010《汽车电子水泵试验方法》

2.JB/T 8126.2-2010《汽车电子水泵试验方法》

3.QCT1122-2019《汽车发动机用电动水泵技术条件》

4.GB/T 26117-2010《微型电泵试验方法》

电子泵试验设备

项目概述

测试标准
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