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Foreword

ISO (the International Organization for Standardization) is a worldwide
federation of national standards bodies (ISO member bodies). The work
of preparing International Standards is normally carried out through ISO
technigal committees. Each member body interested in a subject for
which |a technical committee has been established has the right to be
represgnted on that committee. International organizations, govern-
mental and non-governmental, in liaison with ISO, also take part in the
work. ISO collaborates closely with the International Electrotechnical
Commiyssion (IEC) on all matters of electro-technical standardization.

Draft Ipternational Standards adopted by the technical committees are
circulafed to the member bodies for voting. Publication as an
Interngtional Standard requires approval by at least 75 % of the memiber
bodies|casting a vote.

Amendment 1 to International Standard ISO 8373:1994 was prepared by
Technical Committee ISO/TC 184, Industrial automation systems and
integration, Subcommittee SC 2, Robots for manufacturing-énvironment.
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Avant-propos

L'ISO (Organisation internationale de normalisation)_est une fédgration
mondiale d'organismes nationaux de normalisation \(comités mg¢mbres
de I'ISO). L'élaboration des Normes internationales'est en général ¢onfiée
aux comités techniques de I'ISO. Chaque comité membre intéregsé par
une étude a le droit de faire partie du comité)technique créé a cgt effet.
Les organisations internationales, gouvernementales et non godiverne-
mentales, en liaison avec I'lSO participent également aux travaux. L'ISO
collabore étroitement avec la Commission électrotechnique intgrnatio-
nale (CEl) en ce qui concerne la nermalisation électrotechnique.

Les projets de Normes internationales adoptés par les comités tech-
niques sont soumis aux,comités membres pour vote. Leur publication
comme Normes internationales requiert I'approbation de 75 % aul moins
des comités membres)votants.

L'Amendement 4-a1a Norme internationale ISO 8373:1994 a été ¢laboré
par le comité technique ISO/TC 184, Systémes d'automatisation
industrielle-€t intégration, sous-comité SC 2, Robots pour environfement
de fabrication.
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Manipulating industrial
robots — Vocabulary

ISO 8373:1994/Amd.1:1996(E/F)

Robots manipulateurs
industriels — Vocabulaire

AMENDMENT 1: Annex B —
Multilingual annex

This Amendment is a second annex to
ISO 8373:1994 and gives the equivalent terms in
the German, Italian, Japanese, Spanish and
Swedish languages; the relevant member bodies
are responsible for their publication.

AMENDEMENT 1: Annexe B|—
Annexe multilingue

Le présent_Amendement constitue une deuxiéme
annexe ca\I"1SO 8373:1994 et donne les termes
équivalents en langues allemande, italienne,
japonaise, espagnole et suédoise; les cgmités
membres correspondants sont responsables de leur
publication.
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Annex B Annexe B
(informative) (informative)
Multilingual annex Annexe multilingue
B.1 Corresponding terms in the German, Italian, Japanese, Spanish and Swedish
languages
Termes correspondants en langues allemande, italienne, japonaise; éspagnole
et suédoise
Item pumber German terms Italian terms
Réf. ﬂ'u Termes allemands Termes italiens
paragraphe
2 Allgemeine Begriffe Termini generali
2.1 Manipulator manipolatore
22 Manipulator mit festgelegtem Ablauf manipolatore a sequenza fissa
23 physischer Eingriff modifica fisica
24 frei programmierbar riprogrammabile
25 mehrzweck multiscopo
2.6 Industrieroboter robot industriale di manipolazione
Roboter robot
2.7 Steuerung sistema di comando
2.8 Playbackroboter robot programmabile per addestramento
29 off-line programmierbarer Roboter robot programmabile fuori linea
2.10 sequentieller Roboter robot sequenziale
2.1 bahngesteuerter Roboter robot a comando per traiettoria
212 adaptiver Roboter robot adattativo
2.13 mobiler Roboter robot mobile
2.14 Robotersystem sistema robotico
2.15 Robotik ‘ robotica
2.16 Bedienperson operatore
217 Programmierer programmatore
2.18 Installation installazione
2.19 Inbetriebnahme messa in servizio
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Japanese terms Spanish terms Swedish-terms ltem
Termes japonais Termes espagnols Termes suédois Reéf.
— YR iE Terminos generales Allméanna termer 2
2=FalL—9% manipulador manipulator a1
B —b vy 2e=btal—s manipulador de secuencia fija ganipulator med fast sekvens- | 2.2
yrning

fysiskt ingrepp 2.3

omprogrammerbar 2.4

universell 2.5
E¥H~<=-tav—5F4v7 robot industrial manipulador industrirobot 26
oE.y b robot robot
HE RF L styrsystem 2.7
VAV YA L TR robot programable por guiado playback robot 2.8
AI754vTarsesrafy b off-line programmerbar robot 29
o —tr v Z aF oN\F sekvensstyrd robot 2.10
HaEHEaRY b banrérelsestyrd robot 2.1
Bl e a2y k adaptiv robot 212
BHex., » robot mévil mobil robot 2.13
O . bR F A sistema robético robotsystem 2.14
QHEF 4R robética robotteknik 2.15
A RL—9 operador operator 2.16
Sassw programador programmerare 217
R4 i3 instalacion installation 2.18
i B puesta en servicio idrifttagning (igangkdérning) 2.19
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Item number German terms Italian terms

Réf. du Termes allemands Termes italiens

paragraphe

3 Mechanische Struktur Struttura meccanica

3.1 Antrieb attuatore

3.2 AT braccio

Hauptachsen assi principali del

3.3 Nebenachsen polso
assi secondari del

3.4 Gelenkstruktur struttura articolata

35 Konfiguration configurazione

3.6 Glied collegamento

3.7 Gelenke giunti

3.7.1 Schubgelenk giunto di scorfimento
slitta

3.7.2 Drehgelenk giunto diyrotazione

3.7.3 mehrgliedriges Gelenk giunto distribuito

3.7.4 Rotoidgelenk giunto sferico

3.8 Basis base

3.9 Basismontageflache superficie di fissaggio della base

3.10 mechanische Schnittstelle interfaccia meccanica

3.11 Endeffektor dispositivo di estremita

3.12 Endeffektor-AnschluBverrichtung elemento di accoppiamento del dispositivo di
estremita

3.13 automatischer Werkzeugwechsler elemento per il cambio automatico del
dispositivo di estremita

3.14 Greifer pinza

3.15 Arten mechanischer Strukturen tipi di struttura meccanica

3.15.1 kartesischer Roboter robot cartesiano
robot rettangolare

3.15.2 zylindrischer Roboter robot cilindrico

3.15.3 Polarroboter robot polare

robot sferico

3.154 Pendularroboter robot a pendolo
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Japanese terms Spanish terms Swedish terms Iltem
Termes japonais Termes espagnols Termes suédois Réf.
BRiss Mekanisk uppbyggnad 3
T Fax—4 actuador drivenhet 3.1
b (1 k) i(;]!(:lsa:)rincipales E:\I/Iudaxlar .
FB (2K rej'j?lejg(z:c(::(‘:undarios Ezzg:gsaxlar >3
AP RN - 371 estructura articulada ledad struktur 3.4
S v s Fal—vs v (BE) konfiguration 3.5
oy lank 36
a4 articulaciones leder 3.7
articulacién prismatica linjarled 3.71
=R AT I
Gléz P a4 >~ b (B~ s 4 ~ 1 )| articulacion de revolucion rotationsled 3.7.2
3f a4 v b (HE Y a4 >~ )| articulacion cilindrica kombinerad led 3.7.3
ka4 Vb kulled 3.7.4
N — 2 base sockel 3.8
~ — Z B i E superficie de fijacion de la base | sockelns monteringsyta 3.9
X H=Hh N4 VST 2 —3 interfase mecanica mekanisk anslutningsflans 3.10
v FxT 224 elemento terminal verktyg 3.11
dispositivo de acoplamiento del | verktygsanslutning 3.12
YR T7 =275 OHF elemento terminal
T T A automatisk verktygsvéaxlare 3.13
I8 15 5 pinza gripdon 3.14
K BRSO S tipos de estructura mecanica typer av mekanisk uppbyggnad 3.15
robot cartesiano rektangular robot 3.156.1
B AELEa F .o b robot rectangular kartesisk robot
o # ., b robot cilindrico cylindrisk robot 3.15.2
RS b robot polar sfarisk robot 3.15.3
RoFaKy b robot pendular pendelrobot 3.15.4
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Iltem number German terms Italian terms
Réf. du Termes allemands Termes italiens
paragraphe
3.15.5 anthropomorpher Roboter robot antropomorfo
robot articolato
3.15.6 SCARA Roboter robot "SCARA"
3.15.7 Spineroboter robot "SPINE"
3.15.8 paralleler Roboter robot parallelo
4 Geometrie und Kinematik Geometria e cinematica
4.1 vorwértsgerichtete Kinematik trasformazione cinematica diretta
4.2 inverse Kinematik trasformazione cinematica-inversa
4.3 Achse asse
44 Freiheitsgrad grado di liberta
GDL
45 Pose (= Position und Orientierung) posa
451 Sollpose posa_di comando
programmierte Pose posa di programmata
45.2 Istpose posa raggiunta
453 Referenzpose posa di riferimento
454 Bahn traiettoria
4.6 Bewegungsbahn traiettoria temporale
4.7 Koordinatensysteme sistemi di coordinate
471 Weltkoordinatensystem sistema di coordinate generale
47.2 Basiskoordinatensystem sistema di coordinate di base
4.7.3 Koordinatensystem der mechanischen sistema di coordinate dell'interfaccia
Schnittstelle meccanica
474 Gelenk-Koordinatensystem sistema di coordinate dei giunti
475 Werkzeugkoordinatensystem sistema di coordinate dell'utensile
TCS TCS
48 Raumdefinitionen spazi
4.8.1 maximaler Raum spazio massimo
4.8.2 eingeschrankter Raum spazio ristretto
48.3 Betriebsraum spazio operativo
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Japanese terms Spanish terms Swedish terms Item
Termes japonais Termes espagnols Termes suédois Réf.
B robot angular lankarmsrobot 3.15.5
BiaK.y b
2 HSoFE., b robot Scara SCARA robot 3.15.6
zs84 vaKy b robot vertebrado spine robot 3.15.7
NSLLEEy R parallell robot 3.15.8
]2 L EE Geometria i cinematica Geometri och kinematik 4
R 2 direkt kinematik 4.1
¥ Eh 2 omvand kinematik 4.2
#fh eje axel 43
grado de libertad frihetsgrad 4.4
B e DOF
£ posicion lage 4.5
oo f— % posicion de consigna programmerat lage 451
L& FE—
ERE—X posicién alcanzada uppnatt lage 452
FS5SA4RAY P E—-X posicién de referencia referenslage 453
b g trayectoria bana 454
haE tidsbaserad banrérelse 4.6
EER sistemas de coordenadas koordinatsystem 4.7
et sistema de coordenadas del globalt koordinatsystem 471
7 — v FEEERR entorno
sistema de coordenadas de la baskoordinatsystem 4.7.2
-~ { jas
~— 2 BT base
_ . = sistema de coordenadas de la anslutningsflansens 47.3
A H=HANA 25T = — ZEERR| interfase mecénica koordinatsystem
. . i sistema de coordenadas ledkoordinatsystem 4.7.4
a4 bERR articulares
s Mz Y verktygskoordinatsystem 4.7.5
TRz 7279 (v )
W prdbiub vuiymcl 4.8
B A espacio maximo maximal volym 4.8.1
4| PR SR I espacio restringido begrédnsad volym 48.2
EER RIS espacio operacional utnyttjiad volym 48.3
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Item number German terms Italian terms
Réf. du Termes allemands Termes italiens
paragraphe
48.4 Arbeitsraum spazio di lavoro
4.9 Werkzeugarbeitspunkt punto di centro utensile
TCP TCP
410 Nebenachsen-Bezugspunkt punto di riferimento del polso
411 Koordinatentransformation trasformazione di coordinate
5 Programmierung und Steuerung Programmazione e comando
5.1 Programme programmi
5.1.1 Anwenderprogramm programma del compito
51.2 Steuerungsprogramm programma di comando
5.2 Programmierung programmazione
5.2.1 Anwenderprogrammierung programmazione del compito
Programmierung programmazione
5.2.2 Programmierung mit manueller Dateneingabe programmazione con introduzione
manuale dei dati
5.2.3 Handeingabeprogrammierung programmazione per addestramento
5.2.4 Off-line-Programmierung programmazione fuori linea
5.2.5 zielgerichtete Programmierung programmazione orientata all'obiettivo
5.3 Steuerung comando
5.3.1 Pose-zu-Pose Steuerurg comando posa a posa
5.3.2 Bahnsteuerung comando continuo in traiettoria
5.3.3 Sensor-Steuefung comando con sensore
5.3.4 adaptive/Steuerung comando adattativo
5.35 selbstlernende Steuerung comando intelligente
5.3.6 Bewegungsplanung pianificazione del movimento
5.3.7 Nachgiebigkeit cedevolezza
5.3.8 Betriebsart modo operativo
5.3.8.1 Automatikbetrieb modo automatico
5.3.8.2 Handbetriebsart modo manuale
5.4 Servosteuerung anello di asservimento
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Japanese terms Spanish terms Swedish terms Item
Termes japonais Termes espagnols Termes suédois Réf.
Ve 38R espacio de trabajo arbetsvolym 48.4

punto de referencia del elemento | arbetspunkt 49
LY FLT 275 HLR terminal TCP
F I HE A punto de referencia de la mufieca | handledens referenspunkt 4i.1 0
BB A= 25 % transformacion de coordenadas koordinattransformation 411
S5 sy e Programacién y control Programmering och styrning | 5
Sassa programas program §.1
92070 sS5 A programa de tareas arbetsprogram 5.1.1
HEs e rs A programa de control styrprogram 81.2
Sosrsivs programacion programmering .2

programacion de tareas programmering av arbets- §.2.1
SR Tesrsy vy programacion program

programmering

AT VF— 9 AN T O TS programacién por introddccion programmering genom manuell | §.2.2
Tvy manual de datos datainlasning
HRTers vy programmacion.por ensefianza inlarningsprogrammering 8.2.3
27547 rsivys off-line programmering 8524
VE%igRT9 s 5 v programacioén por objectivos malinriktad programmering 8.25
& 4 control styrning 8.3
P T P& control punto a puntc lage-till-lage styrning 8.3.1
C P&l control de trayectoria continuo kontinuerligt banstyrning §.3.2
R B 6 control continuo givarstyrning 5.3.3
BE control adaptativo adaptiv styrning 5.3.4
228 H 45 control con aprendizaje sjalvlidrande styrning 8.3.5
EHEHE rorelseplanering 5.3.6
9IS 47z (JEGH) acomodacion eftergivlighet 537
Hdz e — K modo operativo kérsatt 5.3.8
HE#E— F modo automatico automatiskt korsatt 5.3.8.1
FHE— F modo manual manuellt korsétt 5.3.8.2
4+ — K& servostyrning 5.4
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Item number

German terms

Italian terms

Genauigkeit

Réf. du Termes allemands Termes italiens

paragraphe

5.5 normaler Betriebszustand stato normale di funzionamento
automatischer Betrieb

5.6 Haltepunkt punto di arresto

57 Uberschleifpunkt punto di passaggio

5.8 Handbediengerat unita portatile di addestramento
Programmierhandgeréat

59 Steuerhebel leva di comando

"joystick"

6 LeistungskenngroBen Prestazioni

6.1 normale Betriebsbedingungen condizioni normali di\funzionamento

6.2 Belastungen carichi

6.2.1 Last carico

6.2.2 Nennlast carice nominale

6.2.3 Maximallast carico limite

6.2.4 zusatzliche Last carico addizionale
zusatzliche Masse

6.2.5 maximale Kraft spinta massima

6.2.6 maximales Moment momento
maximales Drehmoment coppia massima

6.3 Geschwindigkeit velocita

6.3.1 Einzelgelenkgeschwindigkeit velocita del singolo giunto
Einzelachsgeschwindigkeit velocita del singolo asse

6.3.2 Bahn-Geschwindigkeit velocita in traiettoria

6.4 Beschletnigung accelerazione

6.4.1 Einzelgelenkbeschleunigung accelerazione del singolo giunto
Einzelachsbeschleunigung accelerazione del singolo asse

6.4.2 Bahn-Beschleunigung accelerazione in traiettoria

6.5 Pose-Genauigkeit precisione di posa
Pose-Genauigkeit in einer Richtung precisione di posa unidirezionale

6.6 Pose-Wiederholgenauigkeit ripetibilita di posa
Pose-Wiederholgenauigkeit in einer Richtung ripetibilita di posa unidirezionale

6.7 Streuung der Mehrfachrichtungspose-

variazione della precisione di posa
multidirezionale

10
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%l # — XD R

multidireccional

(flerriktad)

apanese terms Spanish terms Swedish terms Item
Tavmman inpnnn:a Tarmae acnamnnle Tarmace citddaie DAf
1CHINICO japviIialo 1SHINIGY ‘;°|"‘“-‘l' vio TelINIeY uvuvio el
o e s /£t e e i estado normal de funcionamiento normal drift 55
EREERE (B5EK) funcionamiento automatico automatisk kdrning
otk stoppunkt 56
T54:4 4P passerpunkt 5.7
) o . A consola portatil programmeringsenhet 5.8
RTr (BRRVT M)
g ; palanca de mando styrspak 5.9
s AART 4
4 Prestaciones Prestanda
condiciones normales de normala driftsvillkor b.1
.
EREERRE funcionamiento
=80 carga last .2
=5 carga last 6.2.1
EREN carga nominal marklast 6.2.2
HI PR carga limite maximal last 6.2.3
extralast 6.2.4
fTmas ((HnES)
BAZXSZMAF empuje maximo maximal tryckkraft 6.2.5
BAE— A Y LA par maximo maximalt moment 6.2.6
— v 1]
W velocidad hastighet 6.3
B R velocidad de eje individuell ledhastighet 6.3.1
e prica velocidad de trayectoria banhastighet 6.3.2
ypEdid aceleracion acceleration 6.4
I aceleracion de eje individuell ledacceleration 6.4.1
B #703
aceleracién de trayectoria banacceleration 6.4.2
& B ILREL y
. , precision de posicionamiento lagesnoggrannhet 6.5
T IR enkelriktad I&gesnogrannhet
. e s repetibilidad de posicionamiento lagesrepeterbarhet 6.6
F—XERLBE enkelriktad lagesrepeterbarhet
precisiéon de posicionamiento variation i lagesnoggrannhet 6.7

"
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Item number German terms Italian terms

Réf. du Termes allemands Termes italiens

paragraphe

6.8 Abstandsgenauigkeit precisione di distanza

6.9 Abstandswiederholgenauigkeit ripetibilita di distanza

6.10 Pese-Stabilisierungszeit tempo-di-stabitizzazionediposa
6.11 Pose-Uberschwingen sovraelongazione di posa

6.12 Drift der Posegenauigkeit deriva della precisione di posa
6.13 Drift der Pose-Wiederholgenauigkeit deriva della ripetibilita di posa
6.14 Bahn-Genauigkeit precisione di traiettofia

6.15 Bahn-Wiederholgenauigkeit ripetibilita di traiettoria

6.16 Bahn-Geschwindigkeitsgenauigkeit precisionedi.velocita in traiettoria
6.17 ~ Bahn-Geschwindigkeits-Wiederholgenauigkeit ripetibilita di velocita in traiettoria
6.18 Bahn-Geschwindigkeitsschwankung fluttuazione della velocita in traiettoria
6.19 Mindestpositionierzeit tempo minimo di posizionamento
6.20 statische Nachgiebigkeit cedevolezza statica

6.21 Auflésung risoluzione

6.22 Zyklus ciclo

6.23 Zykluszeit tempo di ciclo

6.24 Standardzyklus ciclo tipo

12
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Japanese terms Spanish terms Swedish terms Item
Termes japonais Termes espagnols Termes suédois Réf.
Py 3 precisién de distancia avstandsnoggrannhet 6.8
PE PR LAY EE repetibilidad de distancia avstandsrepeterbarhet 6.9
‘ T : ra——— GooT iagesstabiisoTTg 10
R — R EALEE posicionamiento
K- XTABEER rebasamiento de posicion lageséversvangning ?.11
) deriva de la precisiéon de drift av lagesnoggrannhet .12
K —XRED FY 7 b posicionamiento
o - . deriva de la repetibilidad de drift av lagesrepeterbarhet 6.13
i — ZRBELIBED FY T b posicionamiento
W B& A 1 precisién de trayectoria bannoggrannhet 15.1 4
X PR EGR LS EE repetibilidad de trayectoria bdnrepeterbarhet ?.1 5
e precisiéon de velocidad de banhastighetsnoggrannhet $.16
¥¥ Eﬁﬂ;&*ﬂ B{ trayectoria
. repetibilidad de velocidad de banhastighetsrepeterbarhet 6.17
MR BRI AR R LASEL trayectoria
. fluctuacién de velocidad de banhastighetsvariation 5.18
£E BB 2 B trayectoria
B 55 8 8% tiempo minimo'de desplazamiento | kortaste positioneringstid 5.19
Mo TS54T7 R acomodacién estatica statisk eftergivlighet 5.20
BI/NERL resolucion upplésning 5.21
G4 7NV ciclo cykel 5.22
L INT 4 A tiempo de ciclo cykeltid 6.23
=y 4 2 0 ciclo estandar referenscykel B.24

13
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B.2 German alphabetical index
Index alphabétique allemand
A F
Abstandsgenauigkeit 6.8 frei programmierbar 2.4
Abstandswiederholgenauigkeit 6.9 Freiheitsgrad (F) 4.4
Achse 4.3
adaptive Steuerung 5.3.4 G
adaptt oboter c. la Gc:cu:\ Koot dinater layatcul 374
AntriEb 3.1 Gelenke 37
anthfopomorpher Roboter 3.155 Gelenkstruktur 3.4
Anwenderprogramm 51.1 Geschwindigkeit 6.3
Anwtnderprogrammierung 52.1 Glied 3.6
Arbejtsraum 484 Greifer 3.14
Am| 3.2
Auflgsung 6.21 H
Automatikbetrieb 5.3.8.1 Haltepunkt 5.6
autofnatischer Betrieb 55 Handbediengerét 5.8
automatischer Werkzeugwechsler 3.13 Handbetriebsart 5.3.8.2
Handeingabeprogrammierung 5.2.3
B Hauptachsen 3.2
Bah 454
Bahn-Beschleunigung 6.4.2 |
Bahn-Genauigkeit 6.14 Inbetriebnahme 2.19
Bahn-Geschwindigkeit 6.3.2 Industrieréboter 2.6
Bahn-Geschwindigkeits-Wiederholgenauigkeit ~ 6.17 Installation 2.18
Bahnp-Geschwindigkeitsgenauigkeit 6.16 inversé Kinematik 4.2
Bahnp-Geschwindigkeitsschwankung 6.18 Istpose 4.5.2
Bahn-Wiederholgenauigkeit 6.15
bahrjgesteuerter Roboter 2.1 K
Bahnsteuerung 5.3.2 kartesischer Roboter 3.15.1
BaSirL 3.8 Kinematik, inverse 4.2
Basiskoordinatensystem 4.72 Kinematik, vorwartsgerichtete 41
Basismontageflache 3.9 Konfiguration 3.5
Bedignperson 216 Koordinatensystem 4.7
Belaktungen 6.2 Koordinatensystem der mechanischen
Besghleunigung 6.4 Schnittstelle 4.7.3
Betriebsart 5.3.8 Koordinatentransformation 411
Betriebsraum 4.8.3
Bewggungsbahn 4.6 L
Bewggungsplanung 5.3.6 Last 6.2.1
M
D Manipulator 2.1
Drehgelenk ) 3.7.2 Manipulator mit festgelegtem Ablauf 2.2
Drghmoment, maxmale§ 6.2.6 maximale Kraft 6.05
Dr!ft der Poseger)amgkelt o 6.12 maximaler Raum 481
Drift der Pose-Wiederholgenauigkeit 6.13 maximales Drehmoment 6.26
maximales Moment 6.2.6
E Maximallast 6.2.3
eingeschrankter Raum 4.82 mechanische Schnittstelle 3.10
Einzelachsbeschleunigung 6.4.1 mehrgliedriges Gelenk 3.7.3
Einzelachsgeschwindigkeit 6.3.1 Mindestpositionierzeit 6.19
Einzelgelenkbeschleunigung 6.4.1 mobiler Roboter 213
Einzelgelenkgeschwindigkeit 6.3.1
Endeffektor 3.11 N
Endeffektor-AnschluBvorrichtung 3.12 Nachgiebigkeit 5.3.7
Endeffektorwechsler, automatischer 3.13 Nebenachsen 3.3
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ISO 8373:1994/Amd.1:1996(E/F) © ISO
B.3 Italian alphabetical index
Index alphabétique italien
A giunto di rotazione 3.7.2
accelerazione 6.4 giunto di scorrimento 3.71
accelerazione del singolo asse 6.4.1 giunto sferico 3.7.4
accelerazione del singolo giunto 6.4.1 grado di liberta, GDL 4.4
accelerazione in traiettoria 6.4.2
anello di asservimento 54 ]
asse 4.3 installazione 248
assi principali del braccio 3.2 interfaccia meccanica 310
assi spcondari del polso 3.3
attuatpre 3.1 L
leva di comando (["joystick") 59
B
base 3.8 M
braccip 3.2 manipolatore 2.1
manipolatore a sequenza fissa 22
C messa in servizio 219
carich 6.2 modifica fisica 2.3
caricol 6.2.1 modo automatico 5.3.8.1
caricoladdizionale 6.2.4 modo manuale 5.3.8.2
carico| limite 6.2.3 modo operativo 5.3.8
carico nominale 6.2.2 momento 6.2.6
cedevplezza 537 multiscopo 25
cedevplezza statica 6.20
ciclo 6.22 o
ciclo tjpo 6.24 operatore 2.16
collegpmento 3.6
comando 53 P
comando adattativo 5.3.4 pianificazione del movimento 5.3.6
comando con sensore 5.3.3 pinza 3.14
comando continuo in traiettoria 5.3:2 polso 3.3
comando intelligente 53.5 posa 4.5
comando posa a posa 5.3.1 posa di comando 451
condizioni normali di funzionamento 6.1 posa programmata 451
configurazione 3.5 posa di riferimento 453
coppigq massima 6.2.6 posa raggiunta 452
precisione di distanza 6.8
D precisione di posa [unidirezionale] 6.5
derivg della precisione di posa 6.12 precisione di traiettoria 6.14
derivg della ripetibilita di pasa 6.13 precisione di velocita in traiettoria 6.16
dispogitivo di estremita 3.11 programma del compito 5.1.1
DOF Igrado di liberta) 4.4 programma di comando 5.1.2
programmatore 217
E programmazione 5.2,5.2.1
eleménto di accoppiamento del dispositivo di programmazione del compito 5.2.1
estrgmita 3.12 programmazione con introduzione
elemgnto-per il cambio automatico del dispositivo di manuale dei dati 522
estrémita 313 programmazione-fuoriinea 524
programmazione orientata all'obiettivo 5.25
F programmazione per addestramento 523
fluttuazione della velocita in traiettoria 6.18 programmi 5.1
punto di arresto 5.6
G punto di centro utensile, TCP 4.9
giunti 3.7 punto di passaggio 5.7
giunto distribuito 3.7.3 punto di riferimento del polso 4.10
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R sistemi di coordinate 4.7
ripetibilita di distanza 6.9 slitta 3.71
ripetibilita di posa 6.6 sovraelongazione di posa ‘ 6.11
ripetibilita di posa unidirezionale 6.6 spazi 4.8
ripetibilita di traiettoria 6.15 spazio di lavoro 48.4
ripetibilita di velocita in traiettoria 6.17 spazio massimo 4.8.1
riprogrammabile 24 spazio operativo 48.3
risoluzione 6.21 spazio ristretto 48.2
robot 2.6 spinta massima 6.2.5
212 stato normale di funzionamento 5.5
obot antropomorfo 3.155 struttura articolata 3.4
obot articolato 3.155 superficie di fissaggio della base 3.9
obot a comando per traiettoria 2.11
obot a pendolo 3.154 T
obot cartesiano . 3.15.1 TCP (punto di centro utensile) 49
obot cilindrico 3.15.2 TCS (sistema di coordinate dell'uténsile) 47.5
obot industriale di manipolazione 2.6 tempo di ciclo 6.23
obot mobile 213 tempo minimo di posizionamento 6.19
obot parallelo 3.15.8 tempo di stabilizzazionedi‘posa 6.10
obot polare 3.16.3 tipi di struttura meccanica 3.15
obot programmabile per addestramento 2.8 traiettoria 45.4
robot programmabile fuori linea 29 traiettoria temporale 4.6
robot rettangolare 3.15.1 trasformazionle cinematica diretta 4.1
fobot "SCARA" 3.15.6 trasformazione cinematica inversa 4.2
fobot sequenziale 2.10 trasformazione di coordinate 411
Fobot sferico 3.16.3
fobot "SPINE" 3.15.7 U
fobotica 2.15 unita portatile di addestramento 5.8
S v
sistema di comando 2.7 variazione della precisione di posa
sistema di coordinate di base 4.7.2 multidirezionale 6.7
sistema di coordinate generale 471 velocita 6.3
sistema di coordinate dei giunti 47.4 velocita del singolo asse 6.3.1
sistema di coordinate dell'interfaccia meccanica 4.7.3 velocita del singolo giunto 6.3.1
sistema di coordinate dell'utensile, TCS 475 velocita in traiettoria 6.3.2
sistema robotico 2.14
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ISO 8373:1994/Amd.1:1996(E/F) ©® 1SO
B.4 Spanish alphabetical index
Index alphabétique espagnol
A G
aceleracion 6.4 grado de libertad 4.4
aclerac6on de eje 6.4.1
aceleracién de trayectoria 6.4.2
acomodacion 537 |
acom idnrestatica 626 hstalacion 215
actuaglor 3.1 interfase mecéanica 340
articullacion cilindrica 3.7.3
articulacién de revolucion 3.7.2 M
articulacién prismatica 3.7.1 manipulador 2.1
articulaciones 37 manipulador de secuencia fija 2.2
modo automatico 5.3.8.1
B modo manual 5.3.8.2
base 3.8 modo operativo 53.8
brazo 3.2 muineca 3.3
C (0]
carga 6.2y 6.2.1 operador 2.16
carga [limite 6.2.3
carga[nominal 6.2.2 P
ciclo 6.22 palanca de mando 5.9
ciclo gstandar 6.24 par maximo 6.2.6
condi¢iones normales de funcionamiento 6.1 pinza 3.14
consoja portatil 5.8 posicién 4.5
contrgl 5.3 posicién alcanzada 452
contrdl adaptativo 5.3.4 posicion de consigna 4.5.1
contrdl con sensores 5.3.3 posicion de referencia 453
contrdl con aprendizaje 5.3.5 posicién prescrita 4.5.1
contrql de trayectoria continuo 5.3.2 precision de distancia 6.8
contrg! punto a punto 5.3 precisién de posicionamiento 6.5
precisién de posicionamiento multidirectional 6.7
D precision de trayectoria 6.14
derivg de la repetibilidad de posicionamiento 6.13 precision de velocidad de trayectoria 6.16
derivg de la precisién de posicionamiento 6.12 programa de control 51.2
dispogitivo de acoplamiento del elemento programa de tareas 51.1
terminal 3.12 programacion 52y5.2.1
programacion de tareas 5.2.1
E programacién por ensefianza 5.2.3
eje 4.3 programacion por introducciéon manual de datos 5.2.2
ejes principales 3.2 programacion por objetivos 5.25
ejes spcundarios 3.3 programador 217
elemento terminal 3.11 programas 5.1
empuje maximg 6.2.5 puesta en servicio 2.19
espagjo de trabajo 48.4 punto de referencia de la mufeca 4.10
espacjo maximo 4.8.1 punto de referencia del elemento terminal 4.9
espacjo-operacional 4.8.3
espacio restringido 48.2 R
espacios 4.8 rebasamiento de posicién 6.11
estado normal de funcionamiento 55 repetibilidad de distancia 6.9
estructura articulada 3.4 repetibilidad de posicionamiento 6.6
repetibilidad de trayectoria 6.15
F repetibilidad de velocidad de trayectoria 6.17
fluctuacién de velocidad de trayectoria 6.18 resolucién 6.21
functionamiento automatico 55 robot 2.6
robot angular 3.15.5
robot cartesiano 3.15.1
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