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Foreword

1SO (the International Organization for Standardization) is a worldwide federation of
national standards bodies (SO member bodies). The work of preparing International
Stanglards is normally carried out through 1SO technical committees. Each member
bodylinterested in a subject for which a technical committee has been established has
the rjght to be represented on that committee. International organizations, govern-
mental and non-governmental, in liaison with I1SO, also take part in the work. 1SO
collaborates closely with the International Electrotechnical Commission (IEC) on all
matters of electrotechnical standardization.

The ain task of ISO technical committees is to prepare International Standards. In ex-
ceptipnal circumstances a technical committee may propose the publication of a
techmical report of one of the following types:

type 1, when the necessary support within the technical committee €annot be
btained for the publication of an International Standard, despite repeated efforts;

[«)

type 2, when the subject is still under technical development.requiring wider
Kposure;

[¢]

- type 3, when a technical committee has collected data-of a different kind from
that which is normally published as an International Standard (“’state of the art*’, for
ekxample).

Technical reports are accepted for publication ‘directly by 1SO Council. Technical
repofts of types 1 and 2 are subject to review within three years of publication, to
decide whether they can be transformed \into International Standards. Technical
reports of type 3 do not necessarily have.to be reviewed until the data they provide are
consjdered to be no longer valid or useful.

ISO/|TR 8373, which is a technical.report of type 2, was prepared by Technical Com-
mittde ISO/TC 184, /ndustrial\automation systems.

© I1SO 1990

All rights reserved. No part of this publication may be reproduced or utilized in any form or by any
means, electronic or mechanical, including photocopying and microfilm, without permission in
writing from the publisher./Droits de reproduction réservés. Aucune partie de cette publication
ne peut étre reproduite ni utilisée sous quelque forme que ce soit et par aucun procédé, électroni-
que ou mécanique, y compris la photocopie et les microfilms, sans I'accord écrit de I'éditeur.
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Avant-propos

L'ISO (Organisation internationale de normalisation) est une fédération mordiale
d’organismes nationaux de normalisation {comités membres-de I'ISO). L’'élaborgtion

des Normes internationales est en général confiée aux_comités techniques de |

I1SO.

Chaque comité membre intéressé par une étude a-lg droit de faire partie du comité
technique créé a cet effet. Les organisations internationales, gouvernementales ef non
gouvernementales, en liaison avec I'lSO participent également aux travaux. L'ISQ col-
labore étroitement avec la Commission électrotechnique internationale (CEl) en ge qui

concerne la normalisation électrotechnigue:

La tache principale des comités techniques de I'|SO est d’élaborer les Normes interna-

tionales. Exceptionnellement, un eomité technique peut proposer la publication
rapport technique de I'un des types suivants:

d'un

— type 1: lorsque,€n 'dépit de maints efforts au sein d’'un comité technjque,
I'accord requis ne péut étre réalisé en faveur de la publication d’'une Norme interna-

tionale;

— type 2:cdlorsque le sujet en question est encore en cours de développement

technique ‘et requiert une plus grande expérience;

—-_@ype 3: lorsqu’un comité technique a réuni des données de nature différerjte de
celles qui sont normalement publiées comme Normes internationales (ceci pojivant

comprendre des informations sur I'état de la technique, par exemple).

La publication des rapports technigues dépend directement de I'acceptation du C

nseil

de I'lSO. Les rapports techniques des types 1 et 2 font I'objet d'un nouvel examer trois

mation en Normes internationales. Les rapports techniques du type 3 ne doive
nécessairement &tre révisés avant que les données fournies ne soient plus jugées
bles ou utiles.

ans au plus tard aprés leur publication afin de décider éventuellement de leur traqsfor-

L'1ISO/TR 8373, rapport technique du type 2, a été élaboré par le comité tech
ISO/TC 184, Systémes d’automation industrielle.

t pas
vala-

hique
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anipulating industrial
obots — Vocabulary

DDENDUM 1: Annex B —
ultilingual annex

This addendum is a second annex to ISO/TR 8373 and gives
the equivalent terms in the German, Japanese, Spanish and
Bwedish languages; these are published under the responsi-
bility of the corresponding Member Bodies.

Page 16

Add the foilowing annex.

Robots manipulateurs
industriels — Vocabulaire

ADDITIF 1: Annexe B —
Annexe multilingue

Le présent additif constitue une deuxiéme annexe a
I'"SO/TR 8373 et donne les termes équivalents en langueq alle-
mande, espagnole, japonaise, et suédoise; ces termes|sont
publiés sous la responsabilité des comités membres corregpon-
dants.

Page 16

Ajouter I'annexe suivante.
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Annex B Annexe B
(informative) (informative)
Multilingual annex . Annexe multilingue

B.1 Corresponding terms in the German, Japanese, Spanish and Swedish languages

aise et suédoise

"~ Item - ‘
number German terms Japanese terms
Référence Termes allemands Termes japonais
para(;;‘laphe

2 Allgemeine Begriffe —BRE
2.1 Manipulator TEELVv=7
22 Manipulator mit festgelegtem Ablauf BEy -4 v27=Ealb—7
2.3 Industrieroboter : ERRAv2Eab—F4 Y7 0E s}
2.4 Playback-Roboter ; Tv4 sy 7afy b
2.5 mobiler Roboter BEo s b
2. Robotersystem ofy bYRTA
2. Robotjk ‘ v KT 47 R
2. Bedienperson LI S
2. Programmierer 7es 37
2.10 Installation B
2. Inbetriebnahme : ZLr
3 Mechanische Struktur B
3. Antrieb T7Fax—2
3. Hauptdchsen B (1 &)
3. Nebenachsen FE (2%&4H)
3. Gelenkstruktur Va4V BE
3. Gelenke L Fad b
3.5.1 Schubgelenk . EMC a1
3.5.2 Drehgelenk B&EYs4 >t
353 mehrgliedriges Gelenk ERH#HS a4 b
3.6 Basis : ' -z
3.7 Basismontagefldche ~—ZWAH T E
38 mechanische Schnittstelle AAZANA VI T 2 —2R
3.9 Endeffektor (Werkzeug) TVNTT =TS
3.10 Endeffektor-Anschluvorrichtung LYKIT .S OBE
3.11 Greifer : B
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Spanish terms

Termes espagnols

Swedish terms

Termes suédois

terminos generales

anipulador

anipulador de secuencia fija
obot industrial manipulador
obot programable por guiado
obot moévil
isterna robotico

obdtica

perador

rogramador
nstalacion

puesta en servicio

actuador
brazo, ejes principales
muiieca, ejes secundarios

bstructura articulada

rticulaciones
rticulac¢ion prismatica
rticilacion de revolucién

rticulacién cilindrica

Allménna termer

Manipulator

Manipulator’med fast sekvensstyrning
Industrirobot

Pldyback robot

Mobil robot

Robotsystem

Robotteknik

Operator

Programmerare

Installation

Idrifttagning (igdngkérning)
Mekanisk uppbyggnad

Drivenhet (aktuator)

Arm (priméra axlar)

Handled (sekundira axlar)

Ledad struktur

Leder

Translationsled (hellre dn: glidled, linjar led)
Rotationsled

Kombinerad led

base

superficie de fijacién de la base

interfase mecéanica

elemento terminal

dispositivo de acoplamiento del elemento terminal
pinza

Sockel (helire an: bas)
Sockelns fastspanningsyta
Mekaniskt granssnitt
Verktyg (fér robot)
Verktygsanslutning
Gripdon



https://standardsiso.com/api/?name=2a780236f3bf390856830b2937023fda

ISO/TR 8373 : 1988/Add.1: 1990 (E/F)

B.1 Corresponding terms in the German, Japanese, Spanish and Swedish languages (continued)

Termes correspondants en langues allemande, espagnole, japonaise et suédoise (suite)

_mi.t::zer German terms Japanese terms
Référence Termes allemands Termes japonais

])ara(;:aphe
3.12 nachgiebige Zentriereinrichtung; RCC RCC
3.13 Arten mechanischer Strukturen BEBEORK
3.13.1 kartesischer Roboter BABEaoR s b
3.13.2 Portalroboter VO N - A
3.13.3 zylindrischer Roboter AEEEa # oy b
3.134 Polar-Roboter BEEoH .y b
3.13.5 Pendular-Roboter ROFofst
3.13.6 Gelenkroboter MoK b
3.13.7 Scara-Roboter AhFeXy b
3.13.8 Spineroboter A4 vefy b
4 Geometrie und Kinematik MR & EH
4.] Achse t

2 Freiheitsgrad BEE

3 Pose (= Position und Orientierung) F-x
43.1 Sollpose fEe#-x
432 Istpose EHRHL-X
4.3.3 Referenzpose T34 27 H~-X
4.34 Bahn &%
44 Koordinatensysteme BEL
4.4.1 Weltkoordinatensystem v - N EEBER
44.2 Basiskoordinatensystem N—XEEL
443 Koordinatensystem der mechanischen AHZANA VI T 2 —2ABER

Schnittstelle

444 Gelenk-Koordinatensystem VadVrEEZ
45 Raumkenngréfen $A B
4.5.1 Bewegungsraum o] B 68 1%
4.5.2 maximaler Raum BAER
45.3 eingeschrinkter Raum &1 FF 68 1%
454 Arbeitsraum % B 65 15
4.5.5 Arbeitsraum GRES
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Spanishterms

Termes espagnols

Swedish—terms

Termes suédois

dispositivo de acomodacién de centro remoto
tipos de estructura mecanica

robot cartesiano, robot rectangular
fobot pértico

robot cilindrico

robot polar

robot pendular

‘obot angular

robot Scara

fobot vertebrado

beometria i cinematica

bjes

brado de libertad

pose

pose mandada

pose alcanzada

bose de referencia

trayectoria

istemas de coordenadas

istema de coordenadas del entorno

istema de.coordenadas de la base

istema-.de coordenadas de la interfase mecanica

Centrerande eftergivlighetsanordning, RCC
Typer av mekanisk uppbyggnad
Rektangulidr (kartesisk) robot
Portalrobot

Cylindrisk robot

Sfarisk robot

Pendelrobot

Lénkarmsrobot

Scara robot

Spine (ryggrads-) robot
Geometri och rorelse

Axel

Frihetsgrad, DOF

Lige

Programmerat lige

Uppndtt lage

Referenslige

Bana

Koordinatsystem

Globalt koordinatsystem
Baskoordinatsystem

Mekaniska grinssnittets koordinatsystem

istema de coordenadas articulares Ledkoordinatsystem
espacios Volymer
espacio de movimiento ‘Roérelsevolym

espacio maximo
espacio restringido
espacio operacional

espacio de trabajo

Maximal volym
Begriansad volym
Utnyttjad volym
Arbetsvolym
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B.1 Corresponding terms in the German, Japanese, Spanish and Swedish languages (continued)

Termes correspondants en langues allemande, espagnole, japonaise et suédoise (suite)

Item
number German terms Japanese terms
éférence Termes allemands Termes japonais
aragxl’laphe
4.6 Werkzeugarbeitspunkt IRk (TCP)
4.7 Nennlasten-Bezugspunkt FEEES
4.8 Koordinatentransformation BEER
5 Programmierung und Steuerung Tass I YTEEE
5. Programme R Tt T '
5.1.1 Anwenderprogramm 22y Fuysa
5.1.2 Betriebsprogramm HET OS5 L
5. Programmieren Y
521 Anwenderprogrammierung s 20 Tar5LvY
5.2.2 Programmierung mit manueller 2227 LF-SAAMI) TR S ¢ vy
Dateneingabe | RRTOTS5 v
5.243 Handeingabeprogrammierung BRrors vy
5.24 explizite Programmierung . .
EEBRERT 0S5y
525 zielgerichtetes Programimieren
5. Steuerung; Regelung &1 5
531 Pose-zu-Pose-Steuerung (PTP) PTP&i6
5.3.2 Bahnsteuerung C P &l
5.33 Sensor-Steuerung B &1 5
5.34 adaptive Regelung BEISE @
5.35 selbstlernende Steuerung 2T EE
536 aktive Anpassung & Eb S
537 Nachgiebigkeit NI
538 Betriebsart EEe—
5.3.81 Automatikbetriebsart S —
5.3.8.2 Handbetriebsart EH - I
54 normaler Betriebszustand
1E %% fn ik 8
55 Halt —B§ % 1k
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Spanish terms

Swedish terms

Termes espagnols

Termes suédois

transformacién de coordenadas

ogramacién y control

ogramas

ograma de tarea
rograma de.control

programacion

rogramacion de tareas

=

rogramacion por ensefianza

IS
Hrogramacion explicita
grogramacién por objetivos
dontrol

dortrol pose a pose

dontrol de trayectoria continua
dontrol con sensores

dontrol adaptativo

gontrol con apréndizaje

gjuste activd

comodacion
odoveperativo

odo automatico

E[into de referencia del elemento terminal

nto de referencia de la muiieca

rogramacién por introduccién manual de datos

Arbetspunkt, TCP

Handledens referenspunkt
Koordinattransformation
Programmering ochy'styrning
Program

Arbetsprogram

Styrprogram

Programmering

Programmering (av arbetsprogram)

Programmering genom manuell datainldsning

Inlirningsprogrammering
Explicit programmering
Maélinriktad programmering
Styrning

Lige-till-ldge styrning
Kontinuerlig banstyrning
Givarstyrning

Adaptiv styrning
Sjédlvidrande styrning

Aktiv aterkopplad styrning
Eftergivlighet

Korsitt

Automatiskt korsitt

modo manual

estado normal de funcionamiento, funcionamiento

automatico

pausa

Manuellt kérsatt
Normal drift

Fruset liage (hold)
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B.1 Corresponding terms in the German, Japanese, Spanish and Swedish languages (continued)

Termes correspondants en langues allemande, espagnole, japonaise et suédoise (suite)

Item
number German terms Japanese terms
Référence Termes allemands Termes japonais
)aracgl;laphe
5.6 Stopp ik
5.1 Not-Aus FREFL
5. Programmierhandgerit (PHG) BRI YT
5. Steuerhebel Sa Al AP T
6 Leistungsmerkmale rh
. . ESEELEHE
6. normale Betriebsbedingungen \
6. Lasten & {j
6.2.1 Last B
6.2.2 Nennlast ERAE
6.2.3 Maximallast HIRR B3
6.2.4 maximale Kraft BAED
6.2.5 maximales Drehmoment BAL w7
6. Geschwindigkeit EE
6.3. Einzelachsgeschwindigkeit B EE
6.3.2 Bahn-Geschwindigkeit EREK
6. Beschleunigung o B
6.4.1 | Einzelachsbeschleunigung B#mERE
6.4.2 Bahn-Beschleunigung ERMmER
6. Posegenauigkeit F-XHEE
6. Posewiederholgenauigkeit F-XBELURE
6. Mehrfachrichtungspose-Genauigkeit EHFAR—-XB[E
6. Abstandsgenauigkeit » EREE
6.9 . Abstandswiederholgenauigkeit R LG
6.10 Posestabilisierungszeit A 1]
6.11 Poseliberschwing #-XTHER
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Swedish terms

Termes espagnols

Termes suédois

aro
aro de emergencia
pnsola protatil

¢

B

¢

palanca de mando
prestaciones

¢

pondiciones normales de funcionamiento

carga

carga nominal
carga limite
empuje maximo
¢

ar maximo

elocidad

elocidad de eje individual
elocidad de trayectoria
celeracion

celeracion de eje individual
celeraciéon de trayectoria
recision de pose
petibilidad de pose
recision de pose multidireccional
recision de distancia
petibilidad de distancia

tiempo de estabilizacion de pose

Stoppat lage

Noédstopp
Programmeringsenhet
Styrspak

Prestanda

Normala driftsvilikor
Last

Last

Mairklast

Maximal last

Maximal tryckkraft
Maximalt vridmoment
Hastighet

Individuell axelhastighet
Banhastighet
Acceleration

Individuell axelacceleration
Banacceleration
Ligesnoggrannhet
Lagesrepeterbarhet

Ligesnoggrannhet vid flera inkérningsriktninga

Avstdndsnoggrannhet
Avstindsrepeterbarhet

Tid for ligesstabilisering

r

rebasamiento de pose

Ligesdverskridning
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B.1 Corresponding terms in the German, Japanese, Spanish and Swedish languages (concluded)

Termes correspondants en langues allemande, espagnole, japonaise et suédoise (fin)

Item v
_number German-terms Japanese-terms——
Référence Termes allemands Termes japonais

du
paragraphe
6.12 Drift der Posegenauigkeit F-ZREOFY T b
6.18 Bahn-Genauigkeit gnmE
6.14 Bahn-Wiederholgenauigkeit ERBRELMEK
6.1p Bahn-Geschwindigkeitsgenauigkeit BREENE
6.16 Bahn-Geschwindigkeits- EREERELEE
Wiederholgenauigkeit
6.17 Bahn-Geschwindigkeitsschwankung EREREY
6.1B Mindestpositionierzeit W /NG I 2R 0 B B
6.1 statische Nachgiebigkeit BHavISATUR
6.2 Auflésung 7R ae
6.211 Zyklus Y470
6.2p Zykluszeit - ¥4 2 ViR
6.28 Standardzyklius By 4 70

10
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Spanish-terms
~rY

Swedish terms

Termes espagnols

Termes suédois

riva de la precisién de pose
Iecisi()n de trayectoria
repetibilidad de trayectoria
prrecision de velocidad de trayectoria

repetibilidad de velocidad de trayectoria

=

uctuacién de velocidad de trayectoria

(=

empo minimo de desplazamiento
acomodacion estéatica

psolucion

—

iclo

empo de ciclo -

[ T = S o)

iclo estandar

Ligesdrift
Bannoggrannhet
Banrepeterbarhet
Banhastighetsnogrannhet

Banhastighetsrepeterbarhet

Banhastighetsvariationer
Kortaste positioneringstid
Statisk eftergivlighet
Uppldsning

Cykel

Cykeltid

Standardcykel

1
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B.2 Alphabetical index - German

Index alphabétique - allemand

A

Abstandsgenauigkeit 6.8
Abstandswiederholgenauigkeit 6.9
Achse 4.1
addptive Regelung 53.4
aktive Anpassung 5.3.6
Anfrieb 3.1
Anpenderprogramm 5.1.1
Anwenderprogrammierung 5.2.1
Arbeitsraum 4.5.4,4.5.5
Arten mechanischer Strukturen 3.13
Auflosung 6.20
Aujomatikbetriebsart 5.3.8.1
B

Bahn 4.3.4
Bahn-Beschleunigung 6.4.2
Bahn-Genauigkeit 6.13
Bahn-Geschwindigkeit 6.3.2
Bahn-Geschwindigkeitsgenauigkeit 6.15
Bahn-Geschwindigkeitsschwankung 6.17
Bahn-Geschwindigkeits-Wiederholgenauigkeit 6.16
Bahnsteuerung 5.3.2
Bahn-Wiederholgenauigkeit 6.14
Basis 3.6
Basiskoordinatensystem 44.2
Basismontagefliche 3.7
Bedlienperson 2.8
Begchleunigung 6.4
Betriebsart 5.3.8
Betriebsprogramm 5.1.2
Beywegungsraum 4.5.1
D

Drehgelenk 3.5.2
Drift der Posegenauigkeit 6.12
E

eingeschriankter/Raum 453
Einzelachsbeschleunigung 6.4.1
Einzelachsgeschwindigkeit 6.3.1
Enfeffektor (Werkzeug) 39
E hiuBvorrichtung 3.10
explizite Programmierung 5.24
F

Freiheitsgrad 4.2

12
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G

Gelenke 3.5
Gelenk-Koordinatensystem 444
Gelenkroboter 3.13.6
Gelenkstruktur 34
Genauigkeit (Abstand) 6.8
_Genauigkeit (Bahn) 6.13
Genauigkeit (Bahngeschwindigkeit) 6.15
Genauigkeit (Mehrfachrichtungspose) 6.7
Genauigkeit (Pose) 6.5
Geschwindigkeit 6.3
Geschwindigkeitsgenauigkeit (Bahn) 6.15
Geschwindigkeitsschwankung (Bahn) 6.17
Geschwindigkeitswiederholgenauigkeit (Bahn) 6.16
Greifer 3.11
H

Halt 5.5
Handbetriebsart 5.3.8.2
Handeingabeprogrammierung 5.2.3
Hauptachsen 3.2
I

Inbetriebnahme 2.11
Industrieroboter - 2.3
Installation _ 2.10
Istpose 4.3.2
K

kartesischer Roboter 3.13.1
Koordinatensystem der mechanischen’ Schnittstelle 443
Koordinatensysteme 44
Koordinatentransformation 4.8
L

Last 6.2.1
M

Manipulator 2.1
Manipulater ‘mit festgelegtem Ablauf 2.2
maximaile Kraft 6.2.4
maximaler Raum 4.5.2
maximales Drehmoment 6.2.5
Maximallast 6.2.3
—mrechanische-Schmittstelte 38
Mehrfachrichtungspose-Genauigkeit 6.7
mehrgliedriges Gelenk 3.5.3
Mindestpositionierzeit 6.18
mobiler Roboter 2.5

13
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14

N

~ nachgiebige Zentriereinrichtung 3.12
Nachgiebigkeit 5.3.7
Nachgiebigkeit (statische) 6.19

- Nebenachsen 3.3
Nennlast 6.2.2
Nennlasten-Bezugspunkt 4.7
noriEale Retriehshedingungen 6.1
norrpaler Betriebszustand 54
NottAus 5.7
P
Penflular-Roboter 3135
Playback-Roboter 2.4
Polgr-Roboter 3.134
Portalroboter 3.13.2
Pose¢ (= Position und Orientierung) 4.3
Posegenauigkeit 6.5
Posestabilisierungszeit 6.10
Posegtliberschwing 611
Posewiederholgenauigkeit 6.6
Posg-zu-Pose-Steuerung (PTP) 53.1
Programme 5.1
Programmieren 5.2
Programmierer 29
Programmierhandgerit (PHG) 58
Programmierung mit manueller Dateneingabe 5.2.2
R
Raymkenngréien 4.5
RCC 3.12
Ref¢renzpose 4.3.3
Regelung 5.3
Rohoter (Industrie-) 2.3
Robhoter (mobiler) 2.5
Roboter (Playback-) 24
Robhotersystem 2.6
Rohotik 2.7
S
Scafa-Roboter 3.13.7
Schiubgelenk 3.5.1
selbstlernende Steuerung 5.3.5
Sensor-Steuenung 533
Sollpose 4.3.1
Spiheroboter 3.138
Stapdardzyklus 6.23
statische | NachgiebigKkeit 6-19
Steuerhebel 5.9
Steuerung, 53
Stopp 5.6
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W

Weltkoordinatensystem 44.1
Werkzeugarbeitspunkt 4.6
Wiederholgenauigkeit (Abstand) 6.9
Wiederholgenauigkeit (Bahn) 6.14
Wiederholgenauigkeit (Bahngeschwindigkeit) 6.16
Wiederholgenauigkeit—-(Pose) 6.6
Z

zielgerichtetes Programmieren 5.2.5
Zyklus 6.21
Zykluszeit 6.22
zylindrischer Roboter 3.13.3
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B.3 Alphabetical index - Spanish

‘ Index alphabétique - espagnol
A

aceleraciéon 6.4
aceleracién de eje individual 6.4.1
aceleraciéon de trayectoria 642
ac?lmmodacién 5.3.7
acomodacion estatica 6.19
actpiador 3.1
ajuste activo 5.3.6
artjculacién cilindrica 353
articulaciéon de revolucién 3.5.2
articulacién prismatica 3.5.1
articulaciones 3.5
B
ba 3.6
bragzo 32
C
carga 6.2.1
carga limite 6.2.3
carga nominal 6.2.2
cicl 6.21
ciclp estandar 6.23
condiciones normales de funcionamiento 6.1
consola protatil 5.8
conitrol 5.3
control adaptativo 5.34
control con sensores 533
control con aprendizaje 535
control de trayectoria continua 5.3.2
cor{rol pose a pose 5.3.1
coordenadas articulares 444
D
deriva de la precisién de pose 6.12
dispositivo de acomodacién de centro remoto 3.1.2
dispositivo de acoplamiento del elemento terminal 3.10
E
3.2
3.3
1 39
empuje méaximo 6.2.4
espacio de movimiento 45.1
espacio de trabajo 4.5.5
espacio maximo 45.2
espacio operacional 454
espacio restringido 453
espacios 4.5
estado normal de funcionamiento 5.4
estructura articulada : 34
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F
Fluctuaciéon de velocidad de trayectoria 6.17
funcionamiento automatico 5.4
G
P 4
rado de libertad 4.2
nstalacién 2.10
nterfase mecanica 3.8
nterpolacién 53.2
anipulador 21
anipulador de secuencia fija 2.2
odo automatico 5.3.8.1
odo manual 5.3.8.2
odo operativo 5.3.8
ufieca 3.3
perador 2.8
alanca de mando 5.9
ar maximo 6.2.5
aro 5.6
aro de emergencia 5.7
ausa 5.5
inza 3.11
ose 4.3
pose alcanzada 4.3.2
pose de referencia 4.3.3
pose mandada 43.1
precision de distancia 6.8
precision de pose 6.5
precisiéon de trayectoria 6.13
precisién de velocidad de trayectoria 6.15
prestaciones 6
programa/de control 5.1.2
programa de tarea 5.1.1
programacién 5.2
rogramacion de tareas 5.2.1
programacion en linea (nota) 5.2
programaciéon explicita 5.2.4
programacion fuera de linea (nota) 5.2
programacién por ensefianza 5.2.3
programacion por introduccién manual de datos 5.2.2
programacién por objetivos 5.2.5
precision de pose multidireccional 6.7
programacién y control 5
programador 2.9
programas 5.1
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18

puesta en servicio 2.11
punto de referencia de la mufieca 4.7
punto de referencia del elemento terminal 4.6
R
rebasamiento de pose 6.11
repetibilidad de distancia 6.9
repetibilidad de pose 6.6
repetibilidad de trayectoria 6.14
repetibilidad de velocidad de trayectoria 6.16
reprogramable (comentario) 2.3
reso¢lucion 6.20
robpt angular 3.13.6
robpt cartesiano 3.13.1
robpt cilindrico 3.13.3
robpt industrial manipulador 23
robpt moévil 25
robpt pendular 3.13.5
robpt polar 3.134
robpt poértico 3)13.2
robpt programable por guiado 24
robpt rectangular 3.13.1
robpt Scara 3.13.7
robot vertebrado 3.138
robética 2.7
S
sistema de coordenadas articulares 444
sistema de coordenadas de la base 4.4.2
sistema de coordenadas de la interfase mecénica 443
sistema de coordenadas del entorno 44.1
sistema robético 2.6
sisttemas de coordenadas 4.4
superficie de fijaciéon de la base 3.7
T
terminos generales 2
tiempo de ciclo 6.22
tienpo de estabilizacion de pose 6.10
tienpo minimo de desplazamiento 6.18
tip¢s de estructura_mecanica 3.13
transformacién_de)coordenadas 48
trayectoria 434
[§)
unjversal (comentario) 2.3
v
velocidad 6.3
“ velocidad de eje individual 6.3.1
velocidad de trayectoria 6.3.2
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