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ICS 25.040.30 Ersatz fiir
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Die Europaische Norm EN ISO 9946 : 1999 hat den Status einer Deutschen Norm.

Beginn der Giiltigkeit
EN 1SO 9946 : 1999 wurde am 1. Méarz 1999 angenommen.

Nationales Vorwort

Diese Norm beinhaltet die Deutsche Fassung der in der Parallelabstimmung (ibernommenen
ISO 9946 : 1999.

Die nationalen Interessen wurden dabei vom Fachbereich Montage- und Handhabungstechnik des Normen-
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ISO 9787 :1999  siehe DIN EN ISO 9787 : 2000-07

ISO 10218 : 1992 siehe DIN EN 775 : 1993

Anderungen )

Gegenuber DIN EN 29946 : 1992-09 wurden folgende Anderungen vorgenommen:
— Inhalt technisch Uberarbeitet.

Friihere Ausgaben
DIN EN 29946: 1992-09

Nationaler Anhang NA (informativ)

DIN EN ISO 9787
Industrieroboter — Koordinationssysteme und Bewegungsrichtungen (1ISO 9787 : 1999)
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Industrieroboter — Sicherheit (ISO 10218 : 1992)
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EUROPAISCHE NORM EN ISO 9946
EUROPEAN STANDARD
NORME EUROPEENNE April 1999

ICS 25.040.30 Ersatz fur EN 29946 : 1992

Deutsche Fassung

Industrieroboter
Darstellung charakteristischer Eigenschaften
(1SO 9946 : 1999)

Manipulating industrial robots — Presentation of character- Robots manipulateurs industriels — Présentation des carac-
istics (1ISO 9946 : 1999) téristiques (ISO 9946 : 1999)

Diese Européische Norm wurde von CEN am 1. Marz 1999 angenommen.

Die CEN-Mitglieder sind gehalten, die CEN/CENELEC-Geschéftsordnung zu erfilllen, in der die
Bedingungen festgelegt sind, unter denen dieser Europaischen Norm ohne jede Anderung der
Status einer nationalen Norm zu geben ist.

Auf dem letzten Stand befindliche Listen dieser nationalen Normen mit ihren bibliographischen
Angaben sind beim Zentralsekretariat oder bei jedem CEN-Mitglied auf Anfrage erhaltlich.

Diese Europaische Norm besteht in drei offiziellen Fassungen (Deutsch, Englisch, Franzosisch).
Eine Fassung in einer anderen Sprache, die von einem CEN-Mitglied in eigener Verantwortung
durch Ubersetzung in seine Landessprache gemacht und dem Zentralsekretariat mitgeteilt
worden ist, hat den gleichen Status wie die offiziellen Fassungen.

CEN-Mitglieder sind die nationalen Normungsinstitute von Belgien, Déanemark, Deutschland,
Finnland, Frankreich, Griechenland, Irland, Island, ltalien, Luxemburg, Niederlande, Norwegen,
Osterreich, Portugal, Schweden, Schweiz, Spanien, der Tschechischen Republik und dem
Vereinigten Kdnigreich.

CEN

EUROPAISCHES KOMITEE FUR NORMUNG
European Committee for Standardization
Comité Européen de Normalisation

Zentralsekretariat: rue de Stassart 36, B-1050 Briissel

© 1999 CEN - Alle Rechte der Verwertung, gleich in welcher Form und in welchem Verfahren,
sind weltweit den nationalen Mitgliedern von CEN vorbehalten. Ref. Nr. EN 1SO 9946:1999 D
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Vorwort

Der Text der internationalen Norm ISO 9946 : 1999 wurde vom Technischen Komitee ISO/TC 184 ,Industrial automation systems
and integration® in Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee CEN/TC 310 ,Fortgeschrittene Fertigungstechniken®
erarbeitet, dessen Sekretariat vom BSI| gehalten wird.

Diese Europdische Norm ersetzt EN 29946 : 1992.

Diese Europaische Norm muf3 den Status einer nationalen Norm erhalten; entweder durch Veréffentlichung eines identischen
Textes oder durch Anerkennung bis Oktober 1999, und etwaige entgegenstehende nationale Normen miissen bis Oktober 1999
zurlickgezogen werden.

Entsprechend der CEN/CENELEC-Geschaftsordnung sind die nationalen Normungsinstitute der folgenden Lénder gehalten,
diese Europaische Norm zu tibernehmen:

Belgien, Danemark, Deutschland, Finnland, Frankreich, Griechenland, Irland, Island, ltalien, Luxemburg, Niederlande, Norwegen,
Osterreich, Portugal, Schweden, Schweiz, Spanien, die Tschechische Republik und das Vereinigte Kénigeich.

Anerkennungsnotiz

Der Text der Internationalen Norm ISO 9946 : 1999 wurde von CEN als Europdische Norm ohne irgendeine Abanderung
genehmigt.

ANMERKUNG: Die normativen Verweisungen auf Internationale Normen sind im Anhang ZA (normativ) aufgefihrt.

Einleitung

ISO 9946 ist Teil einer Serie von Internationalen Normen, die Industrieroboter behandeln. Andere Internationale Normen enthalten
solche Themen wie Sicherheit, Leistungskriterien und zugehorige Prifverfahren, Koordinatensysteme, Begriffe und mechanische
Schnittstellen. Es ist zu beachten, daf diese Normen miteinander in Beziehung stehen und ebenfalls mit anderen Internationalen
Normen verbunden sind.

Die Zahl der Industrieroboter, die in einem fertigungstechnischen Umfeld eingesetzt werden, ist standig im Steigen begriffen, und
damit wird die Notwendigkeit einer Norm fiir Spezifikation und Darstellung der charakteristischen Eigenschaften von Robotem
unterstrichen.

Das Ziel der ISO 9946 besteht darin, Anwender und Hersteller beim Verstehen und Vergleichen verschiedener Robotertypen zu
unterstitzen.

ISO 11593 : 1996 enthélt Fachbegriffe und Formblatt fir die Darstellung der charakteristischen Eigenschaften von automatischen
Wechselsystemen flr Endeffektoren.

Anhang A dieser Internationalen Norm enthélt ein empfohlenes Formblatt fir die Darstellung der Roboterspezifikationen.
Anhang B enthalt eine Beschreibung der Symbole fiir Leistungskriterien.
ANMERKUNG: Fir die Zwecke dieser Internationalen Norm ist die Benennung ,Roboter” gleichbedeutend mit ,Industrieroboter®.

1ISO 9283 : 1998
Industrieroboter — Leistungskriterien und zugehdrige
Testmethoden

1ISO 9409-1 : 1996
Industrieroboter — Mechanische Schnittstellen — Teil 1:
Platten (Form A)

1 Anwendungsbereich

Diese Internationale Norm legt fest, wie charakteristische
Eigenschaften von Robotern durch den Hersteller darzu-
stellen sind.

2 Normative Verweisungen

Die folgenden normativen Dokumente enthalten Festlegun-
gen, die durch Verweisung in diesem Text Bestandteil der
vorliegenden Internationalen Norm sind. Zum Zeitpunkt der
Verdffentlichung dieser Internationalen Norm waren die
angegebenen Ausgaben gultig. Alle Normen unterliegen der
Uberarbeitung. Vertragspartner, deren Vereinbarungen auf
dieser Internationalen Norm basieren, werden gebeten, die
Méglichkeit zu priifen, ob die jeweils neuesten Ausgaben der
im folgenden genannten Normen angewendet werden koén-
nen. Die Mitglieder von |EC und ISO flhren Verzeichnisse
der gegenwartig gultigen Internationalen Normen.

1SO 8373 : 1994
Industrieroboter - Wérterbuch

ISO 9787 : -1
Industrieroboter — Koordinatensysteme und Bewegungs-
richtungen

ISO 10218 : 1992
Industrieroboter — Sicherheit

3 Begriffe

Fur die Anwendung dieser Internationalen Norm sind die
Begriffe in ISO 8373 und die folgende Definition anzu-
wenden.

" Diese Norm ist Gegenstand einer Revision, und das Jahr
der Verdffentlichung wird zu einem spéteren Zeitpunkt
eingefugt.
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3.1 Mittelpunkt des Arbeitsraumes (C,,)

ist die Position des Nebenachsen-Bezugspunktes, wenn
jedes aktive Gelenk im Arm in der mittleren Position seines
Bewegungsbereiches ist.

4 Einheiten

Sofern nichts anderes festgelegt wurde, lauten die Angaben
wie folgt:

— Lé&nge in Millimeter (mm);

— Winkel in Radiant (rad) oder Grad (°);

— Zeitin Sekunden (s);

— Masse in Kilogramm (kg);

— Kraft in Newton (N);

— Geschwindigkeit in Meter pro Sekunde (m/s), Radiant pro
Sekunde (rad/s) oder Grad pro Sekunde (°/s).

5 Charakteristische Eigenschaften

5.1 Allgemeines

Der Hersteller muB, ais Teil der Roboterdokumentation,
Angaben zu den verschiedenen charakteristischen Eigen-
schaften und Anforderungen mitliefern, wie in diesem
Abschnitt beschrieben.

5.2 Anwendung

Der Hersteller muf3 die hauptséchliche(n) Einsatzart(en) fest-
legen, flr die der Roboter vorgesehen ist.
Beispiele typischer Anwendungsfélle sind:
— Handhabung;

- Montage;

— PunkischweiB3en;

— BahnschweiB3en;

— maschinelle Bearbeitung;

— Farbspritzen;

— Aufbringen von Klebemittel/Dichtmittel;
— Inspektion.

5.3 Energiequelle

Der Hersteller muB alle externen Energiequellen angeben,
einschlieBlich deren Art (z.B. elektrisch, hydraulisch, pneu-
matisch oder kombiniert), die flir den ordnungsgemafRen
Betrieb des Roboters erforderlich sind (z. B. Bewegungsan-
triebe fir die mechanische Struktur, Steuerung, Hilfseinrich-
tungen (z. B. Greifer)), zusammen mit dem maximalen Ener-
gieverbrauch fiir jede Energiequelle. Diese Spezifikationen
mussen auch die zuldssigen Bereiche und Schwankungen
umfassen.

Der Hersteller muf3 auch die Energieart angeben, die zur
Steuerung der Achs- und Hilfsbewegungen verwendet wird
(z.B. elektrisch, hydraulisch, pneumatisch). Wo mehr als
eine Energieart verwendet wird, mu3 der Hersteller einen
Abbruch durch eine einzelne Betétigung vorsehen.

5.4 Mechanische Struktur

Der Hersteller muB3 die Art der mechanischen Struktur sowie
die Anzahl der mechanischen Achsen angeben. Eine Zeich-
nung der Struktur ist beizulegen, in der die Achsbewegungen
detailliert dargestellt sind. Diese Zeichnung darf Teil der
Zeichnung sein, die fir die Beschreibung des Arbeitsraumes
erforderlich ist (siehe 5.5).

Beispiele mechanischer Strukturen:
~ kartesischer Roboter;

- zylindrischer Roboter;

— Polarroboter;

— Gelenkroboter.

Wenn der Roboter mobil ist, muB die Bahn, auf der er gefiihrt
wird, angegeben werden.

5.5 Arbeitsraum

Die Grenzen des Arbeitsraumes des Nebenachsen-Bezugs-
punktes, einschlieBlich der Referenzpose und der Mitte des
Arbeitsraumes (C,,), sind in einer Zeichnung in mindestens
zwei Ansichten darzustellen (eine in der Darstellung des
geometrischen Ortes der maximalen Reichweite des Robo-
terarms in der Ebene der Basiskoordinaten X,-Y; (siehe
SO 9787) und die andere in der Darstellung des geome-
trischen Ortes der maximalen Reichweite des Armes in der
Ebene der Basiskoordinaten X,-Z;). Die Zeichnung muB
auch Angaben zu allen Begrenzungen der Nebenachsen-
bewegungen an beliebigem(n) Punkt(en) im Arbeitsraum am
Nebenachsen-Bezugspunkt enthalten (siehe Bild1 als
Beispiel fur einen Roboter mit 5 Achsen und Bild 2 als
Beispiel flr einen Roboter mit 6 Achsen).

Es wird empfohlen, daf3 in den Zeichnungen die Einzelheiten
des Arbeitsraumes und des Bewegungsbereiches der Neben-
achsen in Tabellenform angegeben werden, wie in den
Beispielen der Bilder 1 und 2 dargestellt.

5.6 Koordinatensysteme

Der Hersteller muf3 das Basiskoordinatensystem sowie das
Koordinatensystem der mechanischen Schnittstelle geman
ISO 9787 angeben. Alle Abweichungen gegeniiber ISO 9787
sind vom Hersteller anzugeben.

5.7 AuBere Abmessungen und Masse

Der Hersteller muB3 die duBeren Abmessungen in Millimeter
(mm) und die Masse in Kilogramm (kg) fiir die mechanische
Struktur und die Steuereinheit angeben.

5.8 Basismontageflache

Der Hersteller muf3 die Beschreibung der Basismontage-
flache (zum Beispiel in einer Zeichnung) sowie Empfeh-
lungen fir die Montage der Roboterbasis liefern, die erforder-
lich sind, um sicherzustellen, daf3 ein sicherer Betrieb und
die angegebenen Leistungsmerkmale erzielt werden.

Die zulassigen Positionen und Orientierungen fiir die Mon-
tage des Roboters sollten zusammen mit allen Einschran-
kungen hinsichtlich der Sicherheit oder der Leistungsmerk-
male, bezogen auf jede Position und Orientierung,
angegeben werden.

5.9 Mechanische Schnittstelle

Der Hersteller mu3 die Beschreibung der mechanischen
Schnittstelle liefern, einschlieBlich aller Zeichnungen, Spezi-
fikationen und Empfehlungen, die fiir die Montage des End-
effektors an das Robotergelenk erforderlich sind. Bezug-
nahmen auf geeignete Internationale Norm(en) sind, sofern
zutreffend, mitzuliefern (siehe z. B. 1ISO 9409-1).

5.10 Steuerung
Der Hersteller mu3 angeben

~ Typ der Steuereinheit sowie alle einschlagigen Informa-
tionen, zum Beispiel deren Leistungsumfang, besondere
Bedingungen (z. B. Steuerplane);

— Speicher des Anwenderprogramms:
Grundkapazitat
maximale Kapazitat

— Methode der Bewegungssteuerung:
Pose-zu-Pose Steuerung (PTP)
Bahnsteuerung (CP)

- Art der Bewegungssteuerung:
mit Servo
ohne Servo
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Methode der Bahn-Interpolation:

linear
Zirkular
parabolisch
sonstige

Anzahl der gesteuerten Achsen:

Grundanzahl! der Achsen

Anzahl zusétzlicher Achsen (mit Interpolation)
Anzahl zusétzlicher Achsen (ohne Interpolation)
Bedienpendel/Handsteuerungen

Seite 5
EN 1SO 9946 : 1999

Eingabe/Ausgabe-Schnittstellen:

Signalarten und -pegel
serielles oder paralleles Signal

Daten-Schnittstellen:
Datenformate/Steuerungsformate

Netzwerk-Schnittstellen:
physikalische Charakteristiken
Kommunikations-Protokolle.

Mafe in Millimeter

1
e
A== N2
"' N 3
A
i \/\’\
4 //t
5 -
\ 4
L 4
1 - X,
7
3
Schliissel
1 Nebenachsen-Bezugspunkt
2 Referenzpose
3 vierte Achse
4 flnfte Achse
Arbeitsraum Bewegungsbereich
Punkt im Raum des Nebenachsen-Bezugspunktes der Nebenachsen
X (in mm) Zy (in mm) vierte fiinfte
+75° +170°
1 925 1635 ~90° _150°
+75°
+ (=}
2 1610 1550 -90° +180
+75°
+ o
3 1750 1140 Z105° +180
4 1310 345 ff;’oo +180°
+45° +150°
5 870 600 _120° _170°
+75° +140°
6 840 1 000 —120° _150°
7 1350 750 - -

Bild 1: Beispiel fiir den Arbeitsraum eines Roboters mit 5 Achsen
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Mafe in Millimeter

7
QA \4 / >
% .
= — e
B TN
Schliissel v 1
1 Nebenachsen-Bezugspunkt
2 Referenzpose
3 vierte Achse
4 finfte Achse
5 sechste Achse
Arbeitsraum des Bewegungsbereich
Punkt Nebenachsen-Bezugspunktes der Nebenachsen
im Raum
X4 (in mm) Z4 (in mm) vierte funfte sechste
o +75° +170°
1 925 1635 +210 T o0° 1500
2 1610 1550 +210° f;go +180°
o +75° o
3 1750 1140 +210 ~105° +180
o +45° o
4 1310 345 +210 —120° +180
+45° +150°
+ o
5 870 600 +210 —120° ~170°
. +75° +140°
6 840 1000 +210 1200 1500
7 1 350 750 - - -

Bild 2: Beispiel fiir den Arbeitsraum eines Roboters mit 6 Achsen
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5.11 Anwenderprogrammierung und Laden des
Programms

Der Hersteller muf3 die Art des Anwenderprogrammier-
verfahrens und die Méglichkeiten fir das Laden des
Programms angeben.

5.11.1 Beispiele fiir Programmierverfahren sind:
manuelle Dateneingabe

— Teachverfahren
manuelies Fihren des Roboterendeffektors
manuelles Flhren des Roboters mittels einer mechani-
schen Simulationseinrichtung
manuelle Programmierung durch Programmierhandgerat

— Off-line Programmierung
— Zzielgerichtete Programmierung.

5.11.2 Beispiele fiir die Mdglichkeiten des Ladens eines
Programms sind

— DatenverknUpfungen
— Platten

- Bénder

— Speicherkarten.

5.12 Umgebung

Der Hersteller muf3 die Grenzwerte der Umgebungsbedin-
gungen festlegen, in denen die vorgegebenen Leistungs-
merkmale erreicht werden kénnen, oder die Schutzart des
Roboters, bezogen auf die Umgebungsbedingungen.

Der Hersteller muB3 die Grenzwerte flr schadenfreie Lage-
rung und Betrieb festlegen, falls diese abweichen.

Umgebungsbedingungen umfassen, sind aber nicht unbe-
dingt begrenzt auf

— Temperatur (Betrieb und Lagerung/Transport)
(Grad Celsius) (°C)

— relative Luftfeuchte (Prozent) (%)
— Grenzhéhenlage (Meter) (m)
— elektromagnetische Stérung

Seite 7
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— atmosphérische Verschmutzungen
— Vibrationen.

5.13 Last

Die verschiedenen LastkenngroBen sind durch folgende
Benennungen festzulegen

— Masse (Kilogramm) (kg)
— &uBere Kraft (Newton) (N)
— &uBeres Drehmoment (Newtonmeter) (Nm).

Diese Werte sollten in Bezug auf das Koordinatensystem der
mechanischen Schnittstelle angegeben werden.

Der Hersteller muf3 die Nennlast des Roboters angeben. Es
wird empfohlen, daf3 die Beziehung zwischen der maximalen
Last und der Position des Schwerpunktes der Last wie in
Bild 3 dargestelit wird.

Falls erforderlich, muf3 der Hersteller jede Begrenzung der
Last angeben und welchen EinfluB diese auf andere fest-
gelegte KenngréBen und Bedingungen (z.B. Geschwindig-
keit, Beschleunigung) hat. Sofern der Roboter zusétzliche
Masse tragen kann (z. B. Masse auf dem Arm), ist dies anzu-
geben.

Der Hersteller muB3, sofern erforderlich, die maximale duBere
Kraft und das maximale &uBere Drehmoment festlegen
(siehe Bild 4). Sind auBere Kraft und duB3eres Drehmoment
von der Roboterkonfiguration abhangig, ist dies anzugeben.

5.14 Geschwindigkeit

Sofern nicht anders festgelegt, muB der Hersteller die
Geschwindigkeit unter folgenden Bedingungen angeben:

— bei einem konstanten Verhaltnis von Wegstrecken pro
Zeiteinheit, wobei keine Beschleunigung oder Verzoge-
rung wirksam ist;

— unter Anwendung der Nennlast.
Der Hersteller muf3 mindestens angeben:
— die gréBte Einzelachsgeschwindigkeit fiir jede Achse;

— die Nenn-Bahngeschwindigkeit mit der Bahnform und
den zugehdrigen Leistungskriterien.

L, (mm)
A
600
11
Z
10
400
TR ) 20 |
4
s e j— S —‘ ]
200 205 !
60 | '
] 1)
| .
0 400 600 800 1000 L, (mm)

Schiliissel
1 Masse (kg)
2 Schwerpunkt der Last

Bild 3: Lastdiagramm
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auBere Kraft AuBeres
Achse Drehmoment
N N-m

Bild 4: Werte fiir AuBere Kraft und duBeres Drehmoment

5.15 Auflésung -~ Drift von PosekenngréBen;

Fur servogesteuerte Achsen muB3 der Hersteller die Auf- —  Austauschbarkeit;

I6sung jeder Achse in Einheiten von Millimeter bzw. Radiant L . L
oder Grad angeben, je nach Eignung. — Bahn-Genauigkeit und Bahn-Wiederholgenauigkeit;

. o — Bahn-Genauigkeit bei Umorientierung;
5.16 Leistungskriterien

Der Hersteller muB Angaben in Ubereinstimmung mit ~ Abweichungen beim Fahren einer Ecke;

ISO 9283 fiir solche Leistungskriterien machen, die garan- — KenngréBen der Bahngeschwindigkeit;
tiert werden. Die Leistungskriterien in 1SO 9283 sind die —  Mindestpositionierzeit;
folgenden: '

~ Pose-Genauigkeit und Pose-Wiederholgenauigkeit; ~ Statlsche Nachgiebigkeit;

~  Streuung der Mehrfachrichtungspose-Genauigkeit; — Abweichungen beim Pendeln.

- Abstands-Genauigkeit und Abstandswiederhol-Genauig- 5.17 Sicherheit
keit;
- . Der Hersteller muB3 angeben, dai der Roboter mit 1SO 10218
- Pose-Stabilisierungszeit; oder anderen zutreffenden Sicherheitsnormen berein-
— Pose-Uberschwingen; stimmt.
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Anhang A (informativ)
Empfohlenes Formblatt zur Darstellung der Roboterspezifikationen

Ausgabedatum

Handelsmarke Name des Herstellers
Land MOTEIL .ttt et n st ee e bt nee e e
L5 < O OO OO POV T U R UUPPRUPPRORPRR
Hauptanwendung(en) (SIEIE 5.2) ......ociiiei ittt ettt eb s e b et b s bbb s bbb e e eanes
Energiequelle (siche 5.3): — extern (Arten und KeNNGroBeN) .........coveciiiriimiiiminmiiiiie e seessnnsseesnes
— maximaler LeistungsverbraucCh .........cccocoriiiiiiiiiiei e
— Verbrauch durch die RODOIErachSeN .........cooieiiiiiieiie ettt
— Verbrauch durch ZusatZbeWegUNQEN ..........cccccviiiiiiiiiiiierri e

Mechanische Struktur, Arbeitsraum und Koordinatensystem (siehe 5.4, 5.5 und 5.6)

Zeichnung

AuBere Abmessungen und Masse (siehe 5.7)

Mechanische Struktur Steuerungseinheit
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Basismontageflache (siehe 5.8) Mechanische Schnittstelle (siehe 5.9)
Zeichnung Zeichnung

Steuerung (siehe 5.10)

Art der Steuerungseinheit ........ccococovviveeeiviee e Bedienpendel/Handsteuerung
Anzahl der kontrollierten Achsen ............cccocoovvvviiiviieerceenn,

Speicher des Anwenderprogramms
GrundKapazitat ..........cceiivierieeiriieeere et

maximale Kapazitat

Art der BewegungsSteUeruNng .........cco.eevevivieivieeoeeeeeeeeeee Daten/Netzwerk-Schnittstellen
Methode der BewegungSSteuerung ...........cccovoveveereeereenenne.
Methode der Bahn-Interpolation ...............c.ccocevevvvcvieceinnnnnnn,
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Umgebung (siehe 5.12) Bedienung Lagerung/Transport

Temperatur

Relative Luftfeuchte
Grenzhdhenlage
Elektromagnetische Stérungen

atmosphérische Verschmutzungen
Vibrationen

Last (siehe 5.13)

Nennlast
Lastdiagramm
GIBNZIAST ... .ot e et e an zusétzliche Masse ..........cccocciievevnncnienne
Achse auBere Kraft auBeres Drehmoment Bemerkungen: ..........cccceeeiiiiieiine e,
X | e N e N oM | e s
Yoo | i N | e N oM | et
Zn | e N | e N M | s
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Achsnummer

Einzelachsgeschwindigkeit (siehe 5.14)

Aufidsung (siehe 5.15)

1

2
3
4
5

6

Leistungskriterien (sieh

e 5.16)

Pose-Kenngrofien

Positionierzeit

100 % und optional 10 % der Nennlast, .

100% und 56 undloder 10 % der Nenn-Geschwindigkeit Abstand Zeit

AP, = VAP, = Stabilisierungszeit =

AP, = VAP, = Positions-

AP, = VAP, = Uberschwingen =

AP, = VAP, = fur Grenzbereich =

RP, = AD =

RP, = RD =

RPy = Driftdiagramm

RP; = Statische
Nachgiebigkeit

...... mm/N entlang X
...... mm/N entlang Y
...... mm/N entlang Z,

Bahn- und Pendel-KenngroB3en
Form der Bahn .........ccoooecimceininieeecee et e,

Bahn-Nenn-Geschwindigkeit

Bahngeschwindigkeits-KenngréRen

100 % und optional 10 % der Nennlast

10% 50% 100 % 100 % der Bahn-
Nenn-Geschw. AV RV FV
AT, = AT, = AT, = = Bahn- 10%
AT, = AT, = AT, = = Nenn- 50%
AT, = AT, = AT, = - Geschw. 100 %
AT, = AT, = AT, = =
RTp = RTp = RTp = =
RT, = RT, = RT, = =
RT, = RT, = RT, = = 100 % der Bahn-
RT, = | RT, = | RT, = = Nenn- = = =
CHC _ CRC - CF{C _ _ Geschwindigkeit
CO = CO = CO = =
WS = WS = WS = =
WF = WF = WF = =

Sicherheit (siehe 5.17)

Ubereinstimmung mit
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Anhang B (informativ)

Beschreibung der Symbole fiir Leistungskriterien
Auszug aus ISO 9283

Die im Anhang A verwendeten Symbole fiir Leistungskrite-
rien stimmen mit ISO 9283 Uberein. Die Beschreibung dieser
Symbole ist folgende:

AP
RP
vAP
AD
RD
t
ov
dAP
dRP

Pose-Genauigkeit

Pose-Wiederholgenauigkeit

Streuung der Mehrfachrichtungspose-Genauigkeit
Abstands-Genauigkeit
Abstands-Wiederholgenauigkeit
Pose-Stabilisierungszeit
Positions-Uberschwingen

Drift der Pose-Genauigkeit

Drift der Pose-Wiederholgenauigkeit
Austauschbarkeit

Anhang ZA (normativ)
Normative Verweisungen auf internationale Publikationen

mit ihren entsprechenden européaischen Publikationen

AT
RT
CR
co
AV
RV
FV
ws
WF
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Bahn-Genauigkeit
Bahn-Wiederholgenauigkeit

Rundungsfehler beim Fahren einer Ecke
Uberschwingen beim Fahren einer Ecke
Bahngeschwindigkeitsgenauigkeit
Bahngeschwindigkeits-Wiederholgenauigkeit
Bahngeschwindigkeitsschwankung
Pendelhubfehler

Pendelfrequenziehler

Die Indizes a, b, ¢ geben eine Orientierungs-KenngréBe um
die X-, Y- und Z-Achse an. Index p gibt eine Positions-Kenn-
gréBe an.

Diese Européische Norm enthalt durch datierte oder undatierte Verweisungen Festlegungen aus anderen Publikationen. Diese
normativen Verweisungen sind an den jeweiligen Stellen im Text zitiert, und die Publikationen sind nachstehend aufgefiihrt. Bei
datierten Verweisungen gehéren spétere Anderungen oder Uberarbeitungen dieser Publikationen nur zu dieser Europaischen
Norm, falls sie durch Anderung oder Uberarbeitung eingearbeitet sind. Bei undatierten Verweisungen gilt die letzte Ausgabe der
in Bezug genommenen Publikation.

Publikation Jahr Titel EN Jahr

1ISO 8373 1994 Manipulating industrial robots — Vocabulary EN ISO 8373 1996

18O 9283 1998 Manipulating industrial robots — Performance criteria and related EN 1SO 9283 1998
test methods

1ISO 9409-1 1996 Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces — EN ISO 9409-1 1996
Part 1: Plates (form A)

ISO 9787 1999 Manipulating industrial robots — Coordinate systems and motions EN ISO 9787 1999

nomenclatures




		2006-12-06T17:52:35+0000
	10787 Berlin, Germany
	DIN Deutsches Institut fuer Normung e. V.
	Dokument ist zertifiziert




