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Tato evropska norma byla schvalena CEN 1998-02-27.

Clenové CEN jsou povinni splnit pozadavky Vnit¥nich pfedpisé CEN/CENELEC, v nichZ jsou stanoveny
podminky, za kterych se této evropské normé bez jakychkoliv modifikaci udéluje status narodni
normy.

Aktualizované seznamy a bibliografické citace tykajici se téchto narodnich norem Ize vyzadat v
Ustfednim sekretariatu CEN nebo u kazdého ¢lena CEN.

Tato evropska norma existuje ve trech oficialnich verzich (anglické, francouzské, némecké). Verze v
kazdém jiném jazyce prelozend ¢lenem CEN do jeho vlastniho jazyka, za kterou zodpovida a kterou
notifikuje Ustfednimu sekretariatu, mé stejny status jako oficialni verze.

Cleny CEN jsou narodni normaliza&ni organy Belgie, Ceské republiky, Dénska, Finska, Francie, Irska,
Islandu, Itlie, Lucemburska, Némecka, Nizozemska, Norska, Portugalska, Rakouska, Recka,
Spojeného kréalovstvi, Spanélska, Svédska a Svycarska.

CEN

Evropska komise pro normalizaci
European Committee for Standardization
Comité Européen de Normalisation
Europaisches Komitee fur Normung

Ustfedni sekretariat: rue de Stassart 36, B-1050 Brussels
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Predmluva

Text mezinarodni normy 1SO 9283:1998 byl pfipraven technickou komisi ISO/TC 184 ,Systémy
prdmyslové automatizace a integrace” ve spolupréaci s technickou komisi CEN/TC 310 ,,Progresivni
vyrobni technologie” jejiz sekretariat je pri BSI.

Tato evropska norma nahrazuje EN 29283:1992.

Této evropské normeé se nejpozdeji do fijna 1998 udeluje status narodni normy, a to bud vydanim
identického textu, nebo schvalenim k pfimému pouzivani, a narodni normy, které jsou s ni v rozporu
se zru$i nejpozdéji do fijna 1998.

V souladu s Vnitfnimi predpisy CEN/CENELEC jsou nasledujici zemé povinny prevzit tuto evropskou normu:
Belgie, Ceska republika, Déansko, Finsko, Francie, Irsko, Island, Itlie, Lucembursko, Némecko, Nizozemsko,
Norsko, Portugalsko, Rakousko, Recko, Spojené kralovstvi, Spanélsko, Svédsko a Svycarsko.

Oznameni o schvélenfi

Text mezinarodni normy 1SO 9283:1998 byl schvalen CEN jako evropska norma bez jakychkoliv
modifikaci.
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Uvod

ISO 9283 je ¢asti frady mezindrodnich norem zabyvajicimi se manipulac¢nimi primyslovymi roboty.
Ostatni mezinarodni normy se zabyvaji takovymi tématy, jako jsou bezpecnost, vSeobecné vlastnosti,
souradnicové systémy, terminologie a mechanické propojeni (interface). Je znamo, zZe tyto
mezinarodni normy spolu vzdjemné souvisi a souvisi rovnéz s jinymi mezinarodnimi normami.

Zamérem 1SO 9283 je umoznit porozuméni mezi uzivateli a vyrobci robotd a systémui robotd. Definuje
dilezité technické parametry, popisuje, jak musi byt specifikovany a doporucuje, jak by mély byt
zkouseny. Priklad, jak by mély byt vysledky zkousky sdéleny, je uveden v pfiloze C této mezinarodni
normy. Parametry, pro které jsou v této mezinarodni normé uvedeny zkusebni metody, jsou ty, u
kterych se predpoklada, ze vyznamné ovlivni ¢innost robotu.

Zamérem je , aby si uzivatel této mezinarodni normy v souladu se svymi vlastnimi specifickymi
pozadavky vybral, které technické parametry maji byt zkousSeny.



Zkousky popsané v této mezinarodni normé mohou byt pouzité jako celek nebo ¢astecné podle typu
robotu a pozadavkd.

Smyslem 1SO 9283 je pojednat o zkouseni jednotlivych technickych parametrd. O specifickych
parametrech pro porovnani zkouseni parametr( polohy v rezimu fizeni bod po bodu a parametr{
drahy je pojednano v pfiloze A (normativni).

Pfiloha B (informativni) této mezinarodni normy uvadi navod pro vybér zkousek pro typické aplikace.

Priloha C (informativni) této mezinarodni normy uvadi doporucenou strukturu protokolu o zkousce,
vcetné minimalnich pozadovanych informaci a souhrnu vysledkd zkousek.

1 Pfedmét normy

Tato mezinarodni norma popisuje metody pro urceni a zkouseni nasledujicich technickych parametrd
manipula¢nich prdmyslovych robot{:

- jednosmérna presnost polohy a opakovatelnost polohy;
- zmeéna vicesmérné presnosti polohy;

- presnost vzdalenosti a opakovatelnost vzdalenosti;
- doba stabilizace polohy;

- prekmit polohy;

- drift parametrd polohy;

- vymeénitelnost soucasti;

- pfesnost drahy a opakovatelnost drahy;

- presnost drahy pfi preorientovani;

- rohové odchylky;

- parametry drahové rychlosti;

- minimalni doba nastaveni polohy;

- statickd poddajnost;

- odchylky kyvani.

Tato mezinarodni norma neurcuje, ktery z technickych parametrd ma byt zvolen pro zkousku urcitého
robotu. Zkousky popsané v této mezinarodni normé jsou urceny predevsim pro vyvijeni a ovérovani
jednotlivych technickych parametrd robotl, mohou v3ak byt pouzity i pro takové ucely, jako jsou
prototypové zkousky, typové zkousky nebo prejimaci zkousky.

Pro touto mezinarodni normou definované porovnavani technickych parametrd rliznych robotl maji
byt stejné nasledujici parametry: rozméry zkusebni krychle, zkusebni zatizeni, zkuSebni rychlosti,
zkuSebni drahy, zkuSebni cykly, podminky okolniho prostredi.
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Priloha A uvadi parametry specifické pro porovnani zkouseni parametrl polohy v rezimu fizeni bod po
bodu a parametrd drahy.

Tato mezinarodni norma se vztahuje na vsechny manipula¢ni prdmyslové roboty definované v ISO
8373. Pro Ucely této mezinarodni normy termin ,robot” v kazdém pripadé znamena manipulacni
primyslovy robot.

-- Vynechany text --



