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Citované normy
ISO 8373:1994 zavedena v CSN EN 1SO 8373:1998 (18 6501) Manipula&ni primyslové roboty - Slovnik

ISO 9409-1:1996 zavedena v CSN EN ISO 9409-1:1997 (18 6509) Manipulaéni primyslové roboty -
Mechanickd propojeni - Cést 1: Licni desky (tvar A)

ISO 9409-2:1996 zavedena v CSN EN 1SO 9409-2:1998 (18 6509) Manipula¢ni prlimyslové roboty -
Mechanické propojeni - Cast 2: Hfidele (tvar A)

ISO 9787:1999 zavedena v CSN EN I1SO 9787:2000 (18 6503) Manipulaéni préimyslové roboty -
Souradnicové systémy a terminologie pohybl

Informativni Udaje z prejimané ISO 14539:2000

Mezinarodni norma I1SO 14539 byla vypracovana technickou komisi ISO/TC 184 Systémy primyslové
automatizace a integrace, subkomisi SC 2 Roboty pro vyrobni prostredi.

Upozornuje se na moznost, Ze nékteré prvky této mezinarodni normy mohou byt predmétem
patentovych prav. ISO nelze Cinit zodpoveédnou za poruseni nékterych nebo vSech takovych
patentovych prav.

Priloha A této mezinarodni normy je pouze informativni.
Vypracovani normy
Zpracovatel: Prasil - Praha, ICO 48554090, RNDr. Zdené&k Prasil, CSc.

Pracovnik Ceského normaliza¢niho institutu: Véra Krchhakova
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Manipula¢ni préimyslové roboty - Manipulace s predméty pomoci
uchopovacich modull sviraciho typu -

Slovnik a uvadéni charakteristickych vlastnosti

(1SO 14539:2000)

Manipulating industrial robots - Object handling with grasp-type grippers -
Vocabulary and presentation of characteristics

(1SO 14539:2000)



Robots manipulateurs industriels - Industrieroboter - Werkstuckhandhabung mit

Manipulation griffartigem Greifer - Worterbuch und
des objets par préhenseurs a pince - Darstellung

Vocabulaire charakteristischer Eigeschaften

et présentation des caractéristiques (1ISO 14539:2000)

(1ISO 14539:2000)

Tato evropska norma byla schvalena CEN 2001-11-16.

Clenové CEN jsou povinni splnit Vnitfni pfedpisy CEN/CENELEC, v nichZ jsou stanoveny podminky, za
kterych se musi této evropské normeé bez jakychkoliv modifikaci dat status narodni normy.
Aktualizované seznamy a bibliografické citace tykajici se téchto narodnich norem Ize obdrzet na
vyzadani v Ridicim centru nebo u kteréhokoliv ¢lena CEN.

Tato evropska norma existuje ve tfech oficialnich verzich (anglické, francouzské, némecké). Verze v
kazdém jiném jazyce prelozena ¢lenem CEN do jeho vlastniho jazyka, za kterou zodpovida a kterou
notifikuje Ridicimu centru, ma stejny status jako oficialni verze.

Cleny CEN jsou narodni normaliza¢ni organy Belgie, Ceské republiky, Dénska, Finska, Francie, Irska,
Islandu, Itélie, Lucemburska, Némecka, Nizozemska, Norska, Portugalska, Rakouska, Recka,
Spojeného kralovstvi, ©panélska, ©védska a ©vycarska.

CEN

Evropsky vybor pro normalizaci

European Committee for Standardization

Comité Européen de Normalisation

Europaisches Komitee fiur Normung

Ridici centrum: rue de Stassart 36, B-1050 Brusel

© 2001 CEN. Veskerd prava pro vyuziti v jakékoli formé a v jakémkoli Ref. ¢.
EN ISO 14539:2001 E

mnozstvi jsou vyhrazena narodnim ¢lendm CEN.
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Predmluva

Text mezinarodni normy vypracované technickou komisi ISO/TC 184 “Systémy prlimyslové
automatizace a integrace” Mezinarodni organizace pro normalizaci (ISO) byl prevzat jako evropska
norma technickou komisi CEN/TC 310 ,Progresivni vyrobni technologie”, jejiz sekretariat spravuje BSI.

Této evropské normé musi byt nejpozdéji do ¢ervna 2002 udélen status narodni normy, a to bud'
vydanim identického textu, nebo schvalenim k pfimému pouzivani, a narodni normy, které jsou s ni v
rozporu, musi byt zruSeny nejpozdéji do ¢ervna 2002.

Podle Vnitrnich predpist CEN/CENELEC jsou tuto evropskou normu povinny zavést narodni
normaliza¢ni organizace nasledujicich zemi: Belgie, Ceské republiky, Dénska, Finska, Francie, Irska,
Islandu, Itélie, Lucemburska, Némecka, Nizozemska, Norska, Portugalska, Rakouska, Recka,
Spojeného kralovstvi, ©panélska, ©védska a ©vycarska.



Oznameni o schvalenf{

Text mezinarodni normy 1SO 14539:2000 byl schvalen CEN jako evropska norma bez jakychkoliv
modifikaci.

POZNAMKA Seznam normativnich odkazd vztahujicich se k této normé je v pfiloze ZA (normativni).
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Uvod

ISO 14539 je jednou z fady norem, které se tykaji poZzadavk{ na manipula¢ni prdmyslové roboty. Jiné
dokumenty se zabyvaji takovymi tématy, jako je terminologie, vSeobecné vlastnosti, souradnicové
systémy, technické parametry a souvisici zkuSebni metody, bezpecnost, mechanicka propojeni a
graficka uzivatelskd propojeni pro programovani. Je tfeba poznamenat, Ze tyto normy spolu vzajemné
souviseji a souviseji také s dalSimi mezinarodnimi normami.

ZpUsoby manipulace s predméty pomoci manipulacnich primyslovych robotd se s rostoucim poctem
porozumeni a planovani manipulace s predmeéty a pro popis charakteristickych vlastnosti
uchopovacich moduld sviraciho typu.

Uspé&3na manipulace s pfedméty je podminéna spolupraci robotl a koncovych modul@. V nékterych
pripadech ramena robotl/klouby robotl hraji hlavni roli pri nastaveni polohy predmétt. Ovsem v
nékterych jinych pripadech koncové moduly s adaptivné ovladanymi prsty mohou provadét pruznou
manipulaci s predmeéty.
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1 Predmét normy

Tato mezinarodni norma se zabyva funkci koncovych moduld a soustreduje se na uchopovaci moduly
sviraciho typu, jak jsou popsany v 4.1.2.1.

Tato mezindrodni norma uvadi terminy a definice pro popis manipulace s predméty a terminy pro
funkce, struktury a prvky uchopovacich modull sviraciho typu.

Pfiloha A, ktera je pouze informativni, uvadi formulare pro popis charakteristickych vlastnosti
uchopovacich modull sviraciho typu. Tato ¢ast se da pouzit témito zplsoby:

a) vyrobci koncovych moduld mohou poskytovat vlastnosti svych vyrobkd uzivateldm robotd;
b) uzivatelé robotl mohou specifikovat poZzadavky na koncové moduly, které potrebuiji;

c) uZivatelé robotd mohou popsat charakteristické vlastnosti predmétd, s nimiz se ma



manipulovat, a manipulaci s predméty pro dané pouziti robotd.

Tato mezindrodni norma se da také pouzit pro jednoduché manipulacni systémy, které neodpovidaji

definici manipulacnich primyslovych robotdt, jako jsou manipulatory pro uchopeni a polozeni nebo
kopirovaci manipulatory.

-- Vynechany text --



