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Description of position, orientation and direction of movement of objects

Zusammenhang mit der von der International Organization for Standardization (1SO) herausgegebenen Internationalen

Norm 1SO 1503 — 1977 siehe Erlauterungen.

1 Anwendungsbereich und Zweck

Diese Norm enthilt Regeln fiir die Angabe

— des Ortes, an dem sich ein Gegenstand befindet,

— der Lage, die ein Gegenstand einnimmt, und

— der Bewegungsrichtung eines Gegenstandes.

Diese Norm soll als Grundlage dienen, wenn fir bestimmte
Gegenstande und/oder in bestimmten Fach- bzw. An-
wendungsbereichen Festlegungen beziglich der Angabe
des Ortes, der Lage und der Bewegungsrichtung getroffen
werden sollen, z.B. zur Beschreibung technischer Sach-
verhalte in Arbeitssystemen im Sinne von DIN 33400.

2 Begriffe

2.1 Koordinatensystem im Sinne dieser Norm ist ein
orthogonales 1) Koordinatensystem nach DIN 4895
Teil1, und zwar ein Rechtssystem, sofern besondere
Vorgaben keine abweichende Darsteliung erfordern.

2.2 Geometrische Orientierung (Richtungssinn) ist die
Zuordnung

— eines Durchlaufsinnes zu einer Geraden,

— eines Drehsinnes zu einer Ebene und

— eines Schraubsinns zu einem Raum.

Beziiglich der Begriffe , Orientierte Gerade”, ,,Orientierte
Ebene’’ und , Orientierter Raum’’ siehe DIN 1312.

2.3 Der Ort eines Gegenstandes ist ein vereinbarter
Punkt (z. B. der Mittelpunkt, der Schwerpunkt oder ein
Eckpunkt) des Gegenstandes, der zur Ortsbestimmung
des Gegenstandes im Bezugssystem herangezogen wird.
Er bildet den Ursprung des zugehdrigen Objektsystems
bzw. den Null-Punkt seiner Koordinaten ({siehe
DIN 13317).

2.4 Die Lage eines Gegenstandes an seinem Ort, relativ
zum Bezugssystem, wird durch geeignete Lagekoordi-
naten des Objektsystems angegeben 2),

2.5 Die Bewegung eines Gegenstandes entspricht einer
Anderung von Ort und/oder Lage; sie 1aBt sich als Uber-
lagerung einer Translation (Ortsveranderung) und einer
Rotation (Lageanderung, Drehung) darstellen 2),
Beziiglich der Beschreibung von Ort, Lage und Bewegung
starrer Korper siehe DIN 13 317.

2.6 Ein Objektsystem im Sinne dieser Norm ist ein Ko-
ordinatensystem, dessen Ursprung mit dem Ort des
betrachteten Gegenstandes zusammenfallt und bei dem
die Achsrichtungen des Koordinatensystems relativ zum
Gegenstand vereinbart sind.

2.7 Ein Bezugssystem im Sinne dieser Norm ist ein der
Umgebung des Gegenstandes zugeordnetes Koordinaten-
system, dessen Ursprung und dessen Achsrichtungen
vereinbart sind. Diese Vereinbarung kann sich aus dem
Anwendungsfall bereits widerspruchsfrei ergeben.

Im Bezugssystem werden der Ort, die Lage und gege-
benenfalls die Bewegungsrichtung des betrachteten
Gegenstandes beschrieben. Ein Bezugssystem kann
gleichzeitig Objektsystem in einem Uibergeordneten
Bezugssystem sein.

3 Beschreibung eines Gegenstandes

Zur Beschreibung eines Gegenstandes im Sinne dieser
Norm dient die Angabe von Ort, Lage und Bewegungs-
richtung dieses Gegenstandes in einem vereinbarten
Bezugssystem.

1) In DIN 1302 wird empfohlen, die Benennung ortho-
gonal anstelle von senkrecht zueinander zu verwenden,
weil senkrecht in der Umgangssprache oft im Sinne
von vertikal angewendet wird und daher lrrtimer
vorkommen konnen.

2) Diese Begriffe stimmen inhaltlich dberein mit
DIN 13317/01.83, Abschnitt 4.1. Sie werden jedoch
unter Einbeziehung der besonderen Aspekte und Aus-
driicke dieser Norm teilweise umformuliert.

Fortsetzung Seite 2 bis 4

NormenausschuR Ergonomie (FNErg) im DIN Deutsches Institut fir Normunge.V.
NormenausschuB Kraftfahrzeuge (FAKRA) im DIN
Normenausschu8 Maschinenbau (NAM) im DIN
NormenausschuR Werkzeugmaschinen (NWM) im DIN
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Die Bewegungsrichtung eines Gegenstandes kann auch
durch Bezug auf den Gegenstand selbst bzw. auf das ihm
zugeordnete Objektsystem beschrieben werden.

Anmerkung: Die Zuordnung der Achsrichtungen der

Koordinatensysteme zu den Bewegungsrichtungen
des Gegenstandes darf der Bezeichnungsweise
(rechts/links oder positiv (+)/negativ {—)) nach
DIN 1312 nicht widersprechen,
Die Begriffspaare rechts/links, oben/unten, nach
vorn/nach hinten (besser: in Blickrichtung/gegen
Blickrichtung) sind nur innerhaib von Bezugs-
systemen eindeutig, die durch den Menschen als
Bezugsperson, durch definierte Gegenstande oder
durch Kriterien, wie z.B. das Schwerefeld der
Erde, bestimmt sind. In Zweifelsfallen ist zur
Verdeutlichung die angenommene Blickrichtung
zusatzlich anzugeben.

3.1 Angabe des Ortes eines Gegenstandes

im Bezugssystem
Der vereinbarte Ort eines Gegenstandes bzw. der Ur-
sprung des Objektsystems wird durch seine Koordinaten
im Bezugssystem angegeben.

3.2 Angabe der Lage eines Gegenstandes

im Bezugssystem
Die Lage eines Gegenstandes wird durch die Winkel
zwischen den Achsrichtungen des Objektsystems und
denen des Bezugssystems angegeben.
Dies kann wie folgt geschehen:
Durch Parallelverschiebung wird der Ursprung des
Objektsystems mit dem Ursprung des Bezugssystems zur
Deckung gebracht. Dann werden die Winkelabweichungen
der Achsen des Objektsystems von den korrespondieren-
den Achsen des Bezugssystems ermittelt.

3.3 Angabe der Bewegungsrichtung eines Gegenstandes
Die Bewegungsrichtung eines Gegenstandes ist durch die
Richtung der Bewegung des Ortes des Gegenstandes
(d. h. des Ursprungs des Objektsystems) zu bestimmen:
— entweder zum Bezugssystem

— oder aber zum Objektsystem.

Es kann sich dabei um eine translatorische Bewegung,
um eine rotatorische Bewegung bzw. Drehbewegung oder
um eine Schraubbewegung, die sich bei gleichzeitiger
translatorischer und rotatorischer Bewegung ergibt 3)
handeln.

3.3.1 Die Richtung der translatorischen Bewegung eines
Gegenstandes wird durch ihre Winkelabweichungen von
den Achsrichtungen — im besonderen der Hauptrich-
tung — des betrachteten Systems (Bezugs- oder Objekt-
system) bestimmt.

3.3.2 Die Richtung der rotatorischen Bewegung (Dreh-
richtung) eines Gegenstandes ist durch die L.age der Dreh-
achse und ihren Drehsinn bestimmt. Die Lage der Dreh-
achse wird durch die Winkelabweichungen zu den Achs-
richtungen des betrachteten Systems (Bezugs- oder
Objektsystem) bestimmt.

3) Die Uberlagerung von translatorischer und rotato-
rischer Bewegung wird in dieser Norm nicht weiter

Der Durchlaufsinn der Drehachse soll moglichst mit einer

positiven Achsrichtung des Systems iibereinstimmen.

Anmerkung: Eine Drehbewegung wird mit ,+" oder
,.positiv’’ bezeichnet, wenn sie — in der positiven
Achsrichtung gesehen — im Uhrzeigersinn fort-
schreitet (siehe VDE/VDI 2605; fir die Definition
des Begriffspaares: positive und negative Drehung
mit Hilfe des Schraubsinns — ohne Bezug auf
einen Beobachter — siehe DIN 1312).

Eine Rechtsdrehung ist die Drehung im Uhrzeiger-
sinn. Dieser Begriff setzt eine Blickrichtung in
Richtung der Drehachse voraus (siehe Bild 2).

Treffen die Begriffe , Koordinatenachse” (z.B.
die Drehachse des Gegenstandes) und ,Blick-
richtung” (des Beobachters) zusammen, so ist
also die Richtung der Koordinatenachse der
Blickrichtung entgegengesetzt {aus: DIN 1312/
03.72, Abschnitt 6.3.3).

Bei diesen Definitionen ist unterstellt, da nach
der Wahi eines Rechtssystems fir das Koordi-
natensystem nach Abschnitt 2.1 auch dem Raum
der Rechts-Schraubsinn zugeordnet ist.

4 Bewegungssysteme

4.1 Bezugssystem Mensch

Fiir eine eindeutige Beschreibung oder Handhabung von
Maschinen, Geraten und dhnlichen technischen Gegen-
standen wird zweckmaRigerweise ein System vereinbart,
bei dem die beobachtende oder tatige Person das Bezugs-
system bestimmt (siehe Bilder 1 bis 3).

4.1.1 Der Ursprung des Bezugssystems ist der Stand-
punkt der vorgenannten Bezugsperson oder der Punkt,
von dem aus die Beobachtung erfolgt. In diesem Fall
darf der Ursprung zusatzlich mit einer anschaulichen
Bezeichnung, wie Operationspunkt, Beobachtungspunkt,
Augenpunkt, Standpunkt oder dhnliches gekennzeichnet
werden. Sind mehrere Standpunkte oder Beobachtungs-
punkte erforderlich oder sinnvoll, so ist dennoch genau
ein fester Punkt als Ursprung des Bezugssystems zu ver-
einbaren.
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ausgefiihrt. Bild 1. Bezugssystem Mensch
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