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Nationales Vorwort

Dieser Norm-Entwurf enthalt die Terminologie flir Roboter und Robotikgerate, die sowohl in industriellen als
auch in nicht-industriellen Umgebungen eingesetzt werden.

Er beinhaltet die Deutsche Fassung der vom Technischen Komitees ISO/TC 184 ,Automation systems and
integration“ in Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee CEN/TC 310 ,Fortgeschrittene Fertigungs-
technologien® im Europaischen Komitee fir Normung (CEN) ausgearbeiteten prEN ISO 8373:2010.

Die nationalen Interessen bei der Erarbeitung werden vom Ausschuss NA 060-30-02 AA ,Roboter und
Robotikgerate“ im Fachbereich ,Automation und Integration“ des Normenausschusses Maschinenbau (NAM)
im DIN wahrgenommen Vertreter der Hersteller und Anwender von Robotern und Robotikgeraten sowie der
Berufsgenossenschaften sind an der Erarbeitung beteiligt.

Anderungen
Gegenuber der DIN EN ISO 8373:1996-08 ist in diesem Norm-Entwurf neben den Begriffen der Industrie-

robotik auch die Terminologie flir Roboter und Robotikgerate in nicht-industrieller Umgebung, d. h. aus dem
Bereich der Servicerobotik, enthalten.
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CEN/TC 310

Datum: 2010-12

prEN ISO 8373:2010

CEN/TC 310

Sekretariat: BSI

Roboter und Robotikgerate — Worterbuch (ISO/DIS 8373:2010)
Robots manipulateurs industriels — Vocabulaire (ISO/DIS 8373:2010)

Manipulating industrial robots — Vocabulary (ISO/DIS 8373:2010)
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Vorwort

Dieses Dokument (prEN ISO 8373:2010) wurde vom Technischen Komitee ISO/TC 184 ,Automation systems
and integration® in Zusammenarbeit mit dem Technischen Komitee CEN/TC 310 ,Fortgeschrittene Fertigungs-
techniken® erarbeitet, dessen Sekretariat vom BSI gehalten wird.

Dieses Dokument ist derzeit zur parallelen Umfrage vorgelegt.

Dieses Dokument wird EN ISO 8373:1996 ersetzen.

Anerkennungsnotiz

Der Text von ISO/DIS 8373:2010 wurde vom CEN als prEN ISO 8373:2010 ohne irgendeine Abanderung
genehmigt.
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Einleitung

Dieses Dokument behandelt die Terminologie flir Roboter (wie in 2.6 festgelegt), die sowohl in industriellen
als auch nicht industriellen Umgebungen eingesetzt werden. Es handelt sich dabei nicht um ein Worterbuch,
sondern eher um ein Verzeichnis der gebrauchlichsten Begriffe. Diese Begriffe werden kurz definiert oder
erklart. Sie sind in Abschnitte unterteilt, die nach den Hauptthemen der Robotik geordnet sind.

ISO 8373 ist Teil einer Reihe Internationaler Normen, die Roboter und Robotikgerate behandeln.
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1 Anwendungsbereich

Diese Internationale Norm legt Begriffe fest, die fur in industriellen und nicht industriellen Umgebungen
eingesetzte Roboter und Robotikgerate mafigeblich sind.

2 Allgemeine Begriffe

21

Manipulator

Maschine, deren Mechanismus aus einer Folge von Komponenten besteht, die durch Gelenke oder
gegeneinander verschieblich verbunden sind, mit dem Zweck, Gegenstande (Werkstlicke oder Werkzeuge)
zu greifen und/oder zu bewegen, iblicherweise mit mehreren Freiheitsgraden (4.4)

ANMERKUNG 1  Er kann von einer Bedienperson (2.16), einer programmierbaren elektronischen Steuerung oder
einem logischen System (z. B. Nockensteuerung, verdrahtete Logik) gesteuert werden.

ANMERKUNG 2  Er enthélt keinen Endeffektor (3.11).

2.2

Autonomie

Fahigkeit, Bewegung und Kommunikation zu steuern, um die vorgegebenen Aufgaben ohne Eingriff durch
den Menschen ausfihren zu kénnen

2.3
physischer Eingriff
Veranderung des mechanischen Systems

ANMERKUNG  Das betrifft nicht Speichermedien, ROMs usw.

24

frei programmierbar

so konstruiert, dass die programmierten Bewegungen oder Hilfsfunktionen ohne physischen Eingriff (2.3)
geandert werden kénnen

25
Mehrzweck
Anpassungsmaoglichkeit an eine andere Anwendung durch physischen Eingriff (2.3)

2.6

Roboter

betatigter Mechanismus, der in mehr als einer Achse programmierbar ist (4.3) mit einem bestimmten Grad an
Autonomie (2.2), der sich innerhalb seiner Umgebung bewegt, um vorgegebene Aufgaben auszufiihren

ANMERKUNG  Er umfasst die Steuerung (2.7) und die Kommunikationsschnittstelle.
BEISPIEL Beispiele fir Roboter sind Industrieroboter (2.9) und Serviceroboter (2.10).

27

Steuerung

Satz von logischen Steuer- und Leistungsfunktionen, der eine Uberwachung und Steuerung der
mechanischen Struktur des Roboters (2.6) sowie die Kommunikation mit der Umgebung (Anlagen und
Anwender) ermoglicht

2.8

Robotikgerat

betatigter Mechanismus, der die Eigenschaften eines Industrieroboters (2.9) oder Servicerobotes (2.10) erfullt,
bei dem jedoch die Anzahl programmierbarer Achsen (4.3) geringer ist oder der einen niedrigeren Grad an
Autonomie (2.2) aufweist
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BEISPIEL Beispiele umfassen Hilfsantriebe, fernbediente Gerate und zweiachsige Industriemanipulatoren (2.1).
29

Industrieroboter

automatisch gesteuerter, frei programmierbarer (2.4) Mehrzweck- (2.5) Manipulator (2.1), der in drei oder
mehr Achsen (4.3) programmierbar ist und zur Verwendung in der Automatisierungstechnik entweder an
einem festen Ort oder beweglich angeordnet sein kann

ANMERKUNG 1 Er enthalt:
— den Manipulator (2.1) einschlief3lich Antrieb (3.1);

— die Steuerung einschlieRlich Programmierhandgerat (5.8) und Kommunikationsschnittstelle (Hardware und Software).
ANMERKUNG 2  Das schlieRt alle zusatzlichen Achsen ein, die von der Robotersteuerung gesteuert werden.

210

Serviceroboter

Roboter (2.6), der nutzliche Aufgaben fir Menschen, die Gesellschaft oder Einrichtungen verrichtet, mit
Ausnahme von Anwendungen in der industriellen Automatisierung

ANMERKUNG 1  Das Unterscheidungsmerkmal zwischen Industrieroboter (2.9) und Serviceroboter (2.10) ist die
Aufgabe und das Ziel der Tatigkeit.

ANMERKUNG 2  Anwendungen in der industriellen Automatisierung schlieBen Herstellung, Uberwachung, Verpackung
und Montage ein, sind jedoch nicht allein darauf beschrankt.

BEISPIEL Wahrend Lackierroboter, die zum Lackieren von Kraftfahrzeugen auf Fertigungsstraen verwendet
werden, Industrieroboter (2.9) sind, handelt es sich bei Anstrichrobotern zum Anstreichen von Wanden um Serviceroboter
(2.10).

211

personlicher Serviceroboter

Serviceroboter fiir den personlichen Gebrauch

Serviceroboter (2.10), der zur Verrichtung nicht-gewerblicher Aufgaben Ublicherweise von einer Privatperson
angewendet wird

BEISPIEL Beispiele sind u. a. Haushaltsroboter, automatisierte Rollstiihle, Roboter zur Unterstitzung der person-
lichen Mobilitat, Robotikgerate (2.8), die eine Person im Bad anheben und tragen kénnen sowie Haustiertrainingsroboter.

212

professioneller Serviceroboter

Serviceroboter fiir den professionellen Einsatz

Serviceroboter (2.10), der zur Verrichtung gewerblicher Aufgaben Ublicherweise von einer entsprechend
ausgebildeten Bedienperson (2.16) angewendet wird

BEISPIEL Beispiele sind u. a. Reinigungsroboter fiir 6ffentliche Orte, Lieferroboter in Bliros oder Krankenhausern,
Brandbekampfungsroboter, Rehabilitationsroboter und Chirurgieroboter in Krankenhausern.

213
mobiler Roboter
Roboter (2.6), der in der Lage ist, sich unter eigener Kontrolle zu bewegen

ANMERKUNG Es kann sich dabei um eine mobile Plattform (3.18) mit oder ohne Manipulatoren (2.1) handeln.
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214
Industrierobotersystem
System bestehend aus:

— Industrieroboter(n) (2.9);
— Endeffektor(en) (3.11);

— allen Maschinen, Einrichtungen Geraten oder Sensoren, die den Roboter bei der Ausfiihrung der Aufgabe
unterstitzen.

215
Robotik
Konstruktion, Bau und Einsatz von Robotern (2.6)

2.16

Bedienperson

Person, die bestimmt ist, den beabsichtigten Einsatz eines Roboters (2.6) oder Robotersystems zu starten, zu
Uberwachen und zu stoppen

217
Programmierer
Person, die bestimmt ist, das Anwenderprogramm (5.11) zu erstellen

ANMERKUNG In 5.2 sind unterschiedliche Arten des Programmierens festgelegt.

218

Installation

Vorgang, bestehend aus dem Aufstellen des Roboters (2.6) an seinem Einsatzort und Herstellung der
Verbindung mit seiner Energieversorgung sowie gegebenenfalls Hinzufligen von Infrastrukturkomponenten

219

Inbetriebnahme

Prozess, bestehend aus der Einrichtung und Uberpriifung des Industrierobotersystems (2.14) und der
Verifizierung der Roboterfunktionen nach der Installation (2.18)

2.20

Empféanger

Begiinstigter

Person, die mit dem Serviceroboter (2.10) kommuniziert, um in den Genuss seiner Dienstleistung zu kommen

ANMERKUNG Dieser Begriff ist zur Unterscheidung des Begriffs Empfanger vom Begriff Bedienperson (2.16)
festgelegt.

BEISPIEL Ein Beispiel ist u. a. ein Patient, der medizinische Versorgung durch einen Medizinroboter in Anspruch
nimmt.

2.21

Kollaboration

Arbeit, die von (einem) Roboter(n) (2.6) und (einem) Menschen zur Erflllung einer Aufgabe gemeinsam
erledigt wird

2.22
kollaborierender Roboter
Roboter (2.6), der fir das direkte Zusammenwirken mit einem Menschen konstruiert ist

2.23

intelligenter Roboter

Roboter (2.6), der in der Lage ist, Aufgaben durch Wahrnehmen seiner Umgebung und Anpassen seines
Verhaltens auszufihren
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BEISPIEL Beispiele sind u. a. Industrieroboter (2.9) mit einem Bildverarbeitungssensor zum Greifen und Ablegen
eines Gegenstands, mobile Roboter (2.13) mit Kollisionsvermeidung sowie Laufroboter (3.16.2), die auf unebenem
Untergrund laufen.

2.24

Roboter-Roboter-Kooperation

Zusammenwirken mehrerer Roboter (2.6) zur Sicherstellung, dass ihre Bewegungen gemeinsam zur Erfiillung
der Aufgabe wirksam sind

2.25

Mensch-Roboter-Kooperation

MRK

Austausch von Informationen und Handlungen zwischen Mensch und Roboter (2.6) zur Ausfiihrung einer
Aufgabe

BEISPIEL Das umfasst u. a. den Austausch mit stimmlichen, visuellen und taktilen Mitteln.

3 Mechanische Struktur

3.1

Antrieb

Roboterantrieb

Maschinenantrieb

Kraftmechanismus, der eine Bewegung des Roboters (2.6) bewirkt

BEISPIEL Ein Motor, der elektrische, hydraulische oder pneumatische Energie umwandelt, um die Bewegungen
des Roboters zu bewirken.

3.2

Roboterarm

Arm

Hauptachsen

Baugruppe von miteinander verbundenen Gliedern (3.6) und angetriebenen Gelenken des Manipulators (2.1),
die aus langlich gestalteten Gliedern besteht und das Handgelenk (3.3) positioniert

3.3

Roboterhandgelenk

Handgelenk

Nebenachsen

Baugruppe von miteinander verbundenen Gliedern (3.6) und angetriebenen Gelenken des Manipulators (2.1)
zwischen dem Arm (3.2) und dem Endeffektor (3.11), die den Endeffektor tragt, positioniert und ausrichtet

34

Roboterbein

Bein

Glied- (3.6) Mechanismus, der betatigt wird, um den mobilen Roboter (2.13) zu stiitzen und anzutreiben,
indem er eine Pendelbewegung macht und periodisch mit der Fortbewegungsoberflache (7.13) in Berthrung
kommt

3.5

Konfiguration

Verschiebungswerte aller Gelenke, die die Form des Roboters (2.6) zu einem beliebigen Zeitpunkt vollstandig
festlegen

3.6

Glied
starrer Kérper, der eine festgelegte Anordnung zwischen Gelenken beibehalt
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