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УДК U1.0J9.5S7— Я *  Групп* Ф44

Г О С У Д А Р С Т В Е Н Н Ы Й  С Т А Н Д  A P T  С О Ю З А  С С Р

МАНИПУЛЯТОРЫ ДЛЯ ДИСТАНЦИОННОЙ РАБОТЫ 
С РАДИОАКТИВНЫМИ ВЕЩЕСТВАМИ

Рады грузоподъемности

Manipulator* (or remote handling of 
radioactive substances. Capacity range

ОКП 69 6830

ГОСТ
2 5 2 30 — 82

(СТ СЭВ 2459— 801

Постановлением Государственного комитета СССР по стандартам от 27 апреле 
1982 г. И* 1693 срок действие установлен

с 01.01. 1913 г.
до 01.01. 19W г.t*VC ( О ' S t

Несоблюдение стандарта преследуема по закону ф О  С /  D 1  9 з

■ 1. Настоящий стандарт распространяется на манипуляторы, 
предназначенные для дистанционной работы с радиоактивными 
веществами и источниками ионизирующих излучений, и устанав­
ливает ряды грузоподъемности от 0,1 до 5000 кг.

Стандарт полностью соответствует СТ СЭВ 2459—80.
2. Термины и определения основных понятий манипуляторов — 

по ГОСТ 21024—75.
3. В зависимости от конструкции устанавливаются четыре ис­

полнения манипуляторов: ручные (ручные захваты), шпатовые,
копирующие, некопирующие.

4. Грузоподъемность должна выбираться из следующего ряда:
0.1. 6,5; 1,0; 1,6; 2,5; 3,2; 5,0; 10; 16; 25; 50; 100; 160; 250; 320;

500; 1000; 1600; 2500; 5000 кг.
5. Номинальные и максимальные значения грузоподъемности 

для четырех исполнений манипуляторов должны соответствовать 
значениям, указанным в таблице.

Иэдвнив официальное Перепечатка воспрещен»
©  Издательство стандартов, 1982
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ГОСТ 25230—82 Cip. 3

6. Для копирующих манипуляторов с отражением сил в мас­
штабе 1 : 1 номинальная грузоподъемность должна быть не более 
10 кг, а максимальная — нс более 16 кг.

7. Ряды крутящих моментов на рабочих органах и на наконеч­
никах исполнительных органон манипуляторов приведены в спра­
вочном приложении.

ПРИЛОЖЕНИЕ
Справочное

Ряды крутящих моментов на рабочих органах и на наконечниках исполни­
тельных органов манипуляторов:

0.10, 0,16; 0.25 , 0.40; 0.63, 1.0; 1.6; 2.5; 4.0; 6.3; 10; 16; 25; 40. 63; 100; 
160; 250; 400; 630; 1000 Н-м



Группа Ф44

Изменение Ля I ГОСТ 25230—82 Манипуляторы для дистанционной работы с 
радиоактивными веществами. Ряды грузоподъемности
Утверждено и введено в действие Постановлением Государственного комитета 
СССР но стандартам от 19.0587 .4  2189

Дата введения 01.01,88

Пункты 2. 3 изложить в новой редакции: <2 Термины и пояснения основных 
понятий манипуляторов — в соответствии с приложением 1а.

3. В .таписнмосш от признаков функционирования и конструкции устанавли­
вается четыре исполнения манипуляторов: ручные захваты, шпатовые, копирую­
щие, ископирухмцис»

Пункты 5. Таблицу изложить и новой редакции (кроме примечаний):

Н * и м « » "и л * и «
н с п о з н е и я я

Груаопод»*ммо<тъ, кг
Нсыиямьмзя М ж с и и а з ы и я

дь 1 с», 1 
до ю

се. 10 
Л*> ICO СВ. 100 до 10 ся. 10ДО 1(0

с в .  КО
до 1000 се. 1000

Ручные
захваты

0,5
1.0

1.6 - 2,5 - - -

Шпатовые
манипуляторы

0,1
0.5
1,0

— — — 1,0
5,0

— — —

Копирую­
щие мани­
пуляторы

0.1
0.5

1.6
2,5
3,2
5.0

10.0

16
25
50

100

160
250

Выбирается из ряда п. 4 .  но не 
более 500 кг

Некошгру- 
ющке мани­
пуляторы

10,0 25
50

100

160
230
320
500

1000

1600
2500
5000

Пункт 6 исключить.
Пункт 7- Заменить слово: «приложении» на «приложении 1».
Приложение. Справочное. Заменить слово: *ПРИЛОЖЕНИЕ» на «ПРИЛО­

ЖЕНИЕ /».
Стандарт дополнить приложением — 1а:

(Продолжение с.и. с. 432)
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< Продолжение изменения к ГОСТ 25230—82) 
ПРИЛОЖЕНИЕ 1а 
Справочное

ТЕРМИНЫ И ПОЯСНЕНИЯ ОСНОВНЫХ ПОНЯТИЙ МАНИПУЛЯТОРОВ

Термин Пояснение

Манипулятор 
Ручной захват

Шпатовый манипу­
лятор

Копирующий мани­
пулятор

Некопирующий ма­
нипулятор

Наконечник манипу­
лятора

Грузоподъемность ма­
нипулятора

Крутящий момент за­
хвата манипулятора

Рабочий орган мани­
пулятора 

Рабочий орган

Исполнительный ор­
ган манипулятора 

Исполнительный ор­
ган

Связующий орган ма­
нипулятора 

Связующий орган 
Задающий орган ма­

нипулятора 
Задающий орган

Определение по ГОСТ 25666- 65 
Манипулятор без опоры, удерживаемый рухой 

оператора
Манипулятор, имеющий поступательное движе­

ние связующего органа, выполненного в виде 
грубы, соединяющей рабочий орган с рукояткой 
управления

Манипулятор, движение рабочего органа ко­
торого повторяег перемещение кисти руки опе­
ратора

Манипулятор, движение рабочего органа кото­
рого не повторяет перемещение кисти руки опе­
ратора

Часть исполнительного органа манипулятора, 
на который крепится съемный рабочий орган 

Способность манипулятора в один прием под­
нять и переместить рабочим органом соответст­
вующую массу предмета 

Наибольший момент, который допускается 
развивать захватом манипулятора при вращении 
захвата вокруг своей продольной оси при любом 
положении исполнительного органа 

Часть исполнительного органа манипулятора 
обычно а виде захвата, предназначенная для вы­
полнении различных операций манипулятором 

П р и м е ч а н и е .  Захваты манипулятора мо­
гут быть механическими, злектромагинтныма, 
вакуумными и т. п.
Функциональная часть манипулятора, предназ­

наченная для выполнения сигналов н движений, 
поступающих от задающего органа макипулкто-

Функциональная часть манипулятора, предназ­
наченная для передачи сигналов и движений от 
задающего органа к исполнительному органу 

Функциональная часть манипулятора, предназ­
наченная для создания управляющих сигналов и 
дзижений

(ИУС М 10 1987 г.)
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