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Введение

Стандарты комплекса ГОСТ Р 60 распространяются на роботы и робототехническме устройства. 
Их целью является повышенно интероперабельности роботов и их компонентов, а также снижение за­
трат на их разработку, производство и обслуживание за счет стандартизации и унификации процессов, 
интерфейсов и параметров.

Стандарты комплекса ГОСТ Р 60 представляют собой совокупность отдельно издаваемых стан­
дартов. Стандарты данного комплекса относятся к одной из следующих тематических групп: «Общие 
положения, основные понятия, термины и определения», «Технические и эксплуатационные характери­
стики». «Безопасность», «Виды и методы испытаний», «Механические интерфейсы». «Электрические 
интерфейсы». «Коммуникационные интерфейсы», «Методы программирования», «Методы построения 
траектории движения (навигация)», «Конструктивные элементы». Стандарты любой тематической груп­
пы могут относиться как ко всем роботам и робототехническим устройствам, так и к отдельным группам 
объектов стандартизации — промышленным роботам в целом, промышленным манипуляционным ро­
ботам. промышленным транспортным роботам, сервисным роботам в целом, сервисным манипуляци­
онным роботам и сервисным мобильным роботам.

Настоящий стандарт относится к тематической группе «Общие положения, основные понятия, 
термины и определения» и распространяется на промышленные манипуляционные роботы. Настоя­
щий стандарт идентичен ИСО 11593:1996. разработанному подкомитетом (SC) 2 «Роботы и робототех­
нические устройства» Технического комитета (ТС) 184 ИСО «Системы автоматизации производства и 
их интеграция».

П р и м е ч а н и е  — С1  января 2016 года ISO/TC 184/SC 2 «Роботы и робототехнические устройства» пре­
образован в ISO/TC 299 «Робототехника».

Системы автоматической смены рабочего органа имеют большое значение для манипуляцион­
ных роботов. В настоящем стандарте представлены используемые термины, их определения, а также 
технические характеристики систем автоматической смены рабочего органа, такие как силы, моменты, 
время смены рабочего органа. Настоящий стандарт не содержит сведений о разработке и конструкции 
данных систем.

IV
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Н А Ц И О Н А Л Ь Н Ы Й  С Т А Н Д А Р Т  Р О С С И Й С К О Й  Ф Е Д Е Р А Ц И И

Роботы и робототехнические устройства

ПРОМЫШЛЕННЫЕ МАНИПУЛЯЦИОННЫЕ РОБОТЫ

Системы автоматической смены рабочего органа.
Термины, определения и представление характеристик

Robots and robotic devices. Industrial manipulating robots. Automatic end effector exchange systems. Terms, definitions
and presentation of characteristics

Дата введения — 2018— 07—01

1 Область применения

Настоящий стандарт определяет термины, относящиеся к системам автоматической смены рабо­
чего органа, используемым в промышленных манипуляционных роботах, работающих в производствен­
ной среде.

Термины представлены своими символами, единицами измерения, определениями и описаниями. 
Определения включают в себя применимые ссылки на существующие стандарты.

В приложении А приведен формат представления характеристик систем автоматической смены 
рабочего органа.

2 Нормативные ссылки
В настоящем стандарте использованы нормативные ссылки на следующие стандарты. Для дати­

рованных ссылок применяют только указанное издание ссылочного стандарта, для недатированных — 
последнее издание (включая все изменения).

ISO 8373:19941), Manipulating industrial robots — Vocabulary (Промышленные манипуляционные 
роботы. Термины и определения)

ISO 9409-1 ИЭЭб2), Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces — Part 1: Plates (Промыш­
ленные манипуляционные роботы. Механические интерфейсы. Часть 1. Круглые фланцы)

ISO 9409-2:19963), Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces — Part 2: Shafts (Промыш­
ленные манипуляционные роботы. Механические интерфейсы. Часть 2. Стержни)

ISO 9787:19904'. Manipulating industrial robots — Coordinate systems and motion nomenclatures (Про­
мышленные манипуляционные роботы. Системы координат и типы перемещений)

3 Термины и определения
В настоящем стандарте применены термины по ИСО 8373. Другие термины, их обозначения, еди­

ницы измерения, определения и описания приведены в таблице 1.

’ » Заменен на ISO 8373:2012.
21 Заменен на ISO 9409-1:2004. 
3> Заменен на ISO 9409-2:2002. 
4! Заменен на ISO 9787:2013.

Издание официальное

1



ГОСТ Р 60.3.0.1—2017

Т а б л и ц а  1 — Термины, обозначения, единицы измерения, определения и описания

Под-
раздел Термин

Обо­
значь-

Единица
иэмере- Определение и  описание

и пункт иие ния

3.1 Внешняя форма и основные размеры системы смены рабочего органа

3.1.1

3.1.2

конструктивная фор­
ма (structural shape)

расстояние между 
интерфейсами (face- 
to-face dimension)

центр тяжести состы ­
кованной системы уз­
лов сты ковки (centre 
of gravity in the coupled 
system)

Габаритные размеры устройства:
D мм - внешний диаметр (для круглой формы):
А мм - ширина (для других форм);
в мм - тубина (для других форм);

мм - длина узла стыковки робота;
мм - длина узла стыковки рабочего органа.

Расстояние между интерфейсами крепления узлов 
стыковки робота и рабочего органа:

мм - длина состыкованных узлов стыковки;
La ±A мм - расстояние между интерфейсом крепления узла сты­

ковки робота и плоскостью стыковки:
*-с.±Д мм - расстояние между интерфейсом крепления узла 

стыковки рабочего органа и плоскостью стыковки. 
Допуск на длину Lcr и Lct имеет большое влияние на 
точность позиционирования всей системы при ис­
пользовании разных рабочих органов.

ч мм Расстояние от базовой плоскости интерфейса робо-
та до центра тяжести состыкованной системы узлов 
стыковки.

2
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Продолжение таблицы 1

Под 
раздел 
и пункт

Термин
Обо­

значе­
ние

Единица
измере­

ния
Определение и описание

3.1.4 момент инерции со­
стыкованной систе­
мы узлов стыковки
(moment о 1 inertia of the 
coupled system)

1 кг • M2 Момент инерции состыкованной системы узлов сты­
ковки. измеренный относительно продольной оси Zm.

3.1.5 масса (mass) mf
m,

КГ
кг

Масса узла стыковки робота.
Масса узла стыковки рабочего органа.

3.1.6 интерфейс со сторо­
ны робота и со сторо­
ны рабочего органа
(interface for robot side 
and tool side)

Описание и маркировка узлов сопряжения ро­
бота и рабочего органа по ИСО 9409-1 и 
ИСО 9409-2.

3.1.7 кабельная трасса (ca­
ble routing)

Расположение и размеры трассы прокладки кабеля 
на узлах сопряжения робота и рабочего органа, по­
казанные на одном чертеже.

3.2 Позиционирование и ориентация при стыковке

3.2.1 направление 
сты ковки (coupling 
direction)

Направление, в котором установленный на роботе 
узел стыковки и/или установленный на рабочем ор­
гане узел стыковки движутся друг к другу. 
Разновидности направления стыковки.
При осевом направлении стыковки движение стыков­
ки происходит по нормали к стыковочной плоскости.

rtanpta-
л о те

сглюш и

При поперечном направлении стыковки движение 
происходит параллельно стыковочной плоскости.

Л ил сшкши

3
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Продолжение таблицы 1

Под- Обо Единица
раздел 
и пункт

Термин змаче- измере­
ние ния

Определение и  описание

3.2.2 длина дистанции 
сты ковки (length o f the 
approach distance)

L
L
L

a1
a2
a3

MM
MM
MM

Длина дистанции стыковки показывает общее рас­
стояние перемещения узла стыковки робота (т'или 
узла стыковки рабочего органа) в направлении сты­
ковки до полной стыковки обоих узлов.
Дистанция стыковки равна сумме следующих состав­
ляющих:
- расстояние перемещения до центровки:
- расстояние перемещения при центровке;
- расстояние перемещения после центровки до пол­
ной стыковки.

При осевом направлении стыковки расстояние при­
ближения направлено по нормали к плоскости сты­
ковки. а при поперечном направлении стыковки — 
параллельно плоскости стыковки.
Пример для осевого направления стыковки:

3.2.3 начальная позиция
(start position)

мм
мм
мм

Начальная позиция определяется положением за­
крепленного на роботе узла стыковки относитель­
но закрепленного на рабочем органе узла стыковки 
непосредственно перед началом процесса сопря­
жения. Если начальная позиция соответствует стан­
дартному виду компоновки, то она может быть опре­
делена в декартовой системе координат робота X,. 
Vv  Z, (по ИСО 9787) как Х5. У,. Zs.

4
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Продолжение таблицы 1

Под 
раздел 
и пуи*т

Термин
Обо­

значе­
ние

Единица
измерь- Определение и описание

3.2.4 допуск на положение 
в начальной позиции
(position tolerance in the 
start position)

MM
MM

Пример для осевого направления стыковки:

Нжмьшнпожцми

Для обеспечения стыковки узлы стыковки робота и 
рабочего органа должны находиться в начальной по­
зиции с  определенной точностью. Поле допуска на 
положение в начальной позиции представляет собой 
цилиндрическую область.
Заданная начальная позиция представляет собой 
центр данной цилиндрической области, которая 
определяется высотой /  в осевом направлении и диа­
метром s в поперечном направлении.
Пример для осевого направления стыковки:

5
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Продолжение таблицы 1

Под- Обо Единица
раздел 
и пункт

Термин значе­
ние

измере­
ния

Определение и  описание

3.2.5 допуск на ориента­
цию в начальной 
позиции (orientation 
tolerance in the start po­
sition):

Допуск на ориентацию должен быть зафиксирован с 
высокой точностью. Все значения, касающиеся до­
пуска на ориентацию, устанавливают в системе ко­
ординат механического интерфейса Хт. Zm. 
Установленное значение для ориентации определя­
ют с помощью величин X,

H w in w u n c u M M

6
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Продолжение таблицы 1

Под Обо- Единииа
раздел 
и пум*т

Термин змаче*
кие

измере­
ния

Определение и описание

3.2.6

3.2.7

3.2.8

3.2.9

предельная угловая 
погрешность распо­
ложения по тангажу/ 
рысканию (limit value 
of the misalignment):

предельная угловая 
погрешность рас­
положения по крену
(limit value o f the distor­
tion)

допуск траектории 
сты ковки (tolerance of 
the coupling path) 

повторяемость сты ­
ковки (coupling repeat­
ability)

1 0.5 a  
i  0.5 (i

£ 0.5 у

a r  Pt

радиан
или

градус

радиан
или

градус

мм
мм

радиан
или

градус
радиан

или
градус

П р и м е ч а н и е  —  Допуск на ориентацию опреде­
ляется двумя значениями «предельной угловой по­
грешностью расположения по тангажу/рысканию» и 
«предельной угловой погрешностью расположения 
по крену»

Пределы отклонения фактического положения от за­
данного положения относительно осей Хт  и Ут . как 
правило, могут считаться идентичными и представ­
ляться предельными значениями угловой погрешно­
сти г  0.5 н и ±  0.5 р, соответственно (см. рисунок в 
3.2.5).

Отклонение фактического положения от установ­
ленного положения относительно оси Zm представ­
ляется предельным значением угловой погрешности 
± 0.5 у (см. рисунок в 3.2.5).

Отклонение траектории стыковки должно находить­
ся в пределах установленного допуска на положение 
в начальной позиции.

Повторяемость стыковки определяет предельное 
допустимое отклонение взаимного положения узла 
стыковки робота и узла стыковки рабочего органа 
при многочисленных операциях стыковки. Базовой 
точкой является центр интерфейса на узле стыковки 
робота (согласно ИСО 9409-1 и ИСО 9409-2) в си­
стеме координат механического интерфейса Хт . Ут , 
Zm и на узле стыковки рабочего органа в системе ко­
ординат Х(, У|. Z,. Установленное положение указы­
вается на оси Zm системы координат механического 
интерфейса ХП). Ут . Z(n и смещается на величину La 
в направлении оси Zm.
Отклонения подразделяются на отклонение по по­
ложению:
- в поперечном направлении (s,).
- в осевом направлении (f{).
и отклонение по ориентации:
- по тангажу/рысканию (о,. |it).

- по крену (у,).

7
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Продолжение таблицы 1

Под- Обо Единица
раздел 
и пункт

Термин значе­
ние

измере­
ния

Определение и  описание

ОДА*

^фактическое

K ro o n * о&янкчвния: 
О -у с п м ш м и ю а  п а л а ш »  ш тф - 
фдЛ а >щ|моп т а и  prftnw o орган» 
гтепд сты ней;
•  -  ф кттоооо палаш » yma crw- 
ш аи ршйдмю орано порто ап ш ал.

3.3 Усилия стыковки и расстыковки

3.3.1 усилие стыковки Fc H Сила, которая должна быть приложена роботом для
(coupling force) того, чтобы состыковать узел стыковки робота с уз­

лом стыковки рабочего органа. Предполагается, что 
во время этого процесса узел стыковки рабочего ор-
гана удерживается в магазине инструментов.
Усилие стыковки включает все внешние силы, требую-
щиеся для соединения всех механических, электриче­
ских. гидравлических или пневматических разъемов.

3.3.2 усилие расстыковки F* H Сила, которая должна быть приложена роботом для
(releasing force) того, чтобы отсоединить узел стыковки робота от 

узла стыковки рабочего органа. Предполагается, что 
во время этого процесса узел стыковки рабочего ор­
гана удерживается в магазине инструментов.
Усилие расстыковки включает в себя все внешние 
силы, требующиеся для рассоединения всех меха­
нических. электрических, гидравлических или пнев­
матических разъемов.

8



ГОСТ Р 60.3.0.1—2017

Продолжение таблицы 1

Под Обо- Единииа
раздел 
и пум*т

Термин змаче*
кие

измере­
ния

Определение и описание

3.4 Нагрузочные характеристики

3.4.1

3.4.2

3.4.3

3.4.4

3.4.5

3.4.6

базовая плоскость
(reference plane)

максимальный из­
гибающий момент
(maximum bending mo­
ment)

максимальный скру­
чивающий момент
(maximum torsional mo­
ment)

максимальная сила 
растяжения (maximum 
tensile force) 

максимальная сила 
сжатия (maximum com­
pressive force) 

максимальная по­
перечная сила (maxi­
mum lateral force)

Mbmax

м п

ртах

Itrvu

Н ■ м

Н - м

П р и м е ч а н и е  — Все допустимые максимальные 
значения нагрузочных характеристик соответствуют 
сумме статических и динамических нагрузок. Все на­
грузочные характеристики установлены для базовой 
плоскости.
Базовой плоскостью называется монтажная поверх­
ность на узле стыковки рабочего органа, отвечающая 
требованиям ИСО 9409-1 и ИСО 9409-2.

Допустимый изгибающий момент при приложении 
только изгибающей нагрузки.

Допустимый скручивающий момент при приложении 
только скручивающей нагрузки.

Допустимая сипа растяжения при приложении толь­
ко растягивающей нагрузки.

Допустимая сипа сжатия при приложении только 
сжимающей нагрузки.

Допустимая поперечная сила при приложении толь­
ко поперечной нагрузки.

3.5 Интерфейс крепления узла сты ковки рабочего органа в магазинном устройстве

П р и м е ч а н и я
1 Следует использовать рабочие характеристики, 
аналогичные определенным в 3.2. Установленная 
система координат не изменяется, даже если на­
правление установки в магазин отличается от на­
правления стыковки при смене рабочего органа.

9
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Продолжение таблицы 1

Под­
раздел 
и пункт

Термин
Обо

значе­
ние

Единица
иэмере- Определение и  описание

3.5.1 ориентация интер­
фейса в магазине (in­
terface orientation in the 
magazine)

2 F . M  и — силы и моменты, возникающие 
между роботом или рабочим органом с одной сто­
роны и магазином с другой стороны при установке 
рабочего органа в магазин или его извлечении из ма­
газина.

Пример — Сила, необходимая для того, чтобы  
безопасно установить рабочий орган в мага­
зин, должна предотвратить выпадение рабо­
чего органа из магазина.
Данные силы отличаются по значению и направлению 
от силы сопряжения, которая требуется для сборки 
или рассоединения узла инструмента от узла робота. 

На приведенных ниже рисунках показаны разные 
конструктивные варианты ориентации интерфейса в 
магазине.

н  т-< Т I
Эертжиыюе

pet&art орган)

Вяртиягыям
{падавшем w fl 
ре&уий орган)

ГЪрюонтлтс» ГЪркжжтельное
(nnypeueiniB (пгютрга— ieiH
рвбочий орган) рefiowfl орган)

Н ш о н т о с п т п  Нмпонн» етоянев
(ПЛП— ИИНМЯ <ПГ>ЦЩИ1—
рабочий оргм) рабочий орган)

Наклонное Ноллонноо
поришяннм т яш ш няо*
(гюямшенниЯ ( i m w iw i i a  !Й
работа* орган) рабочий орган)

3.5.2 допуск на положение 
и ориентацию перед 
установкой в магазин
(pose tolerance ahead 
of drive-in)

Допуск на положение и ориентацию, измеренный в 
центральной точке рабочего органа в начале уста­
новки в магазин. Данное положение должно быть 
определено поставщиком (например, с помощью 
чертежа).

3.5.3 сила установки (lay­
off force)

Fy H Сила, необходимая для установки рабочего органа 
в магазин.

3.5.4 момент установки
(lay-off moment) Mv

Н м Момент, необходимый для установки рабочего орга­
на в магазин.

3.5.5 сила извлечения (re­
moval force)

F. H Сила, необходимая для извлечения рабочего органа 
из магазина.
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Продолжение таблицы 1

Под 
раздел 
и пункт

Термин
Обо-

значе­
ние

Единица
измере­

ния
Определение и описание

3.5.6 момент извлечения
(removal moment)

ч Н ■ М Момент, необходимый для извлечения рабочего ор­
гана из магазина.

3.6 Времт

3.6.1

i  смены рабочего орган

время смены рабо­
чего органа (tool ex­
change time)

4

а

о̂бедее С Время смены рабочего органа определяют в резуль­
тате выполнения всех отдельных движений, необхо­
димых для выполнения описанной ниже операции 
смены рабочего органа. Время смены рабочею ор­
гана применимо только для конкретного периферий­
ного оборудования и конкретного цикла смены рабо­
чего органа.

5

и

I
и

UL

3.6.2

3.6.3

№ о п я м

П р и м е ч а н и я
1 Интервалы времени t, 2; 4; fge и t7 s зависят от 
способа установки в магазин узла стыковки рабочего 
органа и требований по безопасным расстояниям и 
установленным скоростям. Данные интервалы вре­
мени зависят от конкретного периферийного обору­
дования.
2 Интервалы времени tr  <5. fc и ^  зависят от типа си­
стемы смены рабочих органов робота и являются ха­
рактеристиками данной системы.

время установки
(drive-in time)

c Время установки закрепленного на роботе узла сты­
ковки. соединенного с закрепленным на рабочем ор­
гане узлом стыковки, в магазин на пониженной ско­
рости (перемещение из позиции 1 в позицию 2).

время разблокирова­
ния (releasing time)

l22 ~ li c Время, необходимое для отключения средств удер­
жания узлов стыковки робота и рабочего органа в 
состыкованном положении для обеспечения рассты­
ковки (в позиции 2).
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Окончание таблицы 1

Под­
раздел 
и пункт

Термин
Обо

значе­
ние

Единица
измере­

ния
Определение и описание

3.6.4 время расстыковки
(separation time)

*2.3 = *s с Время, необходимое для расстыковки узла стыковки 
робота и узла стыковки рабочего органа, находяще­
гося в магазине, в результате движения вдоль линии 
приближения La в направлении, противоположно»/ 
стыковке (перемещение из позиции 2 в позицию 3).

3.6.5 время отхода (drive- 
away time)

*3.4 с Время перемещения закрепленного на роботе узла 
стыковки на пониженной скорости в промежуточную 
позицию 4. расположенную вблизи узла стыковки ра­
бочего органа (перемещение из позиции 3 в позицию 
4).

3.6.6 время перемещения
(convey time)

*4.5 с Время перемещения во вторую промежуточную по­
зицию вблизи узла стыковки рабочего органа (соот­
ветствующую точке над начальной позицией). 
Интервал времени (4 5 соответствует перемещению 
между узлом стыковки возвращенного в магазин 
рабочего органа и узлом стыковки рабочего органа, 
который должен быть извлечен из магазина (переме­
щение из позиции 4 в позицию 5).

3.6.7 время подхода (bring- 
on time)

*5.в = *3.4 с Время перемещения узла стыковки робота на пони­
женной скорости в начальную позицию для стыковки 
с узлом стыковки рабочего органа, который должен 
быть извлечен из магазина (перемещение из пози­
ции 5 в позицию 6).

3.6.8 время сты ковки (cou­
pling time)

И_о «
 

IIн- II
JP с Время сопряжения закрепленного на роботе узла 

стыковки с закрепленным на рабочем органе узлом 
стыковки при перемещении вдоль линии приближе­
ния L., в направлении сопряжения (перемещение из 
позиции 6 в позицию 7).

3.6.9 время захватывания
(locking time)

*7.7 = 'к с Время срабатывания системы смены рабочего орга­
на с использованием блокирующих элементов, обе­
спечивающих соединение узла стыковки робота с 
узлом стыковки рабочего органа (в позиции 7).

3.6.10 время извлечения
(drive-off time)

*7.0 = *1.2 с Время выхода системы смены рабочего органа из 
магазина на пониженной скорости (перемещение из 
позиции 7 в позицию 8).

3.6.11 время смены рабо­
чего органа для кон­
кретной системы
(system-specific ex­
change time)

*х = *г + 
+ *а + 
+ *с + 
+ *К

с Время смены рабочего органа для конкретной си­
стемы равно сумме всех временных интервалов, не­
обходимых конкретной системе для смены рабочего 
органа робота.
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Формат представления характеристик системы автоматической смены рабочего органа робота

В настоящем приложении представлен формат представления информации для описания разных систем 
смены рабочего органа робота. Данная информация не предназначена для использования при разработке или

Приложение А 
(справочное)

конструировании подобных систем.

А.1 Общая информация

А.1.1 Изделие (поставщик или дистрибьютор) и модель

А.1.2 Графическое представление
Простые рисунки с основными размерами

А.2 Внешняя форма и основные размеры системы смены рабочего органа

А.2.1 Узел стыковки робота 
А.2.1.1 Круглая форма
А.2.1.1.1 Внешний диаметр О _____ мм.
А.2.1.2 Прямоугольная или квадратная форма
А.2.1.2.1 Ширина А  мм.
А.2.1.2.2 Глубина В  мм.
А.2.2 Узел стыковки рабочего органа 
А.2.2.1 Круглая форма
А.2.2.1.1 Внешний диаметр D _____ мм.
А.2.2.2 Прямоугольная или квадратная форма
А.2.2.2.1 Ширина А  мм.
А.2.2.2.2 Глубина В  мм.
А.2.3 Длина, измеренная от интерфейса робота до интерфейса рабочего органа
А.2.3.1 Длина состыкованной системы _____ мм.
А.2.3.2 Длина узла стыковки робота Ly _____ мм.
А.2.3.3 Длина узла стыковки рабочего органа 1̂  _____ мм.

А.З Нагрузочные характеристики

Утвержденные максимальные значения нагрузочных характеристик соответствуют сумме статических и ди­
намических нагрузок и должны быть предоставлены посгавщиком|'дистрибыотором системы автоматической сме­
ны рабочего органа. Все нагрузочные характеристики установлены для базовой плоскости.

А.З. 1 Масса узла стыковки робота Мг _______ кг.
А.3.2 Масса узла стыковки рабочего органа Mt _______ кг.
А.3.3 Максимальный изгибающий момент МЬтах _______ Н-м.
А.3.4 Максимальный скручивающий момент Мсгпал _______ Н м.
А.3.5 Максимальная сила растяжения Ятпах _______ Н.
А.3.6 Максимальная сила сжатия Яртах _______ Н.
А.3.7 Максимальная поперечная сипа Я1тах _______ Н.

А.4 Диаметры окружности центров отверстий и стержня 

А.4.1 Диаметр окружности центров отверстий по ИСО 9409-1
А.4.1.1 Круглый фланец, закрепленный на роботе с/, _______ мм.
А.4.1.2 Круглый фланец, закрепленный на рабочем органе d , _______ мм.
А.4.1.3 Другое
А.4.2 Диаметр стержня по ИСО 9409-2
А.4.2.1 Стержень d,  мм.
А.4.2.2 Паз д а д  n e rQ
А.4.2.3 Другое

А.5 Процедура сопряжения

А.5.1 Допуск на положение в начальной позиции:
радиальный s  мм.
осевой /   мм.
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А.5.2 Направление стыковки и общая длина дистанции стыковки 
радиальное 
осевое

А.5.3 Повторяемость стыковки
А.5.3.1 Отклонение по положению: 

в поперечном направлении s( 
в осевом направлении /j 

А.5.3.2 Отклонение по ориентации:
- по тангажу а,
-  по рысканию р,
- по крену у,
-  предельное значение отклонения по тангажу/рысканию: 

и
Р

- предельное значение отклонения по крену у 
А.5.4 Усилие стыковки Fc
А.5.5 Усилие расстыковки Fc
А.5.6 Процедура фиксации, реализация и комбинации

мм.
мм.

мм.
мм.

радиан или градусов. 
радиан или градусов, 
радиан или градусов,

радиан или градусов, 
радиан или градусов, 
радиан или градусов.

________ Н.
________ Н.

А.5.6.1 Механическая комбинированная с
неподвижная
пружинная
нейтральная

А.5.6.2 Пневматическая комбинированная с
под давлением
вакуумная
нейтральная

А.5.6.3 Гидравлическая комбинированная с
нейтральная □

А.5.6.4 Электромагнитная комбинированная с
нейтральная □

А.5.7 Тип фиксации
нежесткий
сцепляемый
другой □  -

А.5.8 Время смены рабочего органа
А.5.8.1 Время смены рабочего органа / с.
А.5.8.2 Время отпускания /f с.
А.5.8.3 Время захватывания tk с.

А .6 Сигнальные и силовые соединения (подробная информация о разъемах и муфтах)

А.6.1 Пневматическая муфта число шлангов
А.6.2 Гидравлическая муфта

□
число шлангов

А.6.3 Электромагнитная муфта
□

А.6.3.1 Сигнальная шина
□

число выводов
А.6.3.2 Силовая шина

□
число выводов

П р и м е ч а н и е  — Значения, например напряжения, тока, давления и расхода, должны быть указаны. Не­
которые рекомендации должны быть приведены по передаче сигналов гидравлического или пневматического пита­
ния. например число портов, максимальное давление, размер порта сопряжения, специализированные порты и т. д.

А.6.4 Другое

А.7 Безопасность закрепления

А.7.1 Индикаторный сигнал: Да нет Q
А.7.2 Предохранительное устройство. да нет Q
А.7.3 Другое
А.8 Обозначение узла стыковки рабочего органа: да нет Q
А.9 Тип фиксации в магазине узла стыковки рабочего органа:

сцепляемый
нежесткий □
электромагнитный □
другой □
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Приложение ДА 
(справочное)

Сведения о соответствии ссылочных международных стандартов 
национальным стандартам

Т а б л и ц а  ДАЛ

Обозначение ссылочного 
международного стандарта

Степень
соответствия

Обозначение и наименование соответствующего 
национального стандарта

ISO 8373:1994 — * ъ

ISO 9409-1:1996 — • 2)

ISO 9409-2:1996 — •

ISO 9787:1990 — •. 3)

* Соответствующий национальный стандарт отсутствует. До его принятия рекомендуется использовать пере­
вод на русский язык данного международного стандарта.

11 Действует ГОСТ Р 60.0.0.4—2019Л4СО 8373:2012 «Роботы и робототехнические устройства. Термины и 
определения», идентичный ISO 8373:2012.

Действует ГОСТ Р 60.3.4.1—2017/ИСО 9409-1:2004 «Роботы и робототехнические устройства. Промыш­
ленные манипуляционные роботы. Механические интерфейсы. Круглые фланцы», идентичный ISO 9409-1:2004.

Действует ГОСТ Р 60.0.0.3—2016/ИСО 9787:2013 «Роботы и робототехнические устройства. Системы ко­
ординат и обозначение перемещений», идентичный ISO 9787:2013.
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