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Avant-propos 

L’ISO (Organisation internationale de normalisation) est une fédération 
mondiale d’organismes nationaux de normalisation (comités membres 
de I‘ISO). L’élaboration des Normes internationales est en général 
confiée aux comités techniques de I‘ISO. Chaque comité membre inté- 
ressé par une étude a le droit de faire partie du comité technique crée 
à cet effet. Les organisations internationales, gouvernementales et non 
gouvernementales, en liaison avec l ’ lS0 participent également aux tra- 
vaux. L’ISO collabore étroitement avec la Commission électrotechnique 
internationale (CEI) en ce qui concerne la normalisation électrotech- 
nique. 

Les projets de Normes internationales adoptés par les comités techni- 
ques sont soumis aux comités membres pour vote. Leur publication 
comme Normes internationales requiert l’approbation de 75 % au moins 
des comités membres votants. 

La Norme internationale I S 0  9787 a été élaborée par le comité techni- 
que ISOiTC 184, Systèmes d‘automatisation industrielle et intégration. 

L’annexe A de la présente Norme internationale est donnée uniquement 
à titre d’information. 
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I nt roduct ion 

L’ISO 9787 fait partie d’une série de Normes internationales traitant des 
robots manipulateurs industriels. D’autres documents couvrent des su- 
jets tels que sécurité, caractéristiques générales, caractéristiques de 
performance et méthodes d‘essai correspondantes, terminologie, inter- 
faces mécaniques. II convient de noter que ces normes sont en relation 
les unes avec les autres et également avec d’autres Normes interna- 
tionales. 
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NORME INTERNATIONALE IS0 9787:1990(F) 

Robots manipulateurs industriels - Systèmes de 
coordonnées et mouvements 

1 Domaine d’application 

La présente Norme internationale définit et spécifie 
trois systèmes de coordonnées du robot: elle donne 
également la nomenclature des axes. Elle est desti- 
née à faciliter l’alignement, les essais et la pro- 
grammation des robots. 

La présente Norme internationale s’applique à tous 
les robots manipulateurs industriels tels que définis 
dans I’ISWTR 8373. 

0 

2 Référence normative 

La norme suivante contient des dispositions qui, par 
suite de la réfkrence qui en est faite, constituent des 
dispositions valables pour la présente Norme inter- 
nationale. Au moment de la publication, l’édition in- 
diquée était en vigueur. Toute norme est sujette à 
révision et les parties prenantes des accords fondés 
sur la présente Norme internationale sont invitées 
a rechercher la possibilité d’appliquer l’édition la 
plus récente de la norme indiquée ci-aprhs. Les 
membres de la CE1 et de l’lS0 possèdent le registre 
des Normes internationales en vigueur à un moment 
donné. 

ISO/TR 8373: 1988. Robots manipulateurs industriels 
- Vocabulaire. 

3 Definitions 

Pour les besoins de la présente Norme internatio- 
nale, les définitions données dans I’ISO/TR 8373 
s’appliquent. 

4 Systèmes de coordonnées définis 

Tous les syst8mes de coordonnées décrits dans la 
présente Norme internationale sont des systèmes 
de sens direct, voir figure 1. 

+Y 

t 

Figure 1 - Système de coordonnées de sens direct 

A ,  B et C définissent les mouvements de rotation 
effectués respectivement autour d’axes parallèles à 
X ,  Y et Z. 

Les valeurs positives de A ,  B et C sont comptées 
de facon qu’une vis pas à droite avance respec- 
tivement en direction +A‘, 3- Y et -k% (voir figure 2). 

+x, +Y ou +z 
t 

Figure 2 - Mouvements de rotation 

Les trois systémes de coordonnées décrits sont dé- 
nommés système de Coordonnées de l’atelier, sys- 
tème de coordonnées de la base, et système de 
coordonnées de l’interface mécanique, par réfé- 
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rence au plan contenant les axes X-Y (par exemple 
les axes X-Y du système de coordonnées de la base 
se situent dans le pian de la surface de fixation de 
la base). L’axe Z est perpendiculaire au plan X-Y .  
La figure3 montre un exemple des trois systèmes 
de coordonnées décrits dans la présente Norme 
internationale. 

Bien que la présente Norme internationale ne défi- 
nisse que trois systèmes de coordonnées, d’autres 
systèmes peuvent Btre définis. 

i ‘ t  

Figure 3 - Systèmes de coordonnées 

5 Système de coordonnees d e  l’atelier 

5.1 Notation 

x, - Yo - zo 

5.2 Origine 

L’origine du système de coordonnées de l‘atelier est 
à définir par l’utilisateur, en fonction de ses besoins. 

5.3 Axe +Zo 

L’axe +Zo est dans la direction du vecteur d‘accé- 
lération de la pesanteur mais de sens opposé. 

5.4 Axe +Xo 

L’axe +Xo est défini par l’utilisateur, en fonction de 
ses besoins. 

6 Système de coordonnées de  la base 

6.1 Notation 

x, - Y ,  - z, 

6.2 Origine 

L‘origine doit être définie par le fabricant du robot. 

L’axe +Z, est dans la direction de la structure mé- 
canique du robot, et orienté de la surface de fixation 
de la base vers la structure mécanique. 

6.4 Axe -tX, 

L’axe +X, est orienté de l’origine vers la projection 
de C,, centre de l’espace de travail du robot, sur le 
plan de la surface de fixation de la base (voir 
figure4). Si la configuration du robot exclut cette 

Figure 4 - Exemple d’espace de travail d‘un robot 
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convention, l’axe +X, doit etre défini par le fabri- 
cant. 

NOTE 1 Voir en annexe A des exemples d’application 
des systèmes de coordonnées de l a  base et de l’interface 
mécanique. 

7 Systeme de coordonnées de l’interface 
mécanique 

7.1 Notation 

X,, - U,, - Z, (m = nombre d’axes du robot (n) tl) 

7.2 Origine 

L‘origine est le centre de l’interface mécanique. 

a 7 . 3  Axe +z, 
L‘axe +Ziii est orienté de l’interface mécanique vers 
le terminal. 

7.4 Axe+X, 

L’axe X,,, est défini par l’intersection du plan de 
l’interface mécanique et du plan X, Z, (ou d’un plan 
parallèle à X, Z,) de telle sorte que l’origine du 
système de coordonnées de l’interface mécanique 
se situe sur la ligne d’intersection lorsque les axes 
primaires et secondaires du robot sont en position 
moyenne. Si la configuration du robot exclut cette 
convention, la position des axes primaires doit être 
définie par le fabricant. L’axe +A’,,, s’éloigne de l‘axe 
Z,. Si les axes Z,  et X,,, sont parallèles, l’axe GY,,, 
est orienté dans le même sens que l’axe -t-Z,. 

NOTE 2 Voir en annexe A des exemples d’application 
des systèmes de coordonnées de la  base et de l’interface 
mécanique. 

8 Mouvements d’un robot 

8.1 Mouvements linéaires 

Lorsque les mouvements linéaires du terminal sont 
définis dans le système de coordonnées de la base, 
ils sont désignés par les directions suivantes: 

+ ou --x le long de, ou parallèlement a l‘axe 
X ,  ; 

+ ou - y  le long de, ou parallèlement à l’axe 
Y , ;  

+ ou - z  le long de, ou parallèlement à l’axe 
%, . 

8.2 Mouvements de rotation 

À l’étude. 

9 Nomenclature des axes du robot 

Si les axes sont désignés sous forme numérique, 
l’axe I doit être le premier mouvement le plus pro- 
che de la surface de fixation de la base, l’axe 2 est 
le second mouvement, et ainsi de suite jusqu’à l’axe 
n qui est le mouvement auquel est reliée l’interface 
mécanique. 

NOTE 3 
ture des axes. 

Voir en annexe A des exemples de nomencla- 
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Annexe A 
( i n fo r ma t i ve) 

Exemples d'application pour différentes structures mécaniques 

Figure A . l  - Robot cartésien 

Figure A.2 - Robot cylindrique 
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Figure A.3 - Robot polaire 
L A  

Figure A.4 - Robot rotoïde 

Lm 

Figure A.5 - Robot polaire 
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