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Robots manipulateurs industriels — Interfaces mécaniques —
Partie 1:
Interfaces à plateau (forme A)

RECTIFICATIF TECHNIQUE 1

Manipulating industrial robots — Mechanical interfaces —

Part 1: Plates (form A)

TECHNICAL CORRIGENDUM 1

Le Rectificatif technique 1 à la Norme internationale ISO 9409-1:1996 a été élaboré par le comité technique
ISO/TC 184, Systèmes d’automatisation industrielle et intégration, sous-comité SC 2, Robots pour environnement
de fabrication.
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Remplacer la figure 1 par la suivante.
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Figure 1 — Dimensions de base des interfaces mécaniques circulaires
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