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และหุนยนตบริการ 

ขอบขาย : มาตรฐานผลิตภัณฑอุตสาหกรรมน้ี 
- กําหนดมิติหลัก (main dimension) การระบุช่ือ (designation) และการ

ทําเคร่ืองหมาย (marking) สําหรับเพลตรูปวงกลมท่ีเปนสวนตอประสาน
ทางกล (mechanical interface) ซ่ึงมีจุดประสงคเพ่ือใหแนใจวาอุปกรณท่ี
ถูกติดตั้งท่ีสวนปลายของแขนหุนยนต (hand-mounted end effector)  
มีความสามารถในการสับเปล่ียนหรือสลับใชอุปกรณ (exchangeability) 
และรักษาการวางทิศทาง (orientation) ของอุปกรณได  

- ไมไดระบุขอกําหนดอื่นท่ีเก่ียวของกับอุปกรณที่ตอประกบ (coupling 
device) กับอุปกรณท่ีถูกติดต้ังที่สวนปลายของแขนหุนยนต 

- ไมไดระบุเก่ียวกับชวงการรองรับโหลด (load-carrying range) เน่ืองจาก
คาดหวังวาจะมีการเลือกสวนตอประสาน (interface) ที่เหมาะสมตามการ
ใชงานและความสามารถในการรองรับโหลดของหุนยนต 

- สวนตอประสานทางกลท่ีกําหนดไวในมาตรฐานฉบับน้ียังสามารถนําไปใชใน
ระบบการเคล่ือนยายอยางงายท่ีไมไดครอบคลุมโดยบทนิยามของหุนยนต
แขนกลอุตสาหกรรม เชน การจับและการวาง (pick-and-place) หรือ
หนวยมาสเตอร-สเลฟ (master-slave unit) 
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