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ขอบขาย : มาตรฐานผลิตภัณฑอุตสาหกรรมน้ี 
- มุงเนนไปท่ีฟงกชันการทํางานของอุปกรณสวนปลายของแขนหุนยนต 
(end effector) และเนนท่ีการใชอุปกรณจับชนิดหยิบจับ 
(grasp-type gripper) ตามท่ีกําหนดไวท่ีหัวขอ 4.1.2.1 

- ระบุคําศัพทเพ่ืออธิบายการจัดการวัตถุและคําศัพทท่ีเก่ียวของกับการทํางาน 
โครงสราง และองคประกอบของการใชอุปกรณจับชนิดหยิบจับ 

- Annex A ไดระบุรูปแบบสําหรับการนําเสนอลักษณะเฉพาะของอุปกรณจับ
ชนิดหยิบจับ โดยมีจุดประสงคเพ่ือนําไปใชงานในลักษณะตอไปน้ี  
ก) ผูทําอุปกรณสวนปลายของแขนหุนยนตสามารถนําเสนอลักษณะเฉพาะ

ของผลิตภัณฑใหแกผูใชหุนยนตได 
ข) ผูใชหุนยนตสามารถระบุความตองการของสวนปลายของแขนหุนยนต 

ท่ีตองการได 
ค) ผูใชหุนยนตสามารถอธิบายลักษณะเฉพาะของวัตถุท่ีตองการจัดการ 

และการจัดการวัตถุตามลักษณะจําเพาะของหุนยนตได 
- ยังสามารถนําไปใชกับระบบการเคล่ือนยายอยางงายท่ีไมไดครอบคลุมโดย 
บทนิยามของหุนยนตแขนกลอุตสาหกรรม เชน การจับและการวาง 
(pick-and-place) หรือหนวยมาสเตอร-สเลฟ (master-slave unit) 
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วัตถุ คําศัพทท่ีเก่ียวของกับการใชอุปกรณจับชนิดหยิบจับ (grasp-type 
gripper) และภาคผนวก 
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