Diccionari de robotica industrial
Criteris metodologics

Seleccio de termes

Hem seleccionat els termes a partir, tal como es diu a la introduccio, de l'informe ISO/TR
8373, que ha aportat el corpus basic de termes, i de |'arbre de camp, que ha fixat I'abast
nocional del recull.

Hem optat per no entrar termes que pertanyen a la llengua general o a camps associats
—cal recordar que la robotica industrial és una matéria altament pluridisciplinaria— i que
no denominen cap nocié especifica del camp objecte d'aquest treball. Aixi, per exemple,
no hem entrat sistema de coordenades, acoblament, etc., pero si que hem entrat termes
com ara sistema de coordenades articulars, sistema de coordenades del puny,
acoblament del terminal, etc., que sén especificament de la robotica industrial. Per la
mateixa rad no hem entrat altres termes que utilitzem a les definicions, com ara parell de
forces, eix de rotacio, etc., que, a més, es troben facilment documentats.

Termes equivalents

Per al buidatge dels termes equivalents en castella hem tingut en compte la
documentacié escrita i les propostes dels especialistes. Quant als termes equivalents en
frances i anglés només hem tingut en compte la documentacié escrita, per tant, hi ha
casos en gué un terme catala no té equivalent francés o angles. Pel que fa al criteri de
seleccid dels termes equivalents, hem optat per incloure totes les variants que hem
trobat documentades en fonts fiables, fins a un maxim de tres termes equivalents per
llengua i ordenats alfabeticament.

Remissions
En els casos de sinonimia entre els termes catalans hem evitat la relacié de sinonimia

absoluta, és a dir, hem donat prioritat a un dels termes (terme principal) i hem considerat
I'altre com a sinonim complementari.
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