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AHOTAIIS
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TepMiHiB y rainy3i podororexHiku. — Kpamidikariiina HaykoBa mpallsl Ha IpaBax
PYKOIIUCY.

Juceprartiist Ha 3100yTTsI HAYKOBOTO CTYIIEHS KaHaujaTa (iJoJOTIYHUX HAayK
3a cnemianbHicTiO 10.02.04 — repmaHchki MoBU (D110J0TTYHI HAYKH ). — 3aMOPI3bKUIA
HalllOHAJIbHUI YHIBepcHUTET, MiHICTEpCTBA OCBITH 1 HAYKH YKpaiHHW, 3amopixKsi,
2019.

JucepTaiito OpUCBIYEHO AOCTIIHKEHHIO CTPYKTYPHO-CEMAaHTUYHUX ACIEKTIB
HIMEIbKOI (axoBoi MOBU POOOTOTEXHIKH. BcTaHOBIEHO, IO HIMEI[LKOMOBHA
HAyKOBO-TEXHIYHA TEPMIHOJIOTISL BIJ3HAYAETHCS JIGKCUYHOIO HEHUTPAJIbHICTIO Ha
MOP(OJIOTIYHOMY Ta CHHTAKCUYHOMY PIBHSIX.

VY xoa1 po60TH BU3HAYEHO MOHATTEBUN amapaT Ta METOJOJIOTIIO JOCIIIKEHHS
BUOIpDKM Ha MaTepiaii HIMEIbKUX (axOoBUX TEKCTIB pOOOTOTEXHIKU. HiMmenbKii
TEPMIHOJIOT1T POOOTOTEXHIKM BJIACTUBAa HEBEJIHMKA KIJIbKICTh BHYTPIIIHbOTATY3E€BUX
TEPMIHIB.

VY auceprauii BHUSIBIEHO POJIb 1 MiCLiE€ TEPMIHOJOLII raiy3l poOOTOTEXHIKU Y
TEPMIHOJIOTIT ~ Cy4aCHOi  HIMEUbKOI ()axoBOI MOBH; PpO3pPOOJIEHO TEMaTHUHY
KIacudikaiio  1i€i  TEPMIHOJNOTI]; PO3TIASHYTO T€HE3y PO3BUTKY TEpMiHA
«pOOOTOTEXHIKA»; OMUCAHO OCHOBHI METOJW Ta MPUHIIUIN JTOCTIIKEHHS TEPMIiHIB
HIMEIIbKOT (axoBOi MOBH POOOTOTEXHIKHM, BHUCBITIIEHO  JIEGKCMKO-CEMaHTHYHI
BIJTHOIIICHHS HIMEI[bKOMOBHOI HAyKOBO-T€XHIYHOI TEPMIHOJIOTIT pPOOOTOTEXHIKH;
OXapaKTEepPU30BaHO CUHTAKCU4YHI, MOpP(QOJIOTIYHI Ta CEMaHTUYHI OCOOJMBOCTI
PIBHOTUIIOBUX (PaXOBUX TEKCTIB POOOTOTEXHIKM; MPOaHANI30BaHO (YHKIIOHATBHI
XapaKTEPUCTUKU HIMEUBKOI (PaxoBOT MOBH POOOTOTEXHIKH; JAOCIIHKEHO Ta OMMCAHO
BHYTPIIIHI Ta 30BHINIHI PECypCH TOMOBHEHHS MOBH B TIPOIECI HOMIHAIll TOHSTH

POOOTOTEXHIKH; YKJIAZAEHO HIMELIbKO-YKPaiHCHKHI TII0capiii TepMiHIB pOOOTOTEXHIKH.



TeHe3a PO3BUTKY TepMiHa «POOOTOTEXHIKA» CKIANAEThCs 3 3 mepiois: I mepion
(mowaroxk XX cromitrs) — BUHMKHEeHHs Tepmina. II mepiox (1941-1970 p.p.)
CTAHOBJICHHSI TEPMiHY «pOOOT» sk 3arabHOHayKoBoro moHsTTs. Il mepiox (1970 p. —
HAlll Yac) BHHUKHCHHS TEPMIHIB CIICI[IaIbHOIO 3HAYEHHS: IPOMHMCIOBI PpOOOTH,
CUTbCBKOTOCTIONAPChKI  pOOOTH, TpPaHCHOPTHI  POOOTH, POOOTH  CIEIIATLHOTO
PU3HAYCHHS, TOOYTOBI pOOOTH, pOOOTH-TIPOCKTYBAILHUKH, JTOCTITHULIBKI pOOOTH.

PoGororéxnika (HimM. Robotertechnik, f, Bim anri. robotics — po0oOT 1 TeXHiKa) —
1le MPUKIaHA HayKa, 110 3alMAa€ThCS PO3POOJICHHSM aBTOMATHU30BAaHUX TEXHIYHUX
cucreM (po6otiB). Himernpka (axoBa MoBa 3 pOOOTOTEXHIKM — 1€ CYKYIHICTb
IHTparaigy3eBUX, MDKTAITy3€BUX Ta 3arajJbHOHAYKOBUX TEPMIHIB, MPO(]ECIOHaTI3MIB Ta
*aproHizMis. [lepeBakHy OUIBILIICTh CKIIAIAI0Th IHTPAraily3eBl TEPMIHU.

Himeribka ¢axoBa MoBa pOOOTOTEXHIKH € CKJIQHUM JIIHTBICTUYHHUM SIBUIIICM. Ii
aHaymi3 OyB 3/1MCHEHWI 3a JONOMOIOK PI3HUX METOIIB 1 MPHUMOMIB, y TOMY YHUCII
KOMIIOHEHTHOTO aHaji3y Ta eJEeMEHTIB JAUCTPUOYTUBHO-CTATUCTUYHOTO METOY.
OcTaHHIN 103BOJIMB YBUPA3HUTH BUCHOBKH KIJIbKICHUMHU JaHUMHU, IO 3a0€3MEYHIN iX
00’ €EKTUBHICTb.

[IpoTsirom ocTaHHIX JeCATUIITH OynIM TPOBENEHI 3arajbHi JIHTBICTHYHI
JOCHIDKEHHS PI3HUX TepMiHOCHcTeM. lIpu 1pbOMy BHUBYAIMCS MEPEBAXHO TEPMIHM,
y35T1 31 CJIOBHUKIB, EHIMKJIONEIN, riocapiiB, JEKCUKOHIB 1 T.a1. Ha Hamy nymKy,
TEPMIHOCHCTEMY Ti€i a00 1HIOT raTy3i HAYKH Ta TEXHIKW HEOOX1THO JOCIIKYBaTH HE
TIIBKU 3@ CJIOBHUKAMM, JOBIJIHUKAMH Ta MOAIOHUMH 1M JDKEpesiaMu, alie ¥ y pealbHii
chepi ix (GyHKIIOHYBaHHA (HAMpUKIad, >KYPHAJIBHHX CTaTTAX, MOHOTrpadisx,
HaBYAJILHUX MOCIOHUKAX, MEIIaTeKCTaxX 1 T.J.), aJlKe TUIbKH TaKe BUBYCHHS MOXKE CTaTH
OCHOBOIO JUISI CTBOPCHHSI HOPMATUBHUX JIOKYMEHTIB.

BusBneHHss TepMIHOCHUCTEM JOIUILHO TIPOBOJWTH Ha OCHOBI BHOIpKH 31
CHeLIaJbHUX TEKCTIB PI3HUX KaHPIB (KypHaJIbHMUX CTaTeil, mpaib KOH(pEpeHLid Ta
MaTCHTHUX OIHCIB).

CJOBHUK BUSIBIIGHUX TEPMIHIB MICTUThH 3araJIbHOTEXHIUHI (3arajJbHOHAYKOBI) Ta

cnemiaigbHl TepMiHu. [Ipy nbomy cremianbHI TEPMIHM CKiIagatoTh Omm3bko 30 %



CJIOBHMKA. MK IMMHU JIBOMa IIapaMu TEPMIHOJIOTIUHOI JEKCUKH HEMAa€ PI3KUX MEX.
IcHye Tpyma TepMiHIB, SIKI CTBOPIOIOTH TMPOIIAPOK MK 3araJlbHOTEXHIYHOIO
(3araTbHOHAYKOBOIO ) JIEKCHKOIO Ta CIIEIIIATbHOI0 TEPMIHOJIOTIEIO 3 POOOTOTEXHIKH.

MartepiagoM JaHOTO JOCHIJKEHHS CIY>KHJIM HACTYIMHI TEKCTHU: TWIl 1 — cTarTi
MOMYJSIPHUX Ta3eT; TUI 2 — CTaTTi TOMYISIpHUX O>KypHajliB, THI 3 — CTaTTi
CHEITIaJII30BaHUX JKYpHAIIB;, TUN 4 — MealaTeKCTH. AHaji3 4acTOTHOCTI TEPMIHIB B
PIBHOTHITHUX TEKCTaX POOOTOTEXHIKK CBIIYUTH IPO IEpeBary TEPMiHIB Yy (HaxOBHX
xypHanax (15,3 %), Ta HAMHWKYY YACTOTHICTh Yy TomyJsipHux razetax (3,3 %). Tekctu
CHEITIaJII30BaHUX >KYPHAIIB Ta HaBYAJIBHUX ITOCIOHMKIB BUSBHIIM HAWBHUIIUN PIBCHb
TEPMIHOJIOTIYHOT HACHYEHOCTI B rainy31 pOOOTOTEXHIKH.

Y pesynbpTaTi mpoBeAcHOro aHamizy Oynmo 3adikcoBano 1670 TepmiHiB,
BiJIIOpaHMX METOJIMKOIO CYIUIbHOI BUOIpKH 3 16 (dhaxoBux mxepen (haxoBOro 3micTy
3 pOOOTOTEXHIKH) 3arajdbHUM 00csAroM 9752 CTOpIHKHM, 110 CTAaHOBUTH TEKCTOBUU
MacuB 3arajgbHuM oOcsrom 2, 103 muH. cmiB. 1S HajaHHS YiTKOTO BH3HAYCHHS
MOHATTIO, TOB’S3aHOTO0 3 TEPMIHOM, OYJIM TaKOX 3alyd4eHl 6 HIMEIIbKOMOBHHX
TIYMayHUX TEPMIHOJIOTIYHUX CJIOBHHKIB. Y Tmporeci (opMyBaHHS Tiocapis
3aCTOCYyBaHHS J1e(PIHITUBHOT METOAMKU MPOBOAMUIOCH y 4 eramu: 1) BHUAUICHHA
KOpITYyCYy TEpPMIHIB JOCTIIKYBAHOI TEPMIHOJIOTII 3 POOOTOTEXHIKHM; 2) HaJaHHS
YITKOTO BH3HAYCHHS TIOHSTTIO, ITOB’S3aHOTO 3 TEPMIHOM, JUISl 4Oro OyNIW 3allydeHi
TIyMayHi CIIOBHUKHM TEXHIYHMX TEPMIiHIB, 3) BUSBICHHS HAsBHUX EKBIBAJICHTIB
TEPMIHIB POOOTOTEXHIKM BHUXIJHOI MOBH Ha OCHOBI BUKOPHUCTAHHS MEPEKIATHUX
TEXHIYHUX CJIOBHUKIB; 4) 3MIMCHEHHS TONIYKY BapiaHTIB MEpekiaamy, TOOTO BiIOip
BIJIMOBIAHUKIB (HE MEHIIIEC 4 OJIMHUII) 3 TAKUM K€ 3HAUCHHSIM Y MOBI IEpeKIaay.

TepmiHocucTeMy 3 POOOTOTEXHIKM TMPEACTABISAIOTH: OJHOKOMITIOHEHTHI Ta
OaraTokoMroHEeHTHI TepMiHU. KoXHa 3 1MX OJMHUIL Ma€ TEBHI O3HAKH, SKi
XapaKTEepU3yeTbCsl ~ TMEBHUMHU  BIJIHOIICHHSIMU, OTXe,  pI3HIi: CTPYKTypa
OJTHOKOMITOHEHTHUX TEpPMIHIB mependadae iXx MopheMHH aHami3, a CTPYKTypa
0araTOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB YCTAHOBIIIOETHCS 3a JIOTIOMOTOK) CHHTarMaTHYHUX

MOJICIIEN.



Haioumbm nmpoayKTHBHUMM CHOCOOaMHM BTOPHWHHOI HOMIHAII TEpMIHOJIOTIT
pPOOOTOTEXHIKM € MOPQOJOTIYHUNA Ta CUHTAKCUYHUM, MEHII TPOAYKTUBHUMH —
CEMAaHTUYHUHN Ta 3all03UYCHHS 3 IHIITMX MOB Ta c(hep HayKu Ta TEXHIKH.

Mop@dosoridyHoro 0coOJIMBICTIO HIMEIIBKOMOBHHUX TEKCTIB 3 POOOTOTEXHIKH
PI3HUX BHJIB € YaCTOTHICTh B)XMBAaHHsS IEBHUX YaCTUH MOBHU. Y TpPOaHAIII30BaHUX
HIMEIIbKMX TEKCTax 3 pOOOTOTEXHIKM HAUBUIIYY YACTOTHICTh BUSBIIN iMeHHUKH (94,9 %
BIJT 3araJIbHOTO 00CATY TEKCTY), @ HAMHWKYY — aieciiosa (2,7 %), npukMeTHukH (2,3 %)
ta nienpukMeHTHKH (0,1 % Bij 3araibHOTO 0OCATY TEKCTY).

OHOKOMITOHEHTHI TEPMIHH POOOTOTEXHIKM MOXYThb OyTH BUpPa)KEHI HE TIJIBKU
IMEHHUKaMH, SIK BBaKa€ 0araro JIHIBICTIB, ajle i MPUKMETHUKAMU Ta JI1€CIIOBAMHU, X04a
KUTBKICTh IMEHHUKIB Ha0arato OuIblIa, HIXK 1HIIMX YaCTUH MOBU: TEPMIHU-IMEHHUKHU —
74 %, Tepminu-aiecnona — 15 %, npukmernuku — 11 %.

CrnoBoTBOpUYa CTPYKTypa TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH JOCTaTHHO Pi3HA Ta MICTUTh
npocrti (3,3 %), noxiaxi (16,9 %), 6aratokomnonenTHi TepMinu (60,1 %), abpeBiaTypu
(16 %) Tta TtepmiHomoriuni cromyueHas (18,1 9%). Kinbkicte Mopdem B
OJHOKOMIIOHEHTHHX TEpMiHaX KOJHMBAEThCA BiJ OJHOTO JO YOTHUPBOX, a Y
0araTOKOMIOHEHTHUX — B1JI ABOX JIO TPbOX KOMIIOHEHTIB.

Mopdosoriuna nepuBaiisi TEpMiHIB 3 pOOOTOTEXHIKM NPEACTaBIeHA aiKCall€ero,
CIIOBOCKJIQJIaHHSIM Ta alpeBialliero. BUIbLIICTh OJIHOKOMIIOHEHTHHUX TEPMIHIB Y
HIMEIbKIM ~ TepMIHOJIOTIT  pOOOTOTEXHIKA  YTBOpPEHI  aiKCAbHUM  CIIOCOOOM:
cydikcamiero ytBopeHo 61 9% moxigHMX TepMiHIB, Cy(dikcambHO-TIpediKCaTbHUM
UIIXOM criocobom — 28 % moxigHux TepmiHiB Ta npedikcamiero — 11 % moxigamx
TepMiHiB. CIIOBOCKJIaZ]aHHSI € HAWNpPOIYKTUBHIIIUM CIHOCOOOM TEPMIHOTBOPEHHS
HIMELIBKOMOBHOI TepMiHoJiorii poboToTexHiku (60 % TepMiHiB), Haly>KUBaHIIIOO
BusiBMIach Mojenb S+S (79 % 2-komnonentaux TK).

Cunrakcuuauii cnocid0 Howminamii (18,1 % TepmiHIB) B HIMEUBKOMOBHIHN
TEPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKM HE € MPOAYKTHBHUM. baraTOKOMIOHEHTHI TEpMIHU
CKIanaroThesi 3 2-3 kommoneHTiB. [lpm mpomy (14,7 % TepmiHIB) CKIANAIOTH

nBokomroHeHTHI Ta (3,4 % TepMiHiB) TPUKOMIIOHEHTHI TEPMiHH. YCi TEPMIHOJIOTTYHI



CJIOBOCIIONTYYEHHSI OyayIOThCS 3a 13 CUHTarMaTUYHUMU MOJIENISIMU
0araTOKOMIIOHEHTHUX TepMiHIB Ta onucaHi moaeno Adj+S (63 % 2-KOMIOHEHTHUX
TC). Haitbinpim 9ricieHHI 3a KUTBKICTIO MOJIENEH € TPUKOMIIOHCHTHI TEpMiHH, aje
HAIOBHIOBAHICTh LMX MOJIEJCH 3HAYHO HKXK4Ya, HDK MOZENEH JBOKOMIIOHEHTHUX
TEpMiHiB.

CUHOHIMIS Ta aHTOHIMISA € THUIIOBUM SIBUILIEM Yy TepMiHoJorii. YacTtoTHiCTh
BUKOpUCTaHHS B MOB1 cHOHIMIB Bulia (0,95 % ycix TepmiHiB), Hix anToHiMiB (0,095 %
ycix TepMmiHiB). Lle CBIQUUTH MpO ICHYIOUY THYYKICTh TEPMIHOJOTII, IO J03BOJISAE
3MIIACHIOBATH CHHOHIMIYHY B3a€MO3aMIHY TEPMiHIB a00 CTPYKTypyBaTH MOHSTTS Ha
M1JICTaBl MPOTUCTABJICHHS 1X 3HAYECHb.

[IpoAyKTUBHUMHM  JKEpelaMyd IOTMOBHEHHS  HIMEUBKOI  TEpMIHOJOII 3
pPOOOTOTEXHIKH, $IK 3aCBIIUYyE aHali3 TEKCTIB Taly3l POOOTOTEXHIKH, € TEPMIHH,
YTBOPEHI HUIAXOM MeTadopu3alii. TepMiHn KOHIENToc(epu-IKepena NOMOBHIOITHCS
HaityacTime 13 comatusMiB (30 % TepMmiHiB-MeTadop), Ha3B yacTUH penbedy (21 %
TEpMiHIB-MeTaop), TPUPOJHHUX SBUI, HA3BU SBUII 1 TPOIECIB, IOB’SI3aHUX 13
collabHUM KUTTAM JroauHu (20 % TtepmiHiB-meTadop), Ha3B FeOMETPUYHHUX (Iryp
(13 % tepminiB-MeTadop), Ta iHIIKX KOHIEnTochep.

@®opMyBaHHS HIMEIBKOI TEPMIHOJIOTTi POOOTOTEXHIKH BIIOYBAETHCS ILISIXOM
iHImomMoBHUX 3ano3uueHb (17,1 % ycix TepmiHiB). IlomoBHEHHS — IOCIIIKYBaHOI
TEPMIHOJIOTIT BiIOYBA€THCS 3/1€OUIBINIONO 3a PaXyHOK IHIIOMOBHHX CIIIB: QHTJIIMA3MIB
(32,8 %), natunismi (32,4 %), rpeupkux (18,8 %), dpaniy3pkux (15,7 %) Ta yechbkux
3ano3uueHb (0,3 %).

JlocnmipKeHHST  CTPYKTYPHO-CEMAaHTUYHOTO Ta  (PYHKIIIOHAJIBHOTO  aCIEKTIB
HIMEIbKOi MpodeciiiHoi MOBU POOOTOTEXHIKM BHOCUTH BarOMHUI BHECOK y BUPILICHHS
aKTyaJbHUX MUTaHb CYYaCHOTO TEPMIHO3HABCTBA: KJACH(IKAIII0 HOBUX TEPMIHIB,
notpeOy B yHidikamii, cTaHgapTU3alii Ta CTBOPEHHI TEPMIHOJIOTIYHUX TJIOCAPIiB,
CJIOBHHKIB.

Kiro4oBi ciioBa: TepMiH, HAyKOBO-TEXHIYHA TEPMIHOJIOTISA, TEPMIHOCHCTEMA

pOOOTOTEXHIKH, TEPMIHOTBOPEHHSI, CTPYKTYPHO-CEMAaHTUYHUHN aCIEKT.



SUMMARY

Petrenko O.V. Structural-semantic peculiarities of German-speaking
terms in the field of robotics. — Manuscript.

Dissertation for Candidate Degree in Philology: Speciality 10.02.04 — German
Languages (Philology). — Zaporizhzhya National University, the Ministry of
Education and Science of Ukraine, Zaporizhzhya, 2019.

The dissertation is devoted to the research of the structural-semantic aspects of
the professional language of robotics in German. It is established that the German-
speaking scientific and technical terminology is marked by lexical neutrality at the
morphological and syntactic levels.

In the course of work, the conceptual apparatus was identified as well as the
research methodology of the selection based on the material of the German
professional texts of robotics was determined. German terminology of robotics is
characterized by a limited number of intra-branch terms.

In the thesis, the role and place of terminology of robotics in the professional
language terminological sphere of modern German are revealed; a thematic
classification of this terminology has been developed; the genesis of the term
"robotics" is considered; the basic methods and principles of studying the terms of the
German professional language of robotics are described; the lexical-semantic
relations is highlighted in German-speaking scientific and technical terminology of
robotics, as well as syntactic, morphological and semantic features of various types of
professional texts of robotics. The work analyses the functional characteristics of the
German professional language of robotics and defines the internal and external
resources of the language replenishment in the course of nomination of the concepts
of robotics. The self-worked-out German-Ukrainian glossary of terms of robotics has
been concluded.

The genesis of the term "robotics" consists of 3 periods: the first period (the

beginning of the twentieth century) — the development of the term. The second period



(1941-1970) the development of the term «robot» as a general scientific notion. The
third period (1970-2013) — occurrence of terms of the special significance: industrial
robots, agricultural robots, transport robots, special purpose robots, household robots,
robot-designers, research robots.

Robotics (from robot and technique; in Engl. robotics) is an applied science that
develops automated technical systems (robots). The German professional language of
robotics is a collection of intersectoral, interdisciplinary and general scientific terms,
professionalisms and jargons. The overwhelming majority compose the intersectoral
terms.

The German professional language of robotics is a complex linguistic
phenomenon. Its analysis was created using various methods and techniques that require
the analysis of components and elements of the distributive-statistical method. The latter
are allowed to duplicate the findings of quantitative data, which ensured their
accounting.

During the last decades, general linguistic studies of various terminology systems
were conducted. At the same time mainly the terms taken from dictionaries,
encyclopedias, glossaries, lexicon, etc were studied.

In our opinion, the terminology of one or another branch of science and
technology should be investigated not only with the help of dictionaries, reference books
and similar sources, but also in the real area of their functioning (for example, journal
articles, monographs, textbooks, media texts, etc.), because only such study can become
the basis for creating normative documents, for example, the collections of
recommended terms.

Detection of terminology should be based on a sample of special texts of different
genres (journal articles, conference papers and patent descriptions).

The vocabulary of the founded terms includes general technical (general
scientific) and special terms. In this case, the special terms make up about 30% of the
vocabulary. There are no sharp boundaries between these two layers of the



terminological vocabulary. There is a group of terms that create a layer between general
technical (general) vocabulary and special terminology of robotics.

The material of this study was the following texts: type 1 — articles of popular
newspapers; type 2 — articles of popular magazines; type 3 -— articles of specialized
journals; type 4 — media texts. The analysis of the frequency of terms in various types of
robotics suggests the advantage of terms in professional journals (15,3 %), and the
lowest frequency in popular newspapers (3,3 %). Texts of the specialized journals and
textbooks have revealed the highest level of terminological density in robotics.

As a result of the analysis, 1670 terms were selected by the method of a
continuous sampling of 16 professional sources (professional content in robotics)
with a total volume of 9752 pages, which is a text array with a total volume of 2, 103
million words. In order to provide a clear definition of the concept related to the term,
6 German-language glossaries of terminology were also involved.

In the process of forming a glossary, the use of a definitive methodology was
carried out in 4 stages: 1) the allocation of the body of the term of the studied
terminology in robotics; 2) providing a clear definition of the concept related to the
term, which included the use of the explanatory dictionaries of technical terms; 3)
identification of available equivalents of terms of robotics of the source language
based on the use of translated technical dictionaries; 4) the search of translation
options, that is, the selection of correspondences (at least 4 units) with the same
meaning in the language of translation.

Termosystem of robotics is represented by one-word and multi-component terms.
Each of these units has certain features that are characterized by certain relationships,
and therefore different: the structure of one-component terms provides its morphemic
analysis, and the structure of multi-component terms is established by using syntagmatic
models.

The most productive ways of the secondary nomination of terminology in robotics
are morphological and syntactic, less productive — semantic and borrowing from the

other languages and spheres of science and technology.
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The morphological feature of German texts in robotics of various types is the
frequency of the use of certain parts of speech. In the analyzed German texts on robotics,
the highest frequency was found by nouns (94,9 %), and the lowest — verbs (2,7 %),
adjectives (2,3 %) and participles (0,1 % of the total volume of the text).

One-word terms of robotics can be expressed not only as nouns, as many linguists
consider, but also as adjectives and verbs, although the number of nouns is much larger
than other parts of speech: noun terms — 74 %, verb — 15 %, adjective — 11 % .

The word-building structure of the terms in robotics is quite different and includes
simple (3,3 %), derivatives (16,9 %), compound terms (60,1 %), abbreviations (1,6 %)
and word-combinations (18,1 %). The number of morphemes in one-word terms varies
from 1 to 4, and in complex — from two to four stems.

Morphological derivation of terms in robotics is represented by affixation, word-
formation and abbreviation. Most of the one-word terms in the German terminology of
robotics are formed by the affixal method: 61 % of derivative terms are formed by
suffixation, 28 % of derivative terms by suffixation-prefixal way and 11 % — by
prefixation. Word-formation is the most productive way of the term formation of
German terminology in robotics (60% of terms), the most common model is S+S (79 %
of 2-component TCs).

The syntactic way of nomination (18, 1 % of terms) in German-speaking
terminology in robotics is not productive. Multicomponent terms consist of 2-3
components. At the same time, 14,7 % are two-component and 3,4 % three-component
terms. All terminological phrases are constructed by means of 13 syntagmatic models of
multicomponent terms and described by the Adj+S model (63 % 2-component TC). The
most numerous terminological models are three-component terms, but the representation
of these models is much lower than the two-component terms.

Synonymy and antonymy are a common phenomenon in terminology. Frequency
of use in the language of synonyms is higher (0,95 % of all terms) than antonyms (0,095
% of all terms). This testifies to the existing flexibility of terminology, which allows the
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synonymous interchange of terms or structuring concepts based on the contrasting of
their meanings.

Productive sources of replenishment of German terminology in robotics, as
evidenced by the analysis of texts in the field of robotics, are the terms formed by
metaphorization. The terms of the concept-sphere are replenished most often from
somatisms (30% of metaphor terms), names of parts of relief (21 % of metaphor terms),
natural phenomena, names of phenomena and processes associated with human social
life (20% of metaphor terms), the names of geometric figures (13 % of metaphor terms),
and other conceptual spheres.

The formation of German terminology of robotics is through foreign language
borrowing (17,1 % of all terms). Replenishment of the studied terminology occurs
mainly due to foreign words: Anglicisms (32,8 %), Latinisms (32,4 %), Greek (18,8 %),
French (15,7 %), and Czech borrowings (0,3 %).

The study of the structural-semantic and functional aspects of the German
professional language of robotics makes a significant contribution to solving topical
issues of modern terminology: the classification of new terms, the need for
unification, standardization and the creation of terminological glossaries and
dictionaries.

Key words: term, scientific and technical terminology, terminological system

of robotics, term formation, structural-semantic aspect.
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INEPEJIIK YMOBHHUX IIO3HAYEHD
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BCTYII

OcTaHHIM YacoM Y Cy4YacHIM JIHTBICTUIIl BiJI3HAYAETHCS MOCHIICHUN 1HTEpeC
70 BHBUYEHHS OCOONMBOCTEM 1 3aKOHOMIPHOCTEH CTAHOBJIEHHA Ta PO3BHUTKY
TEPMIHOJIOTTYHUX CHCTEM PI3HMX Tally3ed 3HaHHs. 3BEPHEHHS /10 MPoOJIeMU MOBHUX
IpoLIECiB, IO BHHHUKAIOTh Yy TMPOIECI CTAHOBIECHHS TEPMIHOJIOTIH, J03BOJISIE
JOCTITHUKAM CTaBUTH 1 BUPILITYBATH TaKi BAXKIIUBI JUII TEPMIHO3HABCTBA MTUTAHHS, K
BUSBJICHHS JpKepen (OpMyBaHHS, TIOMOBHEHHS 1 PO3BUTKY TEPMIHOJIOTIMH,
BU3HAYEHHS] YAaCTKM TEPMIHIB, 3aMI03WYEHUX 3 IHIIMX TEPMIHOJOTIH, YCTAaHOBJICHHS
CHIBBIAHOILIEHHS HAI[IOHAJIbHUX Ta 1HTEPHALIIOHAJHUX TEPMIHIB y TEPMIHOJIOT],
BUPIIIECHHST MPOOJIEeMH aBTOPCTBA 1 TMMYAaCOBOIO CITIBBIAHECEHHS MOSBU TEPMIHA,
3’ACYBaHHS pOJII €KCTPAIIHIBAIIbHUX YMHHHKIB Y (POPMYBAaHHI TEPMIHOJOTII TOIIO.
Oco0sMBO aKTyallbHI TAaKOTO POJY JOCIIHKEHHS N1 TEPMIHOJIOTIA HOBUX Taiy3eu
3HaHHS, 10 (OPMYIOTHCS HHUHI, OCKUIBKM OIHC TEPMIHOJNOrIT Oyab-aKoi cdepu
JISTTBHOCT] € HaBaXKJIMBIILIMM €TaIloM ii PO3BUTKY.

CporoJiHi pi3Ko 3pocia 3aIliKaBJICHICTh MPOOJIEMaMH B raidy3l pOOOTOTEXHIKH.
Pozmmpenns chepu BUKoprucTaHHsa poOOTIB, K1 CTAIM BCE YACTIIIE 3aCTOCOBYBATUCS
B PO3BHHEHOMY IIPOMHCIOBOMY BHUPOOHHIITBI, y CUIBCBKOMY TOCIOJApCTBI,
noOyTOBOMY OOCIIYyrOBYBaHHI, OXOpPOHI 3J0pOB’s, BIMCHKOBINA CIpaBi, a TaKOX Y
KOCMOCi, MiJi BOJOI 1 B IHIIUX EKCTPEMAJIbHUX CEPEIOBUILAX, MPUBEIO [0
3apOKEHHSI CAMOCTIMHOTO HayKOBOT'O HAIPSIMKY — TeOpii pOOOTOTEXHIKH, Y MeXKax
AKOTO OO0’€IHANMCA JOCSITHEHHsS OaraThoX (yHAAMEHTAIbHUX Taly3ed 3HaHb Ta
IHKEHEPHUX JUCHUIUIIH. Y 3B’A3Ky 3 UMM CTa€ OYEBHMJHOIO aKTYyaJbHICTb
BUPOOJICHHSI €IMHOI BIOPSAIKOBAHOI TEPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKM, ska Oyna ©
COpsIMOBaHAa Ha YCYHEHHS HasBHUX MPOTHUPIY, TOOTO HA peami3auilo MPUHLHITY
OJTHO3HAYHOCTI B PO3KPHUTTI MOHATTS, IO CTOCYETHCSI IIEBHOTO TePMiHA.

OxpiM TOro, aKTyaJbHICTH IIi€i poOOTH 3yMOBJIEHA II[€é HU3KOI0 UYHWHHUKIB.
TepmiHu pOOOTOTEXHIKA Maji0 BUBYEHI, BIACYTHI Oyab-SKI MEPEKIaiHI Ta TIyMayHi
CJIOBHMKHU 3 i€l ramy3i 3HaHHs. KpiM TOro, BiIUyBa€ThCS BAXKIUBICTD JTOCIIHKEHHS

ocobnuBocTe (opMyBaHHS 1 (YHKIIOHYBaHHS TEpPMIiHIB POOOTOTEXHIKH, K1
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bopMyIOTbCSI B YHIKaJIbHHUX YMOBaX Ha CTHKY BEJIHWYE3HOI KIJIBKOCTI HayK 1
TEXHOJIOT1H.

HaykoBa 1 HaBiTh YacTKOBO JIHTBICTWUYHA MpoOjeMa MOJSArae B TOMY, IO
daxiBii 3 pI3HUX Tally3ed 3HaHHA (XIMIKHM, (I3UKH, BIHCHKOBI, 1HXKEHEpHU 1 T.1.),
3BUKIIM B3a€EMOJISATH 3 KOJIETAMHW B MeXaX CBOIX MUCIMIUIIH, BIAUyJId TOTPeOy B
CIIUJIKYBaHHI OJMH 3 OJHUM IIiJT 4ac PO3B’sI3aHHS KOHKPETHHUX 1 CHIJIBHUX 3aBJaHb.
VYci 3Ha0Th, 10 0arato MOUMIMPEHHX TEPMIHIB YacTO O3HAYAIOTh PI3HI MOHSATTS B
PI3HMX Tally3sfX HAyKH, OCKUJIBKM B YyCIX JUCUUIUIIHAX YCTAaHOBJIEHA CBOS YITKa
CUCTEMaTHKa, CUCTEMa IMapagurM W aBTOPUTETIB. Y 3B 53Ky 3 IUM y HAYKOBOMY
CEpEeOBHILI MOMIMPUIIACH JyMKa, IO AJSl PO3BUTKY POOOTOTEXHIKH MPUHIIUIIOBOIO
CKJIQJHICTIO MO’K€ BHMSBUTHUCH NpoOJieMa CHIJIKYBaHHA 1 BHUPOOJIEHHS 3arajibHOi
TEPMIHOJIOT].

[IpobGnemi ¢axoBux MOB, JIHIBICTHII (PaxoBOro TEKCTYy ¢ MepeKiiany
NPUCBATUIM CBOi HAayKOB1 Tpalli Takl BHJAaTHI HaykoBIl, Ak B. Auimos,
O. AxmanoBa, I'. Bunokyp, €. Brocrep, H. TI'anbniepin, b. I'omosin, JI. T'odman,
B. lanunenko, B. Kapaban, T.Kusik, A.Kosanb, B. Kowmicapor, B. Jleiiuux,
. Jlorre, . Mbon, P. Ilenbka, T. Peonbke, E. Ckopoxonbko, A. CynepaHcbka, I'.-
P. ®mrok Ta 1H.

3HaUHUA TEOPETUYHHM Ta NPAKTUYHHI BHECOK Y JOCIIKEHHS HayKOBO-
TEXHIYHOI TEPMIHOJIOTIT PI3HUX rajgy3ed 3HaHHS 1 AISUTBHOCTI JIIOJUHU 3pOOMIN TaKi
BueHi: JI. Anekceesa [5], FO. Anpecsn [9], 1. Bay6epr [12; 13], €. bensescbka [15],
B. bepesun [17] C. byk [27], B. bsnuk [31], M. Baitamreitn [33], C. BoBuaHcbka
[38], I. Bonkoga [39], M. Bomnonina [41; 42], O. I'epn [47; 47; 48], B. I'onosun [50;
51; 52; 53], C. I'punboB [60], JI. I'y3enko [64], A. I’sxoB [67], B. €pmakoBa [75],
T. Xypasnwora [76], JI. Kanananze [88], C. Kapasuna [89], T. Kusk [92], 1. Kouan
[110], M. Kouepran [111], B.JleBuupkuii [127], B. Jleiunk [129; 130; 131],
O. Maprunsik [136], T. Muxaitnosa [139], E. Hakano [141], I'. Hakoneuna [142], P.-
1O. ITepxau [152], P. ITiorpoBcrkuii [168; 169], €. ITonos [174], O. Pedopmarchkuii
[184; 185], O. Piou [186], 0. Crenanos [207], JI. TkaueBa [215], JI. TomineHnko
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[217], O. Xarotun [224], C. lllenos [237; 238; 239], b. lllyneBuu [242; 245; 246] Ta
1H.

AKTYaJIbHICTh TeMH 3yMOBJICHA MEPCHEKTUBHICTIO BUBYCHHS HAI[IOHATHLHUX
(daxoBUX MOB JJII HAYKOBO-TEXHIYHOTO PO3BUTKY B raiy3l poOOTOTEXHIKM YKpaiHH,
a TakKoX THOCEOJIOTIYHOIO HEOOXIAHICTIO B OKPEMHUX TEpMIHOCHUCTEMaxX, IX
(GYHKIIOHYBAaHHSIM Y CHellialbHUX TekcTax. KpiM Toro, akryanbHUM € BUBYEHHS
TEPMIHIB, SIK OCHOBHHX HOCIiB HaykoBOi 1H(opMaIlii, Ta BU3HAYEHHs iX CTPYKTYpH,
3ac00IB  yTBOPEHHS, CHEIU(IUHUX OCOOJMBOCTEH, CKJIaJly TEPMIHOCUCTEMH,
(GYHKIIOHYBaHHS B PI3HUX JKypHaJIax HAYKOBO-TEXHIYHOI JIITEpaTypu i T.1. Y CBOIO
yepry, poOOTOTEXHiKa, SIK HOBa Tajdy3b HAayKHM Ta TEXHIKH, 3HAYHO MOMOBHUJIA
JIEKCUKY HayKOBO-TEXHIYHOI JITEPATYpPH.

OTxe, MOCTIDKEHHS HAyKOBO-TEXHIYHOI TEPMIHOJIOTIT 3 POOOTOTEXHIKH €
aKTyaJlbHUM, [0 3YMOBJIIOETHCS TAaKUMU UYWHHUKAMH: MO-TEpIile, HEOOX1THICTIO
cucteMatu3amii Ta yHi(iKamii TEepMiHIB 3 POOOTOTEXHIKH, BIAHOCHO MOJIOAO]
MEPCTIEKTUBHOI HAyKH, SKa IIBUJIKO PO3BUBAETHCS; TMO-APYre, HEOOXIMHICTIO Y
CTBOPEHI TEPMIHOJOTIYHUX OaHKIB JAaHMX, palllOHAJIbHE BEACHHS AKX MNOTpedye
BCTAHOBJICHHSI 3aKOHOMIPHOCTEH (YHKIIIOHYBAaHHS TEPMIHIB Yy TEKCTax; MO-TPETE,
BOXJIMBICTIO  TEOPETHMYHHUX  aCHEKTIB  TEPMIHOBEIEHHS, SKI  CTOCYHOTBHCS
CIIBCTABJICHHSI CHCTEMHHX Ta (DYHKIIOHAJIbHUX XapaKTEPUCTUK TEPMIHOCUCTEM.

3B’5130k poOOTH 3 HAYKOBHUMM TeMaMH. J[uceprailito BUKOHAHO B MeEXax
KOMIUJIEKCHOI MDKKa(eApanbHOT HAyKOBOI TeMH (akylIbTeTy 1HO3EMHOi (u10J0rii
3anopi3pKOro  HaliOHAIBHOTO  yHIBepcUTeTy «KOrHITUBHO-KOMYyHIKATUBHI —Ta
JIHTBOKYJIBTYPOJIOTIUHI ~ MapaMeTpH  JIOCHIIKEHHS MOBHHUX OJMHHMIbY». TeMy
nucepraiii 3aTBepkeHo (mporokon Ne 4 Big 26 nucronana 2015 poky) 1 yTOUHEHO
(mpotokont Ne 5 Bix 17 rpynust 2015 poky) Ha 3acigaHHI HAYKOBO-TEXHIYHOI pajau
3anopi3bKOro HAIllOHAIBHOTO YHIBEPCUTETY.

OCHOBHOI0 MeTOI0 JIOCIIJKEHHS € BUSBJICHHS CY4aCHUX TEHJACHIIIH PO3BUTKY
TEPMIHOJIOT1T POOOTOTEXHIKH, MO TepedyBae y CTaiii 3apOJKEHHS, 3 TOYKH 30py

CIOCO0IB 1 JPKEpesl yTBOPEHHS IIi€1 TEPMIHOJIOTIl, CTPYKTYpPHMX 1 CEMaHTHYHHUX
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0COOJIMBOCTEM  HIMEIBKMX  TEPMIHIB 3  POOOTOTEXHIKM B  KOHTEKCTI
EKCTpaTIHTBAIbHUX YUHHUKIB, 1110 BIUTUBAIOTH HA 1 ()OpMyBaHHS.

Busnauena meta nepenbavyae He0OX1IHICTh PO3B’SI3aHHS TaKUX 3aBJaHb!

1) BH3HAYMTH TEOPETHUYHI 3acajid Ta TEPMIHOJOTIYHHMI amapaT JIOCIIIKCHHS
HIMEIbKOMOBHOI TEPMIHOJIOT1] ramy3i poOOTOTEXHIKH,;

2) OOIPYHTYBAaTH METOJIUKY Ta MPUHIMIIK BUOIPKU TEPMIHOJIOTTUHUX OAMHHMIIb,

3) BUABHTH CTPYKTYpHI THIIHM Ta MOJEI TEPMiHIB POOOTOTEXHIKH, CTPYKTYpHI
0COOMBOCTI HIMEIIbKOMOBHO1 TEPMIHOJIOT1i pOOOTOTEXHIKH;

4) BUCBITIUTH MOP(DOJIOTIYHI, CHHTAKCHYHI Ta CEMAaHTUYHI OCOOJUBOCTI HIMEIIBKOT
MOBHU POOOTOTEXHIKH B PI3HOTHITHUX MPOQPECIHHUX TEKCTaX;

5) po3rnsSHYTH KUTBKICHUH CKIJIaJ] BiiOpaHUX TEPMiHIB y Taily3i poOOTOTEXHIKH;

6) mnpoaHanizyBaTH (YHKI[IOHYBaHHS TEPMiHIB POOOTOTEXHIKH B (PaxOBHX TEKCTaX
PI3HMX XaHPiB (KypHAJIbHHUX CTaTTAX, MaTeplajgax KOHPEPEeHIii 1 T.1.).

O0’eKkTOM J0CTIIKEHHA € TEPMIHOCUCTEMA POOOTOTEXHIKM HIMEIIbKOT MOBH.

I[IpeamMeToMm BHBYEHH € OCOOJMBOCTI CTPYKTYpPH CJIIOBOTBOPEHHS Ta
CEMaHTUKH (axoBOI JIEKCMKM B Traidy3l HIMEIbKOi pOOOTOTEXHIKH, SIKI
BiJI0OpaxkaroThcsi MpoGeCIMHUMH TEKCTaMU Ta JIGKCUKOTPaIUHUMHU JIIKEPEITaMH.

Marepian gocaigkenns ckianae 1670 MOBHUX OJMHULIb, BITIOpaHUX IUISIXOM
cyuipHOi BHOIpkH 3 16 (daxoBux mkepen (paxoBi TEKCTH 3 POOOTOTEXHIKH)
3aragbHUM 00cAroM 9752 CTOpIHKM, IO CTAaHOBUTH TEKCTOBUN MACHB 3arajilbHUM
oo6csirom 2, 103 muH. cmiB. J{ig HagaHHS 9ITKOTO BU3HAYEHHS MMOHSATTIO, TTOB’ I3aHOTO
3 TEPMIHOM, OYJIM TaKOX 3aTy4eHl 6 HIMEIIbKOMOBHUX TIYMaUHHX TEPMIHOJOTTYHHUX
CJIOBHHKIB.

Mera, 3aBnaHHs, 00’€KT 1 MpeAMET AMCEpPTAlIAHOI Mpall 3yMOBHWIM BHOIp
METOMIB JOCTIIKEeHHsI! y poOOTI BHUKOPHUCTAHO 3arajJibHOHAYKOBi (MeToau
JTIaNeKTUKUA: 1HAYKIL, AeAyKIii Ta (QYHKIIOHAJBHOTO MiAXOJYy) Ta cHemiajbHi
METOAM Ta METOJWKH JIIHTBICTHKHU. 32 METOJIUKOIO CYIIJIbHOI BHOIPKH MPOBOJIUBCS
MpOLIEC CENEKIli MOBIEHHEBOTO MaTepially; OMHUCOBUHA METOJ, METOJl CIIOBHUKOBHUX

nediHiii Ta METOJAMKAa CEMaHTHKO-KOMIIOHEHTHOTO aHali3y BUKOPHCTOBYBAIHCH
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JUISL  [UIICHOT 1HBEHTapHu3allii Ta CHUCTeMaTH3allli aHaJi30BaHOr0 Marepiaiy,
CTPYKTYPHO-CIIOBOTBIPHY METOJIMKY B1JOOpa)KEHO B aHaJi31 CIIOBOTBIPHUX MOJCIICH
TEPMiHIB pPOOOTOTEXHIKH, 30KpeMa AMCTPUOYTHUBHUI aHami3 — JUIs BU3HAYCHHS M
OTIMCY CEMaHTUYHOI CTPYKTYPH JOCIIPKYBAaHUX TEPMIHIB pOOOTOTEXHIKU; METOIUKA
KBAaHTUTATUBHO-KBAJIITATUBHOTO aHaNi3y  TMoJjsraja y BHM3HAYE€HHI YacTOTHOCTI
JOCIIIKYBAaHOTO MOBHOTO SIBUIIIA.

HaykoBa HOBH3HA JOCHiIAKEHHSI [IOCIIJDKEHHS TMIOJSITae sSIK y CaMoOMy
Marepiaial JOCHIKEHHsS, a/UKe B HbOMY BIEpUIE AaHATI3YEThCAd HIMEIbKA
TEPMIHOJIOTIYHA JIGKCMKa 3 pPOOOTOTEXHIKM, TaK 1 B IIAX0Jax JOCIIKCHHS.
HimenbkoMoBHa TepMIHOCHCTEMA POOOTOTEXHIKM JOCHIKYEThCS KOMIUIEKCHO,
CHUCTEMHO, a TaKOX B (PYHKIIIOHAJIbHOMY acrekTi. Ha 0CHOBI KUIbKICHUX MOKa3HUKIB
YCTAHOBIIIOIOTBCA SAPO Ta Tmepudepiss TEPMIHOCUCTEMU 3 POOOTOTEXHIKH, IO
peanbHO (PYHKIIOHYE Y (PaXOBUX TEKCTaX.

Teoperuune 3HaYeHHs1 JOCHI)KEHHS TMOJSTae y BHSBJICHHI Cy4YacHHUX
TEHJICHI[I TEPMIHOTBOPEHHS Y c(hepi HIMEIIbKOMOBHOI TEPMIHOJIOT1T POOOTOTEXHIKH;
y BHU3Ha4y€HHI cHelu@IiKu PO3BUTKY Ta (DYHKI[IOHYBAHHS TEPMIHIB POOOTOTEXHIKU
JOCTIKYBaHOT MOBH, IO MOXE OyTH MIATPYHTSIM JUIsl TPOBEACHHS IMOIIOHUX
PO3BIJIOK y TEPMIHOJIOTISIX 1HIIUX Tajly3ei 3HaHb. Pe3ynbTaTu HOCHIIKEHHSI MOXKYTh
OyTH 1HTEpPHPETOBaHI SK BHECOK Y PO3BUTOK TEPMIHO3HABCTBA Ta JIEKCUKOJOTII
HIMEIIbKOT MOBH, Y 3araJIbHy TEOPII0 TEPMiHA.

BuBueHHsT TepMiHOCHCTEMH POOOTOTEXHIKM MAa€ TEOPETHUYHE 3HAUYCHHS He
TUIBKM B IUIaHI TOSICHEHHS ocoOmuBocTel (opMmyBaHHS Ta (YHKIIOHYBaHHS
KOHKpPETHOT TEpPMIHOJIOTI], ajge W y BHM3HAUEHHI 3arajibHUX JDKepesl Ta 3aKOHIB
PO3BUTKY CYMDKHHMX 3 POOOTOTEXHIKOI HayK, MICIIE TEPMIHOJOTII B 3arajibHii
CUCTeMI MOBHM, Ta coLiajdbHOi 3HauymocTi. OkpiM TOro, 3’sACyBaHHS BHYTPILIHIX
3B’SI3KIB Ta BIJIHOILIEHb Y MEXKaX I1€1 TEPMIHOCUCTEMHU JI03BOJISIE 3POOUTH BUCHOBKHU
PO CUCTEMHICTH III€1 CYKYITHOCTI 3HaU€Hb, IPEJICTABICHHI HAYKOBOI TEPMIHOJIOTT 5K

CUCTEMHO-CTPYKTYPHOTO IIIJIOTO, Y SIKOMY €JeMEHTH (OJHOKOMITIOHEHTHI Ta
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0araTOKOMIIOHEHTHI TEPMIHM) 3’€JHaHI B PI3ZHOPIBHEBIM CYKYIHOCTI Ha OCHOBI
(byHKITIOHATBHOT Ta CEMaHTHYHOI CIUIBHOCTI, 110 3a0e3Meuye X B3aEMOIIIO.

['HOCeoNOTIYHMIA aCTIeKT JOCIIPKEHHS TaKOK BAXIMBUN IJiA TeOpil TepMiHa B
IU1aHl OOIPYHTYBaHHSI METOJIOJIOTIYHUX 3HAHb MPO YTBOPEHHS, NUIAXU Ta TEHJEHIIIT
PO3BUTKY Ta MeXaHi3My (YHKIIOHYBaHHS TEPMIHOCHUCTEMH, a TaKOXX B IUIaHI
3aCTOCYBaHHS OTPUMAHMX JAHUX JJIA aHANI3y 1HIIMX TepMiHOcUCTeM. JlesKi 3 HUX €
YTOYHEHHSIM OCHOBOIIOJIOKHUX TPUHILMUIIB TEPMIHOTBOPEHHS, IMiITBEPIHKEHUX
KOHKPETHHM MarepiajoM, I1HIII SBJISIOTH COOOK PO3BUTOK TEPMIHOJOTIYHUX
HOJIO’KEHb TEPMIHOBECHHS.

Onuc CTpyKTypHHX Ta (YHKIIOHAJBHUX BJIACTUBOCTEH TEPMIHOJOTI 3
pOOOTOTEXHIKM, 3IIMCHEHMHA Ha Mareplajgl HayKOBO-TEXHIYHOI JITepaTypH, €
YaCTHUHOIO TTOBHOT'O OIKCY TEXHIYHOT TEPMIHOJIOTIi B TUIIOJIOTIYHOMY TIJIaHi.

IIpakTH4Ha WiHHICTBH JOCIIIKEHHS 3YMOBJIEHA MOKJIMBICTIO BUKOPUCTATH
pe3ysbTaTH AMCEPTALlHOI Mpalli B Kypcax 3arajlbHoro MOBO3HABCTBA; y CTBOPEHHI
CJIOBHMKA TEPMIHOJIOTIYHOI JIEKCUKM TMIJIMOBU POOOTOTEXHIKH; Y MOMJIHBOCTI
BUKOPHUCTOBYBATH JOCIIJKEHHS JIJI1 CTBOPEHHS Ta BEACHHSA OaHKIB TEPMIHIB IIi€l
rajiy3i HayKd Ta TeXHIKH; Y PO3pOOJICHHI METOIMKH BUIICHHS] TEPMIHIB 3 TEKCTIB.

OxpeMi po3AIM MOXYTh OyTH BUKOPUCTaHI Ha CHEIKypcax 3 Teopii TepMiHa,
CTPYKTYPH HIMEIBKUX OJHOKOMIIOHEHTHMX Ta 0araTOKOMIOHEHTHHX TEPMIHIB Ta 3
TEPMIHO3HABCTBA B3arajgi, a TaKOX Yy pPO3POOJCHHI MPOEKTIB TEPMIHOJOTIYHUX
CTaHAApTIB Ta BUOIpLI JEKCUYHOTO MaTepiany ais JudepeHIiioBaHUX CIOBHUKIB,
aBTOMATUYHIN BUOIPII JHTBICTHYHOI iHQopMalii. Bukopuctanuii y mociimKyBaHii
poOOTI METOJ| €KCIEePTHUX OIHOK Ta IHIINI METOAU MOCTIKEHHS MOXYTh OyTH
€KCTpaIoJIbOBaHI1 B 1HIIII TEPMIHOCHUCTEMHU.

Oco0ucTuii BHeCOK NHMCEpPTaHTa IMOJATA€ Y BU3HAYEHHI TEPMIHOHACHUYEHOCTI
(GaxoBUX TEKCTIB 3 pOOOTOTEXHIKW; BHSBJICHHI JIHIBOKOTHITUBHMX  Ta
JHTBOKYJIBTYPHUX OCOOIMBOCTEH MOBHO1 peaiizailii TepMiHIB y HAYKOBO-TEXHIYHUX
TEKCTaX 3 POOOTOTEXHIKH; YKJIaJaHHI HIMEIbKO-YKPaiHCHKOTO IJIOCapil0 TEPMIHIB 3

POOOTOTEXHIKH.
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Anpobauisa  pe3yabTaTiB  JdocailKeHHs.  PesynapTath  JOCHIIKEHHS
00roBOpEHO Ha HAYKOBO-METOAMYHMX CeMiHapax kadeapu MOBHUX Ta TyMaHITapHUX
mucruturia JIHMY. OcHOBHI TTOJIOKEHHS TUCEPTAIHHOTO JOCTIHKEHHS arpoOOBaHO
Ha MidcHapooHux Kongepenyisx za xopoonom: VIl International Scientific and
Practical Conference «Social and Economic Aspects of Education in Modern
Society» (Ilomsmia, 2018), «®inonoria B kpainax €C T1a B YKpaiHi Ha cydacHOMY
erarm» (Pymynisa, 2018); wmidcnapoonux uaykosux ma HAYKOBO-NPAKMUYHUX
KoHghepenyisix 8 Ykpaini: «Jluckypc y cydacHOMY HayKOBOMY, COLIIOKYJIbTYPHOMY Ta
iHdopmariitnomy npoctopi» (Mapiynons, 2013), «YkpaiHa Ta HIMEILKOMOBHI
KpaiHM B Jiajio3l Jiteparyp, MoB Ta Kyiubtyp» (JIbBiB, 2013), «JIliHrBicTuKa.
Komynikamisi. Ocita» (JIlyrancek, 2015), «AkTyanbHi mpo0JIeMH POMAHO-
repMaHChKO1 (10T Ta MpUKIaaHOT JIHTBICTHKWY» (YepHiBii, 2017), «Tenaentii
Ta TEPCHEKTUBH PO3BUTKY HAYKH 1 OCBITM B ymoBax riobam3zauii» (Ilepescnas-
XMmenvuunibkult, 2019); e6ceykpaincokux Haykosux KoHepenyiax: «AKTyallbHi
npo0emMu Hayku Ta ocBiTH» (Mapiymons, 2013, 2014, 2016), «Tpaauttiiidi i HOBITHI
aCIeKTH JAOCHIDKEHHS 1 BUKIAJaHHSA 1HO3€MHUX MOB 1 jiteparyp» (Mapiynossb,
2015), «BiTun3HsHa HaykKa Ha 3j7aMi €MoX: MPOOJEMH Ta MEPCIEKTUBU PO3BUTKY
(ITepesicaB-XMenbHUIBKUH, 2018).

IIyoaikanii. IIpoOGnemaTuky, TEOpeTHYHI Ta MpPaKTUYHI  pe3yJbTaTH
JTUCEPTAIIITHOTO AOCTI/HKeHHST BUKJIaAeHO B 19 maykoBux myOmikarmisx (3 Hux 18
OHOOCIOHMX): [/ crareld, omyOJIKOBaHMX Yy (axOBUX HAYKOBHX BHUIAHHSX,
BusHaueHux JIAK Vkpainu (3,18 apyk. apk.), 3 cTaTTi — y HayKOBHX MiKHAPOJIHUX
BupanHax ([Tonpma, Pymynis) (1,12 npyk. apk), a Takoxk 9 crateit — y 30ipHUKaX
HaykoBux mpanb Ykpainum (1,81 napyk. apk). 3aranpHuii  00CAT aBTOPCHKUX
myOJTikarii 13 mpoOaeMaTHKH TOCHIKEHHS ckianae 6,11 npyk. apk).

Ctpykrypa it o0car aucepramii. JlucepraiiiiHa mnpaisi CKIaIaeTbes 3i
BCTYMY, YOTHUPHOX PO3IUTB, BUCHOBKIB, CIUCKY BUKOPUCTaHUX JDKEPENT Ta JBOX

JoJaTKiB. 3aranbHui oOcsar muceprarnii ctaHoButh 310 cropinok (12,5 m.a), oOcsr
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OCHOBHOTO TeKcTy — 187 cropinok (8,4 m.a.). Pob6oTta imoctpoBana 20 TabnuusMu Ta
2 pucynkamu. CIUCOK BUKOPUCTAHUX JIKEPEN MICTUTh 325 HalilMEHYBaTh.

Y BeTynmi oOTpyHTOBAaHO aKTyaldbHICTh, BU3HAYEHO METY, 3aBIaHHSA, 00 €KT,
IpEeIMET, OMKHCAHO TEOPETUYHE Ta MPAKTUYHE 3HAYEHHS HAYKOBOTO JOCIIIKEHHS Ta
HAaBEJICHO JaHHI PO CTPYKTYPY AUCEPTAIITHOI mpalli Ta anmpoodartito ii pe3yabTaTiB.

Y nepmomy pozaiii «CydyacHi miaxoam y AOCJiIKeHHi TepMiHOJI0TID
BUKJIAJICHO TEOPETUYHI MOJO0KEHHS 100 KIIOYOBUX MOHATH AUCEPTALIiHOI poOOTH;
PO3TJISTHYTO CIIBBIIHOIIEHHS 3arajibHOi JIGKCUKM Ta CHEIalbHOI;  JOCIIKEHO
npo0ieMu BU3HAYEHHS TMOHSTh «TE€PMiIHA», «TEPMIHOCHCTEMa» Ta «CHUCTEMHICTHY;
MO/AHO OIJISAJL JIITEPaTypH, CTOCOBHO JOCIIIKYBaHOI TEPMIHOJOTIT Y BITYU3HSIHOMY
Ta 3apy01’KHOMY MOBO3HABCTBI 32 OCTAHHE JCCATUIITTS 3a HaMpsIMKaMu, OJIM3bKUMU
10 TmpoOieM, pO3TJISHYTHX Yy Halllid po3BiJll, a TaK0oX OIKUCAHO CTYIIHb
JOCIIKEHHS ()axoBOi MOBH HIMEIBKOI Ta THIIMX TEPMIHOJIOT1 pOOOTOTEXHIKH.

Y apyromy pozaun «MeToAMKO-MeTOA0JOTiYHI 3acaaud J0CJiTKEeHHS)
PO3TIISTHYTO T€HE3y PO3BUTKY TepMiHA «POOOTOTEXHIKA»; OMHCAHO OCHOBHI METOJIU
Ta TPUHIMUOM JOCHIKEHHS TEPMIHIB HIMEIbKOi (PaxoBoi MOBU pPOOOTOTEXHIKH;
IIPOAHAI30BaHO OpraHi3ailil BUOIPKHM TEPMIHOJOTIT y Tally3l poOOTOTEXHIKH Ta
JTOCJIIPKEHHSI TEPMIHOJIOTIYHOI YAaCTOTHOCTI ¥ HACHYEHOCTI HIMEIBKUX (haxOBUX
TEKCTIB pOOOTOTEXHIKHU.

VY tpersomy pozaini «CJjI0BOTBOpPYi mpouecH y MacuBi HiMeIlbKOMOBHHUX
HAYKOBO-T€XHIYHHX TePMiHiB POOOTOTEXHIKHW» PO3KPUTO pOJIb CIOBOTBIPHUX
MOP(QOJIOTIYHUX TUISXIB y MPOIECI HOMIHAII MOHATh POOOTOTEXHIKH, BUCBITICHO
Mopdonoriyauii  (adikcamis, CIOBOCKJIaJaHHS, KOHBepcis, alpeBiaiisg) Ta
CUHTaKCUYHUN CHOCOOM TEPMIHOTBOPEHHSA Yy Taily3l POOOTOTEXHIKH; BH3HAYEHO
HaWTMPOTYKTUBHIII 3aCO0U CIOBOTBOPY HIMEIITBKOMOBHX TEPMiHIB POOOTOTEXHIKH.

VY dgerBepTomy po3ain «CeMaHTHYHI MpPoecH Y MACHBI HiMellbKOMOBHUX
HAYKOBO-T€XHIYHUX TepPMiHIB POOOTOTEXHIKH» YCTAHOBJIEHO Ta JOCIIIKEHO
CEMaHTWYHI [UISIXA TIOMOBJIEHHS  CIOBHUKOBOTO  CKJIaAy  HIMEIbKOMOBHOI1

TEPMIHOJIOT1I y Tally31 poOOTOTEXHIKH; MPOaHaTI30BaHO TakKi JIGKCHKO-CEMaHTHUYHI
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BIJIHOIIICHHSI, SIK CHHOHIMIs, aHTOHIMIsA Ta MeTadopu3allis; JOCTIKEHO 1HIIIOMOBHI
3aM03WYEHHS SIK 30BHIIIHI PECYpPCH MOBU B YTBOPEHHI TEPMIHOJIOT1T pOOOTOTEXHIKH.
VY 3arajibHUX BHCHOBKAX ITiJICYMOBAaHO PE3yJIbTATH AUCEPTALIIHOI Tpalli.
Y pmomarkax HaBedeHi: 1) HIMEIBKO-yKpalHCBKHN TIJIOcapiii TEpMiHIB 3
POOOTOTEXHIKH Ta 2) KOPOTKUHN TIyMayHUI CIOBHUK OCHOBHHMX HIMEIBKUX TEPMiHIB

3 pOOOTOTEXHIKH.



28

PO3/ILI 1

CYUYACHI HIIXOAM B JOCJIJIKEHHI TEPMIHOJIOI' T

1.1. CuniBBigHOIIEHHS 3araJiLHOI JIEKCHKH TA cClleliaJIbHOI

VY Ham yac creriajibHa JJIeKCUKa BiIIrpae BaXXJIMBY poJib Y KOMYHIKAI JTro e
MEeBHOI Tay3l Hayku 4 TexHiku. Came B cHeliajgbHIM JIEKCUIll MOKHA MOOAaYUTH
BIIUB CYCILJILCTBA HA MOBY, IO JA€ MOXJIUBICTh MpPOAHATI3yBaTU SIK KYJIbTYpHHUH,
TaK 1 HAyKOBUH PO3BUTOK OKpeMO B3sTOi €aHOCTI. CriemniagpHa JEKCHKa BH3HAYAE
CTYMIHb 3HAaHHA MNPOQPECIHHOT YM IHIIOI MAISUIBHOCTI JIIOJUHU. Y CBOIO 4Yepry,
JEeKCUYHUN CcKimaa Oyab-sfKOoi MOBM MICTUTh HE TUIBKM CHeIliajbHI, aje M
3arajibHOB)KMBAaH1 JIEKCUYHI OJUHULII.

[IpoGiiema BiTOKpPEMJICHHS CHEIIAJIbHOI JIGKCHMKH BIJl 3araJibHOBKHBAHOI
3yMOBJIEHA iX TICHOIO B3a€MOTIOB’si3aHICTIO. [Iporiec mepeTBOpEeHHS TEPMIHIB y CJIOBA
3arajJbHOTO BXKUTKY W BUKOPUCTAHHS 3BUYAMHUX CIIB U1l (POPMYBaHHS TEPMIHOJIOT I
Mae€ TOCTiHUM XapakTep. Pazom 13 TUM raity3eBa JIGKCUKA CTa€ TOJIOBHUM JIKEPEIOM
MTOTIOBHEHHST CJIOBHUKOBOTO CKJaay JiTepaTypHoi MoBHU. lle cBigumTh mpo Te, ImI0
MeXa MK TEPMIHOJIOTTYHOIO ¥ 3arajJbHOBKUBAHOIO JIEKCUKOIO HECTa0lIbHA i Ma€ He
ICTOpUYHUHN, a (PYHKIIOHAIBHHUI XapakTep, TOMY IiX PO3MEXKYBaHHS CIPHUYUHSE
00’extuBHI TpyaHomi [217, C.16-17]. do 70-x pokiB XX CTONITTS HayKOBIIi TOCTPO
CTaBUJW THUTAHHS TPOTHUCTABICHHS TEPMIHOJOTII 3araJbHOBXKHUBAHINA JeKcHIl. 3
JacoM JOCIITHUKY MMOYaJId MPUIIIATH MEHIIIE YBaru [bOMY ITUTAHHIO, aJie MpooieMa
3IMIIWIACS  BiAKpuTOro. JlOo KIHIM 1Ie HE BHUBYEHO BCIX BIAMIHHOCTEH Ta
OCOONMBOCTEW BIUIMBY OJWH Ha OJIHOTO TAaKUX JIEKCHYHUX THUMIB. ToMmy Ha
CydacHOMY €Talll, y rajy3i TEepPMIHOJOr1i, JOCIIPKEHHSI MPOBOAATHCS 32 TaKUMU
HaIpsIMKaMHu:

- BU3HAUEHHS TOJIOBHUX O3HAK TEPMiHa;

- JIIHTBICTUYHUN OMUC MPUPOAN TEPMIHOJIOTIT;
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- BUBYEHHS 3B’SI3KY 3arajJbHOBXKHBAHO1 Ta TEPMIHOJIOTIYHOI JIEKCUKU;

- CTaHJIapTU3allisl Cy4YaCHUX TEPMIHOCUCTEM.

3HayHUM 1HTEpeC JIHTBICTIB CTAHOBUTH 1 Mpobiema kinacuikarii cremniaabHol
JIEKCUKH, TEOPETUYHHUN ONMUC OCHOBHMUX 1ii KJIAaciB 1 IJKJIAcCiB, BHUBYEHHS iX
noxi6HocTe# Ta BimminnocTeit (I'J1. Bunokyp, C.B. I'punnos, B.M. XupmyHCHKHiA,
O.B. Kamninin, 3.1. Komaposa, B.M. Jleituuk, H.M. Menpenesa, B.M. IloptsHHuKOBa,
B.M. IIpoxopoBa, O.0O. Pedopmarcekuii, B.M. CepreeB, M.J. Crenanosna,
O.M. Tpy6auoB, H.I. ®omina, A.Jl. Xatotin, [.I. Yepuumosa, M.M. Illancrkuii,
C.A. Wenos, ta in.). JlochnipKEHHIO BH3HAYEHOI MpPOOJIEMH TPHUCBSIYEHI Mpalli
B. Akynenka, [. IBanoBa, I Ksutko, €. Ky3nenoBa, A. KpuxkaHiBCbKOI,
JI. Cumonenko, O. Cynepancbkoi, I'. ®i11MOHOBOI Ta 1H.

3riIHO 31 CJIOBHUKOM JIIHTBICTUYHUX TEPMIHIB, «cCheliaibHa Jiekcuka: 1. Ile
CYKYIHICTh CJIIB UM CJIIOBOCIIOJIYYE€HHSI, 110 MO3HAYAIOTh MOHATTA CHEI1adbHOI TaTy3l
3HaHHS a0 AisuIbHOCTI: 1) Tepminy; 2) npodecioHanizaMu (mpodeciiiHi KaproHizMu).
2. Te came, 1o TepmiHoorisny. [277, ¢. 359]. Inmumu cioBamMu, CrieniaibHa JIEKCHKa
— II€ CJI0OBA YM CJIOBOCIIOJIYYEHHSI, Kl MO3HAYalOTh HAYKOBI MOHSTTA 1 € CTIMKUMHU,
BIITBOPIOBAHMMH €JIEMEHTAMHU B CHCTEMI CICIIaJIbHOIO 3HAHHS, IMOCIJal0ud B HIH
MEBHI KiacuQiKaiitHi Micls.

3aranom criemiajibHa HayKOBa JICKCHKA XapaKTEPU3YEThCS TAKUMHU BaKIIMBUMHU
0COONMMBOCTSIMU: 1) BTOPMHHMM BUKOPUCTaHHSIM JIEKCMUHUX OJUHHUIIb, SIKE
PO3BUBAETHCS HA OCHOBI iX MEPBICHOTO 3arajibHOr0 3aCTOCYBaHHS; 2) CleliaIbHUM
YTBOPEHHSIM IITYYHUX I[I03HAY€Hb; 3) OOMEXKEHICTIO cdepu BHUKOPUCTAHHS,
4) HEeMOXKITUBICTIO MPSAMOTO TIEPEKIIAy Ha IHII MOBH; 5) HEMOXKIIUBICTIO TOBUTLHUX
3aMIiH OKpPEMHUX €JIEMEHTIB 0e3 Y3rO/)KeHHsS 3 TpaJMIli€lo Tanmy3i; 6) CBOEpITHUM
CTaBJICHHSAM JI0 TaKMX MOBHHUX SBHII, SK ITOJiCeMisl, aHTOHIMIS; 7) IiABUIICHUM
JIeHoTaTUBHUM 3B’ s13koM [209, c. 42].

OTxe, TiA CHEIIaTbHOI JIEKCHKOIO pO3yMiIOTh CiioBa abo0 BHUpa3u, sKi

BUKOPHUCTOBYIOTh MIEBHI TPYIHU Jr0AeH, 00’ eaHaH1 mpodeciiHOI0 A1SUTbHICTIO.
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[IpoOnemMu CTaHOBIEHHS, CEMAHTUKH, JAEpUBAIlii Ta TEHJEHIIi PO3BUTKY
TEPMIHOJIOTTYHUX OJIMHUIIb, 3arajibHOBXKMBAHOI JIEKCUKM BUBYAIM BITYM3HSAHI Ta
3apyODKHI  JOCHIIHUKH, 30KkpeMa B. Bunorpamos, [I'. Bunokyp, b. I'onosin,
B. lanmnenko, @. Jlopuep, €. Kunsbep, T. Kusak, A.KpwxkaniBcbka, K. Kycbko,
B. Jleitunk, 3. Mamiok, A. ITonmosuu, M. Cmit, A. Illupmep, Ta immi. Y cydacHOMy
MOBO3HABCTBI 3arajbHOBKHBAHY JICKCUKY PO3YyMIIOTh SIK CTUJIICTUYHO HEUTpaIbHY
(MIKCTHIIBOBY), $IKa BUIBHO BXHBA€THCA B YCIX CTHIAX MOBH. Y 3BSI3KY 3
MIJBUILEHHSAM 3arajbHOrO piBHS KYJIbTYpH, OCBITH, HAYKOBHUX 1 TE€XHIYHMX 3HAHb
HapoJy, AaKTUBHOIO Y4YacT0O HOTro B TMOJITUYHOMY 1 CYCHUIBHOMY JKHUTTI Ta
CYCIUIBHOMY BHUPOOHHMITBI, KOPIHHMMH 3MIHAaMHU Yy MOOyTI 3arajbHOBXHBaHA
JIEKCUKA TOIMOBHIOETHCS CIIOBAMM, K1 BIPOJOBXK JCCATUIIITH CKJIaIalid CIEHIAIbHY
JIEKCUKY 3 00MeXKEeHOI0 c(heporo BXKUBAHHS, HAPUKIIAJ: padio, 1eKyis, KoHgepeHyis,
paxema, elekmpuxa, npemis, 2as, akmus, cazema [137, ¢.86].

CnoBHUK yKpaiHChKOI MOBU TakK TIYMayuTh 3araJibHOBXHBAHY JEKCHUKY: «II€
CJIOBa, SIKI BUKOPHUCTOBYIOTH yC1 HOCIi MOBM HE3aJ€XHO BIiJ PIBHS OCBITH, (axy,
MICIl TpOXKUBaHHA Tomo» [287, ¢.64]. BoHna xapakTepu3yeThCs CTIHKICTIO, XO4a
MOXX€ 3a3HaBaTU 3MiH, T[IOMOBHIOYKWCH HOBUMH TMOHSATTSAMHU, IO CTalOTh
3araJibHOBIIOMUMU (TIPE3UJICHT, aTOMHMM, MOJITHKA). 3arajbHOBKUBAHA JICKCHUKA
3/1€01JIBIIIOT0 BUKOPUCTOBYETHCS SIK CTUJIICTUYHO M €MOIIHHO-HEUTpaIbHa Ui Maike
HeWTpajapbHa, OO0 3arajJbHOBXKHMBAHI CJOBa 3a3BUYall HE MICTITh  OIIHKH,
B1JI0OpaxaroTh HE UYyTTEBE, a JIOT1YHE CIPUUHSTTS X KopucTyBayaMu. BojgHouac 1 Ha
3araJbHOBKHMBAHI CJIOBa 31 CTAJMM JIGKCUYHHM 3HAUYEHHAM 1 TpaMaTHYHUMH
O3HaKaMHU MOKE€ HaIllapOBYBAaTUCh 3HAYEHHS BHUPA3HO CTUJIICTUYHE, MEPEeayCiM
E€MOIIIHE.

A. C. TlonoBnu Ta JI. M. Mapuyk TakoX BBa)KarOTh, IO 3arajJbHOBKMBAHA
JEKCHKA TIEPEBAXHO HAJEXKHUTh JI0 CTWIICTUYHO HEUTPaIbHOI, MIKCTUIHLOBOI
JICKCUKH, ajle He TOTOXKHA 1H, il CKJIaJHUKAMH € NEBHA YacTHHA BUIHHO B)KHMBaHHUX

€MOLIIMHO-eKCIPECUBHUX ~ CliB  (MaTiHKa, JAypHHMH, o0OMi3KyBaTu, ©Oojaii).
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3araapbHOBXKHMBAHA JIGKCUKAa MICTUTB JIGKCUKY BJIACHE YKPATHCBKY 1 3arajJbHOBIIOMY
3ano3nucHy [289, c. 36].

AKTUBHMI PO3BUTOK y XX CT. HAYKH, TEXHIKH 1 KyJIbTYpH 3yMOBUB PO3BUTOK
3arajJbHOBKUBAHOI JIGKCUKU, IIMpIIE, HDK paHillle, BUKOPUCTAHHS ii HE TIIbKU B
HEUTPAIPHOMY, a i Y TIEBHOMY CTIJIICTHYHO 3a0apBJICHOMY, EMOI[IHHOMY 3HAYCHHI.
CrnoBa, siKi criepiry HajieKajdu TUIBKHA 10 mpodeciiHoi JIeKCUKu (paiio, TpamBai,
JeKIlis, KoH(eEpeHIls, pakeTa, aTOMHA e€Hepris, Teine0aueHHS Ta 1H.), CTald
3aralbHOBKMBAaHUMHU. 3araJjbHOBKMBAaHA JIEKCMKAa BIACTHBa BCIM  CTHIISIM
JiTepaTypHOi MOBM B iX TIHMCEeMHIA 1 YycHiIM Qopmax, Tomy 1ii Ha3UBaIOThH
MDKCTUIIbOBOIO. Ha (oH1 1€l JeKCMKH pO3Mi3HAIOTh LIApH HE 3arajlbHOBKMBAHOI
JeKcuku [276].

Ha nymky 3. B. Ky3neuosa, crnemnianbHy JEKCUKY YacTO NPOTHUCTaBISAIOTH
3araJibHOBXMBAHIM Ha OCHOBI TOr0, IO BOHA BIJIPI3HSETHCA, MO-TIEPIIE, CBOEIO
3MICTOBOIO IOB’SI3aHICTIO 3 00’€KTaMU MEBHOI raiysi, HO-Apyre, TUM, L0 B MEXax
(axoBOro CHiJIKYBaHHS MAa€ BUCOKY YACTOTHICTh, a 3 MOTJIAY CJIOBHUKOBOTO CKJIaay
3arajioM JIMIIe HE3HAYHOI0 MIpOI0 BXOJIUTH A0 chepu AOCTaTHhO 4acTOTHOI. OgHaK
OUTBIIICTh HAYKOBIIIB BBa)Ka€, IO YITKO MPOTHUCTABUTHU CIEUIAIBbHY JIEKCUKY
3araJbHOBXKUBaHIA (HETEPMIHOJOTIYHINA) HEMOXJIMBO. MK HUMH JIEXHUTh MIMPOKA
CMyra, B fKidi TEpMIHM ICHYIOTh HIOM B MOCTIMHOMY KOJMBAaHHI MIXK 1/1€aJIbHUMHU
BUMOTamMu (OJTHO3HAYHICTh, HEHUTPAJIBbHICTh, BIJICYTHICTb CHHOHIMIB) 1 pealbHUMU
3aKOHAMHU >KMBOI Ta IMHAMIYHOI JIEeKCUYHO1 cucTeMu. CaMe B LiH «TepexiHiiy cMy3i
B11OYBa€ThCSl aKTUBHA B3a€EMOJIISl MK TepMiHAMU i HETEpMiHAMU, TOMY KOPUCTYyBaul
y BIJIACHI MOBJICHHEBIM MiSTIBHOCTI BXHBAIOTh 1X HAapIBHI. YHACHIJOK TaKUX
B3a€MO/IIM BIJJOYBAIOTHCS CUCTEMHI MEPEX0/IM JIEKCUKHU 3 OJHIET B 1HIIY: TEPMIHIB J0
3arajgbHOl JIEKCUKHU (JETEpPMIHOJIOTI3allis) 1 HABIMaKW — TMOMOBHEHHS TEPMIHIB 3a
PaxyHOK peCcypcCiB 3arajibHO1 JIEKCUKH (TepMiHoorizauis) [217, c.17].

IcHye Benmka KUTBKICTh BU3HAYCHBb TMOHATTS «TEPMIiH», SKI HABOMASTHCS, SIK
BITUM3HSHUMU TaK 1 3apyOLKHUMH JOCTiTHUKaMH. Tak, OCHOBHY (PYHKI[IIO TepMiHA

B.B. Bunorpagop BOauyae y BusHaueHHI meBHoro moHsTTs [35]. B.M. Tosnosin
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BHU3HAYa€ TEPMIH SK «OKpEME CJIOBO 4YM yTBOpEHE Ha 0a3l IMEHHHUKA IMiJPSJIHE
CJIOBOCIIOJIYYEHHS, W0 O3Hayae mpodeciiiHe TNOHATTS Ta NpU3HAYCHE s
3aJJ0BOJICHHS crieludivHuX motped criikyBaHHS y cdepi meBHOI mpodecii.. »«[52,
c.276]. Takoi camoi ITyMKH HOTPUMYIOThCA Takl MoBO3HaBli, sik C. M. Bypmin,
A. A. Kmumosunbkuii, O. B. Cymepanceka [28;209]. V cBoro uepry, T. B. XKepedumto
BUJIUIAE JCKUIbKAa BU3HA4YeHb TepMiHa: 1) TepmiH (Bia JjaT. terminus — Mexa,
IpaHUlsl) — 1€ CJIOBO a00 CJIOBOCMOJYYEHHS, 110 TOYHO O3HA4ya€ IEBHE MOHSTTS,
3aCTOCOBYBaHE B Haylll, TEXHill, MHCTeNTBI. OCOOJMBICTIO TEepMiHA € HOro
CHOPSIMOBAHICTh HA  CHEllaJbHE TOHATTS 1  3aKpIUICHICTh 32  TIEBHOIO
TEPMIHOCUCTEMOIO; 2) CJIOBO a00 CJIOBOCHOJIYYEHHS CHEIIaibHOI (HAYKOBOI,
TEXHIYHOI 1 T.J.) MOBH, CTBOPEHE JJIi TOYHOTO BUPAXKEHHS CHEIIAJIbHUX TMOHSTH 1
MO3HAYECHHS CIEIlaIbHUX MPEIMETIB.

BunuisaroTecss IBI IpynH TEPMIHIB: a) 3araJlbHOHAyKOBI: 3B’SI30K, (PYHKIIS,
cucteMa 1 0) By3bKOCICLIQIbHI: apean, Miclle NpOoKUBaHHA, XpebeTHi (01071.);
BaJICHTHICTh (XiM.); IMEHHHUK, CIHOJXY4YHUK (JTiHTB.). TepmiHU, SK MPaBHIIO,
BUKOPUCTOBYIOTHCS B HAYKOBIH MOBI JIJIl CTBOPCHHSI TOYHOCTI BUCJIOBJIFOBaHHS [277,
c. 359]. ¥V poboTi Mu OyaemMO JTOTPUMYBATHCS TAKOTO y3arajJbHEHOTO BU3HAYCHHS:
TEPMIH — II€ CJIOBO a00 CJOBOCHOJIYYEHHS, K€ TMO3Hayae crenudiyHe MOHSATTS
MEBHOI rajgy3l HayKd Ta TEXHIKM 1 BUKOPUCTOBYETHCS 31€OUIBIIOTO y KOHKPETHIM
cdepi Ta mae nedinirriro.

BitunsnsiHi Ta 3apyOikHi minreictd (b. M. T'onosin, B.Il. [lanunenko,
B. M. Jleituuk, J[.C. Jlorre, O.O. Pedopmarcekuii, JI.O. CumoHeHKO,
E. ®. CkopoxoapKo Ta 1HINI) aKTUBHO JOCIIKYIOTh OCHOBHI O3HAaKH, SIKI MOXKHA
BUKOPHUCTATH Yy MPOIIeCi BUAICHHS TEPMIHIB Y CKJIaJll CIIELIATbHOT JICKCUKHU:

1) CHCTEMHICTh — KOKHUW TEPMiH BXOJUTH /IO TIEBHOI TEPMIHOCUCTEMH, B AKIH
Ma€ Take 3HAYeHHs, AKE 3a MeKaMU 11€1 TepPMIHOCUCTEMHU MOXKE OyTH 30BCIM 1HIIHM.
Kpurepiéi cucreMHOCTI B TEpPMIHO3HABCTBI BiJIOMBA€E JBa aCMEKTH: MO-TIEpIIE,

CUCTEMHICTh SK OCOOJHMBA OpraHi3ailisi MOHSITTEBOTO arapaTy BU3HAYEHOI Tary3i
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3HaHHA, 1 TMO-Jpyre, CHUCTEMHICTh SK OCOOJMBI JIHTBICTUYHI 3B SI3KH MIXK
TEPMIHOJIOTTYHUMH OJMHUIISIMH TIEBHOI TEPMIHOJIOTTYHOI CHCTEMU;

2) TOYHICTh — TEPMiH TOBUHEH SIKHAWITOBHIIIIE 1 HAUTOYHIIIE TIEpeIaBaTH 3MICT
MOHSTTS, SIKE BiH Mo3Hauae. HeTouHui TepMiH MOKe OYTH JIKEPETIOM HEMOPO3YMiHb
MDXK (haxiBISIMU;

3) OJHO3HAYHICTHL — Y MEXKaX CBOET TEPMIHOCHCTEMH, SIKIIO OIIBIIICTH CIIIB
3araJIbHOBXMBAHOI MOBU Oarato3HayHi, TO OUIBIIICTh TEPMIHIB — OJHO3Ha4HI. Lle
3YMOBJIEHO iX MPU3HAYEHHSAM, aJi€ OBHICTIO YCYHYTH OaraTo3Ha4HICTh (HalJacTile
JIBO3HAYHICTh) HEMOXKJIUBO;

4) HagBHICTH nAe(iHINII — KOXHHUM HAyKOBUW TEpMIH Mae JediHIII0
(03HauYEHHS), sIKa YITKO OKpECIIoE, oOMexye Horo 3HadyeHHs. HailOoinpm TouHi
TEPMIHU — II€ Ti, B CTPYKTYp1 SKUX YITKO BKa3aHl 3MICT Ta TOJOBHI O3HAKW MOHSTTS.
Ile Halroa0BHIIII BIAMIHHOCTI MK TEPMIHAMHM Ta 3arajbHOBKHBAaHUMHU CJIOBAMU;

5) BIACYTHICTh CMHOHIMII — TE€pPMIHA HE MAIOTh CJIIB OJIHIE] YACTUHH MOBH, y
AKUX JyXe 01mr3bKke a00 TOTOKHE JICKCUYHE 3HAaYeHHS. 3HAYCHHS OJTHOTO TePMiHA HE
MO3Ke 301iraTucs 31 3HaU€HHSIM 1HIIOro. BiAHOIEHHSI KOHKPETHOTO TEPMIHA 3 1HILIUMHU
TEPMIHOCHCTEMaMHU IMOBHHHO YITKO BKa3yBaTHCS 32 JIOIIOMOT'OF0 TOYHOI JediHilii;

6) KOpPOTKICTb a00 CTUCHICTh — TEPMIHM IOBHHHI 3a CTPYKTYpOrO OyTH
CTUCJTIMH, HE3JIXKHO BiJl TOTO, 110 TIOBUHHI MepeaaBaTH TOYHEe BU3HAYeHHS. [[poro
MOXXHA JIOCSTHYTH 3a JIOMOMOTOIO0 BXKMBAaHHS JIGKCHYHHX CKOPOUYEHb, CKOPOYCHbB-
CUMBOJIIB 200 abpeBiallii.

Jlesiki TepMIHO3HABIII HA3WBAaIOTh 1 Taki o3Haku (a00 BMMOTH) JO TEpMiHa:
HEUTPAJIbHICTh, BIJICYTHICTh €MOLIMHO-EKCIIPECUBHOIO 3a0apBIICHHSI, HE3aJIEKHICTh
BiJl KOHTEKCTY, IHTEpHALIOHAIBHUI XapakTep, BIAKPUTICTh 1 JUHAMI3M CUCTEMH, 110
BUSIBJISIETHCST y TIpoOIecax TEPMIHOJOTI3AII, pe- 1 JeTepMIHOJIOTI3a1lli, MOCTITHOMY
MOMOBHEHH]1 CUCTEMU HOBUMH TE€PMIHAMU; MPO30PICTh BHYTPIIHBOI (POpMH TEpMiHa,
1110 TIOJTIIIITYE HOTO CIIPUIHATTSA 1 30epekeHHs y Tepminocuctemi [236, C. 513-515].

Pazom 13 TepmiHamMu 10 CHOEMIAIBHOI JIEKCHKH JIHTBICTH TPAIUIIHHO

3apaxoBYIOTh 1 mpodecionanizmu. [leBHMit yac BBaXkasu, 10 mpodeciiiHa JTeKCuka —
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e JIeKCHKa, 10 PO3BUHYJACA W JIOCATNIa PO3BUTKY B TEPIOJ PEMICHUYOIrO
BUpOOHUIITBa. Ternep unmaio JiHTBICcTiB, 30kpema, H.I1. Kaumenko, B.M. Jleiuuk,
O.I. [TaBnoBa, O.A. ITokposceka, C.J] Illemo [129; 148; 239] ta iHmi BU3HAYAIOThH
npodecioHaai3MHu SK CJIOBa Ta MOBJICHHEBI 3BOPOTH, XapaKTEPHI 1T MOBH JIIOJICH
neBHUX npodeciii. BoHW BKUBAIOTHCS I TTO3HAYCHHS CIICIIAIHUAX MTOHATH JIUIIE B
chepi Tiei uM iHMOI mpodecii 1 He 3aBKAW BIANOBIIAIOTH HOpMaM JIiTepaTypHOL
moBH. [IpodecionanisMu € HeoDimiHHMMH  (EKCIIPECUBHO  3a0apBICHHMH)
cuHoHiMamu g0 TtepmiHiB. Ha gymky I KoBryH, croBa-npodecionanizmu
PO3MI3HAIOTH 32 TUMH K O3HaKaMH, 10 W TEPMIHOOJMHHII, ajie 3 IMiJAKPECICHHIM
iXHBO1 HEBIJNOBIAHOCTI TUM OCHOBHUM KPHUTEPISIM, L0 iX BUCYBAalOTh O TEPMIHIB
[98, c. 65]. Ha BimMminy Bix TepMiHiB, podecioHa i3Mu He MalOTh YiTKOTO HAYKOBOTO
BU3HAYCHHs, CypoBOi AediHilii, HE YCTBOpIOIOTh cuctemu. [Ipodecionanizmu He
3a(iKCOBaHI B CJIOBHUKAaxX Ta JOBIAHMKAX. SIKIIO TEpMIHM — 1€, SK MPaBUIIO,
aOCTpaKkTHI TOHATTA, TO Npo(decioHami3MHM — KOHKPETHI, TOMY IO JeTadbHO
T epeHIoTh T1 MPEeIMETH, Ail, SIKOCTI, 110 0e3mocepeIHbO MOB’s3aHi 31 cheporo
IisIbHOCTI BIANOBIAHOT npodecii. Hanpukian, npodecioHaiizsMu npaiiBHUKIB ramysi
POOOTOTEXHIKH: YYTJIMUBICTh — 3MIHA 3HAYEHHS BUX1IHOI BETUYHHH, MIKPOKOHTPOJIEP
— MO30K po00Ta; cepBep — KOMII FOTEP 13 CHelliaJbHUM MPOTPAaMHHUM 3a0€3MEUCHHSM,
SKUU 00poOJIs€ IHTEPHET-TIOCIYTH; MAOUTH — NMPUKUHYTH OanaHc. [Ipodecionanizm
MYy3UKaHTIB: (hanepa — ¢poHOrpama; pO3KPYTUTH — PO3pPEKIIaMyBaTH, PEMIKC — cTapa
MEJIO/Iisl 3 HOBOKO 0OPOOKOIO.

binmpmricte  TepminoszHaBmiB  (T. P. Kusx, B. H. Ilpoxopopa, C. JI. lllenoB)
BBa)kae, 110 TEPMIHU € HUIKOM O(DIIIHHUMHU HOMIHAIIIMA HayKOBHUX MOHSATH 1 MAIOTh
YHOPSAKOBAHUM Ta HOPMATHUBHUM XapakTep, y CBOIO uepry, npodecioHami3zMu — I1e
HamBOMIMiHI JIEKCHYHI OJWHMIN, ITO03HAYCHI HEHOPMATHBHICTIO B)XXHBaHHS,
PO3MOBHUM XapaKTepOM Ta HAsBHICTIO €MOIIIIHO-EKCIIPECUBHOTO 3a0apBieHHs [92;
181; 238]. Ilpodecionamizmu, Ha BiAMIHY BiJ TEPMiHIiB, SK MPABUIO, EMOIIHHO
3a0apBIeHHI, € IEPEOCMHUCICHUMH CIIOBAMH 3arajibHOTO BXKHUTKY. BoHM MOXyTh OyTH

HE3pO3YMUTI JIFOASM, K1 HE HajiexKaTh /10 neBHOI cepu. [Ipodecionanizmu MOXYTh
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BUKOPHUCTOBYBaTHCS B HeodimiiHOMy mpodeciiHOMYy CHUIKyBaHHI, MPOTE BOHU €
HEHOPMAaTUBHUMHU B TpPOQeCIHHUX TOKYMEHTaX, TEKCTaX, B OQIIIHHOMY YyCHOMY
MOBJICHHI.

[Ilomo cratyTy choemiajbHOI JIGKCHKH, a caMe. TepMIHA Y TEePMIHOJIOTTYHIN
CUCTEMI, JIHTBICTH BBaXalOTh, M0 TEPMIH HAJICKHUTh OO0 3araJlbHOTO KJacy
JIEKCUYHUX OJUHMUIIb. JIWIIe MOTIM JOJIa€ThCA 10 HHOTO OCOOJIMBA XapaKTEPHUCTHKA,
sKa MPOTUCTABIIAEThCA 3arajibHOBKUBaHii nekcul. Ha nymky T.P. Kusika, He MoxHa
3HAUTH 1ICTOTHOI PI3HULI HI Yy (pOpMI, H1 y 3MICTI MIXK CJIOBaMU 3araJibHOI JICKCUKHU Ta
CIIOBOM TepMiHoJioriuHoi Jekcuku [92, c. 174]. II.C. Jlymuk BBaxkae, 110
3araJiIbHOBXMBAaHA JIGKCMKA, Ha BIAMIHY BIJl CHEIIadbHOI, — 1€ CTWJIICTUYHO
HEUTpaJIbHI CJIOBA i JIEKCMYHI CJIOBOCIOJYYEHHS, SKUMU KOPHCTYIOTHCS BCl, XTO
BOJIOJII€ TTIEBHOIO MOBOIO [74, €. 143]. A.B. KpmxaniBcbka, y CBOIO Uepry, TOBOPHUTH
PO T€, 110 OCHOBHA BIAMIHHICTH TEpPMiHA BIJ 3araJlbHOBKHUBAHOI JIEKCHKU — II€
cnenu@ika BXMBaHHSI. TepMiH 3apaxoOBYIOTh JI0 CIElIadbHOI chepu BKUBAHHI,
Oepyuyd 10 yBaru HaliMeHyBaHHsS HHMM creniadbHux moHATh [113]. V moBi myxe
4acTO BUKOPHUCTOBYETHCA 3arajbHOBKMBAHA JICKCUKA JUIS CTIeLianbHUX Mijeil. Bona
poOUTH CHUTKyBaHHS OUTbII epekTuBHUM. KOXXHMI chemiaibHUi TEKCT MICTUTh
3arajbHy JIEKCUKY, $IKa BHKOPHUCTOBYETBhCS Yy 1i MOHATIMHOMY 3HaudeHHl. lle
BIIOYBA€TbCS TOMY, IO TEKCTHM 3 MNEBHHUX Npodeciii MarTh B3aEMO3B’SI30K 3
JIIOJICBKOIO JISTIBHICTIO Ta YaCTO BHKOPHCTOBYIOTHCS B JUCKYPCl. 3 IIOTO MPHUBOIY
JIHTBICTA TOBOPATH MPO MOCTIMHUN BIUIMB TepMiHojorii Ha iHmi Buau JIO. Ha
BUKOPUCTAHHS CICIIAJIbHOI JIEKCMKM BIUIMBA€ W 1HINIA JIEKCHMKA TEBHOTO
CTHJIICTUYHOTO 3a0apBJICHHS — KHWXKHA Ta HelTpanbHa. [lix yac BUOIpKH JEKCUKH,
HEOOX1THO BpaxoBYBAaTH Taki (aKTOpH, SK KaHp, TEMaTUKy Marepiaay Ta HOro
3aBIaHHS.

[lomo crneuudiku (GyHKIIIOHYBaHHS 3arajbHOBKMBAHOI JIGKCUKH  CHIJ
BIJI3HAYUTU 3/IaTHICTh JIEKCEM BHUKOPHUCTOBYBATHCS B HECIEIlaJbHOMY 3HAUYCHHI,
HE3BAXKAIOYU Ha Te, 10 BOHA MAa€ TEPMIHOJIOTIUHY CKJIaaoBy. [loaBiliHe po3yMiHHSA

TAKHUX OJWMHHIIb MICTUTh KOHTCKCT, ¥ AKOMY BOHH 3aCTOCOBYIOTHCAI.
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3aragpHOBXKMBAaHI CJIOBA Y CIICIIAIi30BAaHUX TEKCTAaX BHKOPHUCTOBYIOTHCS B iX
HOMIHATUBHOMY 3HAYCHHI, IO JI03BOJISAE 00 €KTUBHO BHU3HAYHUTH CYTHICTH TMOHSTTS
9M SBUIIA. AJIe B KOHKPETHOMY TEKCTI BOHA MOXKYTh 3MIHIOBaTH CBOIO CEMaHTHKY.

TakuM 4YMHOM, 3 BHIICBUKIAICHOTO Marepiady BHIHO, IO CIICHiaJibHA Ta
3araJbHOBJKMBaHA JIEKCHUKA B3a€EMOJIIOTh MK COOOI0, ajle MaloTh CBOI OCOOJIMBOCTI,
[0 BHM3HA4Ya€ YHIKAJIbHICTh HHMX IHapiB. be3 000X BHIIB JIEKCUKH HEMOXKJIHBE

byHKIIIOHYBaHHS Oy/b-sSKOTO CIEI1alI30BaHOT0 THITY TEKCTY, TUCKYPCY.

1.2. Jlesiki npobJieMu 10CTiTKeHHsSI TEPMiHOCHCTEM

TepminoJtoris, sk 0c00JIMBa Tpyna JEKCUKH, 1 TEPMiH, IK OCOOJIMBUI PI3HOBU]
CJIOBa, YK€ JEKUIbKa JECATWIITh € OO0’ €KTaMHU HAayKOBUX JIMCKYCiH, MOTJISIIB,
JOCITIIKEHb.

Ponp TepMiHONOriT B PO3BUTKY HAYKHM 1 TEXHIKM BaXKO TEPEOIIHUTH.
VYemimHui  po3BUTOK  Oyab-sfKOoi Hayku a0o Taimy3i BHUPOOHUIITBA HE3MIHHO
CYNPOBOXKYETHCS BUHUKHEHHSIM HOBUX TEPMIHIB, Kl BUPaXXatOTh HAYKOBI 1 TEXHIYHI
NOHATTS. Y Ham 4yac OypXJIMBOTO PO3BUTKY HAYKH 1 TE€XHIKM POJIb TEPMIHOJOTI]
3HAYHO 3pPOCTAE, 1 TOMY aKTyaJIbHUMHU € JOCIIJKEHHsI, SIKl HalpaBJIeHI Ha BCeOIUHE
BUBUYEHHS, poO3poOJeHHs, yHI(iKaliio, YHIBEpcali3alilo, YHOOpPSAKYBaHHS 1
BJIOCKOHAJICHHSI TEPMIHOJIOT1T PI3HUX Tally3ei HAYKH 1 TEXHIKH.

[lepion BUHMKHEHHS Ta CTAHOBJIEHHA TEPMIHOJIOI SIK OKpPEMOI HayKu
npunagae Ha mnovatok XX cromitra. Ha nymky A. Xarortina [224], e NOHATTS
Briepie O0yso BBeaeHo mpodecopom lencbkoro yHiepcutery L. Ilrormem (1786 p.),
a B 1801 p. y 3HAUEHHI «OMUC MEBHOTO MOHATTS» BOHO 3’SBWJIOCS B aHTJIMCBHKIN Ta
(dpaHIy3bKiil MOBax.

YucrieHH1 BUHAX0/IM y cpepl HAyKu Ta TEXHIKH, SBUIIA, BUKIMKAHI 3arajJbHOIO0
riobam3aii€lo CBITy, Ta IHIII EKCTPATIHTBaJIbHI (HaKTOpW BIUIMBAIOTH Ha
dbopMyBaHHS HOBUX TEPMIHOJOTIYHUX OJIMHUIIB, SIKI TIOMITHO BIAPI3HSIOTHCS BIJ

OCHOBHOT'O CJIOBHUKOBOI'O (1)OH,Z[y.
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TepMiHO3HABCTBO HAJCKTh JO Ti€l Tady3l MOBO3HABCTBA, IO HaHOIIBII
IHTEHCHBHO PO3BUBAETHCA. Y CYYaCHIM JIIHTBICTHUII MPOBOJSATHCS JAOCIIKEHHS 5K B
IJIaHl PIMICHHS TEOPETHYHHX MPOOJIeM TEPMIHO3HABCTBA, TaK IMOJO0 MPUKIIATHUAX
aCIEeKTIB.

Ha oco6smBy yBary JiHTBICTIB 3aCIyTOBYIOTh Taki MPOOJIEMH, SIK: CUCTEMHICTD
tepminis (B.B. Bunorpagos, I'II. Bunoxyp, B.M. Tonosin, B.II. JlanuieHxo,
T.P. Kusk, I.M. Kouan, J[.C. Jlorre, O.0. Pedopmarcekuii, JI.O. CumoHEHKO,
E.®. Cxopoxonbko, B.A. TarapiHoB Ta iH.), (GyHKLIOHYBaHHS TEPMIHIB B TEKCTaxX Ta
moBi (I".O. Abakymona, B.JI. Kapmniosa, T.B. Katum, T.K. Monoain, €.B. Ilanaeba,
O.[1. onomapis, J1.O. [lomoB Ta iH.), PyHKIIOHYBaHHS TEPMiHIB y ()aXxoBili MOBI
(H.-R. Fluck., L. Hoffman, H. Ischreyt, E. Kontutyte, D. Mohn, R. Pelka, T. Roelcke
Ta 1iH.), yHidiKalis, YOOPAAKYBaHHS Ta YHIBepcai3allisi TepMIHOCHCTEM
(C.B.I'punboB, B.II. Jlanunenko, O.B. Kapminceka, C.K.  Maromenos,
JLI. CkBopuioBa, O.M. IllupsieBa Ta 1H.), nekcukorpadis (A.H. [aBunckwuii,
A.C.T'epn, B.1O. I'oponeupkuii, B.B. lyouunnckuii, JI.M. Tominenko Ta iH.), 6aHKH
tepmiHiB  (BonkoBa [LH., [lsuenxo C.A., IlourapykI'.fl.), icropuuHi ymoOBH
cTaHoBJICHHs Ta po3BUTKY Tepminouorii (.M. Kouan, I'.I1. Mamok, I'.B. Hakoneuna,
T.I. [Tanwko, JI.b. Tkauera, E.L. Andrews, T.H. Savory), B3aemofisi TepMiHOJIOTIT i3
3arajibHOBXKMBaHOW Jiekcukow (B.A. I'peuko, A.B. Kpwxkaniscbka, JI.M. Mapuyk
A.C. [lonoBuy), mnpoOreMu TepeKIaay TEPMIHIB 3 OJHIET MOBM Ha 1HIIY
(C.I. BoBuanceka, O.B. KoetyHn, P.T.Ilepxau, E.®.Ckxopoxomapko, ®.A.llutkina,
b.I. llynenBuy) Ta iH1Ii npoOaemMu.

JloriyHi Ta JIHCBICTMYHI (DAKTOPU PO3BUTKY TEPMIHOCUCTEM MOCTIHHO
nepeOyBaloTh y TOJII 30py JIHIBICTIB. B3a€MO3yMOBJICHICTh JIOTIYHOI M
JHTBICTUYHOI TPOOJEMAaTUKH BH3HAYEHAa THUM, 1[0 CHUCTEMa TEPMIHIB BUpaXKae
cucteMy TOHATH. JloriuHa mpoOjieMaThKa TICHO TOB’si3aHA 3 MUTAHHIM JAeQiHILil
TEpMiHa, JIIHIBICTUYHA — 13 TEPMIHOJIOTIEI0 SIK HAYKOI0 Ta CHOCOOaMH 1CHYBaHHS

TEpMiHa.



38

Y Oynb-SIKUX JOCHIKEHHSX, TOB’S3aHUX 3 TEPMIHOJIOTIYHOIO JIEKCHUKOIO,
IIOCTAa€ MUTAHHA: 10 Ma€ Ha yBa3i aBTOP, BUKOPUCTOBYIOUH CIIOBO «TEPMiHOJIOTIsD»,

«TEPMIH», KTEPMIHOCUCTEMA.

1.2.1 Po3ymiHHsI BH3HAYeHHsI TepMiHoJIOrii i TepMiHa B cyyacHOMY
MoBo3HaBCTBI. Orsi mpanpb OCTaHHIX POKIB 3acBiI4uye, IO B JIHTBICTUYHIM
JiTepaTrypl 1CHy€ BeEJIMKa KIJbKICTh BH3HAY€Hb TEPMIHA 3 PI3HUM CTyNCHEM
BUPXEHHS WOTO XapaKTepHUX pHC. Y JOCITIIKEHHI MH HE CTaBUMO 3a METYy
BUBUCHHS BCIX OCHOBHHUX TIMTaHHb, SKI CTOCYIOTBCA OINUCY Ta aHAII3y
TEPMIHOJIOTIYHOI JIEKCUKA. MM pO3IISHEMO JIMIIE OKpPEMI TMOJOKEHHS, SKI €
MIATPYHSIM HAIIOTO JOCHIKEHHS. Y 3B’S3KYy 3 IIUM HEOOXIJHO 30CEpPEeAUTHCS Ha
aHai31 TaKUX TOHATH: «TEPMIHOJOTISH), «TEPMIH», CTEPMIHOCUCTEMAY», «XapaKTep
TEPMIHAY, «IIUISIXU MOTMIOBHEHHS TEPMIHOJIOT11».

CnoBo «TepMiHOJIOTIs» Oararo3HayHe, WOTrO PO3YMIIOTh, SIK: a) HAYKY IpO
TepMiHH; 0) CYKYIHICTh YCIX CHEIIaJIbHUX CJIB 1 CJIOBOCIOIYYEHb, SKI Ha3WBAIOTh
HayKOB1 TMOHSTTS PI3HOMAHITHUX Trajy3eid 3HaHb; B) CHUCTEMY TEPMIHIB pa3oM i3
MOHSTTSIMU, SIKI BA3HAYAIOTHCSI IEBHOIO HAYKOTO.

[TapanenbHO 3 TEPMIHOM  «TEPMIHOJIOTISDY, JUISI  TEPIIOr0  3HAYCHHS
BUKOPHUCTOBYETHCSI TEPMIH «TEPMIHO3HABCTBO», JUISI JPYrOro — «cCHeIiaabHa
JeKCuKay, «mnpodecioHanbHa JeKcuka». Lle Bce 3acBimuye HasBHICTh CHHOHIMIB B
TEPMIHOJIOT].

3 METOI0 MOAOJaHHS BUHUKHEHHSI 0araTo3HayHOCTI TEPMiHA «TEPMIHOJIOTISN,
M.I'. beprep mnpomnoHye majis TO3HAYEHHS Ti€l YW 1HIIOI CYKYIMHOCTI TEPMIHIB
BUKOPHUCTOBYBATH TEPMIiH «TEPMIHKIIATypa», YTBOPEHUN 3a aHAJIOTIEI0 3 TEPMIHOM
HOMeHKJaTypa [16, c. 316].

Ines, mo TepMiHU HEOOX1THO PO3TJISAATH HE K 130JIbOBAaHUN 00’ €KT, a K YiICH
MEeBHOI TepMiHOCHCTeMH, Oyna Brepiie Buciosiena [l. Jlorre. JJocmimHuk po3ymis
MiJ] TEPMIHOJOTIEI0 CYKYIHICTh TE€PMIHIB, IO BIAMOBIJA€ CUCTEMI MOHSTH MEBHOI

ranxy3i Hayku 1 TexHiku. CHCTeMH TepMIHIB PENPE3eHTYIOTh CUCTEMY MOHSThH MEBHOI
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rainy3i 31anb [133, c. 73]. Sk 1 [.C. JlorTe, MU BBaxkaeMo, 110 HAYKOBa TEPMIHOJIOT1s
MOBUHHA OYyTH HE TPOCTOK CYKYIHICTIO CJiB, a W CHCTeMOIO CIllB abo
CJIOBOCTIOJYYEHb, OB S3aHUX IEBHUM YHHOM MK €00010.Y 1bOMy, MalyTh, 1
MOJISITa€ OJIHA 3 OCHOBHUX BIJIMIHHOCTEH MiX TEPMIHOJIOTIEIO B 3HAYEHH1 CYKYITHOCTI
TEpPMIHIB, fKI Ha3MBAIOTh HAYKOBI TOHATTS PI3HUX Traidy3edl 3HaHb, 1 HAyKOBOIO
TEPMIHOJIOTIEIO.

Jloriuni Ta JHHTBICTUYHI (AKTOPH PO3BUTKY TEPMIHOCHUCTEM TOCTIHHO
nepeOyBalOTh 'y TIOJ1 30py JIHTBICTIB. B3aeM0O3yMOBIEHICTH JIOTIYHOI i
JHTBICTUYHOI MpoOJEeMAaTUKU BH3HAYEHAa THUM, IO CHUCTEMa TEPMIHIB BHpaxkae
cucteMy TOHATH. JloriuHa mpoOjieMaThKa TICHO TOB’si3aHA 3 MUTAHHIM JAeQiHILIT
TE€pPMiHA, JIHIBICTUYHA — 3 TEPMIHOJIOTIEID SIK HAYKOI Ta CHOCOOOM 1CHYBaHHS
TEepMiHa.

VYupogoBx XX CTOMITTS MOHATTA TEPMIHOJOTIS TPAKTYETHCS MO-pi3HOMY: 1)
K «CYKYyIHICTh TEPMIiHIB TIEBHOI ramy3i 3HaHHsS» [Bl, c. 36], 2) sk
«CHUCTEMAaTHU30BaHM, BepOaTbHO BUPAKCHUI HAO1p MOHSTH MeBHOT Hayku» [97, c. 8],
3) sSK «4acTUHaA JIEKCMKM CYYacHOi JIITEpAaTypHOiI MOBH, IO MiJKPECIIOE
(GYHKIIOHATBHICTH TepMiHOJIOTI» [257, ¢. 29]. YV cy4acHiil JTIHIBICTHII TEPMIHOJIOTISA
pPO3MIIIAETECA HE TMPOCTO SK CYKYHHICTh crerianpHux ciiB [149, c. 32], a sk
cucTema pisHOpiBHEBUX 3B’s3kiB [260, c. 204], cykynmHICTh TEpMiHIB MEBHOI Trays3i
3HAHHS, 110 SIBJSE CO0010 6a3y ISl MOCHIKEHHS (PYHKI[IOHAIBHOTO, TPAKTUYHOTO 1
TEOPETUYHOTO aCleKTIB TepMiHOJIOrIi [257, c. 14].

[aTepec 1o TepMmiHOJOTIT TOCTIHHO 3pOCTa€, OCKUIBKH TEPMIHOJIOTIS €
JoKepenioM 1HQopMallii, OpraHIYHO BXOAMTh Yy CHCTEMY JIITEPAaTypHOI MOBH 1 SIBJISIE
cobor ii 3MEHIIEHY, CKOPOUYEHY MOJelb, Yy SKIM HaWCKJIQAHIII JIHTBICTHYHI
poOJIeMH BUSBIISAIOTHCS HaOLIbII mipo3opo [40, c. 12].

TeopeTuyHe  3aBIaHHS  TEPMIHOJIOTIT  MOJiAra€ B YCTAHOBJICHHI
3aKOHOMIPHOCTEH YTBOPEHHSI MOHSTh, BU3HAYEHB 1 TEPMIHIB Ta iX BHKOPHUCTAHHS B
pi3HuX acnekTax. llpukiagHe 3aBHaHHS TEPMIHOJIOTII MOJSrae B PO3pOOJIEHHI

palllOHAIBHUX CTPYKTYP MIAPO3/ILTiB, TEPMIHIB Ta 1HJEKCIB, Y BCTAHOBJICHHI iX
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onTUMajbHUX 3B’s3KiB. IIlo cTOCYyeThbCs TepMiHOJIOTIT POOOTOTEXHIKH SIK CHUCTEMHU
TEPMIHIB, TO B HaIll yac BOHA mepeOyBae B CTaJlii CTAHOBJICHHS, MEPEXOAUTH BiJ
300py Ta y3arajJbHEHHS MOHATH 1 3ac00IB PO3YMIHHS /O €Tamy iX aHaiizy Ta
BUSIBJICHHS IPUTAMAHHUX iM 3aKOHOMIPHOCTEH.

Crnemndika Oyap-gKoi TEPMIHOJOTII, B TOMY YHCIi 3 POOOTOTEXHIKH, MOXKE
OyTH yCBIIOMJIEHA, 3 OJHOTO OOKY, 3a YMOBM ii BHBUCHHS SK €JIEMEHTa OlIbII
IIAPOKOT CUCTEMH (TOOTO SIK CAMOCTIHHOTO MPOIIAPKY 3arajibHONITEPaTypHOI MOBH),
a 3 IHIIOTrO — AK (PEHOMEHY, PO3BUTOK SIKOTO OBHICTIO 3aJIEKUTH B1Jl PO3BUTKY HAYKU
Ta BiJIoOpaxae oro.

BuB4aroun TEpPMIHOJIOTIIO 3 BJIACHE JIIHITBICTHYHUX I[IO3MIM, MU HEpIIKO
3a0yBaeMo TOM (PakT, HACKUJIBKM BOHA CAaMOCTIHA Y CBOEMY PO3BUTKY. TepMiHOJIOT A
HApOJIKY€EThCA Ta €BOJIIOIIIOHYE HA MIATPYHTI KOHKPETHOI HaIllOHAIbHOI MOBH. |
TBOPIIEM TEPMIHIB, & TAKOXK 1 HOCIEM CIEI1aIbHOI JEKCUKHU, € HOCII 11€1 KOHKPETHOI
HAI[lOHAIBHOI MOBHU. AJie YMOBHM HapOJKEHHS TEPMiHIB 30BCIM 1HAKII aHIXX YMOBH
HAPOJKEHHS 3arajibHOBKUBAHOTO CJIOBA. TepMIHU 3yMOBIICHI MOHATIHHUM anapaToM
HayK, y IKOMY BOHH BUKOPHCTOBYIOTHCS, 3aKOHOMIPHOCTSIMH 1 TIPOIIECAMH PO3BUTKY
caMUX IMX HayK.

Ha nymky B.H. XoxauyeBoi, JJIHTBICTUYHUHN acleKT Nependavyae qBa HanpsIMu
BUBUYEHHSI TEPMIHOJIOTII B Cy4aCHOMY MOBO3HABCTBI. TEOPETUYHHUI 1 MpPaKTHUYHUN
(npuxnanuauii). OAMH 3 HUX — BHUBYAE TEPMIHOJIOTIIO SIK 00’€KTHY JaHICTh, SK
(¢parMeHT MOBHOI JIHCHOCTI, SIK aBTOHOMHY B CTPYKTYpPHOMY 1 ()yHKILIOHAJIBbHOMY
miaHax cucreMmy (aje W HAWTICHIIIMM YHHOM TIOB’s3aHY 3 3aralbHOMOBHUMH
SIBUIAMHU 1 BIJIHOCMHAMHM); IHIIUH — SIK 00 €KT JUIs CBIAOMOrO BIUIMBY ITiJ 4ac ii
dbopmyBaHHs Ha cTaiii craHmapTuzaimii. OOuaBa HANPSMKUA TICHO MOB’S3aHI MiX
c00010 1 B3aEMHO 3yMOBJICHI Ta 30€piratoTh IpH I[bOMY CBOIO crienindiky [225, ¢. 63].

He 3Baxkaroum Ha Te, 10 MOpoOJIEMU TEPMIHOJIOTII, 30KpeMa  HayKOBO-
TEXHIYHOI, IMUPOKO PO3POOIISIIOTHCS, HE MOXKHA CKa3aTH, 100 BOHU OyJid BUCBITJICHI
3 JIOCTaTHBOIO TOBHOTOIO Ta TIPYHTOBHICTIO, IO JIEMOHCTPYETHCS BIJACYTHICTIO

SaFaHBHOHpHﬁHHTOFO BU3HAYCHH CaMOI'O ITOHATTA «TepMiH». Yumamo p036i}KHOCTeI‘/JI
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BUKJIMKAIOTh 0a30B1 MUTAHHS TEPMIHO3HABCTBA, & CAME. CIIBBIHOIICHHS TEPMiHA Ta
MOHSTTS, TEPMIHOJOTIYHA TOYHICTb, TEPMIHOJIOTIYHICTh YAaCTUH MOBH Ta
CJIOBOCITOJTYYEeHB Ta 6araTo iHIIUX MTUTaHb.

Y npyriit monoBuHl XX CTOMITTSA JJIs TO3HAYCHHS HAyKH, IO BHUBYAE
3araJbHOTEOPETHYHI MUTAaHHS TEPMiHA, TEPMIHOJOTIT Ta HOMEHKIATypu Oyi0
BBEJICHO HOBE BHU3HAYECHHS — «TEPMIHO3HABCTBO». 3aBJaHHS TEPMIHO3HABCTBA
MOJIATAIN B TOMY, 11100:

- BHU3HAUMTH MiCIle TEPMiHIB Y MOBHi# cucteMi [18, c. 15];

- JOCIITUTH CEMAaHTUYHY CBOEPIAHICTh TEPMIHIB y 31CTaBIIEHHI 31 CIIOBAaMU
3araJlbHOBXXUBaHOI Jekcukw [18, c. 17], [131, c. 27], [208, c. 23];

- JOCIIIUTH  CHEUU(]IUHICTh TEPMIHOJOTIYHUX  CIIOBOCIOJIYYEHb Y
3iCTaBJICHHI 3 BUIbHUMHU Ta ()pa3eoI0TiYHUMU CIIOBOCIIONyYeHHs MU [37, ¢. 8];

- BUPOOWTH PEKOMEHJallli 00 ONTHUMAJIBHOIO BXXMBAaHHS TEPMIHIB B
yMOBax HAyKOBOT'O BHPOOHHIITBA Ta HaBYaJIbHOTO criiakyBaHHs [18, c. 12], [114,
c. 9], [15, c.87].

[Totpeba y ¢dopmyBaHHI HOBOi TEPMIHOJIOTIT BHHUKA€E Ha IEBHOMY eTari
PO3BUTKY CYCHIJIbCTBA, 33 YMOBH PO3BHHYTOI MOBHOi cucteMu. HeobOximHO
maMm’sITaTd, M0 yTBOPEHHS HOBHX TEPMIHIB € CKJIIAJHUM TPOIECOM, SKHH MOXKE
BIIOYBaTUCS TPOTATOM CTOJNITh. IIpUKIagOoM LBOrO0 € PO3BUTOK JIHIBICTUYHOI
TEPMIHOJIOT1I, $Ka CTBOPIOBajJach IIOCTYMOBO 3 IMi3HAHHAM (HOHETUYHOI W
rpaMaTUYHOl CTPYKTYpH MOBHU. [liATpyHTSIM IS PO3BUTKY JIHTBICTHYHOT
TEPMIHOJIOT1] CTaJI TPellbKa Ta JIATUHCHKA MOBH.

BuBueHHs TepMiHIB, sSIK 3aco0iB HAayKOBOTO CIUIKYBAaHHS, Ma€ BEJIUKE
TEOPETUYHE 1 TPaKTUYHE 3HaYEHHs. TepMiH HE TUIbKU J1a€ HAyKOBE MOHSATTS, ajie i, y
CBOIO 4Yepry, BIUIMBA€ HA HHOTO, YTOUHIOIOUM 1 BHOKPEMIIIOIOYM HOTO BiJ 1HIINX
CYMI>KHUX MOHSTb.

[IpaBunbHE 1 TOYHE BHU3HAYCHHS HAYKOBOTO TOHSTTS B 0araThOX BHUIIAJKaX

JoroMarae W MpaBHWIBHOMY HOTO OCMHCICHHIO. Takuil TICHMI B3a€MO3B 30K
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TEpMiHA Ta BU3HAUYCHOTO HHUM TOHSATTS 3yMOBIIIOE TIOCTIHE YTOYHEHHS 1
BJIOCKOHAJICHHSI HAYKOBO-TEXHIYHOT TEPMIHOJIOT 1.

Y 3B’sa3Ky 31 30UIBIICHHSM TMOTOKY HayKoBoi 1H(opMallii, pO3BUTKOM
1H(opMaIiitHOT TPOMHUCIOBOCTI, MpoOIeMa JIHIBICTUYHOTO BUBUCHHS TEPMIHIB CTa€
0c001IMBO TOCTPOIO. JlocmiTHuIbKka podoTa B raily31i HAyKOBO-TEXHIYHOT TEPMIHOJIOTI]
cTae Ayxke OaraToriaHoBOIO. [IpOTSAroM AEKITBKOX JCCATHIITH MPAKTUYHUMHU Ta
TEOPETUYHUMU MUTAHHIMH TEPMIHOCUCTEMHU 3aliMaIOThCs HE TUIBKM MOBO3HABII, aJie
U cHemiaJicT 1HIIMX BUPOOHWUYMX Ta TYMaHITApHUX HaykK: Quiocodu, JOTIKH,
COIIIOJIOTH, & TAKO CTATUCTUKHU, MAaTeMaTHUKU, KIOEpHETUKH Ta 1H.

CborogHi B MOBO3HABCTBI ICHY€ BeJIMKa KUIBKICTh BHU3HAYEHb IMOHSATTS
«TepMIH», PI3HHX 3a CBOiM 3MicToM. Hanpuknan: «repMiH — cloBO abo
CJIOBOCHOJIYYEHHS], sIKE TOUHO BU3HAYA€E CIIEL1abHE MOHATTS 1 HOTO CIIBBIIHOLLIECHHS
3 IHIIMMH TMOHITTSIMH TEBHOT raiy3i HayKu, TEXHIKH, MUCTEIITBA, 3aTallbHOTO KUTTS
Ta iH.» [288, c. 121]; «IiHrBICTHYHHMIA TEPMiH — II€ CJIOBO a0O CIIOBOCIOJYYCHHS
METaMOBU JIHTBICTUKH, SIK€ HAa3WBa€ TMOHATTA 1 BOJIOAIE TOYHUM HAyKOBHUM
BU3HA4YCHHAM» [221, c. 12]. Jleski HayKOBIII BUKOPUCTOBYIOTh POOOYI BH3HAYCHHS,
3aIo3uYeHi B IHIIKX JIHTBICTIB [Hanpuknan, 214, ¢.7] ado BiacHi [185]. Yce yacrime
JIHTBICTUYHI HAyKOBI POOOTHM BUKOHYIOTHCS Tl KEpPIBHULTBOM a0 3a y4acTio
BUCHMX IHIIMX Taily3eil. MOoXHa BIJICTeXKUTH HANPUKIAA, y rany3i ¢iocodii [234] ta
TeXHIYHUX Hayk [65; 126; 38, 222]. Yce 11 3acBimuye iHTErpOBaHE BUBYCHHS MOBH
Ta IHIIMX Taly3ed Hayku W TexHiku. JlopeuHum Oyne TyT 3rajaTd BHUBYEHHS
JIEKCUKHU, TpaMaTUKHA 1 T. J. HAa 3JlaMi MaTeMaTUKH 1 JIHTBICTUKH (MaTeMaTUYHOI
JHTBICTUKHM ), TIHIBICTUKH Ta CTATUCTUKH (JIIHIBICTUYHOI CTATUCTUKH) Ta 1H.

[Ile omHi€rO0 TEHACHINIEID Y BUBUCHHI MOHATTS «TEPMiH» € Crpoda MPUUTU J10
BU3HAYCHHS TEPMiHA NUIIXOM aHATI3y JCKITbKOX BU3HAYCHHh TEPMiHA Ta CTBOPCHHS
CBOTO Yy3araJlbHEHOTO TOHATTS TEpMiHA, SKE CIPUHUMAETHCS, y CBOIO Yepry, sK
poboue Bu3HaueHHs [52, c. 20].

Crix 3a3Ha4WTH, 10 BUBYEHHS TEPMIHOJIOTIT AOLIIBLHO MPOBOAUTH HA MEXKI

KUIBKOX HayK: MOBO3HABCTBA, (his10codii, TOTIKU II€T HAYKU W TEXHIKU TOIIO.
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CnoBO «TepMiH» BUKOPUCTOBYETHCS B JIIHIBICTHUIIl B PI3HUX 3HAUYCHHSX, aJIkKe
pi3Ha i cama TepMiHOJIOTIs. 3 OAHOTO OOKY, HAYKOBII 3rafyl0Th MPO TEPMIHOJOTIIO
mopasy, KOJu MOBa HJe Mpo Taki JIEKCHYHI OJWHUII, SKI YTBOPIOIOTH OLTBII-MEHIIT
3aMKHYTY CEMaHTHYHY Ipyly abo KJIach €KBIBaJEHTHUX 3HAYEHb, 3 1HIIOTO OOKY —
TOJI1, KOJIM XOUYTh MiJKPECIUTH HOMIHATUBHY (DYHKIIIIO HU3KH CIIB.

He 3Baxkatoun Ha pi3Hi Aedidili TepmiHa, ycl HOro BH3HAYEHHS CIif
y3araJIbHUTH J10 KUIbKOX HaWBXIMBIMIMKX. Y 0araThoX IMpainsgx TEpMIH Mae
HEJIIHIBICTUYHE BU3HAYEHHS, X04a M KOHKPETHE 3a CYTHICTIO. 32 TAKOTO PO3YMIHHS
TEPMIH BBAXKAETHCS €IEMEHTOM CHCTEMH, SIKa B1JI0Opa’kae B MOB1 PeasibHY JIIMCHICTh
HaykH, exeMeHToM TepMinosorii [230; 134]. [nmn gocaiiHUKK BU3HAYAIOTh TEPMIH 3
MOTJISIY JTIHTBICTUKH, a CaMe, SIK CJI0BO 200 CIIOBOCIIOIYYE€HHS 3 OJTHUM BH3HAYCHUM
JIEKCUYHUM 3HAYEHHSM CIIEI1alI30BAHOTO XapaKTepy, sIke BUKOPUCTOBYETHCA B HOTO
OCHOBHIM (DYHKIIIT B Till UM iHIIIN TepMiHONOTIUHIN cuctemi [53, c. 20].

AHaJ3 I0CHiHKEHB MTOKa3ye, M0 OUIBIIICTh HAYKOBHUX MOTJIS/IIB HA TEPMIH TaK
Yy 1HAaKIIe CIIBBIIHOCUTh Horo 3 moHATTSM [134, c. 72]. Ha paywmky
A.A. PehopmMaTChKOro, «T€pMIHU OB ’sA3aH1 3 MOHATTAMU HAYKH, BOHU ISl KOXKHOL
Hayku (y JesKoMy ii € IMHOMY HaIpsiIMKY) OOYHUCIIOIOTHCS 1 MPUMYCOBO TOB’sI3aHi 3
MOHATTSAMHU TEBHOI HAayKH, OCKUIBKM MOBHO B1AOOpaXXarOTh CUCTEMY MOHATH II€l
Hayku» [184, c. 11]. Ane BU3HAYCHHS TepMiHA JIMINE Yepe3 MOHSTTS HEI0CTATHE,
OCKUJIBKH TIOHATTSI, YPEIITI-PEIIT, € KOPEIATOM OYyJIb-SIKOTO cJioBa. J[Ji1 BU3HAYCHHS
MEX1 MK TEPMIHOM 1 HETEPMIHOM JIOCJIIIHUKH HaMararoThCsl OKPECIUTH XapaKTEpHi
¢Gyukuii Tepmina. Jlo Takux GyHKIIE 3apaxoByiob0 HomiHatuBHYy [145, c. 39],
KoHBeHIlioHanpHy [108, C. 124 Tta iH.], aedimituBny [82, C. 37 Ta iH.] i
KOMYHIKaTUBHY (YHKIIIIO HasBHOCTI 1H(oOpMalii Mpo XapakTep MNpPOLECIB, O3HAK
00’exta i 1.71. E.®. CKOpoX0IbKO BBaXA€, 10 TEPMIH — 1€ «3HAPSAS MI3HAHHS, BIH
«HE TITBKU TOKAa3ye TpeAMET, aje 1 moBigomisie mpo Heoro» [196, ¢.13]. Xoua,
JOCIIKYIOUYHM CIIOBOTBOpPYl TEHJEHIi B TepmiHomorii 3 ¢izuku, €. M. byrymnos

KOHCTaTy€ BEJIUYYsl TEPMiHIB, II0 B CUJIY YCKJIAJHEHHS 3B 43Ky 3 MOHSITTAMH, SIKI



44

BOHU O3HAYalOTh, «TPAHCPOPMYBAIUCHL Yy MITKH OO0’€KTIB» 1 MPAKTHYHO CTau
CHUMBOJIaMHU TIOHATH aHAJIOTIYHO MaTeMaTH4Hii Tepminoorii [25, ¢. 26].

TepwmiH, K 1 1HII JICKCUYHI OJWHMII, Ma€ IJIaH 3MICTy Ta IJIaH BUPAKCHHS.
BBaxkaroTe, 1110 B IJ1aH1 3MICTY T€PMIH 1 Horo AediHiIlis TOTOXHI 1 SBISIOTH COO0I0
7IBa pi3HI criocoOu BUpakeHHs MOHATTA. [lnan 3micTy HayKoBOi TepMiHOMOTIT Oyab-
AKOI Tajy3l 3HaHb € «IUIICHAa CHUCTEMa MAaKCHMAaJIbHOTO YHcia OOYMCIIOBaHUX
nudepeHIiaIbHUX O3HAaK...», CIPOEKTOBaHa Ha OYIb-IKy MOBY 1 OOOB’S3KOBO
CTBOPIOE BHU3HAUEHY JOCTaTHbO CYBOPY CHCTEMY JIEKCUYHUX OIMHHIb B TUIaHI
Bupasy [48, C. 948-949].

TepMiH sIK JIEKCUYHA OJMHHUILIS TBOIUJIAHOBHI: y OrO TBOPEHHI 1 BUSHAYEHHI €
IIBI CTOPOHM — TOHSATIIiHA Ta CTPYKTypHO-MOBHa. Lli cTOpoHM B3aeMoOIoB’s3aHi 1
0OyMOBJIEHI 1CTOpPI€I0 1 KYJIBTYpHO-ICTOpUYHUMHU TpagauiisMu. OTke, MNUTAHHS
TEPMIHOJIOT1 HEOOXI1JHO BHUpPIUIYBaTH, 3 OISy Ha BIUIMB PI3HUX (PAKTOPIB Ha
PO3BUTOK 1 (PYHKITIOHYBAHHS TEPMIHOCHCTEM.

[Ilogo cmiBBITHOIIEHHS] TEpMiHA, MOHSATTS Ta CJIOBAa ICHYIOTh PIi3HI JIYMKH.
OnH1 TOCTITHUKY TT1IKPECTIOI0Th HOMIHATUBHY TEHJICHIIIIO0 T€pMiHa — HOTO 3B’S30K 3
IPEIMETOM, IHIII — OB’ SI3YIOTh TEPMIH 3 MOHATTSM, 10 € O1IbII TPOAYKTUBHUM. Lle
MO>KHA BIZCTEXXUTH HA MPUKJIAJl BIIIMIHHOCTI TEPMIHOJIOT1i 1 HOMEHKJIATYPH.

ChiBcTaBJeHHS TepMiHa Ta CJIOBA 3arajlbHOJNITEPAaTypHOI MOBHM Ha piBHI
CEMaHTUKH BUSIBWIJIO, IO JIEKCMYHE 3HAYCHHS TEpMiHA Mae crenu@iyHi O3HaKH.
JIeHOTaTUBHUI acMeKT TepMiHa BY>KUM, a CUTHI(IKATUBHUI aCMEKT — IUPIINHI, HIK
y cJI0Ba 3araipHoJITepaTypHoi moBu [150, c. 26].

BBaxkaroTh, 110 Ha BIAMIHY BiJI 3BUYAMHOTO CJIOBa, TEPMIH BUKOHYE Bl
(GyHKII{: HOMIHATUBHY Ta JAe(IHITHUBHY. Y Taimy3l cHemiaabHOi JUCHUIUIIHU TEPMIH
BUKOPUCTOBYETHCSI TAaKOXK NSl (pikcairii, HAKOMMWYEHHS 1 Tepeaadi HaAyKOBUX 3HAHb.
OnHak, OJlHa 3 BHIICHABEACHUX (PYHKIIIOHATBHUX XapaKTEPUCTUK TEpMiHA HE
npuitmaeThcsi omHozHauyHo. Ha mymky C.I'. Tep-MinacoBoi ta H.I'. ABeTtucsH,
HOMIHATUBHA (DYHKIIiSI BJIACTHBA TAKOX CJIOBOCIOJIYYEHHSIM 3arajlbHOJITEpaTypHOI

MOBH, SIKI € HOMIHATUBHUMH OJMHUIISIMH 1 SIBJISIFOTH COO0I0 HEPO3PUBHE 1HTOHAIIIITHE
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e [211, c. 74]. Illo cToCyeThCsl CHIBBIIHOIICHHS TEPMiHIB 3 Ae(DiHILISIMH, TO B
TEPMIHOCUCTEMAaX € TakKl OJWHHUII, HAMMEHYBaHHs, SKI JOTIYHO HE OOIPYHTOBaHI,
BTPATHJIM 3B’SI30K 3 PEATbHUMU MOHSATTSAMU Ta BUKOPHUCTOBYIOTHCS TpaauiliitHo [188,
c. 9].

HaiiBaxuBimmM By3JIOM y CIiBBIAHOUICHHI T€PMiHA 1 MOHATTS € AediHiis,
sIKa CTOCYETBhCSI SIK MOHSTTS, TaK 1 TepMiHa Ta (DIKCy€e CYTTEBI PUCH MOHSITTS, KOTpI
TaKUM IUIIXOM 3HAXOJSATh BiJIOOpaKeHHSI B CEMaHTHII TepMiHa. JlediHimisa 3’enHye
Haue pi3HI MIaHU 00’€KTIB PEabHOCTI: MOHATTS (MHCJICHHS) Ta TepMiH (MoBa). Sk
HNOHATTS, Tak 1 jediHimii Ta TepMiHM mnepeOyBaloTh Yy TMOCTIHHIA 3MiHI, IX
B3a€EMO3B 130K € TEBHUM IMpolecoM. BigHOCHY cTaOuIpHICTh BiH OyJae MaTtu B
MOPIBHSIHO BY3bKMX YaCOBHX MeKaxX. MexaHi3M CIiBBIIHOLICHHS TE€pMiHA 1 TTOHATTS
XapaKTEepU3y€eThbCsl JIBOMAa THUMAMHU 3B’SI3KIB: MPSAMHUM (BiJ TOHSATTS /O TEpMiHa,
OCKIJIbKM TIOHSITTSI MEPBHHHE B iX CHIBBIAHOILIEHHI) 1 3BOPOTHIM (BiJ TEpMiHa [0
MOHSATTS: BJAIUM TEPMiH CIIPUSE€ YTOYHEHHIO MTOHSTTS).

IcHyroTh # 1HII BIIaCTMBOCTI TepMiHa: OaraTo3HavHIcTh [218, c. 70], cTiiiKicTh
[57, c. 57], BimCYyTHICTH E€KCIPECHBHOIO Ta €MOIOHAJILHOrO 3abapsicHb [140,
c. 138], cucrematuunicth [134, c. 72], T00TO 00OB’S3KOBE BXOJKCHHS TEpPMiHA B
OJIHY (SIK MIHIMYM) 3 TEPMIHOJIOTIYHUX CUCTEM MOBH, CHCTEMHICTh TEPMIHIB pPa3oM 3
YITKOFO 3aJICKHICTIO OJIMHUIL Y camiii TepMinosorii [88, C. 26—43].

Icaye Takox JyMKa, 110 OCHOBHA BIJIMIHHICTH TEpMiHa BIJ CJIOBA IOJISATAE B
1oro omHo3HAYHOCTI. «TepMiHM TOBWHHI 3aBXIU OYTU OJHO3HAYHUMH», — TTHUIIE
E. M. lankina-®enopyk [44, c. 117]. TIoHATTS «OAHO3HAYHOCTI» ITOB’SI3YETHCS
TaKOXK 13 HE3aJC)KHICTIO 3HAYCHHS TepMiHa BiJg KoHTekcTy [134, c. 73], ioro
MOHOCEMIiYHa YaCTOTHICTh B MEKaX OJIHIET HAYKOBO-TEXHIYHOT ray3i [245].

HacripaBHi X TepMiHM MOXYTh MaTH Pi3HI 3HA4YeHHS, TOOTO OyTH
0araro3HayYHMMH, SK y TOMY CaMOMYy KOHTEKCTI, Tak 1 B MeXax OJHi€l
tepminocuctemu. Hampuknam: der Arm — 1. pyka, 2. eaocine, 3. emynxa; 4.
Kponwmetin, 5. kouconv, die Achse — 1. gico, 2. cmynino c60600u; 3. 8ico

pyxomocmi, 4.6an.
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Cepen JIHTBICTIB HEMAE €IMHOT AYMKH TaKOXX BITHOCHO TOT'O, YW MA€ TEPMiH
eMolIliitHo-ekcnpecuBHe 3abapieHHs. JI.B. PagpkoBa BBaxkae, M0 «CHPSMOBaHICTb
HAyKOBHUX TEKCTIB HE BUKIUKAE €MOIIWHUX MOMEHTIB 1 HE CHpHUSA€E IX BUSBICHHION
[183, c. 21].

Tax, emoriitHO-eKcIIpecuBHE 3a0apBICHHS TEPMiHIB pOOOTOTEXHIKHU MOB’sI3aHE
3 BUKOPUCTAHHSM CJIIB 3arajJbHOHAPOAHOI MOBU — Ha3B YAaCTWH TUJIa JIJIi HOMIHAILI{
CHeCIaIbHUX TOHATh, Hampukiaan: die Hand (pyka) — mexaniuna pyxka, das Auge
(oko) — menexamepa cucmemu MAWUHHO20 30py, & TaKOXK TepMinu tuiy die Soft
Robotik, der Intelligentroboter ta inmi, o HamamTh 00pa3HOCTi, MeTadopHu3arii
BHCJIOBY 3arajioM.

[IpukMeTHO, O cepell TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKA MEPEBAXKAIOTh KOHKPETHI
MOHATTS, HJs Ha3B SKUX 4YacTO BHUKOPHCTOBYIOTHCS CJIOBAa 3arajilbHOB)KHBAaHI.
[To3HaueHHs1 By37iB, BUJIIB POOOTIB, aCOLIATUBHO MOB’SI3aHUX 3 JIIOJUHOIO, a00 ii
YacTMHAMU Tia, Oe3lepeyHo, HaJarTh TEPMIHY EKCIPECHBHOCTI Ta €MOIIHHOCTI.
Takox BOHM MMOB’si3aHi 3 ()YHKIIIOHAJILHUM 3HAYCHHSM BHUINE3TaIaHUX TEPMIHIB!
3a(ikcyBaTU MEBHUM 0O0’€KT MIMCHOCTI 3 METOI0 BIATBOPEHHS HOro XapakTepHUX
O3HaK.

VY3sBUIM 10 yBaru pi3Hu NOTJISAM HA TEPMiH, HOTO crenudiky, BBaXKAEMO, 1110
TEPMIH 3 POOOTOTEXHIKM — 1€ CJOBO, CJIOBOCHOJY4YeHHA abo alOpeBiaTypa, SKi
BHU3HAYAIOTh HAYKOBE MOHATTS B raiay3l poOOOTOTEXHIKH, BXOJSATh 10 CUCTEMHU TMOHSTh
i€l ramy3i, OOMEXYIThCS CIeliabHOK C(HEepor0 BUKOPUCTAHHS YCTaJCHOK B
pOOOTOTEXHIII Ta, SIK MPABUIIO, PETJIAMEHTYETHCS AS(DIHIIIETO.

Ockinbku crnenudika TepMmiHA BHU3HAYAETHCS HE HWOro BJIACTUBOCTSAMH, a
(GYHKUISIMH, TO HOMY BJIaCTHBI YC1 O3HAKHU JIEKCUYHOI OJIMHULIL. Y 3B’S3KY 3 LIUM CJIiJI
BIJIMOBUTHCH BiJ ideamizamii TepMmiHa Ta BH3HATH HEOOXITHICTP BHBUCHHS
TEPMIHOJIOT1I B 1i chpaBkHbOMY BUIISAl. OTxe, TiJg Yac BUBYEHHS TEPMIHIB
noTpiOHO OpaTW 10 yBaru iX Y>KMBaHHA B pPI3HMX BHUIAX HAyKOBO-TEXHIYHOI
JiTepaTypu: TEXHIYHMX JKypHajaX, MAaTeHTHUX OINHCax, HaBYAJIbHIA JiTEepaTypi,

npaisix KoHpepeHIlii, mpocnekTax, a He TIIbKU B CJIOBHUKAX, JTIOBITHUKAX 1 T.1.
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1.2.2. O3naku TepMmiHa Ta cnenudika iioro ¢yHKuUiiiHOI mMpupoaH fK
MOBHOI OAMHMII. 3araJbHOBU3HAHUM Y JIIHTBICTHUIN € TOM (PaKT, 110 HEHTPAIBbHOIO
CEMIOTUYHOIO OJMHUIICI0 TEPMIHO3HABCTBa € TepMiH. [IpoTe, mompu HasBHICTH
BEJIMKO1 KUJIBKOCTI TEPMIHOJIOTTYHUX JOCIIIKEHb, ChOTOJAHI HE 1CHYE OJIHO3HAYHOTO
MOTIyMAaueHHS €T OJUHHUIII.

Ax 3ayBaxye 3.I. KomapoBa, Hamararoyuch JIATH ICTMHM B NHUTaHHSX
TpaKkTyBaHHs CyOCTaHIlli TepMiHa, TEPMIHO3HABII BIJIJAIOTh IEpeBary OJHOMY 3
I'SITM  HaWOLIbII NOIIMPEHUX UUIAXIB HOoro BHU3HAueHHS. Tak, y pe3ynbrari
HEBUIIPABJIAHO IIMPOKOTO BUKOPHUCTAHHS CJIOBA «TE€PMiH» WIOJ0 PI3HUX OO €EKTIB
JIHACHOCTI OJTHI HAYKOBIII HaMararoThbCsl JaTH TEPMiHY JoTiuHy AediHimiro [36; 184,
46; 68; 87 Ta iH.]; iHII — BIIMOBHBIIUCH BiJ MOIIYKiB YHIBEPCATHHOTO TIIyMAueHHS
TEpPMiHA, JOCUTh THYYKOIO, 1100 OXOMUTH YCi MOXJIHMBI THUIIOJOTIYHI PI3HOBHUIU
TEPMiHiB, MPArHyTh 10 IOTO OMHUCOBOI, pO3rOPHYTOI XapakTepuctuku [224; 125; 109;
140; 209 Ta 1H.]; TpeTi — BHOKPEMIIIOIOTH TEPMIH MIJISXOM MPSIMOTO MPOTUCTABICHHS
OCTAaHHBOTO IHIIUM 3HAKOBUM OJWHHMISIM: TEpPMIH — CIIOBO, TEPMIH —
HOMEHKJIATypHUU 3HakK Tomo [227; 149; 95 Tta iH.]; uyeTBepTi — UIYKaIOThH
HECYMepewInBl MPOLEAYpPH BHUOKPEMJIEHHS TEPMIHIB, 10 IPYHTYIOThCS Ha
CTAaTUCTUYHUX Ta AUCTPUOYIIIHHUX OCOOJMBOCTSX HAayKOBOro TekcTy [168]; i,
HapemTi, NpUOIYHUKK TM’SITOTO MIAXOAY, VYIHEBHEHI B HEMOXJIMBOCTI JaTH
yHIBEpCAJIbHE KOHIICTITYaJbHE BHU3HAYCHHS 1[I OJWHHUIN, «3a0BOJBHSIOTHCS
BJIACHUM «pOOOYHMM BU3HAYCHHSM» TepMiHa [104].

SAxmii Ou 13 BKa3aHWX NUISIXIB BU3HAUEHHA crenudikd TepmiHa HE oOpaiu
HAyKOBIll, BOHM OJHOCTaliHI B TOMY, 110 OHTOJIOTIYHOK PHUCOI0 TepMiHA € HOro
noHsammesicms, TOOTO CIIBBIJIHECEHICTh 13 MEBHUM IMOHATTSAM y CHUCTEMI TOHSTH
(axoBoi raysi 3HaHHs (HayKH, TEXHIKH, MOJITUKH, KyJIbTypH ToI10) [228, c. 10; 68,
c.15; 87, c. 7; 92; 113; 134; 185 Ta iHmi]. Y 3B’SA3Ky 3 IUM IOHATTEBA
MapaJurMaTUYHICTh TEPMiHA JIGKUTh B OCHOBI Oyab-sKOi JOT14HOI AediHimii ado
Oynp-sKOro poOOYOro BH3HAYEHHS ITLOTO MOBHOTO 3HAKa, Ha HINM TPYHTYEThCA WU

BCTAHOBJICHHS XapaKTCPHUX O3HAK OCTaAHHLOTIO.
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I3 TOHATTEBOIO CIMIBBIIHECEHICTIO TepMiHa Oe3MOCEepeHhO IIOB’s3aHA Taka
roro cnenudiyHa puca, SK cucmemuicms. JlyMka mpo Te, IO TEPMIH CIif
pO3MIIAIaTH HE SK OKPEMH 3HAK, a K KOHCTHUTYCHT MEBHOI CHCTEMH, OyJia BIEepIIe
oOrpynroBana 1 BucBiTiieHa y mnpausax J.C.Jlorre, sikuil 3ayBakuB, IO «KOXKEH
TEPMIH Ma€ IIJIKOM BHM3HAY€HE MICIE B TMEBHIN TEPMIHOJIOTIYHINA CHCTEMI, SKe
3aJIC)KHMTh BiJl MICIIS BIIIOBIIHOTO MOHATTSA Y Iiii cucTeMi MOHATHY [134, ¢. 14].

I chorogHi NMUTaHHS B3a€EMOBIAHOILIEHb MIXK CUCTEMOIO MOHSATH MEBHOI raiysi
3HaHb 1 CHCTEMOIO TEpPMIHIB, IO BIAOMBAIOTH 1[I TOHSATTS, JOCUTH YacTO
IIpUBEPTAIOTh 10 cebe yBary TepmiHo3HaBiiB [8; 31; 56; 94; 237; 81; 79; 226; 205;
76 Ta in.]. [Ipu pbOMy OJHI HAYKOBII MiJ CHCTEMHICTIO TepMiHa BOAYalOTh HOTO
KiIacuQikaliifHy CyTHICTh a0o0 JIOTIYHY (3MICTOBY) CHUCTEMHICTb, JI€TEPMIHOBaHY
B3a€MO3B’S3KOM MOHATh y BiamoBigHii cuctemi [134; 68; 36; 130]; immi -
JIHTBICTUYHY CHUCTEMHICTh, TOOTO MOPQOJOriyHl, JepUBaliiiHI Ta JEKCHKO-
CEMaHTUYHI CHUCTEMHI 3B’S3KM MK TepMIHAMHU SIK €JIE€MEHTaMU MOBHOI CHUCTEMHU
[249]; npuGiuHMKKM TPETHOI TOYKH 30pYy, SAKY MOIUISIEMO 1 MH, MiIKPECTIOIOThH
MO/IBIHY MPUHAIEKHICTh TEPMiHA: CUCTEMI MOBH 1 CUCTEMI MOHATH NMEBHOI (PaxOBOi
rajysi, KO)KHa 3 SIKUX HakJagae OOMEXKEHHS Ha CTPYKTypy TepMiHa SK B IUIaHi
3MICTY, TakK 1 B Iu1aHi BucIoBiaeHHs [184; 232; 95; 226 ta in.].

Crnil 3ayBakUTH, 110 OKPIM CHUCTEMHOCTI Ta MOHSTTEBOI OOYMOBJICHOCTI, SK1
BJIACHE 3YMOBIIIOIOTH CEMAHTHYHY MPUPOIY TEpMiHA, II€ OJHIEI0 KOHCTATYHUYOIO
O3HAaKOI0 OCTaHHbOIO, Ha JAYMKY HaykoBIiB, cepen sakux O.C. AxmaHoBa,
B.II. Nanunenko, T.JI. Kangenaki, H.I1. Ky3emin, O.B. Cynepanceka, C.J1. [llemnos,
Ta 1HII, € HAasBHICTh TO4YHOI Aedinimii [272, c. §; 238; 68, c¢. 11; 87 Ta iu]. Ilix
nedIHIIIE0 PU [IBOMY PO3YMIIOTh «ITUCBMOBO a00 yCHO C(OpMyIbOBaHMM 3MICT
TepMiHOBaHOTO TOHATTS» [87, c. 8]. Ha mymky HaykoBIiB, AeQiHillis MOKIMKaHA
KOHJICHCOBAaHO PO3KPUBATU 30CEPEIKEHY B TEpMiHI 1HGOPMAIII0 MPO HAYKOBE
MOHATTS 1 BUKOHYBATH POJIb PETYIATOpPAa CEMAHTHYHUX BITHOIICHb Yy TEPMIHOJIOTI]

[89, c. 47], Bucrtymaroum 3aco00OM TMOHSATTEBOI 3aKPIIICHOCTI TepMiHA, sKa
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nependavae, 10 TEPMIH MEBHOI TEPMIHOCHUCTEMH Ma€ OOOB’SI3KOBO BHU3HAYATHUCS
yepes IHIIMK (pOAOBUH / BUIOBHI) TEPMIH ITI€T K TEPMIHOCHCTEMH.

YiTka MOHATTEBA CHIBBIAHECEHICTh 1 HayKoBa Me(DiHIIS pO3TISIIAIOTHCS B
TEPMIHOJIOTIYHUX TpalsIX SK MIATPYHTS [JIs1 BXOJ/UKEHHS MOBHOTO 3HAaKa B
TEPMIHOJIOTIYHY CHUCTEMY. 3TiJHO 3 LIHUM HAWOLIBII yHIBEpCATbHUM TIyMadeHHSIM
TEepMiHa, sike O ypaxoBYBaji0O BKa3aHl MapaMeTpH, €, Ha Hall IMOIJISJ, BU3HAYCHHS,
3anponoHoBane B.Il. JlaHwieHko: «TepMiH — II€ CJIOBO ab0 CIIOBOCHOJYYEHHS
cnenlagbHoi c(epu BXKUTKY, IO € HAaHMEHYBaHHSAM HAayKOBOro ab0 BHUPOOHHYO-
TEXHIYHOTO TOHATTS 1 Mae nediniriro» [68, c. 11]. Lle Bu3HAYECHHSA B HaIIOMY
JOCIIJKEHH1 BUKOPUCTOBYETHCS SIK poOOUE.

[Ile onHi€0O BU3HAYAIBHOK PHUCOK0 TEpMiHA, HA SKY BKa3ylOTh
JL.M. AnekceeBa, M.M. Bonoaina, b.H. I'onosun, C.B. I'punsoB, B.I1. Jlanunenko,
C.I'. Kazapuna Tta iami [68; 51; 89; 60; 42; 5 ta in.], € #ioro iHQpOPMATHUBHICTH,
TOYHIIIIE, TUXOTOMIsl, IHTEeNEKTyalbHICTh. Lle 03Hauae, M0 BIAMIHHICTH TEPMIHA Bij
HETEpMiHa JICKUTh HE CTUIBKU B JIIHIBICTUYHIN cdepi, CKUIbKU Y cepl IHTETEKTY, i
o0yMoBJIeHa Hacammepea obcsroMm npodeciiiHo 3HauyIoi iH(opMalii, 3aK010BaHO1
MOBHHMM 3HAKOM, 1 THM CTyIeHeM OOpOOKM MOHSTTS MHCIICHHSM 1HIWBIJIA-HOCISA
(axOBUX 3HAHb, 3a SKOi MOHATTS MAa€ MPABO Ha CHIBBIAHECEHICTh 13 HAYKOBOIO
nediniiero: yuM Oubie 1€l iHGopMalli, TUM Oible MiICTaB Y TEPMIHO3HABIS
HaJaTH CIIOBY CTaTyC TEpPMiHa.

[IparHyun TEOPETUYHO OCMHUCIUTU CYTHICTH TE€pPMiHA SK MOBHOI OJIMHHUIII,
Tepmino3HaBii [68, 38, 245, 152, 52, 131 Ta iH.] 3ayBaxKyIOTh, 0 OKPIM BKa3aHHX
BUIIIE KOHCTUTYIOIOUMX O3HAaK, TEPMIH Ma€ BIAMOBIIATH TOAATKOBHUM BHUMOTaM, a
came: a) OJJHO3HAYHICTh (y MEBHIH TEPMIHOCUCTEMI KOKHOMY HAayKOBOMY IMOHSITTIO
Ma€ BIAMOBIAATH OJAWH TEPMiH, 1 KOXKHOMY TEPMIHOBI CJIiJl IPUITMCYBATH JIUIIIE OJTHE
3HAY€HHA); 0) TOYHICTH (32 BHYTPINIHBOIO (POPMOIO TEpMIH Ma€e OyTH NPaBUIBHO
OpIEHTOBAaHWM 1 TIOBUHEH pO3KpUBATH JIMIIE CYTTEBI O3HAKU TIOHATTA); B)
HE3JICKHICTh Ta OAMIYXKICTh 0 KOHTEKCTY; T) KOHBEHIIWHICTH (IIECTIPSIMOBAHMIMA

XapakTep TBOPEHHS TEpMiHA); T) KOPOTKICTh (JOBXKMHA TEpMiHA MAa€ CHOPUITH
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JIETKOMY 3aram’sITOBYBaHHIO 3HaKa, a OTXKe, HOro HIMPOKOMY BKHBAHHIO); 1)
BIJICYTHICTh CHMHOHIMIB ¥ OMOHIMIB (y TEpPMIHOJIOTIi Ma€ CIOCTepiraTUCs ITOBHHIA
130MOp(}i3M CHCTEMH TEPMIHIB 1 CUCTEMHU TOHSTH); €) CTUIICTUIHA HEUTPAIbHICTDH
(Tepmin Mae OyTH 1MO30aBJIEHUN EMOIIIMHOIO Ta E€KCIIPECUBHOTO 3a0apBJICHHS); €)
JCpUBATUBHICTG (TEPMIH MAa€ XapaKTEepU3yBaTHCS JACPUBALIAHUM MOTEHIIAJIOM,
TOOTO OyTH 3pYYHUM ISl YTBOPEHHS HOBHUX TEPMIHOJIOTIYHUX HOMIHAIIIM) Ta 1HIIII.

CrocrepekeHHsI  HajJ  «CmocoOOM»  ICHYBaHHS  TEpMIHIB Yy  cdepi
(YHKLIOHYBaHHS NPOJEMOHCTPYBAJIM CYTTEBI PO3OIKHOCTI MK «OaKaHUM» Y
TEPMIHOJIOTII 1 IIACHUM. | 11€ IIIIKOM 3p03yMisio, ajike TOH (aKT, 110 TEPMIHOJIOTIS €
KCITY)KHUIICIO JBOX TaHiB» («wioroca» 1 «iekcuca» [184]), o3Hauae moaBiliHy
MPUPOAY TEpMiHA: JIOTIYHY 1 JIHIBICTUYHY. OcCTaHHs mependavyae MPUHAIEKHICTD
TEPMIHOJIOT1I JI0 3arajJbHOMOBHOI CHUCTEMH, BHACIHIJIOK YOTO TEPMIHOBI 3HAYHOIO
MIpOIO BJIACTUBI BCl TI OCOOJIMBOCTI, SIKl € XapaKTEPHUMHM JJIs €JIEMEHTIB 3arajibHOi
moBH [1; 108; 113; 68; 60; 181 Ta 1u]. 3 uporo npuBoay d.A. [luTkiHa 3a3Hayae, 110
TBEP/DKCHHS HA 3pa30K «TEpPMiH HE TMOBHHEH OYTH MOJICEMIYHUM, OMOHIMIYHHM,
CHHOHIMIYHUM» € «Majo apryMEHTOBaHUMHU», 1 BBa)ka€, M0 TEPMIHIB, SIKi O
MOBHICTIO BIITIOBi Al BUMOTaM TEPMIHO3HABIIIB, HEe icCHYE [228, c. 11].

Hacnigkom OiHapHOi MpUpOIM TEepMiHA € TAKOX CYNEpEeUIMBICTH IOTJISIIB
010 WOro CTWJIICTUYHOI HeWTpanmbHOCTi. OJHI TEpMIHO3HABLI, KEPYIOUHCH
MOCTYJIaTOM YHCTO JIOTIYHOI OCHOBHM TEpPMiHA, MOTO BHKJIIOYHO 1HTEIEKTYaJIbHOTO
3MICTY, HaroJIOUIylIOTh Ha €KCIPECUBHINA Ta eMOIiiHINA HeWTpanbHOCTI TepMiHa |36,
c. 3; 185, c.51; 88, c. 84; 203, c. 7 Ta iH.]; 1HII X, 3Ba)KAIOUMU HA JIHTBICTUYHY
OPUPOAY OCTAaHHBOTO, NMEPEKOHAaHI B TOMY, 11O AYMKH IpPO BIICYTHICTh y TE€pMIHA
Oy/b-KUX KOHOTATUBHUX HamapyBaHb € «Mipom» [181; 104; 23 Ta in.].

Bumory kKopoTKoCTi (CTHUCIOCTI) TepMiHA, HA TyMKY 0araThb0X HayKOBIIIB, TEXK
HE MOKHA BBaXaTH PEJIEBAHTHOIO, aJpKe Mpoliec audepeHuianii MoHATh HAayKH 1
TEXHIKA € 00’ €KTUBHOIO MEPEIyMOBOI0 BUKOPUCTAHHS 0araTOCIIBHUX TEPMIHIB, SIKi

JI03BOJISIFOTh €KCIUTIUTHO BiOOpa)kaTu MEBHI O3HAKH MOHATTS Ta MPOCIIAKOBYBATH

ixHil B3aemMo3B’ 130k [23; 66; 93; 120; 180; 76 ta in.].
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Sk 6aunMMO, OCHOBH1 BUMOTH, 1110 BUCYBAIOThCS 10 TEPMiHA, JIUIIE BU3HAYAIOTh
HOTO TUIIOJIOTIUHY CTpaTErito, MPOTE PIIKO Peali3yr0ThCs TOBHOIO MipOXO.

Crin 3ayBaXuTH, 110 JOHEIABHA Pa3oM i3 MPOOIEMOI0 BU3HAUYCHHS T'OJIOBHUX
O3HaK TepMiHa SK 3HaKa y (HOKyci MOCTIMHOI TUCKYCil TepMiHO3HABIIB Oyino I
MUTaHHS YaCTUHOMOBHOTO CTaTyCy TepMiHiB. ba3oBuM TUTIOM HOMiHALI{ IPU LIBOMY
BBa)XKaBCSI TaHJEM IOHSATH: IMGHHHMK a00 CyOCTaHTHBHE CIIOBOCIIOJIY4YeHHs [26; 53;
140; 2; 272; 180; 209 ta in.].

Bu3HaueHHs IMEHHHKA YHIBEpCaJIbHUM 3acO00M Iepefadi TEpMIHHUX MOHSTh
IPYHTYBAJIOCS Ha BUBHAHHI BUCOKOTO CTYIEHs abCTpakKilii 11i€i YaCTUHU MOBH Ta HOTO
HOMIHATUBHOMY XapakTepoBi. TepMIHOJOTIYHUI CTATYyC CIIB 1HIIMX CaMOCTIMHUX
JaCTUH MOBHM HE 3HAXOJIMB OJHOCTAWMHOTO BHW3HadeHHs. [Iporte, 13 BUXOIOM Tpalb
B.I1. JlanuneHnko, MOPHCBIYCHHX  JOCIIDKCHHIO TepMiHa y  cdepi  Horo
(YHKIIOHYBaHHS, MOCTAJIO MHUTAHHS MPO TE, U0 B MOBI HAayYKHM MOKJIMBE BUIbHE
BUKOPUCTAHHS B POJIi TEPMIHIB 1 JIECIIB, 1 TPUKMETHHUKIB, 1 MPUCTIBHUKIB, SKIIO
BOHHM BHpaxarwTh (axoBi MOHATTS Ta BIAMOBIAAIOTH yCIM IHIIMM BHMOTaM J0
TEPMIHOJIOTIYHUX HaliMeHyBaHb [68, c. 49]. 3romom JL.IO. BysHoBa pealiniTyBana
TEPMIHOJIOTIYHUMA CTAaTyC JIENPUKMETHUKIB, $KI 3BHYAlHO HE BHU3HABAIUCSA
TepMiHAMU Yy «4ucTOMY» BuUrsiai [29, c. 224]. AmHami3 mpaip JIHTBICTIB-
TEPMIHOJIOTIB ~ JOBOJAWTh, WLI0O JAyMKa MNP0 MOXIIUBICTH  TEPMIHOJIOTI3aIl]
BUIIIEBKA3aHUX T[MOBHO3HAYHUX YACTUH MOBH € TIPEBAIIIOIYOI0 B CYYaCHOMY
TepMiHO3HABCTBI [68; 89; 77; 29; 41; cooTHOIIIEHHE UHTEPHAITMOHATILHOTO Ta 1H.]; IO
TYMKY TOAUTSIEMO 1 MU, 00 miJ 4ac BUOIPKU TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKM HAWOIIBII
POIYKTUBHUMH YaCTHHAMH MOBH OyJIM IMEHHUKH, ajie¢ B TOM K€ 4ac 3yCTPIYasiCh
MPUKMETHUKH, 1€CIIOBA Ta JIEMPUKMETHUKH.

Jlo pedi, MATPYHTSIM Uil TPAAMIIHHOTO TIEPEKOHAHHS y TOMY, IIIO
HOMIHATUBHUM (DOHIOM TEPMIHOJIOTIT MOKe OYTH JIHIlIEe IMEHHUK a00 CyOCTaHTHUBHE
CJIOBOCIIOJTYYESHHSI, BUCTYITHIJIO TAaKOX TIEPBUHHE YSIBJICHHS PO TE, IO «TEPMIHU — I1€
He 0coOJMBI CIIOBA, @ TUIBKM CJIOBa B 0co0IMBIN QyHKIii. Oco0anBo0 QyHKIIi€0, B

SIKIf CJIIOBO BHCTYIIA€E SIK TEPMiH, € QYHKIlis Ha3uBaHH» [36, ¢. 56], a 0TXKE «TepMiHH
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1 meBHa KaTeropis iMEHHMKIB 30irarotecsi» [140, c. 137]. Opmnak, morjisau Ha
OHTOJIOTIYHUH CTaTyC HOMIHATUBHOI (QYHKIII TepMiHa 3a3HAIM CEPUO3HHUX
TpaHcopmariiii, 1 iM Ha 3MiHy NPUHNLIIM TMEPEKOHAHHS B TOMY, IO TEPMIH
XapaKTepU3y€eThCsl BUKIIOYHO JAeiHITUBHOIW (QYHKIE (€ 3aco00M JIOTTYHOTO
Bu3HadeHHS TOHATTS) [35, C. 12-13.] abo HOMIHAaTUBHO-IE(DIHITHBHOIO (YHKITIEIO
(Ha3uBae Ta BU3Ha4ae BIANMOBIHE MOHATTS) [128, c. 197]. 3Bu4aiiHo, Take po3yMiHHSA
GYHKIUIHHOT TPUPOAM TEPMiHA MPHUBEIO O MEHII KAaTErOPUYHOrO MiJIXOAY IIOAO
BHU3HAUEHHS TPAMaTHYHOTO CKJIAly TEPMIHOJIOTIYHOI JIEKCHKH.

[TparHyun TEOPETUYHO OCMUCIUTH (DYHKLIHHY CTPYKTYpY TEpMiHA, 3rOJO0M
B.M. Jleilunk HaBOAUTh TakuWi TmepeniKk (YyHKIIH OCTaHHBOIO: HOMIHATHUBHA,
curHiiKaTUBHA, KOMYyHIKaTHMBHa (IH(opMmaliiiHa), MparMaTu4Ha, €BpPUCTUYHA Ta
iHCTpyMeHTanbHa. [lepma mnonsirae y  ¢ikcamii cnemiagbHOTO 3HAHHS, TOOTO
Ha3UBaHHI TOHATh, KATEropid, O3HAaK MOHATh Ta BIAHOUIEHb MK O00’€KTaMu Yy
(axoBux cdepax IIOJCHKUX 3HaHb, 0€3 YOro B OCTaHHIX HEMOXJIMBE HAYKOBE
nmi3HaHHS Ta npodeciitHa misuibHICTE. CurHidikatuBHa (QYHKIA, O€3MOCcepeaHbO
MOB’s13aHa 3 TEPIIOI, PO3KPUBAETHCS Yy CIMOCOO1 MO3HAYEHHS 00’ €KTIB HOMIHAILI.
KomynikatuBHa monsirae y mepefadi  (axoBux 3HaHb M 0OMiHI (haxoOBOIO
iH(popmaniero. IlparmaTtuyna x (yHKLIS TOKIMKaHa 3a0e3reuyBaTH €()EeKTUBHICTD
(axoBOi KOMYHIKalli 3a paxyHOK MPaBWJIBHOIO BHOOPY HACTaHOBH BILIMBY Ha
penunienta. EBpuctuuny Ta iHCTpyMeHTanbHY QyHkIi B.M. Jleltuuk posrismae sk
cnenu@iuHl QyHKIII TepMiHa, nepia — e (YHKIUIS BIAKPUTTS HOBOTO 3HAHHSA, a
Apyra XapakTepu3ye TepMiH K iHcTpyMeHT mizHauHs [129, C. 90-91].

HaiiGinpmr moBHa Tumnosioriss (yHKI TepMmiHa, B OCHOBY SIKOi IMOKJIAJIEHO
THOCEOJIOTIYHUI KpuTepiil, npenacraieHa B jgociimxeHHl C.B. I'punboBa [60,
C. 216-226]. Bona € OinbIl TPyHTOBHOIO, OCKUTBKH TIOPSJ 13 3araJlbLHOBU3HAHUMU
GyHKUISIMU TepMiHa (HOMIHATHUBHOIO, KOMYHIKaTUBHOIO, 1IHCTPYMEHTAIBHOIO TOIMIO)
MO/IaHO TaKi Horo crenudiuai QyHKIII1, SK MPOTHOCTUYHA Ta MA1arHOCTUYHA (DYHKIIII.
[lepmia peani3yeTscsi B aHalli3l CTaHy TEPMIHOJOTII 3 METOIO BUSBIEHHS JAKyH Y

GyHKIIIOHYBaHHI TEPMIHIB, Jpyra BUSBISETHCS Y MOXJIMBOCTI BCTAHOBJICHHS €TaIly
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PO3BUTKY Tally3l 3HAHHS 3a IMPOBITHUM CIIOCOOOM TEPMIHOTBOPEHHS (HANPHUKIIA,
3aMO3MYCHHS XapaKTepH1 JIJIsl TOYATKOBOIO €Tany CTaHOBJIECHHS TEPMIHOJIOTI, eTamy
(bopMyBaHHS OCHOBHUX KaTEropii MOHSTH).

Y cydacHOMYy TEpPMIHO3HABCTBI II€BHI TPYJIHOII TMOCTAlOTh 1 IMiJ dYac
BHU3HAUEHHS MOHATTS TepMiHOOrii. Tak, BKUBAIOYUCH MEPEBAKHO HA IMO3HAYCHHI
cuctemu [68, c. 11] abo cykynnocti [130, c. 64; 181, c. 41] TepmiHIB IEBHOI HAYKH
a00 raiy3i BUPOOHMIITBA, CITIBBITHECEHOI 13 CHCTEMOIO IMOHSATH II1€] Taiy3l 3HAHHS,
TEPMIHOJIOTISl TO3HAYa€ TaKOX pO3JUI MOBO3HABCTBA, IO BHUBYAE CYKYIHOCTI
TEPMIHIB y3araji, IXHIO TpaMaTH4YHy ¥W CEMaHTUYHY OpraHi3aiiio, 3aKOHU
(YHKI10HYBaHHS.

YTiM, y HIUPOKOMY PO3YMIHHI CJIOBa TEPMIHOJIOTIA 1HOAI CIPUMMAETHCA SIK
«YaCTHHA CJIOBHHUKOBOI'O CKJaJy MOBH, L0 OXOIUIIOE CHEI[laIbHy JIEKCUKY, sIKa
BUKOPUCTOBYEThCS y cdepi mpodeciiiHoi misuibHOCTI roaeii» [273, c. 302], TodTo
Ma€ MiICIIe OTOTOKHEHHS TOHSTh «TEPMIHOJOTIS (CYKYMHICTh TEPMIHIB MEBHOI
rajiy3i 3HaHHS) Ta «cHeIlialbHa JIEKCMKa» (CYKYMHICTh TEPMIHIB, TEPMIHOIIB,
npodecioHani3MiB, MNPOPECIiHUX KAproHi3MIB, HOMEHKJIATYpHUX 3HAKIB TOULIO
MIEBHO1 TaTy31 3HAHHS).

[lincraBoro mjis 1bOro, Ha AYMKY JOCIHIJHUKIB, € CHEIliagizallis 3HAuYCHHS
TaKUX OJUHUIb 1 YTBOPEHHS HA JAHOMY I'PYHTI CEU(PIYHUX JEKCUKO-CEMaHTUYHUX
CUCTEM, OOMEKEHHS KUTBKOCTI KOPUCTYBAaUiB II€] JISKCUKHU 1 chep BUKOpUCTaHHS [92,
c. 10; 180, c. 53; 181, c. 203]. Sk 3ayBaxye 13 nporo npusony T.C. IIpucraiiko,
TEPMIHOJIOTIYHUN CTaTyc y IMIMPOKOMY PO3YMIHHI CJIOBa MaloTh HOMIHATUBHI
OJIMHHUIIl TPHOX KJIACiB: TEPMiHH, MpoQecioHaNi3MU Ta HOMEHKJIaTypHi 3Haku [180,
c. 96].

OTOTOXXHIOIOUH Y 3arajIbHOMY BHUIJISAJII TEPMIHOJIOTIIO Ta CIIELIaIbHY JEKCUKY 1
BU3HAIOYM TETEPOreHHUM XapakTep KOHCTUTYEHTIB ocTaHHboi, 3.I. Komapoa
MPOTIOHYE TaKy CTpaTU(IKAIiiHy CTPYKTYpPY CIEHiabHO1 JEKCUKH (TePMIHOJIOTIT),
sKa Ha BHUIIOMY ma0ii nependadae nudepeHiiamito TepMiHOIOTiT Ha JBa OCHOBHUX

pPO3psAN: HOPMATUBHY TEPMIHOJIOTIIO Ta HEHOPMATUBHY TepMiHOJori0. HopmarruBHa
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tepminoiioris, 3a 3.1. KomapoBoro, — 11e cucteMa TepMiHIB NMEBHOI raixy3i 3HaHHS,
TOOTO TEPMIHOJIOTISEI Yy BY3bKOMY, TPaauIIMHOMY pO3YMiHHI IIOTO CJIOBA.
CkilaqHUKaMd HEHOPMATHUBHOI TEpPMIHOJOTII € TEepMIHOiau, MpodecioHaTizMu
(npodeciifHi >kaproHi3Mu) Ta I1HAMUBIAYadbHO-0Opa3Hi BHUCIOBU. OKpeMuil po3psa
CHeIaJIbHOT JIeKCHKH, M0 mepedyBae IMo3a MeXaMu TEpPMIHOJOrI], CTaHOBUTH
HoMeHkiatypa [106, c. 155].

JlopeuHo 3ayBakKUTH, 1110 HOpPMAaTUBHA TEPMIHOJIOT1S Y TAKOMY PaKypci — i€ He
MPOCTO CYKYMHICTh (CHUCOK) TEPMIHIB, a CEMIOJIOTIYHA CHUCTEMA, TOOTO BUPAXKEHHS
MEBHOI CUCTEMH IOHSTH, 1110 B CBOIO UEPry BiJOMBa€ MEBHUN HAYKOBHM CBITOIJISI
[42, c. 15].

biblIicTh TEpMIHO3HABIIIB BBAXKA€, IO TEPMIHU Ta MNPO(ECIOHATIZMH CIIiJ
PO3PI3HATH Ha IIJICTaBl TOrO, HI0 TEpIIl € IIIKOM O(MIMIMHUMU HOMIHALISIMU
HAayKOBUX IOHATH 1 MAIOTh YIOPSAKOBAHWN Ta HOPMATUBHHUI XapakTep, APYyTi — IIe
HamBOQIMIMHI JIGKCUYHI OJWHUIN, II03HAYCHI HEHOPMATUBHICTIO B)KMBaHHS,
CTHWJIICTUYHUM MAapKyBaHHSM (PO3MOBHMM XapaKTepOM) Ta HAsBHICTIO €MOIIiHO-
excripecuBHOTO 3abapBieHHs [181; 92; 238]. 3. I. KomapoBa TakoX HaroJiomnrye Ha
TOMY, 110 TEPMIHM TOPIBHSHO 13 MpoQecioHaTi3MaMU XapaKTePU3YIOThCS OLIbII
BUPQXEHUMHU CHCTEMHUMHU 3B ’S3KaMH, € OUIbII aOCTPaKTHUMHU OJIMHHULISIMH,
MPU3HAYEHUMH ISl BUPKCHHS Yy TEpIITy 4depry 0a30BUX TMOHATh W YTBOPCHHS Ha
iXHPOMY TPYHTI HOBHX; B OCHOBY HOMIHAIII1 y TEPMIHIB MMOKJIAJIEHO TOJJOBHUM YHHOM
rIMOOKI 1 cyTTeBI 03Haku moHsTTs [104, c. 17].

[Tpodeciitni xapronizmu [22; 104] (Tepminu-xapronizmu [181]) 3Budaitno He
BUOKPEMJIIOIOTBCSL  JOCIITHUKAMU B OKpPEMY HOMIHAaTUBHY TpyMy CIHelialbHOI
JIEKCUKH, BOHU PO3IJISIIAIOTHCS SIK MApTiHAIbHI €I€EMEHTH NMPOQEeCciiHOl JIEKCUKH, 110
3HaYHO BIAXWISIOTBCS BIJ Yy3yCy 1 XapakTepusylTbCcid TIpyOUM eMOLIMHUM
3a0apBJICHHSM Ta OOMEXEHUM KOJIOM BXKUBAHHSI.

YTiM, HaBITh TI, XTO BBaXXa€ JOIIILHOI JAU(EPEHINAI0 TEPMIHIB Ta
npodecioHali3MiB, HaroJomyIOTh HA TOMY, IO YITKO OKPECICHOI MEXl MK HUMHU

HEMae, BOHAa MOOUIbHA 1 YMOBHA, OCKUIBKM MDK YKa3aHUMHU JBOMa IlIapaMH
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CIeliaJIbHOI JICKCUKH 1CHYE TOCTIHHUM B3aeMooOMIiH [92, c. 11]: mpodecionanizm,
SKUW HEe Mae KOAU(DIKOBAHOTO TepMiHA-€KBIBAJICHTA, 3aBX/IM MPETCHIYE Ha Te, 100
3afHATU HOTO «3HAYCHHEBY HIILY)» 1 CTATH BJIACHE TEPMIHOM.

Ha nymky Oarathox miHrBicTiB [92; 212; 224; 105; 238; 129; 60 Ta iH.], mporec
TepMiHoJorizamii mpodecioHani3mMiB (y By3bKOMY PO3YMIiHHI) Ta 3arajJbHOMOBHHUX
CIIB € TpUBAIMUM, a, OTXKE€, CIPUYMHSAE TMOSBY 3HAYHOI KIJIBKOCTI MPOMDKHHX
OIMHUIL: HamiBTepMiHiB [238, ¢. 84], Tepminoinais [224; 106], kBasitepmini [130],
nepearepMiniB [59; 130] Tomro.

TepmiHoinamMu Ha3WBaIOTh CHEIlaIbHI JIEKCEMH, 10 BUKOPUCTOBYIOTHCS IS
HallMEHYBaHHsSI HEJOCTaTHbO cTamuxX (C(HOpMOBaHMX) MOHATh, SKI HE 3HAWIUIM
OJIHO3HAYHOTO TJIyMadeHHs cepesl (axiBIliB, a OT)KE, HE MalOTh YITKO OKPECIECHUX
MexX 1 3aranbHONpuiHATHX nedinimii [106, c. 19].

[lepenTtepMinu — 1€ CreliaibHI JEKCEMHU, IO BXKUBAIOTHCSA SK TEPMIHU IS
Ha3MBaHHS LUIKOM CQOPMOBAHUX TMOHSATh, MPOTE€ HE BIANOBIAAIOTH OCHOBHUM
BHUMOTaM, 110 BUCYBAIOThCA 10 TepMiHa [99, c. 47]. Jlo mepenTepmiHiB 3apaxoBYIOTh:
a) ONKCOBI 3BOPOTH — OaraTOKOMIOHEHTHI HOMIHATHUBHI CJIOBOCIOJYYEHHS, IO
YMOKJIUBIIOIOTh 13 JIOCTAaTHHOIO TOYHICTIO OMNMHUCATH CYTHICTh TMOHSTTS, MPOTE
cynepeyaTb YMOBaM KOPOTKOCTI TepMiHa; ©) CypsiiHI  CJIOBOCIOIYYEHHS;
B) CIIOJIYUYEHHSI 13 MapTULUIMIAIIBHUMH 3BOPOTaMU. BIIMIHHUMU pUcamMu L€l Tpynu
CHeIlaJbHOI JEKCUKH € TUMYACOBUH XapakTep, HECTIMKICTb (OpMU, HEBUKOHAHHS
BUMOI KOPOTKOCTI Ta 3arajJbHONPUHUHATHOCTI, (JIOCUTh YacTO) CTHJIICTHYHA
MapKOBaHICTb.

VY OIp1IOCTI BUNIAAKIB MEPENTEPMIHU 13 YACOM MOCTYNAIOTHhCSI HOPMATUBHUM
TepMiHaM. OJHaK SKIIO NPOLEC Takoi CYOCTUTYIi 3aTATYEThCSA, MEpPEATEPMIHU
3aKPIIUTIOIOTHCS y CHEIlialbHIN JIeKCcHIll, Ha0yBalouu CTIMKOTO XapakTepy, 1 CTaloTh
kBazirepminamu [130].

Ha nymky C.B.I'punpoBa, TepmiHOinM, MepeaTEepMIHU Ta KBa3iTEPMIiHHU,
Oe3repevyHo, TOBUHHI BKIIOYATHCS [0 TEPMIHOJOTIYHUX CJIOBHUKIB TIOpST 13

TePMIHAMHU, OCKUIbKH € €JMHUMM HOMIHAI[IIMHU BIAMOBIAHUX (axoBUX MOHATH. Lle
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O3Hayae, 110 3BUYAHHO HEMae HEOOX1JHOCTI B IXHbOMY BIJOKpPEMJIEHHI BiJ BJIACHE
TepMiHiB [99, c. 53].

VYpaxoBytoun  BIACYTHICTH  YHI(IKOBaHHX  KpPUTEPIiB  PO3MEKYyBaHHS
BUIIIEBKA3aHUX TPYI CHEMiaibHOI JeKcuku, mu, yciia 3a 3.1. Komaposoro [106],
OyZeMO BHKOPMCTOBYBAaTH TEPMIH «TEPMIHOII» SK 3arajbHy Ha3BYy YCIX JIEKCHKO-
HOMIHATUBHUX TPYI CIIEHIIBHOT JICKCUKH 13 MIEPEXITHUM CTaTyCOM.

Cnipg 3a3HauMTH, WO 3 OINISAAY HAa Te, IO BHILIEHABEICHAa KOHIICTIIIIS
3.I1. KomapoBoi [106] BuOymoBye CTpyHKY i€papXidyHy CTPYKTypy CIHEHiadbHOI
JIEKCHUKH 1 TTOCJIIJIOBHO BPAaXOBYy€e CHENU(DIKY BCIX JIEKCUKO-HOMIHATUBHUX TPYII CIIB,
0 oOCIyroBYIOTh MEBHY cdepy crheriaabHOi KOMYHIKallii, BOHa BHUIAEThCS HaM
HalOUIbII TNPUIHATHOK. TepMiH TEpMIHOJOTIYHA OJIMHULA Yy Hamiid poOoTi
B)KUBAETHCSA Ha TMO3HAYEHHA OyAb-fKOI MOBHOI OJHMHHIN 13 TEPMIHOJIOTIYHUM
cTaTycoM (y LIMPOKOMY PO3YMIHHI): TEpMIHA, TEPMIHOIAA, TPOPECIOHANIZMY TOLIO.

BuB4aroun KOHCTUTYIOIOYl O3HAKM TepMiHa Ta cHenudiky Horo QyHKIIHHOT
IPUPOJIU K MOBHOI OJMHMII, OUTHIIICTh TepMiHO3HaBIIB, Hampukiaa, O.C. benas,
T.b. bunuus, T.C. Korotkona, T.b. Kproukosa, K.A. JIeBkOBCBHKa,
[.B. ManunoBcrka, M.M. Hikomaes, T.I. Ilanpko, A.Jl. Xarotia, P.C. Ilaronosa ta
Oararo iHmmx HaykoBIiB [119; 205; 224; 100; 128; 14; 146; 135; 20; 227 Ta in.]
OOTPUMYIOTBCS JTyMKH TMpPO ICHYBAaHHS CYTT€BOI BIJIMIHHOCTI MIXK HayKOBO-

TEXHIYHIYHOIO TEPMIHOJIOTIEI0 Ta TEPMIHOM 1 TEPMIHOJIOTIEIO 3 POOOTOTEXHIKH.

1.2.3. TIOHATTS CHCTEMHOCTI Ta TEPMIHOCHMCTEMH JIEKCUKHU. YTIPOIOBXK
OCTaHHIX JECATWJITh B Haylll yce Ouibllie HaOyBalOTh MOIIMPEHHS CHUCTEMHI
JIOCITIKEHHS.

3 ¢inmocodchkoi TOYKH 30py, CHCTEMHHH MIAXiJ € YaCTUHOI 3arajbHOTO
METOy TMI3HaHHS MAaTeplaliCTUYHOI JIaIeKTUKH, SIKa «€ HAyKOI MpO 3arajibHU
3B’SI30K,  B3a€EMO3QAJIICKHOCTI Ta  B3a€EMOOOYMOBJIICHOCTI  MPEAMETIB,  SIBUII]
MaTepianpHOro cBiTy. lle m03BoNile MOCHITHUKY MIAIATH 10 JOCTIIKYBaHOTO

00’€KTa, SK 0 BU3HAYECHOI JIAHKM B HECKIHUCHHOMY JIaHIIO31 3arajbHOTO 3B’SI3KY,
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BUBUMUTH BIJHOIIEHHS ULBOrO TNpeIMeTa A0 IHIIMX NPEeIMETIB, BHSIBUTH HOro
3aJICKHICTD BiJl HUX 1 THM CAMHM 3PO3YMITH HOTr0 CyTHICTBY [7, ¢. 25].

[TpuHIIMTIN Ta METOU CHCTEMHHX JIOCIIKEHB JIOBOJII aKTUBHO MPOHUKAIOTH Y
Bc1 cepr HayKoBOi1 JisiibHOCTI. Lle mpupoaHiil mporiec, 60 B Hallll JIHI ’OJIHA Tally3b
HAyKd HE MOXKe OO0iiTHCs 0e3 CHUCTEeMHHX YSBICHb SK 3arajibHOTO, TaK 1
CHEIIaJbHOTO  TMOPSAKY. 3a  CBOEK  MPUPOJOID  CHUCTEMHMH  MAXiJ €
MDKIUCIUTUTIHAPHUM, 3arallbHOHAYKOBUM.

JlocniKEHHST TOrO Yd 1HIIOTO 00’€KTa SIK CUCTEMH, Iiependadyae oro po3risa
y BChOMY pI3HOMAHITTI BHYTPIIIHIX BJIACTUBOCTEH, 3B’SI3KIB 1 BIAHOIIEHB, SK
BHUSIBJICHMX, TaK 1 II¢ HE BHUSABJICHHWX; a TAKOXX HOTO PO3TJSLA B CEpeauHI TEBHOI
CUCTEMH, 4YacTUHOW skoi BiH €. JI.M. I'Bimmani BBaxae, MO «cCHeU(DIUHUM
3aBAaHHSIM CHUCTEMHOTO TIJIXOJy € BHUPAXEHHS MPHUHIUIIB, MOHATH 1 METOJIB
CUCTEMHHX JOCJI/DKEHb Ha PiBHI 3araJlbHOHaAyKOBOi Mertojosorii» [45, ¢. 12]. Ha
nymky B.I'. AdanackeBa, «CUCTEMHUI MiX1Jl B Cy4aCHOMY BUTJIS[I, SIK HIMIO 1HIIE,
JO3BOJIIE OpPraHIYHO 3’€IHATH aHalli3 1 CHUHTE3, SKICHMA 1 KUIbKICHUM METOIu
TOCIIKEHHS, M0 BiKPUBA€E IMIMPOKY JOPOTY IS 3aCTOCYBAaHHSI €BPUCTUYHHX Ta
JIOTIKO-MAaTeMAaTUYHUX METOJIIB, a TAKOXK CYy4aCHUX EJIEKTPOHHO-OOJIIKOBUX 3aCO0iB.
Buctynaroun Habarato OUIBIIMM, HIXK TPOCTO MPEAMETHUH 3acid AOCTIIKEHHS,
CUCTEMHUU MiAX1]1 SABJISE COOOI0 MEpPEexXiJ Mi3HAHHS B1J OKPEMOTO JI0 3arajibHOTO, Bl
OJIHO3HAYHOTO /10 0araro3HayHOTO, B aOCTPAKTHOTO JI0 KOHKPETHOTO, BiJl
OJIHOMIPHOTO JI0 TOJIIMIPHOTO, Bij JIiHIHHOrO 10 HediHiiHoro 1 T.1.» [10, C. 27-28].

Crenugika CUCTEMHOTO MIAXOYy MOJSITrae B TOMY, IO BiH HalpaBJICHUH Ha
BUBYEHHS 00’€KTa B IIJIOMY Ta y B3a€MOBIIHOIIICHH] MOTO €JIEMEHTIB; Ha BUSBIICHHS
3aKOHOMIPHHUX 3B’SI3KIB MK €JIEMEHTaMHU, SIK1 CKJIaJal0Th CUCTEMY; Ha OMKUC 00’ €KTa
caMe B TOMY acCIeKTi, B SIKOMY BiH mpejcTaBisie cucremy [13, C. 48-49].

Jlo yucna OCHOBHHMX 3aBJIaHb CHCTEMHOTO MiAXOMIy HalleXaTh: PO3POOICHHS
KOHIICTITYaJIbHUX — 3MICTOBHHX 1 (pOpManbHUX 3aCc0O0IB YSABICHHS JTOCIHIIKYBaHUX
00’€KTIB SIK CHCTEM; MOOYJOBa y3araJIbHCHHX MOJEJEeH CHCTEM 1 MOJeNed Pi3HHUX

KJaciB 1 BIJIACTUBOCTEH CHCTEM, BKJIIOYAIOYHM MOJENl JUHAMIKH CHCTEM: iX
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IIJIECTIPSIMOBAHOT TOBEIHKH, 1X PO3BUTKY, 1€papXxidyHOi TOOYI0BH, IMPOIIECIB
KEepyBaHHS B cHCTeMax 1 T.J.; BAKOPUCTaHHS METOJOJIOTITYHUX OCHOB P13HOMAaHITHUX
teopii [13, c. 42].

CucteMHMI MiAX1J AO3BOJIIE BOJHOYAC PO3MVIIHYTH TOM camMuil 00’€KT 3
PI3HHUX TOUYOK 30pYy, PO3AUISIOUM MOro Ha OJIOKM CYTTEBUM JUIsl TOTO YH IHIIOTO
aCIEKTy YHHOM.

OCHOBHUMU MOHSATTSMH 32 CUCTEMHOIO MIAXOAY € «CUCTEMa» Ta «CTPYKTYypay
(muB. Tabn. 1.1). IloHATTS «cucTeMa» 3piJiKa MIAMIHAETHCSA MOHATTAM «CTPYKTYpay,
Ta oOOuIBAa TEPMIHM BHUKOPUCTOBYIOTHCA SIK CHHOHIMH. Y 1bOMY BHUIAJKY
MIJKPECTIOETHCA, M0 a00 CTPYKTYPHICTH € OHTOJOTIYHOIO BJIACTUBICTIO 00’€KTa 1
TOMy BifoOpaxae oro aiiicHMil cTaTyc; ado cucTema JaHa B caMOMy OO’ €KTl Ta
CIpaBa HAayKd — BCTAHOBUTH ii. 3 I1HIIOro OOKy, MiJl CHUCTEMOIO PO3YMIIOTh
CYKYITHICTh @OCTPAKTHUX €JIEMEHTIB, TTOB’A3aHUX MK COOOI0 YUCTUMM BITHOCHHAMH,
a CTPYKTYpY — K CXEMY JJIs TOTO, 1100 MOJermuTH Kiacudikaliito Marepiany [263,
c. 4].

[Tpu 11bOMY OTOTOXKHEHHSI ITUX TOHATH MPUBOJIUTH O BUKOPHUCTAHHS TEPMIHIB
«CHCTEMa» 1 «CTPYKTypa» sk cHHOHIMIB. A.l. YiiloMOB mopiBHIOE iX BXHBaHHS B
HayKoBiit MoBi [219, C. 43-44].

YMOBHO MOHSTTSA «CUCTEMa» Ta «CTPYKTYpPa» MOXKHA PO3AUTATH TAKUM YHHOM:

Tabnuys 1.1.

KoOHTEeHT NOHATH «CHCTEMAa» Ta «CTPYKTYpPa»

Cucrema Crpykrypa

EnemeHTH, 1X BJACTUBOCTI Ta BIIHOCHHU | BITHOCHHHM MK €JI€eMEHTaAaMHM CHCTEMH,

TOOTO cnocid ii yTBOpeHHs

Icaye crpoba moaily MOHATH «CHCTEMa» Ta «CTPYKTypay, sika OyIyeThCs Ha
pPO3MEXYyBaHHI TOHSATh 3B’SI3KYy 1 BIJHOIIEHHSA. Y I[bOMY IIIaHl 3B SI3KH

NPEICTaBIAIOTECS, SIK aTpUOYTH CHUCTEMHU, a BIJHOCUHU — K aTpUOyTH CTPYKTypHU

[248, ¢.16].
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Opnum 13 3aco0iB qudepeHIiialii CUCTEeMH 1 CTPYKTYpHU € cripo0a pO3TsHYTH
iX CIIBBIIHOINIEHHS, SK CIIBBIOHOIIEHHS IUJIoro Ta 4YacThH. HalOiiabie
PO3MOBCIOKEHOI0 B I[bOMY BHITQJIKy € KOHIENIliSA, y SAKIA TOHATTS «CHCTEMay
PO3IUISIHYTO SIK HAWBHUILE IO CIHIBBIJHOIICHHIO IIOAO TMOHATTA «CTPYKTypa». Taky
IYMKY BUCJOBIIOIOTH (pinnocodu, axi sik: [.B. bnayGepr, E.I'. FOnin Ta iH.

BuB4aroun TEepMIHOJIOTIYHY JIEKCUKY 3 POOOTOTEXHIKH, MU JOTPUMYEMOCH
HaWOIIBII 3araJiIbHOTO I/ Yac PO3Mi3HABaHHS BIAMIHHOCTEH ITMX JBOX TEPMIHIB
MOHATTS CUCTEMU. MU pO3yMieMO 1i, SIK BHYTPIIIHBO OPIaHi30BaHy CYKYIHICTb
B3a€MOIIOB ’SI3aHUX 1 B3a€EMOOOYMOBJICHMX €JIEMEHTIB, a CTPYKTYpy — SIK CXEMY
BIZIHOCMH MDK €JE€MEHTaMH CHUCTE€MH, 1X BHYTPIIIHbOI opraHizamii. Tak, y
MOAAJBIIOMY aHadi3l, il CTPYKTYpOIO TEPMIHOJOTI 3 PpOOOTOTEXHIKH, MU
PO3yMIEMO 3B’SI3KH 11 €JIEMEHTIB SIK B TapaJUTMaTUYHOMY, TaK 1 B CHHTarMaTUYHOMY
1 CEMaHTUYHOMY IUTaHAaX.

VY Ham yac 3araJbHONPUUHSITHM € PO3YMIHHS MOBH SIK CUCTEMH, 10 00’ €HYE
B3a€MOIIOB s13aH1 MiICUCTEMH, KOXKHA 3 IKUX MOXKE OyTH PO3TJISIHYyTa, Y CBOIO 4Yepry,
SK CHCTeMa Ta XapaKTEPHU3YEThCA CBOIMHU €JEMEHTAMH 1 MeEpexker 3B’S3KIB 1
BimHOCHH. [le nae mijcTaBy po3riisiHyTH MOBY SIK CUCTEMY CHUCTEM.

Ha nymxy B.M. ConHieBa, «CyTT€Ba CXOXKICTh JEAKHX METOJOJIOTIYHUX
mpo0JieM MOBO3HABCTBAa 1 CUCTEMHOIO MIAXOJY 3YMOBJICHA Ti€0 OOCTABUHOIO, 110
JIHTBICTUYHI O0’€KTH Ta, HacamIepea, camMa MoOBa, OC3YMOBHO, € CHCTEMHUMU
yrBopeHHsiMuy» [204, c.14].

Moga, sik cucTeMa, Ma€ peasbHUI O30T Ha €IEMEHTH, SIK1 YTBOPIOIOTH 1i Ha
pi3HMX pIBHAX. TakMMU, HAMOLIBII 3aralIbHUMH, BOKJIMBUMH «EJIEMEHTaM1» MOBHOT
cucteMu € (hOHETHKaA, JICKCUKA, CIOBOTBIp, Mopdororis, cunaTakcuc [17, C.90-110].
KosxHa 3 HUX sBJISIE COOOI0 CHUCTEMY, SIKA XapaKTEPHU3YEThCS BIACHOIO CyOCTaHIIIEI0
(MeBHUM YHHOM OPraHi30BaHOIO MATEPIEI0 Ta KOHKPETHOIO CXEMOIO B3a€EMO3B’SI3KIB),
CTPYKTYyporo. B3aemois nux «eneMeHTiB» Mik co0oro oueBuaHa. [Ipu mepexomi Ha
OlTbII HHU3BKUN PIBEHb PO3MOAUICHHS MOBHOI CHUCTEMH, €JIE€MEHTaMH TaKoro

PO3IOIJIEHHS, BXX€ CTalTh CKJIaJOBI YacTMHM LMX IJCHCTEM: TIpaMaTH4HI,
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CJIOBOTBOpYI KaTeropii, JIGKCHYHI Tpyru, MOpPdOJOriuHi Kiacu 1 T.4. ['paHMYHHM
pIBHEM TOJUTY CTa€ 30KpeMa MOBHa OJUHHMIIA (poHEMa, MOpdeMa, CIIOBO, PEUCHHS).
TakuMm 4MHOM, MOKHA TOBOPUTH PO CUCTEMHY OpraHizalito (GoHeTuku, Mopdoorii,
JIEKCUKH, CIIOBOTBOPY, CHHTAKCHCY.

CucremMHe TOCHIKEHHSI IEKCUKH — OJTHE 3 HaaKTyalbHIIINX TUTaHb CY4acHOT
JUHTBICTUKHU. PO3IMIMPEHHI0O CHUCTEeMHHMX MAOCTIIKEHb JIEKCUKHU CIIpHUS€E, 30KpeEMa,
HEOOX1IHICTh OOTPYHTYBaHHS 3aKOHOMIPHOCTEH (YHKI[IOHYBAaHHS JICKCUYHUX
OJIMHUIIb Y MOBI, yBara J0 CEMIOTUYHUX aCMEKTiB JEKCUYHOI HOMIHAIIII.

[IpoGnema BUBYEHHS CHUCTEMHOI Oprasizaiii JEeKCHKH, SKa CTOITh Mepes
Cy4YacCHUM MOBO3HABCTBOM, 3HAMIILIa CBOE BiJOOpa)KEHHS IIiJI 4ac JOCIHIIKCHHS
PI3HHX  JICKCHYHUX CHCTEMHHX YyIPYNOBaHb: JICKCUKO-CEMAaHTUYHUX  TPYII,
TEMaTUYHUX TPYI, CHHOHIMIYHUX PSJIIB, CEMAaHTHUYHUX TOMIB. JloCiiIKeHHs
CHUCTEMHUX BITHOCHH YCEpPEINHI OKPEMUX TEMATHYHUX 1 JJICKCUKO-CEMAaHTHUYHUX TPYII
€ aKTyaJIbHUM Y 3B’SI3KY 31 CKJIQJIHICTIO 1X BUBYEHHS B YChOMY CJIOBHUKOBOMY CKJIaJi.

Pi3Horamy3eBi TEpMIHOJOTIYHI CUCTEMH, BHACHIIOK TICHOTO 3B’SI3KY 3 KUTTIM
CYCHIJIbCTBA, PO3BUTKOM MAaTEpIaIbHOTO BUPOOHUIITBA, SIBJISIIOTH COOOI0 HANHOLIBII
JTUHAMIYHY YaCTHUHY CIIOBHUKOBOTO CKJIaJly MOBH.

CporoaHi Hemae JIHTBICTA, SIKUM HE MOTOAUBCS O 3 mepeBaraMyd CUCTEMHOTO
BUBYCHHS MOBU. BUMOTH CHCTEMHOTO MiAXOAY 10 BUBYCHHS JIEKCHYHOTO CKIIATy
MOXKHA 3HAWTH B Mpalsgx 0araTh0X JIIHTBICTIB.

CnoBa moTpiOHI s B3a€EMOPO3YMIHHSI YJIEHIB TMEBHOIO KOJEKTUBY. BoHu
CKJIQJIAIOTh €JIMHY CKJIAHY TKaHUHY, €NHY CHCTEMY, SKa, Ha JKallb, OyBa€e 3BUYAITHO
Jy’Ke MOoraHo BigoOpakeHa, a TO 1 30BCIM HE B1I0Opa)kK€Ha B CyYaCHUX CJIOBHHKaX.
Ha nymxy ®epamnanma ne Cocciopa, «MOBa € CHCTEMa, fKa BOJIOJIE JESIKOIO
CaMOCTIHHICTIO III0JI0 PEalbHOCTI, Pe3yJbTaTOM sIKOi BOHa ciayxuth» [220, c. 52].
Tomy msis MOCIIPKEHHsS BHYTPIIIHIX B3a€EMOBITHOCHH 1 3B’SI3KIB MiX €JI€MEHTaMHU
MOBU MOJKHA PO3IIHYTH 11 SIK JAEAKY CUCTEMY, CTPYKTYpPY SKOI YTBOPIOHTH

BIJTHOCVMHHU MK €JI€EMEHTAMMU.
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Ha cuctemMHICTh CTOBHUKOBOTO CKJIaAy 3BepTae yBary i [Ipasbka JmiHrBicTUYHA
mkona. CrpaBfi, JIGKCMKAa € HE MPOCTO 130JbOBAaHMMHU CJIOBAMH, a CKJIAIHOIO
CUCTEMOIO CJIIB, SIK1 TaK YM 1HAKIIIE OB’ I3aH1 MI>K COOOI0 Ta MPOTHCTABIISIIOTHCS OHE
omHoMy [111]. ¥V cyuacHiil JIHTBICTUYHIM HAyIll pO3yMiHHS MOBHOI CHCTEMH «SK
IHCTPYMEHTY IyMKH 1 KOMYHIKaIii» OyayeThCsl Ha 3HaHHI BOKJIMBOCTI €JIEMEHTIB 1
CTPYKTYpPH, B3aEMHA 0OYMOBJICHICTb SIKMX, HE MOXKe OyTH 3p03yMisia 0€3 BU3HAUCHHS
byHKIIIT cUcTeMU.

O1IHIOIYH CUTYAIIiI0, SIKa CKJajack B MeTO1010r1i JiHrBicTuKH, ®.M. bepesin
1 B.H.TonoBin migkpecniooTsh: «Temep cuCTeMHMI MiAXi CTa€ MTPUHIIUIIOM
BHUBUYCHHS MOBH. ...MoOJKHa CIIO/IIBaTHCh HA T€, 1[0 3 POKaMH BCE MEHII 1 MeHII Oy/ie
3 ABJIATHCS pOOIT, BAKOHAHUX B MPOTUPIUYL 3 TyXOM 1 3MICTOM CHCTEMHOTO IMIIXO1Y»
[17, c. 104].

He 3Baxaroun Ha IHTCHCHMBHE BHUBYCHHS JICKCHKH SIK CHCTEMH YU CYKYITHOCTI
CUCTEM, OUIBIIICTh il MUTaHb BCE MIe MOTPEOYIOTh YTOYHEHHS Ta JETaJIbHOTO
MOTJMOJICHOTO JOCHipKeHHs. HeBupimieHoto a0 KiHIS MPOOJIEMOI0 3aTHINAETHCS
npo0byieMa CUCTEMHOTO BUBUEHHS JICKCHKU HAYKOBO-TEXHIYHOI JITepaTypH.

Tepmin, Ha BiAMIHY BIJ HETEpMIHY, 3aBXIU € CKJIQJHUKOM TIE€BHOI
TEPMIHOCUCTEMH; BIH MOB’SI3aHUI BHYTPIIIHIMU BIJHOCUHAMM 3 1HIIMMHU TEPMIHAMHU
— HallMEHYBaHHSMHM TOHSATh IEBHOI HAyKu. TepMiH ICHY€ IOTH, IOKH ICHYE
TEPMIHOJIOTIYHA CHCTEMa, €JIEMEHTOM sIKO1 BiH €. [CHyBaHHS TepMiHa SIK JEKCUYHOT
OJIMHUIII € AOCOJIFOTHUM, a K TePMiHA — BIJTHOCHHUM.

Tepminocucrema Oyab-sKoi ramysi, sk 3a3Hadae O.J[. ['puin, 3aBxau MiCTUTh
TEPMIHOJIOT1YHI OHSTTSI, SIKI PIBHOIO MIPOIO MOKYTh CTOCYBaTHUCS i 1HIIMX raiy3ei,
3aiiMaloyu MapriHajbHy MO3MIII0 B OKPEMO B3sTIM TepMiHocucTeMi [63, c. 348]. Lle
CBIIYUTH MPO Te, IO Yy KOHKPETHOrO TepMiHA € CeMaHTU4He Toje (Aapo i
nepudepis), ki JalOTh 3MOTYy CIIBBIIHOCHUTH 0arato3Ha4HiCTh OJHOTO MW TOTO K
TEepMiHa B MEXaX TEPMIHOJOTIT 3 HOTO OJTHO3HAYHICTIO Y CKJIJ[l TEPMIHOCUCTEMHU.

Ha nymky C.I. PoTko, TepmiHOMOTiA € TOHATTAM 3HAYHO UIMPLINM, HIXK

TepMiHOCHTEMA. TepMIHOJIOTIS — 1€ YaCTUHA JIEKCUYHOTO CKJIaJy KOHKPETHOI MOBH,
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sKa (OPMYETHCSI CTUXIMHO 1 MICTUTh TEPMIHOJIOTTYHI OJMHUII BCIX THITIB: Taly3€Bl
TEPMIHM, HOMEHKJIATypHI 3HAKH, TEPMINMOHIMH, MPOdeCciOHATI3MU 1 TEPMIHOIIH.
TepMiHocucTeMa € TOBHOI[HHOIO OKPEMOIO CHCTEMOI0 B  TEPMIHOJIOTI,
BUOKPEMJICHHSI AKO1 MOTpeOdye AeTaibHOTO (PaxoBOro MIAXO0AYy B KOXKHIN BY3bKIM
ramy3i. Kpim Toro, omgni ¥ Ti X TEpMIHM MOXYTh OyTH OaraTo3Ha4yHMMH B MeEXax
TEPMIHOJIOTIT (SK YACTHHHU JICKCHYHOTO CKJIaJy MOBH) Ta OJHO3HAYHMMHU B MEXKax
OJIHI€T TEpMIHOCUCTEMH, 1110 BiJAIOBiIa€e BiacHe Tepminy [189, c. 198].

OTxe, TepMIH MOKE ICHYBATH JIMIIE SIK €IEMEHT OKPEMOi TEPMIHOCUCTEMHU, M1
KO0 PO3YMIIOTh BIOPSJIKOBaHY CYKYITHICTh CIEIIaJbHUX HOMIHATUBHUX OJWHHUIIb,
10 aJIEKBATHO BIATBOPIOIOTH CUCTEMY MOHSATH TEOPIi; 110 OMUCYE MEBHY cPepy 3HAHD
Ta MiSUTLHOCTI JiroauHM [67, €. 11].

CyuacHa TepMmiHOcHCTEMa 3 POOOTOTEXHIKM € CKJIaJHUKOM (paxoBOI MOBHU
pOOOTOTEXHIKM Ta BHYTPIIIHBO OPraHI30BAHOIO CYKYIHICTIO B3a€MOIIOB’S3aHUX 1
B3a€EMOOOYMOBJICHUX OJIMHUIlb, CcHenu@ika SKUX BHUABISIETbCS B 1X CTPYKTYpPHO-
CEMaHTHUYHIN opraHizamii Ta crnocobax TBOpeHHs. Sk JuHaAMiYyHA YacTHUHA
CIIOBHMKOBOTO CKIJIaJy 3arajbHOJITEpaTypHOI Ta OJHOYAcHO (PaxoBoi MOBH,
TEpMIHOCHCTEMA POOOTOTEXHIKM  BIAMOBIZAE CYYaCHOMY  PIBHIO  PO3BHUTKY
cycnisberBa. lLle 3ymoOBIIOE HasBHICTH y 11 CKIaal npodecioHani3miB, SKi,
nepedyBaoun Ha mnepudepii cucTeMd MOBU Ta Oyaydd OOMEKEHHMH Y CBOEMY
(GyHKIIOHYBaHHI, HE MalOTh YITKOTO, OJHO3HAYHOT'O HAYKOBOTO BHU3HAUCHHS 1 HE
CTaHOBJIATH ITICHOT cuctemu [38, ¢. 36].

Y miif poGoTi miJ TEPMIHOCHCTEMOIO PO3YMIETHCA CYKYIHICTH TEPMIHIB,
MOB’S3aHUX PI3HOTO POJY BIAHOCMHAMHU: JIOTIYHUMH, CEMAaHTUYHHUMH, CIIOBO-

TBOPIOBAJIHUMH Ta 1H.

1.2.4. Jlocain:keHHs1 TepMiHOcHMcTeMH podoToTexHiku. He 3Baxatouu Ha Te,
[0 TEPMIHOJIOTISI 3 pOOOTOTEXHIKM PO3BUBAETHCS BXKE JIaBHO, BOHA BCE XK 3MepedyBae

B MPOIIECi CTAHOBJICHHS Ta MPUBEPHYJA A0 ce0e yBary JeKCUKOorpadiB Ta JIHTBICTIB.
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JlocmipkeHHs 11 B pI3HUX MOBax 31MCHIOETHCS B TaKUX HampsMKax: 1) ckiaagaHHs
CJIOBHUKIB; 2) TEOPETUYHI JOCIIKEHHS; 3) MPUKIAIHI JOCIIIKEHHS.

[lepuri po6oTH 3 MOCHIHKEHHS IMX TEPMIHIB TOB’sA3aHl 3 iX (iKcallieo B
PI3HHX 32 00CSTOM MOKAKYUKAX, CIIOBHUKAX.

Y 1979 poui B CPCP nepmiuM CIOBHUKOM B IIiii raiy3i HayKu i TeXHIKUA OyB
«SIMOHCHKO-POCIMCHKUIT 1 POCIMCHKO-SIMOHCHKHM CIIOBHUK 3 CHCTEMOTEXHIKH Ta
pPOOOTOTEXHIKM» 00CAroM OJU3bKO 2 THCSY JiekcuyHuX onuHunb (IBanosa O.I.,
dinaros O.M., Xaiinosa I.M. [278]).

VYV 1982 poui B HIP Oyno ckiageHo mepiui HIMEIbKO-aHTJI0-POCIMChKUN
CJIOBHMK 3 pOOOTOTEXHIKHA aBTOPCHKUM KOJIEKTUBOM Kadeapu iHo3eMHUX MOB Buioi
TexHiyHOi 1mkomu (M. [lBukay) paszoM 31 croemiajicTaMd 3 PpOOOTOTEXHIKU
«Fachwortschatzsammlung Handhabe und Industrierobotertechnik: Deutsch-
Englisch-Russischy [292]. Ile — cimoBHUK HeBelukoro oocsary (Omm3pko 500
JEKCUYHUX OJUHUIL). Y CIOBHUKY € CHHCKA TEPMIHIB BIJIMOBIIHUX MOB 3
BKa3iBKaMU iX TMOPSIKOBOIO HOMEpA, 3a JOMOMOIOI0 SKOTO MOKHA 3HAWTH 1X
€KBIBJICHTH B 1HIIKX CJIOBHUKAX.

[’ssTMMOBHUN  CIOBHUK 3 1€l TeMaTukud Oylo CKIAJeHO aBTOPCHKUM
KOJIEKTUBOM CIIECLIANIICTIB 3 POOOTOTEXHIKMA Ta BHKJIaAayiB Kadeapu 1HO3EMHUX MOB
Bumoi texniunoi mxonu M. [Bukay (H/IP) 1 m. Kommuue (Yexist) B 1985 por
«Fachwortschatzsammlung Industrierobotertechnik: Deutsch-Englisch-Franzgésisch-
Slowakisch-Russischy [293]. O6csr ciioBHuKa — 6u3bKk0 960 TepMmiHIB. Vi TepMiHA
B HbOMY IIPOHYMEPOBAHO. Y CIIOBHUKY € OKpEeMi CIIMCKU HIMELbKUX, aHTJIHChKUX,
POCIMCHKUX, (PpaHIy3bKHX Ta CJIOBAIIBKMX TEPMIHIB 13 3a3HAUYCHHSM IOPSIAKOBOIO
HOMEpa JIJIsl 3HaXO)KCHHSI €KBIBAJICHTIB B IHIIMX MOBax. Y J0JaTKy € ciucok 200
aHTJNAChKUX abpeBiaTyp, iX TIyMauyeHHS AaHIIIMCHKOIO MOBOIO Ta E€KBIBaJEHTU
HiMe1bKOr. KpiM Toro, HaBoAUTHCA CUCOK 50 OCHOBHHUX TEPMIHIB HIMEIBKOIO Ta
POCICBKMMHM MOBaMH, Ta BH3HAQYCHHS IIOHAThH THMH X MoBaMH. Hampukinii
CloBHHKA € rpadiuHl 300pakeHHs: 1) CUCTEMH KOOpPAMHAT pPyXy pobOoTa;

2) KOHCTPYKIli 3axBaTiB; 3) pyku pobOora; 4)cxemu poOOoTa 3 BIANOBIAHHMHU
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MO3HAYEHHSIMU Ta MOACHEHHSIMU. 31 CIIIB aBTOPIB, CIIOBHUK CTBOPEHHUI Ha MaTtepiai
mpaib KOH(pEpEeHIIIi Ta 1HII0I HAYKOBO-TEXHIYHOI JIITEPATypH 3 POOOTOTEXHIKH.

B 1986 poui 8 CPCP ony6mikyBann «30IMIHUTH HOBUX TEPMIHIBY, K1 CKJIaJaIn
omu3pko 1300 anrmiiicekux TepMminiB [280]. Boun He Oynu 3adikcoBaHi B aHIJIO-
POCIMCHKHX TOJITEXHIYHUX Ta CIEMIAIbHUX CIIOBHHKAX. 3OIIUT CKJIAJAE€THCS 3 JBOX
gacTuH: 1) poOGoToTexHiuHe oOsagHaHHsA (699 JeKCHYHUX OJWHUIIb), KyIu
BKJIFOYAJIach TEPMIHOJIOTIS 3 KOHCTPYKIII 0OJIafiHaHHS; 2) YNpaBiIiHHA poOOTaMu
(805 nekcHyHWX OJMHUIG), J€ PO3MIIIEHI TEpPMiHM 3 KEpIBHHUITBA poOOTaMHU,
pOOOTHU30BAHUMH YCTAaHOBKAMHU, MOJYJISIMH, CHUCTEMaMH; a TaKO0X TEpPMIHH, SKi
BUKOPUCTOBYIOTBCSL JII1  OMHCY pPOOOTH30BAaHMX YCTAHOBOK Ta KOMILIEKCIB
oOnagHaHHsA. KpiM Toro, oOMJBI YaCTUHHU MICTITh OKPEMl1 CHUCKH CKOPOYEHb, a
TaKOX MOKAXYUK TEPMIHIB.

Maiixxe ogHovyacHO 3 «3ommMTamMu HOBUX TepMiHiB» B HJIP 1987 p. Bumano
YOTUPUMOBHHUIN aHTIIO-HIMEIKO-()PaHIy3bKO-POCIMCHKUN CIIOBHUK 3 POOOTOTEXHIKH
obcsirom 7 000 nexcuunux oaunuis «Robotertechnik: English-Deutsch-Franzosisch-
Russisch» (I'.-I. FOnre [296]). Jlo cioOBHHMKa YBIMIIIM TEPMIiHU 3 TaKHX PO3JILIIB
pPOOOTOTEXHIKM: OCHOBU POOOTOTEXHIKH, KOHCTPYKIli, TPUBOAM, YIPABIIHHI
poOoTamu, KiHEMaTHKa, BUKOHABYl MEXaHI3MH, CEHCOpH, IporpamMHe 3a0e3NedeHHs,
MpoTrpaMyBaHHs, 3aCTOCYBaHHSI pOOOTIB Ta MEPCHEKTUBU PO3BUTKY POOOTOTEXHIKHU.
Tepminu po3zramioBaHi B ayipaBITHOMY TMOPSIAKY. Y CIOBHHUKY TaKOX € BKa31BHUKH
HIMEUBKUX, (PPaHIy3bKUX 1 POCIMCHKUX TepMiHiB. HalO1abll MOBHUM JBOMOBHUM
CJIOBHHKOM, SIKMI OXOIUTIOE HE TUIBKU TEPMIHU 3 POOOTOTEXHIKH, & TAKOXK CYMIXKHI 3
Hero chepu, € Bunanuii B 1989 poiii, «AHTIIO-POCIHCHKUN CIIOBHUK 3 POOOTOTEXHIKH,
o6’emom 12 000 TepminiB (ITerpoB O.A., Macnosckuii €.K [284]). Tepminu
po3TaimoBaHi 3a an(aBITHO-THI3AOBOK CHCTeMOIO. HampukiHIN CIOBHHKA IIOJIaHO
CKOPOYEHHS, @ TAKOK MOKAKYMUK TEPMIHIB.

KOpoTKHii TIyMauHMii CIOBHMK aHIJIHCHKMX TepMiHiB M. SI610HOBCHKOTO Ta
JIx. V. Iloyci «Robotic’s termonologie» [295] wicture 530 TepmiHiB 3

TaymMadeHHsAMH. TepMiHu po3TaiioBaHi B aJipaBITHOMY MOPSIKY.
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Jo nexkcukorpadiuHuX poOIT 3 IIi€i TEeMHU MOXKHA TaKOXX 3apaxyBaTH TpHU
CIIUCKH  aHTJIMCBKUX  TepMiHIB-HeosoriamiB  (1986—-1987 p.p.), po3pobieHi
B.I. lllyneBnuem Ta M.II. Tuxomuposoro, [245, C. 21-24, C.21-23, C.21-22] Ta
«MeToan4dHi po3poOKH 1 HaBYAJIbHI 3aBJIaHHS Il YUTAHHS TEKCTIB 3 POOOTOTEXHIKH
Ha aHDMHWCBKIA MoBi» [138]. V cnmckax HaBeneni 152 Tepminm, Ta mMmojgaHi iX
€KBIBAJICHTH pOCIAChKOI0 MOBOI0. Cama po3poOKa MICTUTh «aHTIO-POCIACHKHIMA
an¢aBITHO-YaCTOTHUM CIIMCOK TEPMIHIB 3 pOOOTOTEXHIKU» Ta IMEpeNiK 3aBJaHb IS
po0OOTH 31 CIOBHUKOM Ta 3aBJlaHb 3 MEPEKIaay TEKCTIB 3 I11i€i TeMu. CIHUCOK MICTUTh
6mu3pk0 2000 HAMOUTBIT YACTOTHUX OJTHOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB (3 4aCTOTOIO HE
MeHiie 3) ta 185 0araTOKOMHNOHEHTHUX TEpMiHIB (3 yacToTol0 He MeHie 10).
Cnucok € 4acTHHOI «YacTOTHOIrO aHIJI0-POCIMCHKOIO CIOBHUKA 3 POOOTOTEXHIKH
[245], o6csrom 65TM3bKO 7 THCSY JIEKCUYHUX OJMHUILD.

Pazom 13 nexcukorpadigyHoro poOOTOH0 3 POOOTOTEXHIKH, 3AINCHIOETHCS U
CTaHJapTU3aIlisl TEPMIHIB 1Ii€l Taimy3i Hayku Ta TexHiku. Hampuknan, 8 CPCP B 1983
pori Oynu 3arBepikeHi, a B 1985 porl nmpuiHATI CTaHAAPTH MOAO0 28 OCHOBHHX
TEPMIHIB Ta iX BUBHAYEHb 3 POOOTOTEXHIKH.

MixuapoaHi opranizailii 31 CTaHAAPTIB 3aTBEpAWIM 152 TepMiHM OCHOBHHUX
noHsATh 3 podoroTexHiku [303, C.1-23]. JIo KOXHOro TepMiHa HABOJMTHCS HOTO
KOPOTKE BU3HAYCHHSI.

[TapanensHo 3 (ikcaii€ero Ta CTaHAAPTU3AIIEID TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKH
BEIYyThCS TEPMIHOJOTIUHI JOCHIKEHHS I1€1 TEPMIHOCHUCTEMH, PE3YJIbTaTH SKUX
MIPEICTABIJICHI B CTATTSX, AOMOBIIAX HA PI3HOMAHITHUX KOH(PEPEHITISAX Ta CeMiHapax 3
TaKUX HaIPsIMKIB:

1)  npuHIUOM CKJIaJaHHS YacTOTHOTO CJIOBHUKA TEPMIHIB Ta HAsSBHICTh
YaCTUH PAHTOBUX CIHCKIB TEPMIiHIB 3 pOOOTOTEXHIKH, CTBOPEHUX Ha 0asi pi3HUX 3a
obcsirom BuOipok [242, C. 117-126];

2)  BHMBYCHHS MOXKJIMBOCTCH BHUKOPHCTaHHS YaCTOTHHUX CJOBHHKIB 3
pOOOTOTEXHIKH, SK 0a3u Ui CJIOBHHMKAa B CHCTEMI aBTOMAaTHM30BaHOI MepepoOKH

AHTJIICBKUX TEKCTIB 3 I[&HOI TCMATUKH, 30KpEMad, — VY CHCTEM]1 aBTOMATHYHOT'O
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ingekcyBanHs ta pedepyBanns [242, C. 183-185]. Tak, OyB yBeAcHHI y mam’saTh
MallMHU YaCTOTHUM CJIOBHHUK, BHUKOPUCTAHMM JUIsi BU3HAYEHHS HACHYEHOCTI
TepMIHAMH PI3HUX YaCTUH TEKCTIB TPHOX >KaHPIB HAYKOBO-TEXHIYHOI JITEpaTypH 3
POOOTOTEXHIKH, a TaKOX JUIl BHU3HAYCHHS BIJICTaHI MK BXOJKEHHSM TEPMIiHIB B
TEKCT;

3)  aHami3 CTBOPEHHS TEPMiHIB MEeBHOT TepMiHodorii [242, C. 111-112; 141,
c. 91];

4)  JocCHiKEHHS CHHOHIMIT B IeBHiM TepmiHosiorii [242, C. 111-112];

5)  BCTaHOBJICHHS IMOXOJKCHHS KJIFOYOBUX TEPMIHIB 3 poOOTOTEXHIKH [245];

6)  CHIBBIIHOMICHHS OCOOJMBOCTEW TEPMIHOTBOPCHHS B AaHIJIHMCHKIA Ta
pociiicbkiit MmoBax [143], HiMelbKiil Ta ykpaiHChKil [152; 38].

Take pI3HOMAHITTS TEOPETUYHHX MPOOJIEM, BHUCBITIICHHX B JITEpaTypi,
CBIIUUTHh MPO TE, IO JOCIIKEHHS TEPMIHOCUCTEM 3 POOOTOTEXHIKM 31 chepu
dikcarlii TepMiHIB Bce OUIBII MEPEXOIUTH 10 cepu ixX aHami3y.

Jlo TpUKIagHMX ~JIOCHIKEHb TEPMIHOCUCTEMU POOOTOTEXHIKM MOKHA
3apaxyBaTH CTaTTl Ta JOMOBIiJI, Y AKUX PO3IJSHYTI IPOOIEeMH BIIOOPY JIEKCUYHOTO
MIHIMyMY Ha PI3HHMX eTarnaxXx HaBYaHHS MaWOYTHIX CHEIlaTICTIB 3 POOOTOTEXHIKU
[243]. Ilix yac cTBOpeHHs MOCIOHHWKIB JJIA CTYACHTIB BIAMOBIIHOI CIEIiaTbHOCTI
JIEHHOI Ta 3a04HOi (h)OpMU HaBYaHHs Oyjia BUKOPUCTaHA HAMOUIbIII YaCTOTHA JICKCHUKA

(6a3oBwmii ciioBHUK) [245; 54].

1.2.5. [Ipo6aeMu ¢pyHKUiOHYBAaHHSI TepMiHOCHCTEM. SIKIIO HA paHHIN CcTaii
BHUBUYEHHSI TEPMIHOJOrIT poOOTa JIHIBICTIB 3BOAMIACS N0 (ikcallii, cucremMaru3anii
TEPMIHIB, BIAMpAIIOBAaHHA PEKOMEHJallli 3 HOopMasi3allli TepMIHOJIOrIi, CKIadaHHs
cnoBuukiB [230; 133; 242], To HUHI UEHTP MOCITIIKCHHS IMEPEHECEHO OO0 chepu
(YHKIIOHYBaHHS TEPMIHIB.

MoBo3HaBII1 BCE YacTille 3BePTAIOTHCS 10 MUTaHb, OB’ I3aHUX 3 OMHCOM YMOB
1 ocobmuBoCTe (PYHKIIOHYBaHHS TEpPMiHIB HayKd 1 TEXHIKM B PI3HHX

(GyHKIIIOHATBHO-CTHUILOBUX PI3HOBHJIAX TEKCTIB B CHHXPOHIT Ta JA1aXpoHii.
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IcHyBaHHS TepMiHa Ma€ CEHC TUIBKM B MeXKax IIeBHOI TEPMIHOJIOTIYHOT
CHUCTEeMH (TepMiHOCUCTEMH ). TepMIHOCUCTEMA — YIIOPSIKOBAaHA CYKYITHICTh TEPMIHIB,
0 BUpaXa€ CHUCTEMYy TOHATh TeOpii, fKa OMUCYE JNESIKy CremiaabHy chepy
JIOACHKUX 3HaHb 4d AisutbHOCTI [172, c. 45]. KoxxHa TepMiHOCHCTeMa peajbHa i
00’€KTHBHA, 1ICTOPUYHO (DOPMYETHCS HE3AICKHO BiA JOCTIKyBaHOI Hayku. KokHa
TEPMIHOCUCTEMA MA€E TaKl O3HAKU:

a) TEpMIHOCHUCTEMa € BEJIUKOI YHM MaJOl (3a YHMCENBHICTIO) CYKYITHICTIO
TEPMIHIB, CHIJIBHO BHUKOHYIOUM KOMYHIKAaTUBHO-TEMAaTW4yHE a00 KOMYHIKaTUBHO-
CEMaHTUYHE 3aBJIaHHS;

0) eleMeHTH TepMiHOCUCTeMH MpsiMo (Oe3nmocepenHbo) abo mobidHo (3a
JOTIOMOIOK0  1HIIMX €JEMEHTIB) KOMYHIKATHBHO CIIBBIJHECEHI Ta CTPYKTYPHO
OB’ s13aH1 OJIMH 3 OJIHUM 1 3 CUCTEMOIO B IIJIOMY;

B) HEMa€ JKOJHOIO €JIEMEHTa, SKWM HE BXOAWB OM 10 Ti€i abo 1HIIOT
TEPMIHOCUCTEMH;

r) MEXI MDK TEPMIHOCHCTEMAaMH MOXYTh OyTH OUIbII YITKMMH a00 MEHII
YITKUMH («PO3MUTUMU»), TEPMIHOCUCTEMU MOXYTh HaKJIaJaTHCS OJHA HA OJHY i
YTBOPIOBATH B TAKUX BUIIAJIKaX MEPETHUH TEPMIHOCHUCTEM;

1) TEPMIHOCUCTEMH, SIKI OOCIYrOBYIOTh OKpeMi 1 pi3HI rajy3i BUPOOHUIITBA,
TEXHIKH, HAYKH, YIPABIIHHSA, MOXYTh BUIUISATH MDKIalTy3€BUH TEPMIHOJOTTUHHMA
dboHa, AKUI TaKOX SIBJISIE COOOI0 TEPMIHOCHCTEMY; MIKTaTy3eBUNA TEPMIHOJIOTTUHUN
dboHA MOXE MaTu pi3HY MIpY Yy3arajibHEHHS Tajly3€BUX TEPMIHOCHUCTEM 1 pI3HY
CTYMiHb BIIXOpKEHHS Bix HuX [92, €. 17].

AKTyanpHICTh BUBYEHHSI TEPMIHOCHUCTEM BU3HAYAETHCS B HAIll 4ac 1 MOSIBOIO
HOBUX TEpPMIHIB i1 HOBUX OO’€KTIB JOCIHIKCHHsS, 1 CTAHOBJICHHSM HOBHUX
TEPMIHOCHCTEM.

AHanmi3 (QYHKIIOHYBAaHHS TEPMIiHIB, OCOOJMBOCTEH iX CHHTarMaTUYHHUX
BIJTHOIICHB, SIKI BHHHKAIOTh B TIpolieci (PYHKI[IOHYBaHHS TEPMIHIB, J03BOJISE
BUPIIUTA 0arato TEOPETUYHHX 1 NPAKTUUYHUX MHUTaHb B JIHTBICTHLI 1

TEPMIHO3HABCTBI.
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Ha BaxmuBiCTh HOCHIIKEHHS (DYHKIIOHAJIBHUX XapaKTePUCTUK TepMiHa
BKkasyeTbes B mpaipgix b.H. ['onosina, B.I1. Janinenko, O.B. Koptyn, B.M. ITonogoi,
JILA. TIlenapcokoi, P.€. Cunpera.

OYHKIIOHYIOUUMH OJUHUISIMU TEPMIHOCUCTEMHU € OJHOKOMIIOHEHTHI Ta
6aratokomnoHeHTHi TepMinu. Ha naymky JILLA. JliHeca, akTuBHE (YHKI[IOHYBaHHS
TEPMIHIB € TTOKa3HUKOM HOT0 HE3MIHHOCTI, MPaBUILHOI BMOTHBOBAHOCTI, HA OCHOBI
BUJIVICHUX TOHATH, O3HAK, MPOJYKTUBHOCTI 0OpaHOro 3aco0y HaliMeHyBaHHs [/1,
c. 3].

[ToHsTTS «(yHKIIIOHYBAaHHS TEPMIHIB» JTy’K€ IIUPOKE 1 MICTUTh BCl aCMEKTH iX
pEaNbHOTO «OKUTTSA» B HAyKOBOMY TeKcTl uu B MoBil. Hampuknax, B.M. Ilomnoga,
JTOCIIKYIOUM (PYHKIIOHYBaHHSI TEPMIHOJIOTIUHOI JIEKCUKH B YCHIM HAyKOBiil MOBI,
mi7 (QYHKIIOHYBAaHHAM PO3YMI€ 3JaTHICTh TEPMIHOJOTIYHUX OJUHHUIIL MPOSBIATU
0COOJIMBOCTI CBO€I CTPYKTYpPHOI OpraHi3ailii, 0COOJMBOCTI peaiizailii BaJ€HTHOCTI 1
BapiaHTHUX O0COOJIMBOCTEH B IpoIieci JociikeHHs B MoBi [175, C. 94-95].

VY HamoMmy poO3yMiHHI TOHSTTS (YHKI[IOHYBaHHS TEPMIHIB MICTUTh TaKl
acnekTH: 1) yaCTOTHICTh TEPMIHIB; 2) PO3MOALIT TEPMIHIB y TEKCTI; 3) 3’€IHYBaHICTb
TEPMIHIB K 3 IHIIUMH TEpMiHAMH, TaK 1 3 HETEPMIHOJOTIUHMMH OJWHHUIIIMH, a
TAKOX 13 CKJIaJHUMH CJIOBaMU (JeTepMiHaTUBaMMu); 4) YacCTOTHICTh BXKWUBAHHS
CJIOBO3MIHHUX (POPM.

OyHKITIOHYBaHHSI TEPMIHOCUCTEMH JOCTIIKYETHCS TEPEBAKHO B MUCHMOBUX
dopMax, KYpHAJIBHHX CTATTSIX, MATCHTHHX OINMHCAaX Ta IHIIUX >XaHpaX HayKOBO-
TeXHIYHOT JiTepatypu [64; 98; 194].

Takox 1CHYIOTh JOCTIKEHHS, SIKI CTOCYIOThCSl (DYHKIIIOHYBAaHHSI TEPMIHIB B
yCHIl HaykoBiii MoBi [175], marepiaiom SKMX CIIy)KWja TEPMIiHOJIOTIYHA JICKCHKA,
MIPE/ICTABJICHA B HABYAJIBHUX JICKITISX, 110 BUKIanaoThes Y BH3 3 pisHux HaykoBo-
TEXHIYHUX JUCIIUAILIIH.

HocnimxenHss (QyHKIIIOHYBaHHS TEPMIHIB 3AIHCHIOIOTHCS, SK B CBOIU
«TPUPOAHII» cepl — HAyKOBO-TEXHIUHIN JITepaTypl, Tak 1 3a ii MexaMmu, 3a TAKUMU

HaIllpsAMKaMU:
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1)  aHami3 QyHKIIOHYBaHHS OKPEMHX I'PYI TEPMIHOJIEKCHKH [64] 1 minmmx
rany3eBux TepMiHonoriii [179] y MoOBI Ha pi3HMX pIBHAX: MOP(OJIOrIYHOMY,
JEKCUYHOMY 1 T.1.;

2)  BuBYCHHS ()YHKI[IOHYBaHHS TEPMIHIB y XYAOXHIH mitepaTypi [217; 62]
Ta 1HIIUX CTUJISX 1 KaHpax;

3)  cmiBcTaBieHHS (PYHKIIIOHYBaHHS TEPMIiHIB Y PI3HUX CTHIIIX, MOBaXx 1 T.JI.
[71; 192].

OcTraHHIM YacoM i JOCIIKEHHsS] (DYHKI[IOHYBaHHS TEPMIHIB BCE YaCTIIIE
3aCTOCOBYETHCSI CTATUCTHYHUNA METOJA JOCHIJDKEHHS, SKUM Ja€ MOKJIUBICTb
OTIepyBaTH TOYHUMH JTAHUMH, TTi]T 9ac 3’ sICyBaHHS TUX YU 1HITUX 3aJIC)KHOCTEH.

VY Hamii npaui AOCHIIKEeHHsS (DYHKIIIOHYBAaHHS TEPMIHIB MPOBEIECHO B TaKUX
acniekTax: 1) 4YacTOTHICTh BXKMBAHHS TEPMIHIB, 2) BXKHMBAHICTh TEPMIHIB PI3HOI
CTPYKTypH; 3) pO3MOJUT TEPMIHIB 3a TEKCTOM; HACHUYEHICTh TEPMIHAMHU PIZHUX
YaCTHH TEKCTY.

HocnimxeHHs: nepeadavyae 1 BCTAHOBJICHHS 3aKOHOMIPHOCTEH BUKOPHCTaHHS
TEPMIHIB y PI3HUX CTWIISX (PKaHpax), BUSBICHHA 1X CTUJIICTUYHHMX BJIACTHBOCTEH, a
TAKOX XapaKTepUCTUK (YHKIIOHYBAHHS, IO € 3arajbHUM [JIsi BCIX JKaHPIB

BIJIMOBIHOT TaJTy31 HAYKU Ta TEXHIKH.

BucnoBku 10 posaiay 1

1. CnemianbHa Ta 3araJlbHOBXKMBaHA JICKCHKA B3aeMOIIOB’si3aHi. CaM mporiec
dbopMyBaHHS ~ TEPMIHOJIOTIi Ha OCHOBI  3arajbHOBXKHMBAHOI JICKCUKH Ta
BUKOPUCTAHHS TEPMIHIB JJIi YTBOPEHHSI CIIIB 3arajJiIbHOTO BXXKUTKY Ma€ MOCTIMHMIMA
xapaktep. Lle 3ymoBieHe THM, IO MeKa MK CHEIlaJbHOI0 (TEPMIHOJIOTIYHO0) U
3araJbHOBXKHUBAHOIO JIEKCUKOIO JyKe HecTaOuUlbHa W Mae He ICTOPUYHMM, a
GyHKITIOHATBPHUN XapakTep, TOMY iX PO3MEXKYBaHHS CHPHYUHSE OO0 €KTHBHI

TPYIHOIIII.
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2. Tepminosioris poOOTOTEXHIKH, SK CHCTeMa TEPMiHIB, HMHI mepeOyBae Ha
cTamii CTAaHOBJCHHS. 1i 3aBIaHHSAMH IOCITIUKEHHS €: 30ip 1 dikcamis TEpMiHIB 1
3ac00iB  1X YTBOpPEHHS, BHSBICHHS TNPUTAMAHHUX 1M 3aKOHOMIPHOCTEH,
YCTaHOBJICHHS 1X (DYHKI[IOHAJIbHUX XapaKTEPUCTUK TOIIO.

3. lleHTpanbHOIO CEMIOTHYHOIO OJMHUIICI0 TEPMIHO3HABCTBA € TepMiH. [0
KOHCTUTYIOIOUMX O3HAaK TEpMiHA HajeXaThb TMOHSATTEBA  CIIBBIJTHECEHICTb,
CHUCTEMHICTb, HasIBHICTh HAyKOBOI JediHiii, iHHOPMaTUBHICTB; 10 JOJATKOBUX —
OJIHO3HAYHICTh, TOYHICTh, HE3AJEKHICTh BiJ KOHTEKCTY, KOHBEHI[IOHAJIbHICTb,
KOPOTKICTh, BIJICYTHICTh CHHOHIMIB 1 OMOHIMIB, CTHJIICTUYHA HEUTPAIbHICT,
nepuBaTUBHICTh. [OHATTA TepMmiHa MOTpedye 1 BU3HAUEHHS 1 BIIMEKYBaHHS Bij
IHIINX TTOHATh, HATTPHUKJIA, HOMEHKIIATYPH.

4. TepminaMm 3 pOOOTOTEXHIKH BJIACTUBI BCl PUCH 3arajbHOBKUBAHOT JIEKCUKHU:
BOHU MOXYTh OyTH OaraTO3HaYHHWMHM, BCTYNAaTHU B CHUHOHIMIYHI Ta aHTOHIMIYHI
BITHOIIIEHHS.

5. [Tix TepMiHOM 3 POOOTOTEXHIKH MU PO3YMIEMO CJIIOBO UM CIOBOCIIOTYYECHHS,
0 O3HA4Ya€ TMOHATTS, SKE CTOCYEThCS Tally3l POOOTOTEXHIKM Ta BXOAWUTH Y
BIJIIOBIJIHY CHUCTEMY IMOHSATH POOOTOTEXHIKH, OOMEXKEHE CHEIiabHOK CHEporo
BUKOPUCTaHHS, 3aKpIIUIEHOI0O B POOOTOTEXHIIl Ta, SIK MPaBWJIO, PEriaMeHTOBaHE
nedinimieto.

6. OCHOBHHMH TOHSITTSIMU CHCTEMHOTO MIJIXOAY J0 BUBYEHHS TEPMIHOJIOTI €
MOHSATTA «CHUCTEMa» 1 «CTPYKTypa», BOJHOYAC, CHUCTeMa — Il EJIEeMEHTH, iX
BJIACTUBOCTI 1 BIIHOIIICHHS, a CTPYKTypa — BIJHOIIEHHS MIX €JIEMEHTaMU CUCTEMH,
T00TO 3acid i moOyaoBu. TepMiHOCHCTEMa B HAIOMY PO3YMiHHI — 1I€ CYKYIHICTb
TE€PMiHIB, TOB’SI3aHUX PI3HOTO POJY BIJHOCMHAMU: JIOTIYHHUMH, CEMAaHTUYHUMHU,
CJIOBOTBOPYMMH Ta 1H.

7. BuB4eHHSI TEpPMIHOCUCTEMHU POOOTOTEXHIKM 3IIHCHIOIOTBCA B TaKUX
HaIpsIMKax:

1)  ckiamaHHS PiI3HOTO PO TEPMIHOJOTIYHUX CIOBHUKIB;

2) TEOPETUYH1 JOCIIIIPKCHHS;



71

3) MIPUKJIAJIHI TOCTIHKEHHS.

8. Bumarae yToyHeHHsS MOHSTTS «(PYHKIIOHYBaHHS TepMiHiB». Lle MOHATTS
MICTUTD TaKl aCTICKTH:

1)  YacTOTHICTH BXKHBAHHS TEPMIHIB y CIICLiaIbHUX TEKCTaX;

2)  PpO3MOALI TEPMiHIB 32 TEKCTOM,;

3)  cHoiaydyyBaHICTh TEpPMIHIB SK 3 IHIIMMH TepMiHAMH, TaKk 1 3
HETEPMIHOJIOTIYHUMHA  OJMHMIISIMH, a  TakKoX 31  CKIAQJHUMU  CJIOBAMH
(merepmiHaTUBaMu);

4)  BXXHMBaHICTh CJIOBO3MIHIOBAJIBHHUX (POPM TEPMiHA.

9. JocnmimkeHHs (QYHKIIIOHyBaHHS TEPMiHIB  3[IHCHIOIOTBCA 32 TaKUMHU
HaIpPSIMKaMHU.

1. AHami3 BHUKOPUCTAHHS OKPEMHUX TPyl TEPMIHOJEKCUKH Ta ILJIUX
rajJly3eBUX TEPMIHIB YCHOI Ta MMCbMOBOI MOBH Ha Pi3HUX PIHAX: MOP(OJIOriyHOMY,
JEKCUYHOMY 1 T.Jl. B HAYKOBO-TEXHIYHUX TEKCTaX 1 yCHIN MOBI CHEIIaTiCTIB.

2. BuBueHHss (QyHKIIOHYBaHHS TEpMIHIB Yy XYIOXHIM JiTeparypi,
MyOTIIIUCTHUII Ta IHIINX CTUISAX 1 )KaHpax.

3. CmiBcTaBneHHs1 (PYHKI[IOHYBaHHSI TEPMIHIB y PI3HUX HAYKOBUX CTHUIISX,
IMMOBax, MOBax 1 T.JI.

4, BuBuyeHHs TepMiHIB, MOLIYK SKUX BiIOYBAa€ThCA HE TUIBKH 3a
CJIOBHMKaMH, JOBIJIHUKAaMU 1 T.J., @ 1 B peanbHid cdepi iXx ¢yHKIIOHYBaHHS
(KypHaJIbHMX  CTaTTSAX, Npamsgx  KoH(epeHuli, HaBYaIbHUX  IMOCIOHHMKAX,
MeJIiaTeKeTax 1 T.0.).

OCHOBHI TOJIOXKEHHS IILOTO PO3LTY BUKJIAJICHO B MyOIiKaIlisgx aBTOpku [154;

159; 160; 161; 201].
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PO3/1T 2
METOJUKO-METOIOJOTITYHI 3ACAJN JOCTTKEHHS

2.1. I'eHe3a po3BUTKY TepMiHA «POOOTOTEXHIKA»

BaxuBicTh ¥ aKTyaJdbHICTh BHUBYCHHS TEPMIHOJIOTII B CY4acCHOMY CBITi
He3anepeyHa, ajke TEpMIHOJIOTIs, 3 OJHOro OOKy, € CIOJYYHOI0 JIAHKOI MIiX
PI3HUMU Taxy3siIMH 3HaHb, a 3 IPYTOro — CIPHUSE YITKOMY PO3MEXKYBAHHIO MOHSITH. Y
3B’SI3Ky 13 CTPIMKMM HayKOBO-TE€XHIYHMM MPOTPECOM BUHHUKAE HEOOXIIHICTh
MPUAUIATH HAJIEKHY yBary TEPMIHOJIOTIYHOMY amapaTy pi3HUX HayK. TepMiHOJOrisd
HE CTOITh Ha MICI[i, BOHA TOCTIHHO PO3BUBAETHCA, PO3LIUPIOE CBOI KOPJIOHHU.
JlocnmigHukM ~ 3a3Ha4yalOTh, 0 Bce  OUIblIe  TEPMIHIB  MPOHUKAE B
3arajbHOJIITEpAaTypPHUA MOBHHI (DOH, a TEPMIHOJIOTIYHI TPOOJIEMHU YUHATH Ha HHOTO
BCe OUTBIINHI BIUTUB, TOMY JOCIIHKEHHS B cepl CreliaabHOl JEKCUKH € BaKIMBUMHU
711 MOBHOTO PO3BHUTKY B 1isiomy [89, C. 66].

[{ikaBUM y IIbOMY IUIaHI € HE TUIBKU JOCHIJKEHHS TEPMIHOJOTTYHUX OJUHHIIb
Tiei abo 1HIIOI rajmy3i HaykKd 1 TeXHIKH. J[OCHTH IIKaBUM € TaKOX JOCIIIKESHHS
TeHE3HUCY MEeBHUX MOHATH, IO CIYXaTh OCHOBOIO (hOpMyBaHHSI HOBHUX Taiy3eil 3HaHb,
HaIpUKJIaJ, pOOOTOTEXHIKH.

Pob6ortoréxnika (HiMm. Robotertechnik, f, Big anrI. robotics — poOOT 1 TeXHika)
— TPUKJIagHA HayKa, M0 3aiMa€ThCs PO3POOJICHHSM aBTOMATH30BAHHMX TEXHIUHUX
cucteM (po6otiB). OpieHTOBaHA Ha CTBOPEHHS POOOTIB 1 pOOOTOTEXHIYHUX CHCTEM,
MPU3HAYCHUX JIJIS aBTOMATH3allli CKJIQJHUX TEXHIYHUX IMPOIECIB 1 omeparii, y T. .
TaKWX, 10 BUKOHYIOTHCS B HEJACTEPMIHOBAHMX YMOBAX, JIJIS 3aMiHH JIFOJAWHU Tif 9ac
BUKOHAHHS BaKKHX, BTOMJIUBUX 1 HeOe3meuHux pooit [187].

JlocnmiKeHHSIM TUTaHHS Tpouecy (opMyBaHHS Ta PO3BUTKY TEPMIHOJOTIT
pOOOTOTEXHIKM B CY4YacHIA JIHTBICTHII TPUCBIYCHO HU3KY TEOPETUYHHX IIpallb
YKpaTHChKUX Ta POCIMChKUX AochinHuKiB, Takux Ak b. I. UlyneBuu, JI. b. boOumsk,

A. b. Koxan, b. Jl. Kononuxin, B. I. Kyznemos, FO. B. Caynenko, €. I1. Ilonos.
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HaykoBa 1, HaBiTh 4YacCTKOBO, JIHIBICTUYHA TIIpobjieMa JIOCIIIKYyBaHOT
TEPMIHOJIOTII MOJiArae B TOMY, 110 (axiBIll 13 PI3HUX Tally3edl 3HAHHS (XIMIKH,
¢bi13uKH, BIMCHKOBI, IH)KEHEPH 1 T.1I.), K1 3BHKJIM B3aEMOJIATH 3 KOJIETaMH B MeXax
CBOiX JUCIMIUIIH, PanToOM BIAYYyJIM TOTpeOy B CHUIKyaHHI OJIMH 3 OJHHM IIPH
pIIIEeHHI KOHKPETHUX 1 CHUIBHUX 3aBlaHb. BigomMo, mo 6arato mommpeHnx TepMiHiB
4acTO O3HAYaIOTh PIi3HI TOHATTA B PI3HUX Taly3sSX HAayKH, OCKUIBKM B YCIX
JUCIUIUTIHAX J1aBHO BCTAaHOBWJIACS CBOSl YiTKa CHUCTEMAaTHKa, CHUCTEMa MapaJiurMm i
aBTOPUTETIB (1 HABITh OCOONMBUI kKaproH!), ToMy Oarato (axiBIiB BBaXkKalOTh, 10
JUIS  PO3BUTKY POOOTOTEXHIKA NPHUHIIMIIOBOIO CKJIAHICTIO MOXKE BHUSIBUTHUCA
npobJieMa CIJIKyBaHHS 1 BUPOOJICHHS 3araJiIbHOI TEPMiHOJIOTTI.

Tepmin «pobomy» He € MPUHIMIOBO HOBUM. POOOT (wem. robot Bix robota —
MiHEBUIbHA Tpansd, rob — pad) — aBTOMaTU30BaHUN MPUCTPIN, MPU3HAUYCHUN IS
3aMiHHM JIFOJIMHY ITiT9ac BUKOHAHHS MOHOTOHHHUX a00 HeOe3neyHux pooiT [274, 145].
VY cnoBuuky BebGctepa (Websters English Dictionary) poOoT BH3Ha4aeThbCsl SIK
«aBTOHOMHHUI amapaT a0o MPUCTPiH, SKUW 3MIHACHIOE Pi3HI Jii, BIACTHUBI JIFOJMHI, 1
BMKOHYE iX HaueOTO IiJi KOHTPOJIEM JIFOACHKOro po3ymy» [304]. [eHe3a BUHMKHEHHS
Ta PO3BUTKY TEpMiHA CTIpUsisia OOTPYHTYBAHHIO TPHOX ICTOPUYHUX €TaIliB:

I mepion — (mouatok XX CTONITTS) BUHUKHECHHS TEPMiHA. YTIEpIIe TEpMiH
«p66omy 3’sIBUBCA y T’eci yechkoro muchMenHnka Kapema Yameka (Karel Capek)
«R.U.R.» — ckopouenHs 3 decbkoi «Rossumovi Univerzalni Roboti» — sika Buiiiia
apykoM y 1921 p. Came B 1ibOMy TBOpI BHEpILE B iCTOPIi JitoACTBa U OyJIO BAKHUTO
IIJIKOBUTO HOBE CJIOBO, SIKE€ CTaj0 MIKHAPOJHHM TEPMIHOM — «poOomy, il SKUM
HUHI PO3YMIIOTh €JIEKTPOMEXaHIYHUM, MHEBMATUYHUMN, TiJpaBiaiuHuil (a00 mNeBHE
NO€THAHHSA LIOTO BChOI'0) TMPHUCTPIH, 10 3JaTE€H BUKOHYBATHU OKpECIEHI (i3MuHI
1/abo 3amani Hanepen 3aaadi [141, c. 9]. P66otu y TBopi Yaneka He 30BCIM Te, IO MU
PO3YMIEMO i IIUM TEPMIHOM 3apa3. ¥ HbOTO BOHU pajllie Taki coO0l OAyXOTBOPEHI
MMOTBOPHU Ha B3Ipelh UyJA0BUChka DpaHKEHITaHA: X04 1€ ICTOTH 010JI0T14HI, IPOTE
iX MO>XHa 30MpaTH B OJHE IIlJIe 3 PI3HUX «3amdacTuH». CoYaTKy B YEpPHETKAX I €CH

«P.Y.P» nna onucy IOAMHONOMIOHMX MNpUCTpoiB Yamek BUKOPUCTOBYBAB
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3amo3WYeHe 3 JJaTUHU CI0BO labofi (Bij taTuHCHKOTO labor — po6oTa). Asie Hacmpas/il
cloBO BHTazaB 30BciM He Kapen Yamek, a iforo Gpar-xynoxuuk Moxed, 3 Sxkum
Kapen mominwBcs cyMHIBaMH IIOJ0 3By4YaHHS cjoBa «i1abopxki». «To Ha3Bu iX
IIPOCTO «poGOTaMm», — ckazaB Moxked, He BimpuBarounch Bi Moas6epTy. OCHOBOO
HOBOTBOPY TOCIYXWIJIO 3HaloMe i HaMm ciioBo «robota». IIpore dechkor BOHO
HacaMIlepe/l O3Ha4a€ He MPOCTO OYyb-AKy Mpalllo B3arall, a HaJA3BUYalHO BaXKKH,
KaTOp>KHUM Tpyd; mnaHmmuy. Y 1923 p. mecy «P.Y.P.» Oyno mnepekiageHo
AHTJIINCBKOI0 MOBOIO, a 3a KUIbKa POKIB MOTOMY «poOoTa» OyJio BHECEHO U 10
Oxcdopacbkoro ciaoBHuKa [212].

II mepion — (1941-1970 p.p.) BHHHUKHEHHS TepMiHA «poOoOm» SIK
3araJbHOHAYKOBOro MOHATTSA. Yepe3 aBa aecaTtumiTTs, y 1941 p., amepukaHChKHA
MUCbMEHHUK-(paHTacT Ai3ek A3iMoB [251] BIMXHYB Yy YeCBbKHI HOBOTBIp JIpyre
JTUXaHHS.

Toro poky Buiinuio onosifanHa A3iMoBa «bpexyH!», 1e 0ys0 3anponoHOBaHO
mepiie IMOXigHE CIIOBO Biag TepMmiHa «pobomy» — robotics (robot+technics,
poOOTOTEXHIKA), TOOTO HAyKa, IO 3aiiMaEeThCsl PO3POOKOIO 1 BUBYEHHSIM pOOOTIB: «/f
would mark the most important advance in robotics in decades, if we knew how it
happenedy [251, c. 58]. Uepe3s pik, y 1942-my, B omoBimanHi «XopoBoa» [252]
AziMoB chopmyBaB Tpu 3akonu PoOOTOTEXHIKM — 00OB’SI3KOBI MpaBuia MOBEIIHKU
TS POOOTIB:

1. PoGoT He MoOKe 3amofisiTh IIKOAY JIIOAUHI abo CBO€H O€3MisUIbHICTIO

JOIYCTUTH, 100 JIFOUH1 OyJI0 3aBJaHO LIKO/H.

2. PoOOT MOBUMHEH KOPUTHUCS BCIM HakasaM, sIKl Ja€ JIFOJIMHA, KPIM TUX BUMAJKIB,

KOJIW 111 HaKa3u cynepeyars [lepmiomy 3akoHy.

3. Po0OoT moBWHEH mMiKIyBaTHCS TPO CBOKO OE3MEeKy Tak, adu HE CYyMepeuyuTH

[lepmiomy 1 [pyromy 3akoHam.

Jlo 1mporo poOOTH IIKaBWUJIM TUCHMEHHUKIB TEPEBAKHO SK MEXaHIYHi

CTBOpPIHHS, KOTP1 30yHTYBaIUCS MIPOTH JIIOJICH.
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I mepioxg — (1970 p. — Ham Yac) BHHHKHEHHS TEPMIHIB CIIELIaJbHOIO
3HAQYCHHS: TMPOMHUCIOBI POOOTH, CLIBCBKOTOCHOAApChKi POOOTH, TPAHCIOPTHI
p606ot, pOOOTH CHEIaNbHOTO TMPHU3HAYEHHS, TMOO0YTOBI pOOOTH, pOOOTH-
NPOEKTYBAJIILHUKH, IOCHITHULBKI pOO0oTH. POOGOT mpomMucioBuil — aBTOMaTHYHA
MaIliHa, MPU3HAYCHA JUIsl BAKOHAHHS Y BUPOOHHUYIOMY IMPOIIECI PYyXOBUX 1 KEPIBHUX
GyHKIIH, 10 3aMIHIOIOTh aHAJIOTIYHI il JIOJUHM 1]l Yac MepEeMIIIeHHs MPEIMETIB
BUpOOHHUIITBA 1 (a00) (QyHKIIH TEXHOJOrYHOro ocHameHnus [281, c. 265].
10. I'. Ko3uproBuM 0yisi0 po3poOiieHO Kiacudikailito MpoOMUCIOBUX POOOTIB — 1010
XapaKTEPUCTUKU BUKOHYBAHUX OTIEPAIliif:

1) npomMucioBi (TEXHOJIOTIYHI);

2) TiAHOMHO-TPaHCTIOPTHI (JOTOMIXHI);

3) yuisepcanbhi [101, 15].

CuibChKOrOCIOAPChKI pOOOTH MpU3HAYEHI JIJII aBTOMATHU3AIllT TPYIOMICTKHX 1
MOHOTOHHUX TPOIIECIB Y CUIbCHKOTOCIOAAPCHKOMY BHUPOOHHUIITBI, IO TPaJAMIIITHO
BHUMAarae 3Ha4YHUX BUTPAT Mparil.

Y cBOlO uepry, TpaHCHOPTHI pOOOTH — JJIsi  aBTOMATU30BaHOTO
TPaHCTIOPTYBaHHSI OO’€KTIB, a TaKOX /I KEpPyBaHHS PI3SHUMHU TPAHCIIOPTHUMH
CHUCTEMaMH.

P66oTH cnewianbHOrO MpPU3HAYEHHS CIY>KaTh [l BUKOHAHHS PI3HOTO BUIY
PEMOHTHHUX, BIIOYIOBHUX 1 PATYBAIBHUX POOIT B EKCTpEMaJIbHUX YMOBax 1
CUTyaIllsIX, a TaKOX IIONEPE/PKCHHsI aBapii, CTUXIMHUX JUX 1 JIKBiAAIii IXHIX
HACJIKIB.

[To6yToBi pd&OOTHM CTBOpEH1 JUIsl aBTOMATH3allli pI3HUX oOmepariid 5K
0e3rocepeIHb0 B OOYTI JIFOAUHU, TaK 1 cepi 00CITyroByBaHHS.

PO6OTH-TIpOCKTYBAIBHUKN PO3pOOJIEHI 1T aBTOMATHYHOTO PO3pPaxyHKy M
OPOEKTYBaHHS MAalIWH 1 CHOPYA, PO3pPOOJEHHS TEXHOJOTIYHUX MPOLECIB, CUCTEM
KepyBaHHs, 1HPOpMaIlIiHHOTO 3a0€3NeYeHHS TOIIIO.

Jocmigauiibki po6oTH — 1e podOTH, TpHW3HAYEHI I TIOMIYyKy, 300Dy,

nepepoOsIeHHs i nepeaavi iHpopmariii mpo gociimkyBani 00’ extu [132].
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DaHTACTHYHE 3HAYEHHS (3arajibHOBKHBaHe)
nogioomnennsa HaHTacTUUIHUX (HAKTIB PO Pi3HI HEBIIOMI O]

3arajibHOHayKOBe 3HAYEeHHS
00MiH BITOMOCTSIMU MiX JIIOJJbMHU, aBTOMaTaMH, OpraHi3MaMu

CrheniajbHe 3HAYCHHSA
YRPAagIiHHA TAaHVUMH, CATHAJIAMH Ta 3HAHHIMUA

/) /NN

IPOMHUCIIOBI pOOOTH
CLITbCBKOTOCTIONNAPCHKI pOOOTH
TPaHCIIOPTHI poOOTH
pOOOTH CreIiaTbHOTO PU3HAYCHHS
moOyTOBi pOOOTH
pOOOTH — IPOCKTYBATLHUKH
JIOCJTITHUIIBKI POOOTH

Puc. 2.1 3minu B 3HaY€HHI TOHATTS «POOOTOTEXHIKAY.

Pucynok 2.1 € uatocTpalli€ro Toro, sk BiI0yBa€ThCS «HAPOIYBAHHS 3HAYCHHS
«pobomy, a TakoX HOro 3MiHA y (YHKIIOHYBAaHHI TepMiHA «poOom» B PI3HUX
chepax BXKUBAHHA: TOBIIOMJIEHHS — OOMIH — YyNpaBIiHHS JaHWMH, CUTHAJIaMU Ta

3HaHHAMHM (IUB. puc. 2.1).
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Posmmpenns cdepu BuxkopucTaHHs pOOOTIB, SAKI CTajdd BCE YacCTIIIe
3aCTOCOBYBATUCS B PO3BUHEHOMY IPOMHUCIOBOMY BHUPOOHHUIITBI, B CUIBCHKOMY
rOCIoAapcTBi, TOOYTOBOMY OOCIIYyTOBYBaHHI, OXOPOHI 3/I0pOB’sl, BIHCHKOBIH CIpaBi,
a TakoX y KOCMOCI, IiJi BOJOIO Ta B 1HIIMX €KCTPEMAJIbHUX CEPEOBUIIAX, IPUBEIIO
710 3apOJKEHHSI CAMOCTIHHOTO HAyKOBOTO HAMpsiMy — Teopii poOOTOTEXHIKH, IO
00’eHaNa OCATHEHHS! 0arathbox (pyHIaMEHTAIbHUX Tally3ed 3HaHb Ta 1HKEHEPHUX
TUCIUIUTIH. Y 3B’SI3Ky 3 IIUM CTaja OYEBUAHOIO aKTYaJbHICTb BUPOOJICHHS €IMHOI
BIIOPSAKOBAHOI TEPMIHOJIOTI B Traimy3i poOOTOTEXHIKH, sKa Oyna O cnpsiMoBaHa Ha
YCYHEHHsI HAasiBHUX NPOTHUPIY, TOOTO Ha peatizallil0 MPUHIMIY OJHO3HAYHOCTI B
PO3KPUTTI MOHSATTS, IO CTOCYETHCS 10 TOro ad0 1HIIOTO TEPMIHA.

Sk HacmiaoOK 1bOTO, Y JApYrikd mojoBMHI XX CTOJITTS BHHUKIA KOHIICTIIIS
BUKOPHUCTaHHS TEPMiHIB pOOOTOTEXHIKM Ha mpaktuil. [lig yac iX AOCHiPKEHHS B
nepiii noJoBuH1 XX CTOMITTS EMIIIPUYHUI MaTepial J0OyBaBCs HUISIXOM MOIIYKY B
IHIIOMOBHHMX JKYpPHAJIBHUX CTaTTSX, Marepiajax KoHepeHIid, MoHorpadisx,
NMoCiIOHMKaX, TOBIJIKOBIH JiTepaTypi Ta iH. Sk 3a3Ha4anoch paHiiie, ToJ1 MOKHa OyI10
JIUIIE OKPECIUTH CIUCOK TEPMIHIB, K1 4acTO 3ycTpidyanucs y ¢axoBiil jiTepaTypi 3
ux npobseM, Oynau WMOBIpHMMH TE€pPMIHAMU 3 TEBHUX Taly3ed 1 MOTJIU JaTH
OpIEHTOBHY YSBY PO TE€, IKUM YMHOM (DOPMYIOTHCS HOBI TepMiHOCHUCTeMH [226].
MarepiasioM il YKJIaJaHHSI CIOBHUKIB TIOCITY>KWJIM aHTJIOMOBHI Ta HIMEI[bKOMOBHI
mxepena, Bugani B bepmini, CIIA, opux, Kanani, ABctpanii Ta Benukiit bpuranii
(rmocapii, CIOBHUKH, KYypHajbHI CTaTTi, MOHOrpadii, marepiaii KOH(]epeHIi,
MaTEeHTHI OMKCH, PEKJIaMHI TTPOCIICKTH Ta 1HII MaTepialii), HasiBHI YKPaiHOMOBHI Ta
POCICBKOMOBHI JIKEepena, y sSIKUX Jal0ThCs BU3HAUYEHHs a00 TIyMadeHHS TEPMIHIB
POOOTOTEXHIKH.

B ompamnpoBaHMX TEKCTaxX BUMHCYBAIMCS BCl OJHOKOMIIOHEHTHI U
OaraTokOMIIOHEHTHI TepMminu 3 mnpenosutuBHUME (industrial robot, distance
education) i MOCTIIO3UTHBHUMHU O3Ha4YeHHIMU (muny N prp N ma in., nanpuxnao,

degree of freedom, plan of study), a Tako)x 4acTO B)KHMBaHI 3araJlbHOTEXHIYHI M
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3arajbHOHAyKoBi TepMminu (channel — xawman (36’s3xy), cable — kabenv; mpoc,
program — npoecpama) [245].

JocnimkenHs 1 BigOip TepMiHIB pOOOTOTEXHIKM B Jpyridi moioBuHI XX
CTOJITTS TIOYMHAJIMCS 3 OIpAIFOBaHHS TJIOCApiiB /10 3apyODLKHMX 1 BITUM3HSIHHUX
MoHoTpadii, MOCIOHNKIB, CIUIKYBaHHS 13 CHEIlaTiCTaMHU 3 Ii€l TeMAaTHKHW I Jac
3apyODKHUX BIAPSDKEHb, YYacTl Yy CBITOBMX, MIDKHApPOJAHMX 1 BITYM3HIHUX
KOH(EepeHINiAX, aHali3 3apyODKHHMX 1 BITUM3HSHHMX APYKOBAaHUX Ta EJICKTPOHHUX,
MyJIbTUMEAIMHUX MaTepianiB. PoboTa B pefgakuiiiHii KoJIerii KaHaICbKOr0 KypHaly 3
nucraHiiiiiHoro HapuanHs «International Review of Research in Open and Distance
Learning» (IRRODL) y 2001 —2007 pp. 3yMOBHJIa BUXiJ IPOOJIEMH TEPMiHOJIOTIT Ha
MiXKHApPOIHUI piBeHb [245, C. 435].

PoGoTtoTexHika 3apa3 € JOBOJI MOJIOJOK JUCHUIUIIHOIO, 10 TNepedyBae Ha
CTajli 3apoJKEHHs. SIk caMa raiay3b 3HaHHS, TaK 1 ii TEpMIHOJIOTisT POPMYIOThCSI came

B MCXKXaX CbOI'OJCHH:.

2.2. MeToauKa Ta MeTOI0JI0Tisl 10CTi/IKEeHHS TePMiHiB

Y cyuacHOMYy 3arajbHOMY MOBO3HABCTBI OJ[HIEIO 3 OCHOBHUX € MpobOiiema
METOJIMKH Ta METOAOJOrIi OCHIPKEeHHA MOBH. [l JOCATHEHHS HayKOBOTO
pe3yabTary Oyab-sKa Talny3b JIOJCHKOIO Mi3HAHHS MOBHHHA MaTH, OKPIM IIpeaMeTa
Ta 00’€KTa BUBYEHHS, TEBHI JOCIITHUIIBKI METOAMU. YTIPOJOBXK I1CTOpIi CBOTO
PO3BUTKY JIHTBICTHKA CTBOpWja BiacHl (cmemianbHi) metomu [78]. Ilutanns
METOJIOJIOTIi TOCUTh CKIIaJHE, OCKIJIBKA caMe BOHO TIyMauuThCs Mo-pizHOMY. baraTto
3apyODKHUX HAyKOBMX IIKIJI HE PO3MEXKOBYIOTh METOJNOJOTII0O W METOIu
JIOCIIIKEHHS.

VY BITUM3HSHIA Hayll METOJIOJIOTII0 PO3MIISIAI0Th K BUEHHS NMPO HAYKOBUUI
METO/]I Mi3HaHHS a00 SIK CHCTEMY HAyYKOBHMX NPHUHIIUIIIB, HA OCHOBI SIKUX 0a3yeTbcs
JOCTIKEHHSI 1 3M1ACHIOEThCS BUOIp CYKYIHOCTI Mi3HaBaJIbHUX 3ac001B, METOIB,

NpUHOMIB  JOCIHIDKEHHs. MeTojoJioris B MOBO3HAaBCTBI BH3HAYA€ 3arajbHy
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OpIEHTAITII0 1 XapaKTep JIHTBICTUYHUX JOCIIKEHb, 3HAYHOIO MIPOIO 3yMOBIIIOE HOTO
HaykoBi pesyibratu [3, c¢. 4]. Haliwacrtime MeTOZOJIOTIIO TIIymMadaTh SK TEOPIIO
METO/IIB AOCTII>)KEHHS, CTBOPEHHS KOHIICTIIIH, IK CUCTEMY 3HaHb MPO TEOPil0 HAYKU
a00 cuCTeMy METOIB JOCTIHKEHHs. ¥ MOBO3HABCTBI, SIK 1 B IHIIMX Tajly3sX HAaYyKH,
METOJI0JIOTisI BUKOHYE YOTHUPH TOJIOBHI (PyHKIIi: BU3HA4YeHHs 1 moOymoBa mpeaMera
JTOCITIDKEHHS 3 (OPMYJIFOBAHHAM 3arajbHOI0 PO3YyMIHHS HOTO CyTl M BiAMEXKYBaHHS
Horo BiJ MpeAMETIB CYMDKHMX HAyK; BHU3HAQUYEHHS METH KOXXHOTO OKpPEMOIo
JOCIIPKEHHS. BIAMOBIIHO O METHM BHBYEHHS MpEeAMETa B LIJIOMY; PO3POOJICHHS
METO/IB 1 MTPHUHOMIB JOCHI/PKEHHS MOBHM 1 HACTaHOB MO0 iX MPAaKTUYHOTO
3aCTOCYBaHHS, OI[IHEHHS CTYINEHS BIJIMOBIAHOCTI PE3ydbTaTIB  JOCIHIIKCHHS
MOCTABJICHUM TIepe] HUM 1M [288].

MeTtonuky po3yMmilOTh SIK CYKYIHICTh MPUHOMIB JOCITIIKEHHS, BKIIOYAIOYU
TEXHIKY 1 pi3HOMaHITHI oniepariii 3 pakTHyHUM Matepiaiom [173, c. 5].

TepMmiH «METO» YKHUBAETHCS B HAYKO3HABCTBI B PI3HUX 3HAYCHHSX: Y
MIUPOKOMY (sIK cmociO, 3acid mi3HaHHS) Ta By3bKOMY (SIK TpuiioMm abo cucrema
npuitomiB mocmimkenHs) [287, €. 692]. [ToHATTS MeTOa y CyYacHHUX JIIHTBICTUIHHUX
CTYJIISIX TPAKTYIOTh MO-PI3HOMY, aje OUTbII Y BY3bKOMY po3yMiHHI. Tak, Ha AYMKY
1O.C. CremanoBa, MeTOJT — 1€ «CYKYHHICTh HacTaHoB» [207, c. 298], B iHTepmperanii
0O.C. AxMaHoBOi — «cuctema npuriomiBy [272, ¢. 225], O. O. CeniBaHoBa BOadae B
METOJII «CHCTEMY MpOIeayp aHamizy MOBHHUX siBUI» [285, ¢. 393], T. B. XKepebuo
BBaKa€ MOro «CHUCTEMOIO ocoOHMBHX mpuiiomiB» [277, c. 194], B.B. buxos
iHTepIpeTye Meron sk «cxemy omepariii» [30, c¢. 84], ski BHKOPHUCTOBYIOTH Y
nociipkeHHl. OpHaK ekl JOCHIAHUKUA JOTPUMYIOTHCS 1HIIOI JTYMKH, OCKIJIBKH
«OTOTOKHEHHS METOJy 3 omepauisiMu (mpuiloMamu, npoueaypamu) 301THIOE Ta
MPU3BOJUTH JI0 «PO3MHUBAHHS» TOHATTSA JIIHTBICTUHYHOTO METOJYy; METOJ TEBHUM
YUHOM BIJIMEKOBYETHCSI BiJl MPUHIMIIB 1 MIIXOJIB, SKI HE BKIIOYAIOThCS B MOTO
CTpyKTYpYy. [49, c. 35].

MoBO3HaBII IIIKOM OOIPYHTOBAHO MiJKPECIIOIOTh HEBIOPSIKOBAHICTh

METOI0JIOTIYHOTO 1HCTPYMEHTapio cydacHoi jiHrBicTuku [191, c. 48]. € cyrreBi
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CyHepevyHOCTI W 3HA4YHI BIAMIHHOCTI B JE(iHIMIAX 1 TPaKTyBaHHSAX METOdY, Y
Kjacudikaiisax METoIiB. SAKIO «IOPIBHIHHS PO3BUHEHHUX TEOPIM METOAY B MOBHOMY
00cCs131 Ma€e CKJIaCTU MPEAMET AOCTIKEHb 0COOIUBOTO POy — TE€OPii JIHTBICTHYHUX
metoaiB» [207, ¢. 6] (a me, Oe3nmepeyHo, Tak), TO CIIiJ KOHCTaTyBaTH, IO TEOpis

JIHTBICTUYHUX METO/IIB MOKU MepeOyBae Ha CTa/il CTAHOBJICHHS.

2.2.1. ETanm JOCJIIZKeHHSA TEePMIHOJIOTII POOOTOTEXHIKH.
bararoacnekTHICTh JOCHIDKEHHS 3yMOBWJIA 3ally4€HHS KOMIUIEKCY METOMIB 1
NPUMOMIB JIHTBICTUYHOTO aHaJi3y, sIKI 3a0e3MeYusid JIOCTOBIPHICTH BUCHOBKIB Ta
CIIOCTEPEXKEHD, & TAKOK 00’ €KTUBHICTh OTPUMAHUX pe3yJbTaTiB. Cepea HUX y Hallli
poOOTI BUKOPUCTAHO 3A2ANbHOHAYKOGI (METOAMW MIANCKTUKW: 1HAYKIL, NETyKIi Ta
(GYHKIIOHATBHOTO TMIJIXONY) W cneyianbHO-IIHSBICMUYHI METOIU Ta METOJUKH.
Inoykmuenu ma O0edyKmusHuil nioxoou yYMOKIUBUIN OOpOOJICHHS, y3araJbHEHHS
dakTuuHOTO Matepiany Ta dopmyitoBaHHs KiHieBux BUCHOBKIB. M. I1. Kouepran
IHTEepIIpeTye I1HIYKINO 1 JEAyKII0, aHali3 1 CHHTe3 Ta TiNoTe3y SK «BHXIJHI
PUIOMHU HAYKOBOT'O aHalli3y MOBHOTro Matepiany» [111, C. 209-211].

VY nucepraiiiftHOMy TOCHIIKEHHI YHKYIOHANbHUL NiOXIO TIONSITaB y BUBYEHH]
JIEKCUKO-CEMAHTHUYHUX AaCMEKTIB HIMELbKOI TEPMIHOJOTIi POOOTOTEXHIKH 3
BpaxyBaHHSIM CHHOHIMIYHUX, AaHTOHIMIYHMX, OMOHIMIYHMX BIJHOCHH, IO
JT03BOJIMJIO, TAKUM YMHOM, aKIIEHTYBaTH Ha crienu@iili TepMIHOJIOTIT pOOOTOTEXHIKA
B Cy4YacCHI1i HIMEIbKii MOBI.

JlochmimkeHHsT HIMEUbKOMOBHOI TEpMIHOJIOTII Yy Tramy3i poOOTOTEXHIKU
IPOXOAMUJIO B 4 eTanu:

Ha mepmomy erami nocnijkeHHs BiOyBaBCs MOYATKOBUM PEECTP TEPMIHIB
pOOOTOTEXHIKM Ta BUAUICHHS KOPIYyCY TepMiHiB. [ mboro AOCHiHKEHHST 00paHo,
30KpeMa, onucosuil Memoo (1HBEHTapu3alis, Kiacu@ikaiis Ta I1HTepHperauis
KOMYHIKAQTUBHO-TIPArMAaTUYHUX, CEMAaHTUYHUX Ta CTPYKTYPHHUX OCOOIMBOCTEH
TEPMIHIB), SIKH YMOKJIUBIIIOE HE JIUIIE ONMUC MIEBHUX SIBUI] MOBH, ajie i JOMOMarae

iX aHamidyBaTtu y Tiporieci (PyHKIIOHYBaHHS, OCKUIbKH IIiJI OMHUCOBUM METOJIOM
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PO3YMIEMO: «CHCTEMY JOCHIJIHULBKUX TPUMOMIB, SKI 3aCTOCOBYIOTHCS IS
XapaKTEPUCTHKK MOBHHX SIBHII[ Ha TICBHOMY €TaIli PO3BUTKY MOBW» [277, c. 236].
bepyun no yBarum BenuKy KUIBKICTH TEPMIHIB 3 Taly3l pOOOTOTEXHIKH, IMPOIEC
CeJIeKIIli MOBJICHHEBOTO Marepiaiay MPOBOJUBCS 33 METOIUKOIO CYYLIbHOI 8UOIpKU,
10 YMOXJIUBHIIO OTPUMaHHS 00’ €KTUBHUX HAyKOBUX PE3YJIbTATIB.

Jleckpunmuenuii memood ma cnocmepedicenHs TOJATaB B IHBEHTapu3allii Ta
cucTteMaTu3ailii, kiacu@ikaiii Ta I1HTepIpeTalii CTPYKTYPHHUX, CEMaHTUYHUX Ta
(YHKIIOHATBHUX BIJIACTUBOCTEN HIMELBKUX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH, IIO JaJ0
3MOT'Yy BCTAHOBUTH KOPITYC aHAJII30BAHUX OJUHUIIb.

Ha npyromy erami AoCiiPKeHHS [Ji 1HBEHTapu3allli Ta cUCTeMaTH3allil
HIMELBKUX TEPMIHIB Yy Taily3l pOOOTOTEXHIKM, BCTAHOBJEHHS IXHIX JeQIHILIMH,
BU3HAYEHHS CEMAHTUYHOI CTPYKTypHU JOCHI)KYBaHMX MOBHUX OJMHHUIb Ta
BUSIBJICHHS CEMAHTUYHMX 3MIH B TEPMIHOJOrIT POOOTOTEXHIKH 3 YpaxXyBaHHAM
CHHOHIMIYHMX, aHTOHIMIYHMX, OMOHIMIYHUX BIJTHOCHH OYJIO 3aCTOCOBAHO Memoou
COBHUKOBUX Oeghiniyiti (CTIIBCTABICHHS 03HAK TIOHATH, 10 GIrypyrOTh B AehiHIIIMX
OJIU3BKUX TEPMIHIB) Ta MEMOOUKA CeMAHMUKO-KOMNOHEHMHOo20 aHanizy. Memoo
Cl06HUKO8UX Oe@piniyiii OyB 3aCTOCOBAaHMN HE JIMIIE B TMPOIECI MOIIYKY
HalaIeKBATHIIIOTO BU3HAYCHHS TAaKUX TEOPETUYHMX TOHATH, K mepMiH, ¢haxosa
MO08a, cneyianvbHa Jjlekcuka Ta 1H., ajge ¥ 1y 1o0opy BIANOBIAHOI AediHilii B X011
yKJIaIaHHS CJIOBHUKA TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKH.

Ha Tperbomy erami BigOyJ0Ch IOCHIIKEHHS CTPYKTYpU Ta CEMAaHTUKHU
HIMEIIbKOMOBHUX TEPMIiHIB POOOTOTEXHIKUA. AHAIIZYIOUH CTPYKTYPHO-TpAMATHUHY
cnenu@piky TEpMIHIB Il XapaKTEPUCTHUKUA CIOBOTBIPHUX MOJIENIEH TEpMiHIB
pOOOTOTEXHIKM,  MH  BHUKOPUCTAIH  CHMPYKMYPHO-CLOB0MGIPHY  METOIUKY
JIOCIIIKEHHS.

MeToauky KoHmekcmono2iuHo20 auanizy, MUCKYPCUBHUN Ta TOPIBHSUIbHUHN
MeToau OyJIO CIIPSIMOBAHO HAa PO3KPUTTS KOTe31iHOI crienndiku 00’ €THaHHS TEKCTY B
€IMHE IIiJie Ta 3ICTAaBHOrO aHamizy (QYHKIIOHYBAaHHS TEPMIHIB y PI3HOTUIOBHX

daxoBux TekcTax. JlesKki TOCTITHUKN BBaKAIOTh IIeH METO PI3HOBUIOM 3arajbHOIO
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OMKCOBOI'0 METOJTY, XO4 OCTaHHIN 3aCTOCOBYETHCS, 3BUYANHO, II0JI0 MEHII CKJIaJHUX
MOBHHX oauHuUIB [190].

CyTb MemoouKku KOMNOHEHMHO20 AHANI3Y TIONSITae y BU3HAUYEHH] CEMaHTUYHOI
CTPYKTYpHU MOBHOi oauHuIl. KoMIOHEHTHHI aHami3 J03BOJIAE€ HAAATH IOBHE
dbopMyIIOBaHHS JIEKCHYHOTO 3HA4YCHHS. Y  3alpOTNIOHOBAHOMY  JOCIIKEHHI
BUKOPUCTAHHS LOIO METOJY JIO3BOJMJIO INHOIIE MPOHUKHYTH B CEMAHTUYHY
CTPYKTYpY TepMiHAa, BUOKPEMHUTH HOTO CKJIaJJOBI KOMIIOHEHTH, 3MIHH y CEMaHTHII],
BHUSIBUTU CUHOHIMIYHI pSAJIM T4 aHTOHIMIYHI MapH.

3acTOCyBaHHS  METOJIMKH  K8AHMUMAMUBHO-KEANIMAMUBHO20 — AHANI3Y
JOTIOMOTJIO  BH3HAYUTH  YAaCTOTHICTh  JOCIHIIKyBaHOTO  MOBHOTO  SIBUIIA.
B. JleBunibkuii BKa3zye Ha 3aCTOCYBaHHsS KBAaHTUTATMBHUX METOJIB i 4Yac
JOCIIJIKEHHSI CEMAaHTUKU MOBH, 30KpeMa i1 MmapagurMaTUYHUX Ta CUHTarMaTUYHUX
BIIHOIIICHB, a caMe. CHHOHIMII, TmomiceMii Ta iHmux gsumg [127, c. 28].

B 0CHOBI JHTBICTUKHM TEKCTY JISKUTD, SIK BIJIOMO, aHAJ3 HE OKPEMUX PEUYCHD,
a CYKYITHOCTI pe4eHb, IO JIa€ MOXKJIMBICTh BU3HAYATH 3aKOHOMIPHOCTI 00’ €THaHHS
peyeHb y 3B’S3HUN TEKCT. AHaJi3 MOBHHUX OJMHHIb Ha I[bOMY PIBHI OOYMOBHJIO
BUKOPHUCTAHHS OUCKYPCUBHO20 MeMOO) .

Ha yerBepTomy erami f0CHipKeHHST OyJ0 3aCTOCOBAHO HOPIGHANbHUL MEMOO,
[0 sBJIA€E COOOI0 CYKYIHICTh MPOIEAYp, CHPSIMOBAaHUX Ha BU3HAYEHHS CTaTyCy
TEKCTY BIJHOCHO IHIIHUX THINB TEKCTIB Ta OCOOJMBOCTEH (YHKIIOHYBAHHS y HUX
TEPMiHIB POOOTOTEXHIKH.

[Tin gac cyuinebHOi BuOipku 3 16 pizHOBHIIB (axoBux mxepen ((haxoBoro
3MICTY 3 POOOTOTEXHIKH) Oyyo chopMOBAHO MEPBUHHUN poOOUYMI MacuUB (haxOBUX
JIEKCUYHUX OJIMHUIIL MOBU POOOTOTEXHIKH.

Hactynmauit kpox — BuBYeHHs JediHimiii ¢axoBux HalMEHYBaHb 3a
JOTIOMOTO10 6 TIyMayHUX TEPMIHOJIOTIYHUX CIIOBHHUKIB:

1. Hesse Stefan. Lexikon Handhabungseinrichtungen und Industrierobotik [294].
2. HiMenpKo-yKpaiHChKMII Ta YKpPaiHCHKO-HIMEIBbKUN MOJITEXHIYHUM CIOBHUK

[283].
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Duden Online-Worterbuch [291].

Lexikon (Glossar): Robotertechnik. Antriebstechnik. Maschinenbau[298].
Industrie 4.0 Glossar - KUKA Robotics [297].

ABB-Glossar fiir technische Fachbegriffe [289].

o 0 bk~ W

VYHacniI0K CHIBCTaBICHHS IIECTH Je(iHilii OJHOTO CJIOBa 1 3a YMOBH HE
MeHie 4 (to6to 2/3) momaiOHOCTEW y BU3HAYEHHSIX MMO3HAYYBAHOTO MOHSTTS, TEPMIiH
BBa)XKaBCsI HAJIC)KHUM JI0 TIEBHOI TEPMIHOJIOTII. 3ayBa)KMMO, 10 HASBHICTH AediHiiii
TepMiHa OyJ0 OOOB’SI3KOBMM, OCKIJIBKM BOHA €KCIUIIKye HOro OCHOBHHM
ceMaHTU4YHUI 00’ eM. Sk mpaBuio, Oy/ib-IKe BU3HAYCHHS MICTUTh B COO1 JIBa TOJIOBHI
CKJIQJIHAKH: BHU3HAUEHHS TOHSATTS HAa OCHOBI CEMaHTHYHHUX O3HAaK Ta HEOOXITHY
JOJATKOBY 1H(oOpMaIlito, 10 KOHKPETU3Y€E BHINE 3rajaHi O3HAaKU. Y pE3yibTaTl
IPOBEICHOr0 aHajizy Oyso Biaiopano 1670 TepminiB.

Orxe, y mnporeci ¢GopMyBaHHS TJiocapisl 3acTOCyBaHHS Je(diHITUBHOL
METOJUKHU MPOBOAUIIOCH Y 4 eTanu: 1) BUIIJIEHHS KOPIYCY TEPMIHIB JTOCIHIKYBaHOT
TEPMIHOJIOTII 3 pOOOTOTEXHIKW; 2) HaAaHHA 4YITKOTO BH3HAYCHHS IIOHSATTIO,
MOB’SI3aHOTO 3 TEPMIHOM, ISl YOro OyJiv 3ajdyyeHl TIIyMayHi CIIOBHUKHM TEXHIYHUX
TEpPMiHIB; 3) BUSBICHHS HAsBHUX EKBIBAJEHTIB TEPMiHIB POOOTOTEXHIKM BUXITHOI
MOBU Ha OCHOBI BUKOPUCTAHHS MEPEKJIATHUX TEXHIYHUX CIOBHUKIB; 4) 3/1HCHEHHS
MONIYKY BapiaHTIB Mepekiaay, ToOTo BIAOIp BIANOBIAHUKIB (HE MEHIIE 4 OJMHMUIIb) 3
TaKUM e 3HAUECHHSM y MOBI NIEPEKIIay.

BuOipka Ta aHami3 HiMelbKoi ()axoBOI MOBU 3 pOOOTOTEXHIKM BiOyBajach y
KUJIbKa €TariB.

Ha nepmiomy etarmi 3a 10MOMOroi0 JEKCUKOTrpadiyHUX Ta TEKCTOBUX METO/IIB
BUOKPEMJIEHO MOYATKOBUHN PEECTp TEPMIHIB y Taily3i poOoToTexHiku. IlotiM Oyno
MIPOBEJICHO 1HBEHTAPH3AIlll0 Ta CHCTEMATH3aIlil0 HIMEIbKOMOBHUX TEPMIiHIB
POOOTOTEXHIKH ILISIXOM JIIHIBICTUYHOI IECKPHUIILIIT Ta CIIOCTEPEKECHHS.

Ha npyromy erami 3a JONOMOrOl0 METOAY CJIOBHUKOBUX JeQiHilii Oyio

3HAaWJEHO BIAMNOBIIHE BHU3HAYEHHS (HE MEHIIE SK YOTHPU 1JIEHTUYHI BapiaHTH
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nepekiaay) i YKIaJdaHHs Tocapilo TEPMiHIB 3 PoOOTOTEXHIKH, IO JIaJI0 3MOTY
BCTAHOBUTHU OCTAaTOYHUHN KOPITYC aHATI30BAHUX OJUHMUIIb.

Ha Tpethomy eram poOOTH 3aIy4€HO CTPYKTYpPHO-CIOBOTBIPHY METOJIHKY 3
METOIO BUSIBJICHHS CJIOBOTBIPHUX MOJIEJIEH, 32 SIKUMU YTBOPIOIOTHCS TEPMIHOOIMHUIII
pi3HOI JiHIWHOT HoBroTu. Jlam 3a AOMOMOTOK (PYHKITIOHAIBHOTO Ta CEMAHTHKO-
KOMITOHEHTHOT'O aHaJli3y BU3HAYEHO CEMAHTUUHY CTPYKTYPY JOCIIIKYBAaHUX MOBHHX
OJIMHUIb, BHUSBJICHO CEMaHTUYHI 3MIHM B TEPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKH 3
YpaxyBaHHAM CHHOHIMIYHUX, aHTOHIMIYHUX, OMOHIMIYHUX Ta TiEepO-TIMOHIMIYHHUX
BiIHOIICHh. KOHTEKCTOJOTIYHMNA aHami3 CHOPUSIB  PO3KPUTTIO CHUHTAKCUYHUX,
MOP(OJIOTIUHUX Ta CEMAaHTUYHUX XapPaKTEPUCTHK TEPMIHIB y PI3SHOTUIIOBUX (HaxOBUX
TEKCTaX POOOTOTEXHIKM, a TaKOX (YHKIIOHAIBLHUX OCOOIMBOCTEN mpodeciiiHol
MOBH B Taily31 pOOOTOTEXHIKH.

Ha uerBeproMy erami BiIOYJOCh MOJAJbIIE 3aTyYEHHS JUCKYPCUBHOTO
METO/ly YMOMUIMBWJIO aHali3 KOTe31dHOT 37aTHOCTI Tally3eBOi TEPMIHOJOTIT Y
daxoBoMmy auckypci. KBaHTUTaTUBHMII aHami3 J03BOJIMB BCTAHOBUTH KUIBKICHI
3MiHH, 1110 CBIIYATh NPO SKICHI IEPETBOPEHHS MOBHUX SIBUILI.

3acTocyBaHHS  BUINE3TaJaHUX METOMIB OOYMOBJIEHO 0OararorpaHHiCTIO
mpenMera JOCTiKEeHHsI Ta 0araToacleKTHICTIO CaMOTO JOCTiKEHHS, a MO€THAHHS
PI3HMX METOJIB aHai3y JO03BOJWJIO 3a0€3ME€YUTH ONTHMAJIbHY JOCTOBIPHICTh

oTpuMaHux ganux [38, c. 52].

2.3. Ilpouenypa BUsiBJIeHHS HiMeIIbKOI TEPMiHOJIOTIi 3 pOOOTOTEXHIKH

3aranbHOBIOMO, IO KOKHA IM1IMOBA B HAYKOBO-TE€XHIYHIH JITEpaTypi MICTUTh
3araJbHOBXXUBAHY, 3arajlbHOHAYKOBY (3arajJlbHOTEXHIYHY), a TaKOX CIIELIaJbHY
JICKCUKY TICBHUX Tally3ei HAyKH Ta TEXHIKH.

VY Xoai mocHiKeHHsS PI3HUX ITIJIMOB ITOCTa€ HEOOXITHICTh BHIUIMTH B HUX
cnerianbHi TepMiHu. JIIHTBICTH, MOCHIPKYIOYM yCTajeHl B MOBI TE€PMIHOCHUCTEMH,

BUSIBJISIFOTH TEPMIHHM TE€BHOI IMIJIMOBH, Ha OCHOBI PI3HUX OJHO-, OaraTOMOBHUX Ta
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TJAyMa4HUX CJIOBHHKIB, JIOBIIHMKIB, a TaKOX 1HIIOI CHeEIliadbHOi JiTepaTypu. Y
3B’SI3KY 3 IIUM Maike BCl Tay3l TePMIHOJOTIT JOCHIKYIOThCS JIHTBICTAMH TIJIBKH
TOMl, KOJM ICHY€ JOCTaTHS KUIBKICTh BHUIIE3TagaHOi JiTepaTypd 3 Ti€l YW 1HIIOL
rajxy3l HayKd Ta TEXHIKH, CKJIQJICHOI CIeriagicTaMi Ta BUCHHMH, X04a B Oaratbox
BHUIMaaKkax Oe3 ydacti jiHTBICTIB. [lim 4ac BUBUYEGHHS HOBUX TEPMIHOCHCTEM, SKi
HENIOJJaBHO C(POPMYBAIUCH, MIOCTAE MPOOJIEMa BUSBICHHS TEPMIHOJIOTTYHOI JIGKCUKU
Ta 11 HOpMYBaHHS.

VY cydacHii JIHTBICTHUIN OaraTo 3yCWib JOKJIQIA€ThCS JO TOTO, 100 3HAUTH
00’€KTHUBHI KpHUTEpii, 3a JIOMIOMOTOK SIKMX MOXXHA OJHO3HAYHO BUJUIATH
TEPMIHOJIOTIYHI OJMHMII, SIKI BUPAXAIOTh MOHATTS Ta 3B’SI3KH 3 TIEI0 YU 1HIIOKO
rajiy33l0 3HaHb, 1 TUM CaMUM BH3HayaTH OOCAT 1 MEXI TEpPMIHOJIOrIl (SIK ramysi
JHTBICTUKH).

JIOCIITHUKY MO-P13HOMY BHUPIIIYIOTh NpOOJIeMy BUSABICHHS TEPMIHIB Y Tid 4d
IHIIH TMOBI, BUKOPUCTOBYIOUM TPU LIBOMY Pi3HI BU3HAYCHHS TOHSATTS TEpMiHA,
IPOIOHYIOYM CBOI METOAMKHM BimOopy TepmiHiB. Hampuknan, JILA. BaxeBa mns
BUIIAJKY, KOJIU CyBOpa CHCTEMa MOHSATH 1€ HE CKJIAJach 1 HEMA€E YITKMX MEX MIX
TEPMIHOM 1 HE TEPMIHOM, MPOIOHYE TaKi KPUTEPIi:

a) HasIBHICTb y TEPMIHI JIe(piHIIIi B YITKOMY CEHC1 I[bOT'0 CJIOBA;

0) HasABHICTh y T€pMIiHI Ae(IHILII-OMHUCY;

B) TepMiH caMm Oepe y4JacTh y BUSHAUYCHHI 1HITUX TEPMiHIB (IIPHU I[bOMY ITYHKTH
a) Ta 0) MOXXYTh HE BUKOHYBATHUCh);

') TEPMIH BXOJUTH JI0 CJIOBHUKA BIJIIOBITHOT HAYKH;

1) TEPMIH BXOJUTH JI0 CJIOBHHKA CYMI>KHUX HaYyK;

¢) TepMiH € 3arajiHoHaykoBuM [32, C. 71].

[cHYIOTh TakoXX METOAM Ta KPUTEPili pO3MEKYyBaHHS TEPMIHIB 1 HE TEPMIHIB,
TEPMIHIB 1 HOMEHKJIATypH, po3polieHux Ha Kadenpi MOCKOBCHKOIO AEp:KABHOIO
yHiBepcuteTy iM. M.B. JlomoHOCOBa, mepiiodyeproBe 3HAYCHHS CEpea SKHX Mae

NMOHSTTS nediniTuBHOCTI [245, ¢. 71].
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O.€. IlaBioBchbka uYepe3 BIACYTHICTh CJIOBHUKIB 1 PI3HOI JOBIIKOBOI
JiTEpaTypu POCIMCHKOI0O MOBOIO 3 TEXHOJOTIi KOHCEpBYBAHHS 3acTocyBaja Jyis
BUSIBJICHHS CIICIIAIbHUX TEPMiHIB MeToj ekcrepTHoi omiaku [148]. Ileit merton
BUIIPABJOBYE ce0€ TaKOX CTOCOBHO HIMEILKOI TEPMIHOJIOTII 3 POOOTOTEXHIKH.
Po3BuTOK 1i€1 rajgy3i HayKd Ta TEXHIKA BUKIWKAB IMOSBY HU3KU HOBUX €JIEMEHTIB
(00’ekTiB, IPOILIECIB, METOIB 1 T.[I.), IO MOTPEOYIOTh 0O0B’SI3KOBOTO TEPMIHYBaHHS.
[TIpoGiieMor0 TEPMIHOTBOPEHHS 3aiiMa€eTbcsl OaraTo BUYCHHX, a TaKOX CIEIIaliCTIB
pi3HHX Tamy3ei. TakuM YMHOM, TEPMIHH YTBOPIOIOTHCS OJHOYACHO 3 PO3BUTKOM
€JIEMEHTIB HAyKH Ta TEXHIKM, 1 B OCHOBHOMY TBOpIIl IIUX E€JIEMEHTIB € aBTOpaAMHU
BiANoBiqHUX TepMiHiB. Hampuknan, €.1. [lomoB mist poOOTIB, sIKI BOJIOJIIOTH
IITYYHUM 1HTEJIEKTOM, 3alpONOHYBAB y POCIHCBKIM MOBI BXKMBATU TEPMIH
«IHTEJIEKTHUI POOOT», 3aMICTh HASBHOTO «IHTEJIEKTYyaJIbHUN POOOT», TOOTO «TOM,
1[0 MICTUTh €JIEMEHTH IITYYHOIO 1HTEJNEKTY», Ha BIAMIHY BIJl «IHTEJIEKTYaJIbHUI,
SKMH Mae <«JToAChkuit ceHe» [174, c. 13]. Ha nymky B.I1. [anuneHko, TUTBKH
crieriajictaM JOCTyIHE TTTMOOKE JTOMOBHEHHS 3HAUYEHHS KOXKHOTO TEpMiHA; BOHU HE
TIJIbKH YTBOPIOIOTH TEPMIHH, ajl€ ¥ YTOUHIOIOTh MEX1 3MICTY T€PMIiHIB, BIAOMPAIOThH
HAWOUIBIII TOYHY TEPMIHOJIOTIYHY HA3BY MOHATTSA, KOJIU TIEpE]l HUMU Cepis BapiaHTIB
HaiiMmeHyBaHb [68, c. 5]. YV Hamomy JOCHIDKCHHI MH JOTPHUMYEMOCH JTyMKH
B.I. Cidoponra [286, C. 16-17], B.Il. [Janunenko [68, c. 5] Ta iHmIUX y4eHHX, SKi
CTBEP/IKYIOTh, IO Oyab-sSKa TEPMIHOJIOTISI TIOBUHHA OI[IHIOBATHCH, JTOCIIIKYBATHUChH
MOBO3HABIISIMU CIJIBHO 3 CIELIATICTAMU 3 KOXKHOI OKPEMOI CIeLiaIbHOCTI, Ta HABITh
CHUTBHO 3 OpraHizamisiMd, SKi IEHTPai30BaHO 3alMarOThCA pPOOOTO 3
YHOPSIAKYBaHHS  TepMiHOJIOTIT (Hampukiaa, KomMiTeToM 3 HayKOBO-TEXHIYHOI
TEPMIHOJIOTII Ta I1HIIMMHU OpraHizamisiMu). AJie OCKIJIbKM TEPMIHH (POPMYIOTHCS
3aco0aMu MOBH, HOTO 3arajibHOJIITEpAaTYPHUMU HOPMaMH, TO IIUM aCTIEKTOM MOBHHEH
3aliMaTHUCs MOBO3HABEIIb.

[Ilo ctocyeThcsi HIMEIBKOI TEPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKH, TO B I ramysi
HEMAE ITOKH 1[0 JOCTATHHOI KUIBKOCTI HEOOX1JHUX CIOBHMKIB Ta 1HIIOI CITEIlajJIbHOI

jgiteparypu. Y BIIOMMX HaM CIIOBHHMKAax, Yy CIHCKax CTaHJapTiB TEPMIHIB 3
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POOOTOTEXHIKM HABOAUTHCA PI3HUN 1HBEHTAp TEPMIHIB, TOMY IIOKH III0 Ba)XKO
PO3MIPKOBYBAaTH HaJ THUM, SIKI TEPMIHM MOXXHA BBaKaTH CIELIATIBHOIO JIEKCHUKOIO
NeBHOT MiAMOBHU. TpyaHOII MONATaloTh B TOMY, 110 B HAYKOBO-TEXHIYHIH JiTEpaTypi,
KpIM TE€PMIHIB, Ha SIKI € CTaHJAPTH MDLKHAPOJHOI opraHizauii 3 Tepminoiorii (ISO),
CTaHJAPTHU HAIIOHAJIBHUX KOMITETIB, TaJy3eBl CTaHAApTH, TEXHIYHI BUMOTH,
dbyHKIIOHY€e 6arato TepMiHiB, iX abpeBiaTyp, CKOPOUEHb, TOOTO TEPMiHIB-CHHOHIMIB,
OPUUHATUX PI3HOMAHITHUMHU HAayKOBHMH IIKOJIAMH, TPYMAMH, a TaKOX OKPEMHUMH
BUCHHMMH 1 CIIEI1aTICTAMU-POOOTOTEXHIKAMHU.

OaHuM 13 3aBlaHb IBOTO JOCIIDKEHHS € chpoba BUSIBUTH CIICIHIAJIbHY
HIMELIbKY TEPMIHOJIOTII0 3 pPOOOTOTEXHIKH, MPEACTABICHY Y BHUOIPII 3 TEKCTIB
KYpHaJbHUX CTaTei, ra3eT Ta MeAiaTekcTiB. [ aHammi3y CTPyKTYpPHO-CEMAHTHUHUX
ocoOnMBoCTEeM (haxOBUX TEKCTIB 3 POOOTOTEXHIKM Oysl0 BiAIOpaHO YOTUPU THUIIU
TEKCTIB:

Tun I — cmammi nonyaapuux 2azem:
1. «Bild» (2018) [318];
2. «Welt» (2018) [321];
3. «Siiddeutsche Zeitungy» (2018) [307];
4. «die Zeit» (2018) [306];
5. «Tagesspiegel» (2018) [315].
Tun 2 — mamepianu nonyaapHux HCypHaie:
1. «Wirtschaftswochey» (2018) [317];
2. «Focus» (2017) [305];
3. «Stern» (2017) [322];
4. «DW» (2018) [324].
Tun 3 — mexcmu ghaxosux rxcypuanie:
1. Robotik und Produktion (2018) [311];
2. das Innovations-Magazin fiir Manager (2017) [312];
3. «<ABB» (2018) [308];
4. «Digitalengeneering magazin» (2018) [325];
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Tun 4 — ¢paxoei mediamexcmu:
1. «Deutsches Forschungszentrum fiir Kiinstliche Intelligenz GmbH. Robotics

Innovation Center». Mediathek (2018) [310];

2. ARD Mediathek Wissen / Deutscher Zukunftspreis (2018) [323].
3. Grundlagen der Robotik (2018) [309].

BusiBieHHs HIMEIBKOI CHEIlaibHOI TEPMIHOJIOTTT POOOTOTEXHIKH —cepe
3arajibHOi KUIBKOCTI TepMiHiB (1670 TucAY JEKCHYHUX OAMHUIIB) MEBHOI MiAMOBHU
MIPOBOIUIIOCS TAKUM YHHOM:

1. Tepminu 3 pOOOTOTEXHIKM BUYJICHOBYBAJIMCS B MPOIECI YUTAHHSA Ta
NEepeKIaay CHelialbHOI HAyKOBO-TEXHIYHOI JITEpAaTypH, HOTIM (PIKCyBaIuCh Yy
«Himenpko-yKkpaiHCbKOMY rjocapii TepMiHIB 3 poOOTOTeXHIKW». Jlo yKIaaeHoro
rJIocapito  JOJydajducCh, OKpIM  CHEIllaJbHUX, IIe€ W  3araJbHOTEXHUYHI
(3aranpHOHaykoBi) TepmiHu. Ilepeknaag  ClIOBHMKA  YKpaiHCBKOIO  MOBOIO
3MIICHIOBABCSI B OCHOBHOMY 3a JIOIOMOTOIO PI3HUX CJIOBHHKIB (JIMB. PO3ILI
«CnuCcOoK JIEKCUKOTpapiyHUX JDKEepen»), KOHCYJbTaliil 31 choemiamsicraMu 3
poOGoToTrexHikin  [IpMa3oBCHKOTO  IEPKABHOTO  TEXHIYHOTO  YHIBEPCHUTETY
M. Mapiyrmosist Ta IHITUX MICT HaIoi KpaiHnu, a Takox ckiageHoro b. I. llyneBuuem
«CHnucKy poCIChbKUX TEPMiHIB 3 POOOTOTEXHIKH.

2. Himenpki TepMiHM MOPIBHIOBAJIUCH 3 TEpPMIiHAMH, 3a(piKCOBAaHUMHU B

CJIOBHHMKAX, TJIOCAPIAX, JIEKCUKOHAX, CIHCKaX TEPMIHIB, CTaHAapTax (IpyKOBaHUX

JoKepenax).

2.4. Opranizauist 10c/iIzKeHHs1 TEPMiHOJIOTII B rajy3i po0oToTexXHiKH

TepmiHomorist K OCOONWBHIA PO3PSAN JIGKCUKM Ta TEPMiIH SIK OCOOJMBHUI
PI3HOBH/]I CJIOBA YK€ KUJIbKa JECATUIITh CIY>KaTh 00 ’€KTOM HayKOBOI'O OOrOBOPEHHS,
CIIOCTEPEKEHHs, JochikeHHs . OcoOMuBy yBary HpHUIUISIOTH JIHTBICTH, 30KpeMa,
TakuM mpoOjemMam, K CHUCTEMHICTh TepMiHiB [169], (yHKIIOHYBaHHA TEpMiHIB Y

TEeKCTax Ta ycHOMY MoBJyieHH1 [151], cranmapruzarnis, yHiikaiis Ta yrnopsaKyBaHHs
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TepMiHOCHUCTEM [59], CKIIalaHHs TEPMIHOJIOTTYHUX CIOBHUKIB [129], 6aHKHM TepMiHIB
[39].

Crernugika Oyab-siK0i TEPMIHOJIOTII, a TaKOX 1 POOOTOTEXHIKH, MOXE OyTH
JOCITIDKeHa, 3 OJHOr0 OOKY, SIK €JIE€MEHT OUIbII ITUPOKOI MOBHOI CHCTEMH, TOOTO
JEKCUKHA, a 3 IHIIOTO0 — SK (DEHOMEH, PO3BUTOK SIKOTO 3arajioM 3aJIeKUTh BiJ
PO3BUTKY HayKH 1 BIIOOpaKae el pO3BUTOK.

He3Bakatoun Ha Te, 1m0 MOpoOJEeMH TEPMIHOJIOTII, 30KpeMa, HAayKOBO-
TEXHIYHOI, MIUPOKO PO3POOJIAIOTHCSA, HEMOXJIMBO CTBEPIXKYBATH, IO BOHU OyiH
3MIACHEH] 3 JIOCTaTHBOIO IMOBHOTOIO Ta IPYHTOBHO, L0 JEMOHCTPY€E B1JICYTHICTb
3araJbHONPUUHITOrO BH3HAYEHHS CAaMOrO TMOHATTA «TEpMiH». PI3HOMAaHITHICTb
BU3HAYEHb TEPMIHA 3yMOBJICHA PI3HUM PO3YMIHHSM HOro CyTTeBMX O3HaK. Ha Hamry
JTYMKY, B CBOIX JOCIIKEHHSX yCl MOBO3HaBIll HA BU3HAYaJIbHOMY €Tarl PO3BUTKY
1€l HayK1 TTOBUHHI OpaTH 3a €TaJIOH OJIHE KOJICKTUBHE BU3HAYEHHS TepMiHA. Takum
€TaJIOHOM MO>Ke OyTH BU3HaueHHs, sike naeThes B ['OCTi: MHIBICTUYHUM TEpMiH Ta
foro BU3HAYEHHS, SIK 11e POOUTHCS B TEXHIUHUX Haykax [245, c. 6].

VYnepiie 3anpornoHyBaB TaKy METOAUKY JOCHTIKEHHSI TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH
b.I. llyneBnu. MarepianoM npociipkeHHss Oyfia aHrIiiichbka HAyKOBO-TEXHIYHA
JiTepaTypa (TeXHIYHI )KypHaJIH, rpani KoH(epeHUiid Ta NaTeHTHUX OMUCIB 3a 1974—
1979 pp..), sika, Ha BiAMIHY BiJ CJIOBHHUKIB, CHI[UKJIONEAIN Ta 1H., A€ MOXJIUBICTh
BUSBUTH KOHKPETHI TEPMiHHU, SKI mepeOyBaloTb B YXKUTKY, 1X B3a€MO3B’SI3KH,
no0aYuTH peaNbHy KapTHHY iX (DYHKITIOHYBaHHS y TEKCTaxX. A TaKOX I METOIUKA
MOe OyTH BUKOpPHCTaHa I POOIT MOPIBHIIBHOTO Xapaktepy. OTxe, aKTyaabHICTh
TE€MHU 3yMOBIICHA, MO-TIEpIlie, HEOOXIIHICTIO CUCTEMATH3Alll] Ta yHi(iKaIli TEPMIHIB 3
POOOTOTEXHIKH, BITHOCHO MOJIOJOI, ajieé IIBUAKO PO3BUBAIOYOI Ta MEPCHEKTUBHOI
rajy3li HayKd 1 TEXHIKH; TMO-Apyre, HEOOXIAHICTIO CTBOPEHHS TEPMIHOJIOTIYHUX
0aHKIB JaHUX, palloHaJbHE BEACHHA SKUX MOTpedye 3aKOHOMIPHOCTEH
(GYHKITIOHYBaHHS TEPMIHIB Y TEKCTaX; MO-TPETE, BAXKIMBICTIO TCOPETUIHUX ACTICKTIB
TEPMIHO3HABCTBA, 1110 BIIHOCSTHCS 7O CHIBCTaBICHHS CUCTEMHHUX 1 (DYHKIIOHATBHUX

XapaKTEPUCTUK TEPMIHOCUCTEMH.
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YHOpoaoBk K OCTaHHIX JECATHIITH Yyce OUIBIIOro 3HadeHHs HaOyBarOTh
JOCITIDKCHHSI CUCTEM TEPMIHIB Ti€i 4M 1HIIOI TiaAMOBU. OCHOBHUMH MOHSTTSIMHU
CUCTEMHOTO MiJXO0AY LI0JI0 AOCHIKEHb JACIKUX OJAMHUIIb €: CUCTEMA, ii eJIEMEHTH Ta
iX O3HaKWU, a TaKOX CTPYKTypa — BIJHOIIEHHS MDK eleMeHTamMu cuctemu. [lig
TEPMIHOCHCTEMOIO B HaIllil pOOOTI PO3yMIEMO CYKYNHICTb TEPMIiHIB, MOB’S3aHUX
PI3HOTO POy BIIHOUIEHHSMU: JOTIYHUMHU, CEMAaHTUYHUMH, CIIOBOTBOPUYUMH Ta 1H., a
1] CTPYKTYPOIO TEPMIHOCUCTEMH — 3B’SI3KH 1i €JIEMEHTIB K B MapagurMaTUdHOMY,
TaK i CHHTarMaTHYHOMY IlIaHax [223, c. 230].

[Topsin 13 CHUCTEMHHMH XapaKTEpUCTUKAMH TEPMIHIB Ba)JIMBOTO 3HAYCHHS
HaOyBalOTh TaKOX JOCHIDKEHHS 1X (PYHKIIOHAIBHUX XapaKTEPUCTHK Yy TEKCTax
PI3HMX CTHJIIB 1 >KaHpiB. AHami3 (yHKIIOHYBaHHS TEPMIHIB, OCOOJMBOCTI iX
CUHTarMaTUYHHUX BIJHOIIEHb, $KI BHUHHUKAIOTh Yy TMpoleci (yHKI[IOHYBaHHS,
JO3BOJISIIOTH BUPIIIMTU HU3KY TEOPETUYHUX 1 NPAKTUYHUX MHUTAHb Yy JIHTBICTHIN Ta
B3araji B TepMmiHOJIOT1i. [ToHATTS «hyHKIIOHYBaHHS TEPMIHIBY» JOCTATHHO LIUPOKE,
BOHO MICTHTh YCl aCHEeKTH iX PEaTbHOT0 «KHUTTS» Yy HAYKOBOMY TEKCTI abo B
MoBJieHH1. He MoxHa He moroautucs 3 aymkoro b.I. IlyHeBu4ya CTOCOBHO TOrO, 1110
MOHATTS «(PYHKIIIOHYBaHHS TEPMIiHIB» MICTUTh TaKl aClleKTH:

1) 4acTOTHICTh TEPMIHIB;

2) po3MOo1JI TEPMIHIB Yy TEKCTI;

3) cmojay4yBaHICTh TEPMIiHIB SK 3 IHIIMMHA TEPMiHAMH, TaK 1 3 He
TEPMIHOJIOTIYHUMH  OJMHHIIMM, a  TaKoX 31  CKIQJHUMH  CJIOBaMU
(merepMiHaTUBaMM);

4) y)KMBaHICTh CIIOBO3MIHHUX (DOpPM.

JlocmimkeHHs 3a3HaYeHUX acCTeKTiB Tepe0dadac BUKOPUCTAHHS CTATUCTHUYHUX
METOJIIB JJI aHalli3y BUOIPOK 3 TEKCTIB Ta yKJIaJaHHS YaCTOTHUX CIOBHHKIB. Lleit
aHal3 CIpUs€ HE TUIbKM BCTAHOBIIEHHIO XapaKTEPUCTUK TEPMIHIB, aje i BUSBICHHIO

TEPMIHOCHUCTEMH 3 pOOOTOTEXHIKH [246, c. 67].
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BusiBieHHs TepMIHOCHCTEMH MPOBOJIMIIOCH HA 3HAYHIN 3a 00csroM BHOIpIN 3i
CHellaJbHUX TEKCTIB PI3HUX *aHpPiB. 30HaJIbHA BUOIPKA, HA OCHOBI SIKOi CKJIAJCHO
yactoTHi cnoBHUKHU (UC), Oyna opranizoBaHa B TpH €Tamu:

1) BU3HAYEHHS 3arajbHOI CYKYITHOCTI Ta BU3HAYCHHs 30H (OKypHaJbHI CTaTTI,
npaili KoH(epeHIlii, MaTeHTHI OMUCH);

2) yCTaHOBJIEHHSI Bard KOKHO1 30HM B 3arajbHId CYKYIHOCTI Ta BU3HAYCHHS
PO3Mipy BUOIPKH ISl KOXKHO1 30HU,

3) crioHTaHHUI BiIOIp TEKCTIB Y MEKaX KOXKHOT 30HHU.

VYknagaHHs CIIOBHMKAa TEPMIHIB, SKI BBIMIIJIM JIO YaCTOTHOTO CJIOBHUKA, €
O1IBII OBHIIIUM, HIXXK CJIOBHUKIB TE€PMIHOJIOTIYHUX OJUHUIlL. Take MOJIOKEHHS IIIe
pa3 MATBEPAXYE HEOOXIAHICTh JOCHIPKEHHS TEKCTIB ISl  YCTaHOBJICHHS
TEPMIHOCUCTEMH, OCOOJMBO HOBHX Tally3ed Hayku 1 TexHiku. CIIOBHUKOBUN CKJIa
KOXKHOTO  TEKCTYy  Ma€  3araJbHOBXHMBAHY  JIEKCHKY,  3arajJlbHOTEXHIYHI
(3araJibHOHayKOB1) Ta CHEIllaldbHI TepMiHH. MDK IIUMH TpbhbOMa IIApaMH JIEKCHUKU
HEMa€ 4YITKMX MEX. [CHye Taka rpymna TEpMiHIB, II0 BUTBOPIOE MPOIIAPOK — MIXK
3araJbHOBKHBAHOIO  JICKCHUKOIO, 3 OJHOTO OOKy, Ta 3araJbHOTEXHIYHOIO
(3arajgpbHOHAYKOBOIO) TEPMIHOJIOTIE€I0, 3 IHIIONO, a TAaKOK MDK LHUM IHapoM
TEPMIHOJIOTTYHOI JIEKCUKH Ta CIELIAIbHOIO TEPMIHOJIOTIEID 3 POOOTOTEXHIKH.

HaBeneHHi moJjioKeHHS B LUJIOMY 3aJ0BOJIBHSIOTH IMOTpedaM  aHalizy
TEPMIHOJIOTIYHUX OJWHULL (y HaIIOMYy BHMAJAKy TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH),
MPOBEJCHOMY Ha Marepiayli OjHi€el MOBU. BBakaeMo 3a AOIiJIbHE TOMOBHUTH IIi
MIOJIOKEHHS, a/PKe MaTepialioM JOCTIHKEHHST 0yJI0 0OpaHO HIMEIbKI TEPMIHH 3 i€l
rajxysi Ta iX YKpaiHChbK1 €KBIBAJICHTH, a TAaKOX 1X JeQiHILii.

Huxdye nmogaroTbesi MOSACHEHHS 10 TEKCTY Ta 0(hOPMIICHHSI TEPMIHOJIOTIT (AUB.
Tabm. 2.1).

VY nApyrifi KOJIOHIII HABOASTHCA TEPMIHU, PEKOMEHJO0BaHI ISl O03HAYyBaHOTO
noHATTA. LI onuHuII po3MillieH] B cUCTeMaTUYHOMY nopsiaky. Ilix yac BU3HaUYeHHS
PEKOMEHJIOBAaHUX TEPMIHIB TIEpeBara HaNae€ThCd HAa caM IMepel TepMiHaMm, II0

SIKOMOTa TOBHIIIIE Ta YiTKIIIE Bi10OpakaroTh HAMOUIBII XapaKTEepHI A OKPECICHUX
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MOHATH O3HAKU. SIK MPABUIIO, AJI KOKHOTO MOHSTTS MPONOHYETHCS OAUH OCHOBHUM
TEPMiH, HAJAPYKOBAHUW HAMIBXUPHUM MIPUPTOM. Y JESIKUX BUIAIKAX MOPSI 3
OCHOBHUM TEPMIHOM MPOMOHYIOTHCS MapajeibHl TEPMiHHM, HaIPyKOBaHI CBITIUM
mpudTOM, HAPUKIAL: «CUCHIEMA MEXHIYHO20 OOMUKY podomay Ta «mMaxkmuibHd
cucmemay, «Robotertechnik, f » ma «Robotik, f».

Jlesxi mapajienbHl TEPMIHM € KOPOTKMMH (OpMaMHU OCHOBHHMX TEPMIHIB,
HANIPUKJIIAJA: «MEXHOA0ZIYHUIL NPOMUCTOGUIL POOOM») TA «MEXHOJO2IYHUL pOOOM ».
3acToCcyBaHHS KOPOTKMX (POpM TEpMiHIB JOIIJIbHE JUIIE B TUX BHUIAJKaX, SIKIIO
BUKJIFOYEHA MOYJIMBICTD 1X HEMPABUIIBHOTO TIYMau€HHS.

VY TperTiii KOJIOHLI NO/IaHl €KBIBAJEHTH HIMEIbKUX TEPMIHIB YKPaiHCHKOIO, IO
BIIIIOBITAIOTH IIEBHUM HOHATTSIM.

VY derBepTiii KOJIOHII MPEICTABIICHI BU3HAYCHHS IMOHSATHh HIMEILKOIO MOBOIO.
3alIle’)KHO Bl KOHTEKCTY XapaKTep BHU3HAUYECHHS MOXHA 3MIHIOBAaTH, IMpoTe 0e3
nopyuieHHsT Mex ToHATTa [174, c.5]. Jlo aHamizoBaHOi TEpPMIHOJIOTII J0daH1

anQaBiTHI MOKa3HUKHA HIMEIILKOIO MOBOIO 3 MEPEKIIAIOM YKPATHCHKOIO MOBOIO.

Tabnuys 2.1
Odopmiaenns nmy0aikoBaHOI TEPMiHOJIOTII
Ne Tepmin Iepexkian Hedininis
YKPaiHCbKH U
1. | Roboter, m pobort Es ist eine technische Apparatur, die

iiblicherweise  dazu  dient, dem
Menschen mechanische Arbeit
abzunehmen.

2. | roboterisieren pobGotuszyBatu | Arbeitsvorginge automatisieren, durch
Roboter ausfiihren lassen

3. | Robotertechnik, f | pobororexnika | Das Themengebiet befasst sich mit dem
Robotik, f Versuch, das Konzept der Interaktion
mit der physischen Welt auf Prinzipien
der Informationstechnik sowie auf eine
technisch  machbare  Kinetik  zu
reduzieren.
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Crucku TepMiHIB, MOJAHI y CJIOBHHKY, MEPEBIPSUINCH METOJOM ACIEKTHHUX
OLIIHOK. YCTaHOBJIEHA TaKUM YHMHOM TEPMIHOCHUCTEMA JOCIIDKyBajach 3 MO3ULIT
knacudikamii TEepMiHIB 32  IXHBOIO  CTPYKTYpOlO  (OJHOKOMIIOHEHTHI  Ta
0araTOKOMIIOHEHTHI ~ TE€PMIHHM), 3 TIO3MIIi  CJIOBOTBIPHUX  BIJHOIICHb Y
TEPMIHOCUCTEMI, 3 TO3ULIi BIAHOLIEHh YACTUH MOBH, YCTAHOBJICHHS MOp(hEeMHOI
CTPYKTYpU OJHOKOMIIOHEHTHUX TEPMiHIB, a TAKOXK MOJIENIEH, 32 SKUMH CKJIAJal0ThCs

0araToKOMITOHEHTH1 TEPMiHH, Ta XapaKTep 3B’ A3KY MK X KOMIIOHEHTaMHU.

2.5. JlocaigikeHHs1 TEPMiHOJOTIYHOI YACTOTHOCTI Ta HACHMYEHOCTIi HiMeUbKMX

(paxoBHX TEKCTIB 3 POOOTOTEXHIKH

CydacHuii eranm OypXJMBOTO PO3BUTKY HAayKoBOi iH(opmarlii mnoTpedye
IPYHTOBHUX JIOCIIIP)KEHb MOBHHUX 3aC001B, aJIcCKBAaTHUX BUMOTAaM KOMYHIKAIlil B Tii
YW 1HIIW Taly31 HAyKW 1 TexHiku. Po3yminHs (axoBoi MOBHU K 3aC00y BUPAKECHHS
TEKCTOBOI 1H(OpMaIli BUMarae BU3HAYEHHS 3arajbHUX 0COOJIMBOCTEN (HaxoBOTO
TEKCTYy B IUIaHI JIGKCHYHOTO HAIOBHEHHS, TOMY OCOOJMBO aKTyaJIbHHUM ITOCTA€E
MUTAHHS HACHMYCHOCTI HAyKOBOro TekcTy (axoBumu Ttepminamu [186, c. 216].
JleTanbHUII ONMUC TEPMIHOJOI Ta BU3HAYEHHS TEPMIHOHACMYEHOCTI B HAYKOBO-
TEXHIYHUX TEKCTaX 3 POOOTOTEXHIKA YMOXJIHMBIIOETHCS 32 JOMOMOIOK YAaCTOTHOIO
CJIOBHHKA, YKJIAJICHOTO Ha MaTepiai JIOCIII)KYBaHOT TEPMIHOCUCTEMH.

[TpoOnemMor0 HAaCMYEHOCTI TEKCTYy (axoBUMHU TEpMiHaAMHU 3aiiMalioch Oarato
JIHTBICTIB, 30kpeMa, C. BoBuancrka, H. Bumnaskosa, M. Bononuna, M. Bopo6iioBa,
b. T'onosin, C. Ksitko, H. Kypax, T. Kusik, B. Jleituuk, C. Jlokmmna, JI. Jly3iHa,
P. Ilepxau, P. ITiotpoBchkuit, JI. Xapuyk, b. Illynesuu, @. [{utkina.

[Tin gac mpoBeeHHST TEPMIHOJOTIYHOTO aHATI3y TEKCTY 1 TEKCTOBOTO aHAI3y
TEepMiHA 3aCTOCOBYETHCS LTI KOMIIJIEKC METOJIB: TEPMIHO3HABYI METOJU aHaTI3y
CTPYKTYpH Ta KOHCTPYIOBAHHS TEPMIHOJOTIN, BHUIUICHHS TEPMIHOCIEMEHTIB,
PO3WICHYBAaHHSI TEPMIHOJIOTIYHUX CJIOBOCIIOJIYY€Hb, a TAKOX JIHTBICTUYHI METOIH,

JIOT14H1 MeTOAM KJacudikarlii, MaTeMaTUKO-CTaTUCTUYHI METOU, METOAU 3arajbHOi
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Teopii  TEKCTy,  METOAM  Teopii  BapiaHTHOCTI,  KOMIUIEKCHI  JIOTIiKO-
JIIHTBICTUKOTEPMIHO3HABY1 METO/IH.

Crhig mIKpecIuTH, IO OCTAaHHIM 4YacoM Ha 3axoli OJHMM 3 OCHOBHUX
HaIpsIMiB BHBYCHHS TEPMIHIB y 3B’SI3Ky 3 iX (YHKI[IOHYBAaHHSIM Yy MOBI IS
CHeIaJIbHUX I1JIeH € came B1AOIp TepMiHIB 31 ClieliadbHUX TeKCTIB [245, c. 216]. 3a
JIOTIOMOTOI0  KBAaHTUTATUBHUX METOMIB  JOCHIIDKEHHS TEKCTy 3A1HCHIOETHCA
KUIBKICHUHM aHaji3 3MicTy Ta (opMH KOMYHIKallli, BHU3HAYCHHS KJIIOUYOBHUX Ta
OMOPHUX CJIIB, BCTAHOBJICHHS TJIMOMHU 3B’SI3KIB Y TEKCTI, MIIPAXyHOK KIJIBKOCTI Ta
CIIBBIHOIIEHHS PI3HUX YACTHH MOBH, TOBKUHU PEUCHb.

C. BoBuaHChka Tl TEPMIHOJOTIYHOK YACTOTHICTIO PO3YMIE YACTKY
(BupaxkeHy y %) TEpMIHOJOTIYHUX CJIOBOBKMBAaHb CEPENl YCIX CIOBOBXKUBAHb Y
TEKCT1, TOOTO YaCTOTy BXKMBAHHS TEPMIHOJOTIUHUX OJAMHUIIL y TekcTi [38, c. 175].
Po3pi3HsA10TH a0CONIOTHY Ta BIJHOCHY YAaCTOTHICTh BJ)KUBAaHHS TEPMiHIB. AOCOJIIOTHA
YAaCTOTHICTh BKa3y€ YacTOTy BHUKOPUCTAHHA TepMiHAa a00 TEPMIHOJIOTTYHOTO
CIOJIYYCHHSI B JIOCJIDKYBAHOMY TEKCTI 1 3aJ€XKHUTh Bl po3mipy BuOipku. Cyma
a0COJIFOTHOT YacCTOTHOCTI 3aBXIW BIAMOBIAa€e 00cCATYy BHOIpKU. 3a JOMOMOTOIO
a0COJIIOTHOT YaCTOTHOCTI MOKHA pO3paxyBaTH BIAHOCHY. BilHOCHA 4acTOTHiCTH €
MOKa3HUKOM, SIKUA BHUPAXa€ YaCTKy MOBHOI OJMHHUIII CTOCOBHO BCI€i CYKYNHOCTI
TEKCTY. BIIHOCHY 4aCTOTHICTh OTPUMYEMO, KOJIU JIIJTUMO a0COIIOTHY YaCTOTHICTh Ha
BEJIMYMHY BHOIPKH, TOOTO BIJHOCHA YAaCTOTHICTH NIEBHOTO SIBHINA — 1€ BiIHOIICHHS
MK YHCIOM MOTro JiHCHOTO BXKMBaHHS Ta YHCIOM TEOPETHYHO MOXKIMBOTO
BkuBaHHs [38, c. 176]. 3anexHO BiJl 3HAYEHHS MOKA3HUKA YaCTOTHOCTI BKHBAHHS
TEPMIHIB Y TEKCTaX iX MOXHAa MOJIIJIUTH Ha:

1) TepmiHM 3 BUCOKOIO 4acTOTHICTIO (KiIk04oBi cioBa): der Roboter (1671), die
Robotik (1567), die Robotertechnik (1478), der Sensor (1305), der Manipulator
(1978), der Greifer (987), das Element (567), die Automatisierung, (456), die
Maschine (445), die Anwendung (357), die Kiinstliche Intelligenz (275), der
Kontroller (256), die Programmierung (246), Tomio;
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2) TepMiHU cepenHboi vactotu BxkuBaHHs: der Sensor (203), das Instrument
(198), die Software (178), der Greifer (178), das System (175), programmieren (120),
die Mechatronik (120), die Industrie (115), der Pick-and-Place-Roboter (110),
das Programm (78) die Hydraulik (69), die Kinematik (64), das Koordinatensystem
(60), die Robotologie (58), Toro;

3) Tepminu 3 HH3bKOIO uyacToTHicTio: der Automobilbau (8), die Endposition
(8), die Drei-Finger-Regel (8), die Prognose (6), das Gyroskop (6), die Gravitation
(6), die Pkw-Technik (6), der Pedipulator (5), das Zyklogramm (5), der Zylinder (5),
die Konfiguration (5), der Lift (5), der Hebezug (5), die Istposition (5),
der Komparator (5), Toio.

TepMmiHu 3 HHU3BKOIO YacTOTOIO BXMBAHHS MAarOTh MEHIIE KOMYHIKaTHBHE
HABaHTaXXCHHs, IIPOTE BOHU HE € TIEPEIIKOI0K0 JIJIsl pO3yMiHHS TEKCTY [246].

[Ipouec yknanaHHs 4aCTOTHOTO CJIOBHUKA 3 POOOTOTEXHIKH MependavyaB Takl
eTanu:

1) HamiBaBTOMATUYHUM CITIOCOOOM MiJPaxOBaHO a0COJIIOTHY YacTOTY TEPMIHIB
3 pOOOTOTEXHIKU;

2) aBTOMATHYHHM CIIOCOOOM 3a nomomMoror mnporpamu Excel Bu3HaueHO
BIJTHOCHY YacCTOTY CJIIB;

3) cKkJ1aIeHO CIMUCOK CJIiB 3 pOOOTOTEXHIKU BIAMOBIIHO A0 iX YaCTOTHOCTI.

[lim wac JOCHIDKEHHS  HIMEIBKMX  HAayKOBO-TEXHIYHMX  TEKCTIB 3
poOOTOTEXHIKM OyJ0 BCTAHOBJIICHO, 110 HAWBHIIMK BiJICOTOK YaCTOTHOCTI
BHYTPIIIHHOTATY3€BUX TEPMIHIB HAJIECKHUTh TPETHOMY THUITY — (PaXOBUM KypHalIaMm
(15,3 %), OCKiJIbKM BOHH pO3paxOBaHi Ha BYy3bKe KOJO uuTaviB. HalHmwkuui
BIJICOTOK HQJIEXUTh 1O MEpUIoro Tumy — mnomyispHuMm raszeram (3,3 %), ski
OpIEHTOBAaHI Ha OUIbII IIMPOKY AayauTOpi0 YHUTauiB. JOCHIIXKEHHS KUIbKICHUX
MOKA3HUKIB OI[IHKM TEPMIHOJIOT14HOI HacuueHocTi OT B ramysi poOOTOTEXHIKH OyII0
BUKOHAHE Ha OCHOBI MPOAHAI30BAHUX PI3HOTHIIOBHX HIMEIbKOMOBHUX TEKCTIB

poboToTexHiku 00csroM 1670 TOBHO3HAYHUX CITiB.
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VY nmocaimpkyBaHii poOOTI PO3MISIAAIOTHCS HacamIepe] OJHOKOMITIOHEHTHI Ta
0araTOKOMITIOHEHTHI TePMIHHM, MOBHY ()YHKIIIIO SIKHX MOKHA BU3HAUUTH SK Ha3UBHY,
TOOTO TEpMIHM, SIKI € HA3BOIO MPEAMETIB, SBUII 1 MOHATH poOOoTOTEexHIKM. Humu
BUSIBUJIMCHh TEPMIHU-IMCHHUKH, SIKI O3HAYAIOTh BY3JIM, MEXaHI3MH MaHIMYJATOPIB 1
poOOTIB, iX KOHCTPYKIIii, NMPUBOJW, CHUCTEMH KEpyBaHHS, OCHAICHHS, 3aXBaTH,
00CITyroByBaJIbHUMN TMEpPCOHAN, JOMOMIXKHE OOJIaJIHaHHS, a TAaKOX JEsKl SBUIIA Ta
MOHSATTS 3 KIOEpPHETHWKH, KOHCTPYIOBAHHS Ta IHIIMX Traidy3eil, TICHO IMOB’S3aHUX 3
poOoToTexHiko0. OKpiM LHUX TEPMIHIB HaMH Oyjia pO3IJISTHYTa TaKOX 3HA4yHa
KUIBKICTh TEpPMIHIB, fKa CIYXUTh JUIsl TO3HAYeHHS di (TepMiHHU-AIECIOBA) Ta
AKOCTEH npeaMeTa (TepMIHU-TIPUKMETHUKH ).

AHani3 4YacTOTHOCTI HIMEIbKOMOBHUX TEPMIHIB Yy (axoBUX TeKCTax 3
pPOOOTOTEXHIKH, SIKI OyJIW MOAUICHI HA YOTHPU THUIH TEKCTIB (CTATTI MOMYJSPHUX
ra3er, Marepiagd MONYyJSIPHUX >KYpHaliB, TEKCTH (axoBUX XKypHaIiB, (paxosi
MEJIIaTEeKCTH) MOKa3yIo€e, M0 Mij 4ac BUOIPKU JOCTIHKYBAHOI TEPMIHOJIOTIT JuIie 6
TEpMiHIB 3aikCOBaHO y BCIX MpoaHami3oBaHuX kepenax: der Roboter (1671),
die Robotik (1567), die Robotertechnik (1478), der Sensor (1305), der Manipulator
(1978), der Greifer (987). B 4 mxepenax 3adikcoBano — 7 trepminis: Element n (567),
Automatisierung f (456), Maschine f (445), Anwendung f (357), Kiinstliche Intelligenz
f (275), Kontroller m (256), Programmierung f (246).

OTxe, cepel OMHOKOMIIOHEHTHUX TEPMiHIB, 3adikcoBaHUX B 16 IpyKoBaHUX
JoKepenax, BuUsBIeHO 450 cnemianbHUX TEpPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKH. TepMiHu
MEePEBAXHO TpelcTaBlicHI iMeHHuUKamMu (357 TepMiHIB), Y MEHIIM KUIBKOCTI —
NPUKMETHUKaMU (45 TepMiHiB), TI€ENPUKMETHUKaMHU (28 TepMiHiB) Ta AiecioBamu (20
TEPMIHIB).

Takox 11s1 BUSIBJICHHS CHCIIAIBHUX TEPMIHIB B CKJIQJICHOMY HaMH HIMEIIbKO-
YKpaiHCbKOMY TJlocapii TepMiHOJoOrii 3 poOoToTexHikM Oyma podora 31

CHelialiCTaMy I[i€] rainy3i HayKu Ta TEXHIKU.
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Jns  tematnuyHOl Kiacudikamii 3’€IHYBaJIJbHUIM MOMEHTOM € HasBHICTh
CMHUCJIOBUX 3aB’3KIB MDK TEpMIHAMH 3a JICKCHYHUM 3HAYECHHSIM. 3 TOUKH 30Dy
JIOTIiKH, 11l CJIOBa 00’ €JHAH] OJHUM 3arajJbHUM, POJIOBUM MOHATTSIM.

TemaTuyHi rpynu TEpMiHIB MOKHA BB)XATH MIKPOCHCTEMAMH B MeXaX IMEBHOI
TEepPMIHOJIOTIYHOI cucteMu. Bonu 06’ eanani, 6e3mepeyHo, CMUCIOBOIO HUTICHICTIO Ta
JIOT1YHOIO B3a€EMO3aMIHHICTIO.

VYci Tepminu B raity3i poOOTOTEXHIKHM MO1IICH] HA TPYU TEMATUYHI TPYTIH:

1. Po6OT, K CYKYNHICTh BHUKOHAaBUMX MEXAHI3MIB (IBUTYHU Ta JOMOMIXKHI
JIAHKH TIPUBOJIIB MAHIMyJIATOpa Ta MPOTrPaMHOTO MPUCTPOIO, 3aCO0M BHYTPIIIHBOI Ta
30BHIIIHBOI 1HpOpMaILii, TOOTO JAaTYMKH, YCTAHOBJIEHI Ha caMOMy pOOOTI; THIIU
po0OOTIB, iX XapakTepucTuka), mo ckiaagae 50 % ycix tepminiB. Hanpukmnan:
der Aktor, der Sensor, der Manipulator, die Datenbank, hydraulischer Roboter,
die Roboterhand.

2. Cuctema ympaBiiHHS, MpPOTpaMHI 3aco0u, TMEpPEeTBOPIOBAYl, JIaTYUKH,
KOHTPOJIbHI 3aCO0M, CHUCTEMH TPHUBOJIB (CYKYHHICTh JBUTYHAa Ta €JEMEHTIB
aBTOMATUKHM) Ta iX BJACHI €JIEMEHTH Ta BHUMIpH; KOHTPOJIb Ta IEPETBOPEHHS
CUTHAJIIB; CUCTEMH KOMAaHJ; Mporpama Jii; 3aco0u aHaii3y; 3amaM’ STOBYBAaHHS Ta
MepeTBOPIOBaHHS 1H(pOpMaIlii; onepallii, BAKOHaH1 MPOrpaMHUM 3aCO00M KOJTyBaHHS
(po3moain Ta cykymHicTh curHaimiB), Hamuye 30 % ycix TepminiB. Hanmpukiman:
roboterisieren, die Roboterkalibrierung, die Programmiertechnik, die Realisierung,
die Sensordatenverarbeitung, die Signalaufbereitung.

3.3acobu  ymopsAKyBaHHS ~ BHUPOOHMYOTO  cepeloBuIa  (TeXHIKa 3
POOOTOTEXHIKH), OPIEHTOBHI, 3aBaHTaXKyBaJIbH1, HAKOMTMYYBaJIbHI Ta CKJIaJHI 3aCO0U;
TPaHCHOPTHI 3aCO0U; PO3MIILIEHHS, MJIaHyBaHHs 00JIaJHAHHS; MAPLIPYT PyXy poOoTa
a00 poOokapa; TEXHOJIOTTYHHI MapIIPyT; JIFOAMHO-MAIIMHHI CUCTEMU, BU mpodecii
00CIIyTOBYIOYOTO MEPCOHAY Ta PO3POOHUKIB POOOTOTEXHIKU, MOHSATTS «MOIYIIbY,
«KOMIUIEKC» 1 T.J.; poOodl mo3uIlii Ta ix po3mimieHHs, ski ckiaamgaroTh 20 % ycix
tepMminiB. Hanpuknan: der Softstarter, die Mensch-Roboter-Kooperation, der Modul,

der Benutzer, die Roboterkoordinaten.
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AHami3 AOCHIDKeHHS MOKa3ye, M0 JO0 NepIIoi Tpymnu OJHOKOMIIOHEHTHUX
TEePMiHIB BXOUTh — 703 pi3HUX TepMiHU, 10 Apyroi — 377 1 g0 TpeThoi 261 TepMiH; y
MepIrii  rpym  TEPMIHOJOTIYHUX  CJIOBOCIONy4YeHb  (0araTOKOMITOHEHTHUX )
HapaxoByeMmo — 135 pi3HHUX TepMiHIB, Apyrid — 125, a B TpeTiit — 69 Tepminib. Jleski
TEPMIHH MOXXYTh HaJIeKaTH IO IBOX Ta TPHOX TEPMiHIB OJHOYACHO.

3Ha4yHa BIIMIHHICTh B KIJILKOCTI TEPMIHIB MOSICHIOETHCS TaK:

1) HaJIeKHICTIO TEPMIHIB J0 BEJIUKOI KUIBKOCTI IMOXIJHHX, a TAKOXK CKIIaTHUX
TEpMiHIB, YTBOPEHHMX BiJi OCHOBHUX TepMiHIB, Hampukiaa: der Roboter mae 126
HOXI1AHMX TepMiHiB, Hanpukiaa: die Roboterentwicklung, roboterisieren, die Robotik,
die Roboterkonfiguration;

2) YHECEHHSM J0 CIHCKY TEPMiHIB CHHOHIMIB, HE 3a(D)iKCOBAaHUX B JIPYKOBAHHX
mkepenax, Hanpukian: der Roboter — der Roboter Manipulator; der Computer —
der Rechner, die Maschine; der Verdichter — der Kompressor; der Soft Sensor —
der Virtual Sensor;

3) yBedAGHHSAM  BEOWKOI  KUTBKOCTI  aOpemiaTyp,  YTBOPEHHMX  Bif
0araTOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHOJIOTIYHUX CJIOBOCIOIYYEHb 1 HE 3a(iKCOBaHUX B
IPYKOBaHUX JpKepenax, Hanpukiaana: RPL — 6io awnen. (robot programming language)
— MIIP (mosa npocpamysanns pooomis); SMART — io awnen. (simulation of
machining and robot tasks) — mooenosanns 0opooxu ma 3aedans pobomis;, WC — 6io
anen. (World coordinates / Welt-Koordinaten) — CK (ceimosi koopounamu).

TakuM yUHOM, YKJIaJIeH1 YaCTOTHI CJIOBHUKH € BIJIOOPAXKCHHSM HE JIUIIEC CTaHy
CydacHOi HiIMenbkoi MoBH [254, c. 72], ame W CHOpPUITUMYTH MOJATBIIAM

JIHTBICTUYHUM AOCIIIHKEHHSIM TEPMIHOJIOTIT 3 pOOOTOTEXHIKM Ta i CTaHAapTU3allll.

BucHoBku 10 po3aity 2

1. 'ene3a po3BUTKY TepMiHA «pOOOTOTEXHIKa» CKIIANA€Thesa 3 3 mepiofdin: |

nepion — (moyarok XX cTomiTTs) BUHUKHEHHs Tepmina. I mepiox — (1941-1970 p.p)

BUHUKHEHHS TepMiHa «pOOOT» sK 3araibHOHaykoBoro nousarts. Il nepiox — (1970 p.
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— HaIl 4Yac) BUHUKHEHHS TEPMIHIB CHEIIaJIbHOIO 3HAYEHHS: MPOMHUCIOBI pOOOTH,
CLITBCBKOTOCIIONIAPChKI  pOOOTH, TPAHCHOPTHI PpOOOTH, pPOOOTH  CHEIIaJBLHOIO
MpU3HAYEHHSA, TOOYTOBI pOOOTH, pOOOTH-TIPOEKTYBAILHUKH, JOCTIAHULIBKI pOOOTH.

2. Pobotoréxnika (miM. Robotertechnik, f, Big anri. robotics — po6or i
TeXHIKa) — IIe MPUKJIaJHa HayKa, [0 3aiiMaeTbcs PO3pOOICHHIM aBTOMATHU30BaHUX
TeXHIYHUX cucteM (poOotiB). Himerpka ¢axoBa MoBa 3 POOOTOTEXHIKM — II€
CYKYIIHICTh IHTparajay3eBuX, MDKrajay3eBUX Ta 3arajlbHOHAyKOBHX TEPMIHIB,
npodecioHai3MiB Ta xaproHi3mib. [lepeBakHy OUIBIIICTh CKJIAIal0OTh IHTpAray3eBi
TEPMIHHU.

3. Himeripka (¢axoBa MoBa pPOOOTOTEXHIKM € CKJIQJIHUM JIHTBICTUYHUM
apumieM. i ananis GyB 3zilicHeHHit 3a JOMOMOIOIO Pi3HUX METOJIB i NPUHOMIB, Yy
TOMY YHCJII KOMIIOHEHTHOTO aHali3y Ta €JIEMEHTIB IUCTPUOYTUBHO-CTATUCTUYHOTO
Merony. OcTaHHIN J03BOJMB YBHUPA3HUTH BHUCHOBKM KUIBKICHUMHM JaHUMH, IIO
3a0e3neumsii iX OO0 ’€KTHUBHICTh. Y TMpoleci (GopMyBaHHA HIMEIBKO-YKPaiHCHKOTO
riocapis TEpMiHIB POOOTOTEXHIKM 3aCTOCYBaHHS JS(MIHITUBHOI  METOJUKH
MIPOBOAWIOCH Y 4 eTanu:

1) BuniieHHs KOPIyCy TEPMIHIB  JOCHIKYBaHOI  TEpMIHOJOTII 3
POOOTOTEXHIKH;

2) HaJaHHS YITKOTO BU3HAYEHHS MOHATTIO, ITOB’SI3aHOTO 3 TEPMIHOM, JJI 4OTO
Oymu 3ay4yeHi TIyMauHi CIOBHUKU TEXHIYHUX TEPMiHIB;

3) BUSIBJICHHS HasiBHUX €KBIBAJEHTIB TEPMiHIB POOOTOTEXHIKM BUXIJTHOI MOBHU
Ha OCHOB1 BUKOPHUCTAHHS MIEPEKIAIHUX TEXHIYHUX CIIOBHHUKIB;

4) 3niiicCHEeHHS MOUIYKY BaplaHTIB Mepekiiaay, ToOOTO BiOip BIANOBIAHUKIB (HE
MEHIIIe YOTUPHOX OJMHHMIIB) 3 TAKUM K€ 3HAUCHHSIM y MOBI TIEpeKIIay.

4. TIpoTsArOM OCTaHHIX IECATUIIITH OylW TPOBENCHI 3arajibHi JIHTBICTUYHI
JOCIIKEHHST pi3HUX TepMiHocucTeM. [Ipu 1IbOMy BHBYAIMCSA NEPEBAXHO TEPMIHHU,
y34Ti 31 CJIOBHUKIB, CHIIMKJIOME I, TJIOCapiiB, JICKCUKOHIB 1 T.7. TepMmiHOCcHCTEMY Ti€l
abo 1HmOI ramy3l HAyKHM Ta TEXHIKM HEOOXITHO MOCHIDKYBaTH HE TUIBKH 3a

CJIOBHHUKaMHU, JIOBIIHMKAMH Ta MOJIOHUMU iM JHKEpesiamMu, ajie i y pealibHil cdepi ix
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GbyHKIIIOHYBaHHS (HANPUKIIA, >KypHAJIbHUX CTATTSIX, MOHOrpadisx, HaBYAIBHHUX
NOCIOHMKAX, MeAIaTeKCTax 1 T.J.), aJKe TUIbKUA TaKe BUBYEHHS MOXKE CTaTH OCHOBOIO
JUTsI CTBOPCHHSI HOPMAaTUBHHX JTIOKYMEHTIB, HAMPUKIIAJ, 30IpHUKIB PEKOMEHIOBAHUX
TEePMIHIB.

5. BusiBneHHs TepMiHOCHCTEM [OIIBHO MPOBOAMTH HAa OCHOBI BHUOIpKH 31
CIeLlaIbHUX TEKCTIB PI3HUX >KaHPIB (KYpHAJIBHUX CTaTeH, mpaib KOH()EpeHIIiH,
MEIIaTeKCTiB 1 T.1.).

6. CoBHUK BUSIBJIEHUX TEpPMIHIB MICTUTh 3araJbHOTEXHIYHI
(3arasibHOHayKOB1) Ta cHemiaidbHl TepMmiHu. [lpu 1bOMYy chemiaabHl TEPMIHU
cknanarTb 0au3bko 30 % crnoBHUKA. MK IIMMU JBOMA IIapamMd TEPMIHOJIOTIYHOI
JIEKCUKU HEMa€ PI3KUX MexX. ICHye rpymna TepMiHiB, SIKI CTBOPIOIOThH MPOILIAPOK MIXK
3araJbHOTEXHIYHOIO (3araJIbHOHayKOBOIO) JIEKCUKOIO Ta CHEI1aJTbHOI0
TEPMIHOJIOTIEI0 3 POOOTOTEXHIKH.

7. HimeribkOMOBHI TepMiHU POOOTOTEXHIKH MOJIIJICH] HA TPU TEMAaTUYHI TPYIIN:
1) po6oT, SIK CYKYITHICTh BUKOHABYMX MeXaHI3MiB ckianae 50 % ycix TepMiHiB; 2)
CHUCTEeMa YIpaBJIiHHSA, MPOTpaMHi 3aco0u, MEepeTBOPIOBayl, JATYUKH, KOHTPOJIbHI
3aco0u, CUCTEMHU MPUBOMAIB Ta iX BJIACHI €JIEMEHTH Ta BUMIpH Ta iH., Hamiuye 30 %
yCiX TEepMiHIB; 3) 3ac00M YMOPSAKYBaHHS BUPOOHHYOrO CEpEeAOBUIINA, OPIEHTOBHI,
3aBaHTAXKYBAJIbHI, HAKOMUYYBaJIbHI Ta CKJIAJHI 3aCO0U; TPAaHCHIOPTHI 3aco0u; 1 T.1.,
mae 20 % ycix TepMiHiB.

8. AHaJli3 YacTOTHOCTI TEPMIHIB B PIZHOTUIIHUX TEKCTax POOOTOTEXHIKU
CBITYUTH TPO TepeBary TepMiHiB y (axoBux >xypHanax (15,3 %), Ta HaWHWKIY
YaCTOTHICTh Y monyJsisapHux razerax (3,3 %). TekcTu cnemianizoBaHUX *KypHaJiB Ta
HaBYaJIbHUX MOCIOHMKIB BUSIBUJIM HAWBUILUNA PIBEHb TEPMIHOJIOTTYHOI HACUYEHOCT] B
rairy3i poOOTOTEXHIKH.

9. BusiByieHHs TepMIHOCUCTEMHU MPOBOJMIOCH HA 3HAUYHIN 3a 00cArom BUOIpII
31 crieriaJbHUX TEKCTIB PI3HUX >KaHPiB. 30HAIbHA BUOIpPKA, HA OCHOBI SKO1 YKJIaJIEHO

yacTtoTHi cnoBHUKY (nani YC), Oyna opranizoBaHa B TPH €TaIlu:
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1) BU3HAYECHHS 3arajbHOI CYKYITHOCTI Ta BU3HA4YEHHS 30H (’KypHAaJIbH1 CTaTTI,
npaiii KoH(pepeHIlii, MaTeHTH OIUCH);

2) yCTaHOBIICHHS Bard KOXKHOI 30HHM B 3arajbHil CYKYITHOCTI Ta BU3HAYCHHS
00csaTy BUOIPKH JISl KOXKHO1 30HU,

3) crioHTaHHUH BiIOIp TEKCTIB Yy MEKaX KOXKHOT 30HHU.

OCHOBHI pe3yJbTaTH €TaIiB JOCIIPKEHHS PENpe3eHTOBAHO Y BIAMOBITHUX

nyOmikaiisx aBropa [156; 157; 162; 163; 164].
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PO3/ILI 3

CJIOBOTBOPUYI ITPOLECH Y MACHUBI HIMEIIbKOMOBHHUX
HAYKOBO-TEXHIYHUX TEPMIHIB POBOTOTEXHIKHA

3.1. CaosorBipHi MopQoJioriuyni 3aco0u HoOMIHANII HiIMEUbLKHMX TEpPMIiHIB 3

PO0OTOTEXHIKH

B nmocnikyBaHii poOOTI MU BUIUISIEMO YOTUPU CHOCOOM YTBOPEHHS HOBUX
ciiB: MmopdoioriyHui (adikcarrisi, CTIOBOCKIIaIaHHs ), CHHTAKCUYHUHN (JIEKCUKaJ13allis
CJIOBOCIIOJIYYE€Hb), CEMAaHTHYHHMI (3MIHCHHS 3HAYE€HHS CJOBa). XapaKTEPHOIO
O3HAKOIO OyJlb SKOi TEPMIHOJOTIYHOT CHUCTEMHM BH3HAYaEMO HASBHICTh Yy HIM
3HAYHOTIO IIapy 3all03MYE€HUX TEPMIHIB 00 TEPMIHIB, YTBOPEHHX HA OCHOBI JIEKCUKH
IHIIMX MOB, 30KpeMa IpelbKoi Ta JAaTUHCBKOI. lle 3acBinuye meBHY TEHAEHLIIO 10
€IMHOTO YTBOPEHHS HAyKOBHX 3HA4Y€Hb, BiJOOpa)ka€ IHTEPHAI[IOHAIBHY CYTHICTbH
CaMo1 HayKH.

Koxna TEpMiHOCHCTEMA XapaKTepU3y€eThCs MO€AHAHHSAM yCix
BUIII€3a3HAYCHUX CIOCOOIB TBOPEHHS TepMiHIB. Hampuknaa, mOCHIIKEHHS
TEXHIYHUX TEPMIHIB BUSBHIIO, III0 BOHU YTBOPIOIOTHCS SIK 3 PECYpPCIB AHTIINUCHKOI
MOBH TaK 1 IUIIXOM 3al03HUYCHHS 3 1HITHX MOB [214].

[IpoBenenuii HaMy JIIHTBICTUYHUM aHaMi3 JIGKCUYHOIO MaTepiany IiJMOBH
POOOTOTEXHIKH 1aB MOKJIMBICTh BUSIBUTH CIIOCOOM TBOPEHHSI IIMX TEPMIiHIB, a caMe:

1. Adikcaris (rosoBHuM unmHOM cy(ikcaris). Hampukman: Roboter, m =
Robot S + er; Importeur, m = Import S + eur; Bewegung, f = Be+ weg S + ung.

2. CrnoBocknaganss. CKIa0BUMU CJIOBAMH MOXYTh OyTH MPOCTI OCHOBH,
K y TepMiHi das Werkstiick (Werk+Stiick), moxiiHi OCHOBM B mapi 3 MPOCTUMHU Ta
MOXITHUMHU OCHOBaMH, sk y TepMminax: die Robotertechnik, das Auto-Check-System,

der Localisierungsensor. TBopeHHs HOBUX TEpPMiHIB BiIOYBa€TbCsS 3a 3aKOHAMH
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CJIOBOTBOPY HIMEIIBKOi MOBH, XO4Ya BHKOPHCTOBYIOTHCS TaKi TPEKO-JIATHHCHKI
enementu: der End-effector, der Biomanipulator.

3. CunTakcuyHuil cmoci0. baraTrokoMmoHeHTHI TepMiHM — 1€ OAWH 3
HaWOIIBIT MPOAYKTUBHUX CIHOCOOIB TEPMIHO3HABCTBA B HIMEIbKIA MOBI, IO €
pPEe3yNbTaTOM TOTO, IO JJISI TOYHOTO HAaWMEHYBaHHS CKJIAIHHUX MPEIMETIB, SBUII Ta
IPOIIECIB MOTPIOHO OUIBINIE CIIIB, HIXK OJIHE.

VY Hamnit TepmiHocucteMi 3adiKCOBaHI TEPMIHU 3 YHCIOM KOMITOHEHTIB BiJ 2
no 3: der festprogramierte Roboter, der autonome mobile Roboter, das Global
Positioning System, die mechanische Modellierung eines Roboters. Hanpuknan:
«Laut den Ergebnissen des kiirzlich von Interact Analysis veroffentlichten,
vierteljahrlich erscheinenden Mobile Robot Market Trackers wurden 2018 mehr als
20.000 autonome mobile Roboter ausgeliefert — doppelt so viele wie im
Vorjahr.» [320]

4, AOGpeBialis. YXKMBaHHS BEJIUKOI KIJIBKOCTI aOpeBialliii Ta CKOPOUYEHb —
peakilisi Ha YTBOPEHHsSI 0araTOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB, SIK TPOSB TEHJEHIII [0
exoHoMii MoBHHX 3aco0iB: IR (Industrieroboter), PPS (Produktionsplanung und —
Steuerung), CASE (Computer-Aided Software Engineering). Hampuxiaa: «ROS steht
fiir Robot Operating System und ist ein Open-Source-Framework, um Software fiir
Robotikanwendungen zu schreiben. So kann der Anwender seinen bisher eingesetzten
Manipulator austauschen und den neuen Manipulator weiterhin mit den ROS-
Paketen einsetzen.» [320].

5. CemanTtnunuii. B anamizoBaHiii TEpPMIHOCHCTEMI BUKOPHUCTOBYETHCS
Olnbllla KUIBKICTh 3arajJlbHOBKMBAHOI, 3arajlbHOHAYKOBOi Ta 3araJbHOTEXHIYHOI
JEKCUKU 3 MeTaQopUYHUM TEpPeHOCOM 1ii 3HayeHb. TakuM YMHOM YTBOPEHI
OJTHOKOMITOHEHTHI TEPMIHU 3a aHAJIOTIEI0 3 YaCTHHAMM Tija JIIOJWHH Ta 11 JISIMHU:
Hoea — das Bein, enaz — das Auge , pyxa — die Hand, der Arm, nieue — die Schulter,
nareyo — der Finger. Hampuknaa: «Die anthropomorphe Roboterhand SoftHand

Industry von QB Robotics entspricht den Standards und Zertifizierungen der

industriellen und kollaborativen Robotik und ist mit allen gdngigen Robotern und
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Cobots auf dem Markt kompatibel» [320]. Croqu moxHa 3apaxyBaTu Taki TEPMiHH
ni:  aoanmayis  — das  Anpassungsvermaogen, niooamaugicms ~ —
Formdnderungsfihigkeit, manespenicmo — die Steuerbarkeit Ta yrBopeni Bix HHX
[MOX1THI.

Cepen 6araTOKOMIIOHEHTHHX TEPMiHIB 3a(piKCOBaHI TEPMIHH B MEPEHOCHOMY
3Ha4YCHHI, HampuKiaa, noeananus blue collar — éraxumnuii xomip, y tepmini blue
collar Roboter (pobom, suxonyrouuti (pynkyii oo6ciyeu) ta iH.

TepMiHH MOXYTh MAaTH YTOYHIOBAJIBHHHA XapakTep, IPH I[OMY BOHH
YTBOPIOKOTBhCS ~ BiJl 3araJlbHOBKHMBAHUX CiiB, Hanpukiax: die  Umgebung:
1. naskonuwnin ceim; 2. HasroauwHe cepedosuwe poooma. «Roboter sind
heutzutage in der Lage, auf Beriihrungen zu reagieren, mit ihrer Umgebung zu
kommunizieren und innerhalb kiirzester Zeit komplexe Produktionsabldiufe zu
erlernen.» [320].

6. Y TepMiHOCHCTEMI ICHYIOTh BHIIQJIKH YTBOPEHHSI TEPMIHIB MIJISXOM
3al03UYEHHS: a) 3 IHIMX MOB, Hanpukiaa: der Roboter Bix robota (uecske ciioBo),
der Manipulator iz manipulateur (dpaniy3ske cinoBo). Hampuknan: «Mit Somanet
steht Robotikherstellern ein System-on-Chip-Baukasten zur Verfiigung, der
verschiedene Module und Chips umfasst.» [320]; 6) 3 iHmux cdep Hayku Ta TEXHIKH,
Hanpukian: das Memory — naw sme.

Sk BimomMo, poOOTOTEXHIKA, IK OCHOBHA rajy3b HayKH Ta TEXHIKH, BUHUKJIA Ha
CTUKY OaraTbOX HayK. 3 I[i€l NPUYMHU B TEPMIHOCHCTEMI POOOTOTEXHIKH ICHYE
O0araro TEpMiHIB CYMDKHUX HayK: aBTOMAaTHKH, MEXaHIKH, MEXaTPOHIKH,
kibepHetnkn Ta iHmmX. Hanmpukmag: Control System, Software, Vision, Link,
Hydraulikanlage. «Kollaborierende Roboter miissen denken und fiihlen kénnen. Hier
kommen Sensorik und Software ins Spiel, denn erst sie machen Applikationen
feinfiihlig und smart.» [320].

Sk Tmokazano JOCHIKEHHS, OJHHUM 31 CIOCOOIB TBOPEHHS TEPMIHIB 3
pPOOOTOTEXHIKH € CUHTaKCHYHUN. Takum cmocobom yTBopeHo 302 TepMiHH 3 MOMIXK

3arajibHOi KiIbKocTi 1670 TepMminiB. Cepell OJHOKOMIIOHEHTHUX TEPMIiHIB TOJIOBHUM
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3aco0oM ix yrBopeHHs € adikcaris (ocob0auBo cydikcamis — 16,9 %),
[IpoananizyBaBiM cocOOM TBOPEHHS TEPMIHOJIOTII 3 POOOTOTEXHIKU, MM JIHILIN
BHUCHOBKY, 10 HaWOUIbII MOPOAYKTHUBHHUM CIIOCOOOM BTOPHMHHOI HOMiHAIIii
TEPMIHOJIOT1T 3 POOOTOTEXHIKM € CHHTAKCHYHUHA Ta MOP(HOIOTIUHUM, MEHII
MPOAYKTUBHUMH — CEMAaHTUYHHMI Ta 3alO3MUYEHHS 3 IHIIMX MOB Ta chep HayKu Ta
TEXHIKH.

[luTaHHs TEPMIHOJOTIYHOI CIPOMOYKHOCTI OKPEMHUX YacTHH MOBH 1 J0Ci
JTUIIaeThesl cynepewmBuM. [lig yacTUHAMU MOBH PO3YyMIEMO JIEKCHKO-TpPaMaTUYH1
KjJacu abo TIpynu CiiB, II0 XapaKTepU3YIOThCS CIIJIBHOIO KaTeropiaJbHOIO
CEMaHTHKOIO CJiB, X MOpP(}OJOTIYHOI Ta CHHTAKCUYHOIO TPUPOJOI0 (3HAYCHHS,
dopmu Ta QyHkii) [235, c. 14]. V cydacHHX mpamsix 3 TEPMIHOJIOTI] maHye AyMKa,
0 HAyKOBE TIOHATTS MOXE BHUpa)¥aTHCS TIIbKM I1MEHHUKOM. IlepeBakHe
BUKOPUCTAHHA IMEHHUKIB-TEPMIHIB MOSCHIOETHCS THM, II0 «CHUCTEMa IMEHHUKIB y
€BPOIEUCHKUX MOBaxX HACTUIBKM PO3BHMHEHA, ICHYIOTh HEOOMEXEHI MOKIMBOCTI
YTBOPIOBATH JIECHTIBHI IMEHHHMKH, 110 3arajbHUN CKJIQJ TEPMIHOJOTIYHOTO CIIHUCKY
IS X MOB MOXe OyTH IIJIKOM BHYEpIaHWA IMEHHuUKamMu» [272, c. 12].
C.M. bypauH, TakoXX TMEPEKOHAHUW, M0 «y POl HAYKOBUX TEPMIHIB MEPEBAKHO
(YHKLIOHYIOTh IMEHHUKH, & BC1 1HII YaCTUHU MOBH, SIKILIO BOHU HE € CTPYKTYPHUMU
KOMIIOHEHTaMU TE€PMIHA, CTalOTh HEOOXITHUMHU TUIbKH B IMPOIEC] PyXy BU3HAUCHHS
MOHATTS IiJ] YaC HAyKOBOTO TpakTyBaHHs» [28, c. 107]. I'. Bunokyp HaroJsomryBaB
BXJIMBICTh HOMIHATUBHOCTI T€pMiHa, 10 mepeadaydano iCHyBaHHS TepMiHA JIUILE Y
dopmi iMeHHHKa ab0 CIOBOCTONy4YeHHS. XO4Ya BUCHUM 1 BU3HAE, MO B TEXHIYHIN
MOBI BXKHBA€EThCS AYy>Ke 0araTo M1€CIIB, ajie HAMOJISITa€ Ha TOMY, 1110 0€3M0CePEIHbO B
TEPMIHOJIOT1I0 BOHU BXOJATh Y (hopmi abcTpakTHOro iMeHHMKa [36]. TepmiHonoriuny
HeCIpoMoXHICcTh aiecioBa C.M. BypauH mosicHIOE THM, IO JIECIOBa HE MOXYTh
OyTH MPE3EHTAHTOM JIOTIYHOTO Cy0’€KTa, 10 IX CKJIAJHO JIOTIYHO KOOPJAMHYBAaTH 3a
CTyIICHEM BUPaKeHOI HUMH abcTpakiiii [28, ¢. 107].

3rigfHO 3 IHIIOK TOYHOIO 30pY, MOTEHIHY MOXIIMBICTh BUKOHYBAaTH

TEPMIHOJIOTTYHY (YHKI[IIO B HAYKOBO-TEXHIUHINA MOBI Mae aiecioBo. B.H. €pmakona
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[75] migkpeciroe, 110 TEPMIHOIOTIYHICTD MIECTIBHUX OJUHHIL MPOSBISETHCSA TIIBKH
Ha CTYNEHSX 1€PapXIYHOTO YHOPSAJIKYBAHHS MOB, 110 € HACIIJIKOM I13HaBaJIbHOI
¢ynkmii moB. Ha mymky JLI. Ickpuipkoi, miecioBa «BiAMOBIAAIOTh yCIM BHUMOTaM
TEPMIHIB. TOYHO BU3HAYAIOTh MOHSTTS TI€l YW 1HIIOI Taly3l 3HaHb, MAaIOTh BY3bKY
chepy BXKHMBAHHS, OJHO3HAYHI B MEXax OJHIET TEpMiHOJOTIYHOI cuctemm» [83,
c. 162]. B.A. AjekceeHKO TaKOX IIJIKPECIIOE, IO <JIIECIOBA XapaKTePHU3YIOThCS
HAsIBHICTIO TOYHOI CMHCJIOBOi CTPYKTYPH 1 BUKOPHUCTOBYIOTHCS $IK CaMOCTIMHHIA
MOBHHI 3aci0 JJIsi BUpaXCHHsS HAyKOBHUX TMOHATHY [6, C. 567-568]. Sk BBakae
B.II. Janunenko, «y GyHKIIT TEPMIHIB Ta TEPMIHOEIEMEHTIB MOXKYTh Y>KUBATHUCH yCi
TOJIOBHI YaCTUHU MOBH (IMEHHUK, TPUKMETHUK, JA1€CIOBO, MPUMMEHHUK, 3aiiMEHHHUK)
[68, c. 164]. I'.C. Konsaenko, moaistoun ayMky B. I1. JlaHuneHKo, TaKOX BBaXKae,
mo (QyHKII0 TEepMiHIB (Ta TEPMIHOEIEMEHTIB Yy CKJIaJl CIIOBOCHOJYYEHHS)
BUKOHYIOTh IMCHHUKH, IPUKMETHHKH, JiecioBa Ta npuiimenHuku [103, c. 51].

Bin MoBM 110 MOBH, BII KaHpy JO >KaHPY, BiJ TEPMIHOCUCTEMHU [0
TEPMIHOCUCTEMH 3MIHIOETHCS CITIBBIJHOIICHHS YaCTUH MOBH, SKUMH BHUpPaXeHI
TepMind. Hanpukinan, y TEXHIYHUX TEPMIHOCHUCTEMaxX IMEepeBakaloTh 1IMEHHHKH,
YTBOPEHI BIA JIECTIB, Yy MY3MYHUX TEPMIHOCUCTEMAaX YacTO BHUKOPUCTOBYIOTHCA
MPUAMEHHUKH, Yy MNpOQEeCciiHO-BUPOOHUYMX TEPMIHOCHUCTEMAX JIOCUTh YacTo

BXKHMBAIOTHCS TEPMIHH-]I1€CIIOBA.

Tabnuys 3.1
MopdoJioriuynni CKJIaJ TEPMIHOJIOTT 3 POOOTOTEXHIKHU
Yacrunu moBu | KisbkicTh % Mpuxknaagu
OAUHHUIIb
1. | IMeHHUK 1585 949 % die Robotertechnik,
der Sensor
2. | iecioBo 45 2,7 % robotisieren,
programmieren
3. | [IpukmeTHUK 39 2,3 % mobil, autonom
4. | HienpukmetHuk | 1 0,1% computergesteuert
Ycboro 1670 100 %
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VY Hamomy JOCHIIKEHH1 yC1 TEPMIHH PO3MOAUISIOTHCS 32 TAKUMU YaCTHHAMU
MOBH: iIMeHHUK (94,9 % TepmiHiB), aiecioBo (2,7 % TepmiHiB), MpUKMETHUK (2,3 %
tepMmiHiB), gienpukMeTHUK (0,1 % TtepminiB). OCKUIBKH cepell TEPMIHIB 3
POOOTOTEXHIKH BHUSABICHUM TUTBKH OJIMH TEPMIH JTIENMPUKMETHUK, MU JOCIIKYBaTH
TPHU YaCTUHHU MOBU: IMEHHUK, MPUKMETHHUK Ta A1€CTIOBO. (AuB. Tab1. 3.1):

[lim yac AOCHIIKEHHS YC1 IMEHHUKH-TEPMIHM HIMEIKOI MOBH B Tally3i
poOOTOTEXHIKM MH TOILIMIN Ha TpH rpymnu: mpocti (der Roboter, der Aktor) — 6,9 %
tepminiB (nam T), moximHi (die Durchfiihrung, die Bewegung) — 7,4 % Ta ckiajeHi
(abo cxmanni) ciosa (die Roboterkinematik, das Roboterlokalisierungsystem) — 80,7
%T.

YacTuHa HIMEIBKUX IMEHHHKIB-TEPMIHIB CTAHOBUTH Maiike 95 % 3arajbHOTO
CJIOBHHKOBOTO CKJIQJy B raixy3i poOOTOTEXHIKH:

«Zur AMB stellt Fastems eine neue Version seiner Manufacturing Management

Software (MMS) vor, die zusdtzlich zum Paletten-Handling in Automationsprozessen

der spanabhebenden Fertigung nun neue Funktionen fiir eine Werkstiickhandhabung
beinhaltet.» [320].

[inbHICTh BUKOPUCTAHHS IMCHHHUKIB Ha OJIHE PEUYEHHS IOCTATHHO BUCOKA. Y
3a3HaYeHOMY (hparMeHTi BHUKOPHCTAHO 9 IMEHHUKIB, 3 MpUKMETHHKHU (NeU (0siui),
spanabhebend), 2 miecnosa (stellt, beinhaltet), 1 3aiimennuk (Seiner) Ta 1 mpucIiBHUK
(zusdtzlich) y Mexax OJTHOTO PEUCHHSI.

HaiiyacTiine B HayKOBO-TEXHIYHUX TEKCTaX 3 POOOTOTEXHIKM BXKUBAIOTHCS
imennuku: Roboter m (41), Robotik f (33), Robotertechnik f (28), Sensor m (28),
Element n (28), Automatisierung f (23), Maschine f (17), Anwendung f (10). Bucoxka
YaCTOTHICTh BXXKMBAHHS IMEHHHUKIB ITOSCHIOETHCS HEOOXITHICTIO TOYHOI HOMIHAIlT

¢axoBux nousaTs. Hanpuknan: «Die Robotik erobert immer neue Anwendungen und

Branchen — gerade im Mittelstand. Doch ein Faktor bremst diesen Siegeszug leider

spiirbar: Es gibt nicht gentigend Spezialisten im Markt und der Fachkriftemangel tut
sein Ubriges.» [320].
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VY nocnipkyBaHId TEPMIHOCHCTEMI 3 POOOTOTEXHIKM MPUKMETHUKH-TEPMIHU
Maii’ke He BUKOPHUCTOBYIOTHCS, OCKUIBKH OUIBIIICTh 3-TIOMIXK HUX € HECaMOCTIMHUMU
1 peani3yloTh CBOE TEPMIHOJIOTIYHE 3HAYEHHS JIUIIE B CTPYKTYpl CKIAJHUX TEPMIHIB
a0o TepMiHiB-cioBOoCcHONydYeHb. Tak, mnpuxkmerauk Intelligent —  posymmnuii,
po3suHeHuil BXOIUTh 1O CKJIaay TaKoro CKjiIagHoro Ttepmina, sk «intelligenter

Robotery — pobom 3 inmenexmom. «Der intelligente Roboter verfiigt iiber ein

modernes Vision-System, das verschiedene Formen und Materialien mit hoher
Genauigkeit und Geschwindigkeit erkennt.» [320]

Y HayKOBO-TEXHIYHHUX TEKCTaX 3 POOOTOTEXHIKM NPUKMETHHKH 3BY)KYIOTh
MOHSTTS, K1 TIepenaroTbes iMeHHUKoM: die optionale Sensorik — onyitina cencopuxa.
Hanpuxnan: «Eine optionale Sensorik z.B. zur Uberwachung der Kolbenstellung bei
pneumatischen Greifern oder der Messung der Greifkraft erhéht den Einsatzbereich
fiir die Greifer.» [313].

JliecnoBa-TepMiHA BUKOPHUCTOBYIOTHCSI B TEPMIHOJOTII POOOTOTEXHIKH SK
camocTiitHo (robotisieren — «pobomusyeamuy, aktivieren — «akmugysamuy,
automatisieren — «asmomamuszysamuy), Tak i B ckjiai ciaoBocnonydens (Handgelenk
drehen — «nosepmamu san’sicmsy, anfahren und speichern — «nosuyionysamu ma
AKyMYTII08AMILY).

Ha ocHOBI OUIbIIOCTI HAMYACTOTHIMIMX IMEHHUKIB YTBOPEHI J1€CiOBa, SKi
TaKOX MPECTaBlIcH] Y (PaxoBHUX TEKCTax 3 poOOTOTEXHIKM: «Auflerdem benutzen alle
Werke die modernsten Produktionstechniken, deren Abldufe komplett robotisiert und

automatisiert sind» [311].

Taki yacTMHM MOBH, K 3aMEHHUKH Ta 4HCTiBHHUKH (1,2 % ckmagHux
TEPMIHIB), Y TEPMIHOJIOT1i pOOOTOTEXHIKMA HE 3a(iKCOBaH1 K OKpeMi TepMiHu. BoHu
BUKOPUCTOBYIOTBCS 3/€OUIBIIONO y POJi TBIpHUX eJeMEHTIB ckiagaux ciiB (die
Selbstbearbeitung, das Vier-Augen-Prinzip Tomio): «Die neue Version kann fiir

Roboterzellen fiir das Be- und Entladen von Ein- oder Zweispindel-Drehmaschinen

oder horizontale sowie vertikale Frdszentren eingesetzt werdeny [320].
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3aiilMEHHUKH 3 HAYKOBO-TEXHIYHOI TEPMIHOJIOT1i POOOTOTEXHIKH BIKUBAIOTHCS
31eOUIBIIOr0 I YHUKHEHHsS MOBTOpeHHs cimiB:  «Fitzpatrick setzt den
kollaborierenden Roboter Sawyer von Rethink in der CNC-Fertigung ein. Er hilft
beim Schleifen von Teilen, die als Komponenten fiir antriebstechnische Losungen
dieneny [319].

TakuM 4YMHOM, y TIpOaHaNTi30BaHUX (aXOBUX TEKCTaX IMEHHHKHU YTBOPIOIOTH
SIPO HAYKOBO-TEXHIYHUX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH, OCKIIBKM BOHHM MAarOTh
HOMIHATUBHE 3HAUEHHS (BU3HAUCHHS, 1AeHTU(IKALIISA, XapaKTEPUCTHUKa MIEBHUX OCIO0,
T, SBUI), a MPUKMETHUKH, J1€CIIOBA, MPUCIIBHUKH, 3aWMEHHUKH Ta YHCIIBHUKU

BXOJSTH JI0 CKJIaAy TEPMIHOCIOJIYK Ta XapaKTePU3YIOThCS SIK TEPMIHOEIEMEHTH.

3.1.1. Adikcanbuuii cnoci0 TBOpeHHS HiMelbKOMOBHMX TepMiHIiB 3
pobororexHiku. OCTaHHIM YacoM JIIHIBICTU Bce OUIblIE YyBaru MNPUIUISIOTH
MOPGOJIOTIYHOMY aHaJlI3y JIGKCUKH, 30KpeMa WMOro 3B’S3Ky 13 CJIOBOTBIPHUM
aHaiizom cioBa. O6’ekToM MOP(}OJIOTIYHOTO aHaNI3y € CKJIaJ CIOBa HE3aJeKHO BiJl
Mpoliecy WOro MOpPOJKEHHSA, a 3aBJaHHSIM — PO3MOJAUT MOro B Mexkax MOppeMHOT
MOCJIITOBHOCTI a00 cMHCIIOBOT 1epapxii. OO’€KTOM CJIOBOTBIPHOTO aHANI3y €
CTPYKTypa TMOXiJHOTO CIIOBa, a 3aBIaHHS — YICHYBaHHS HOro Ha Oe3mocepeaHbo
CKJIaJIOB1 (TIOX1/IHY OCHOBY) Ta CJIOBOTBIpPHI €JIeMEHTH. BiAnmoBIIHO, JOCTIIKYETHCS
MopdemMHa Ta CJIOBOTBIpHA CTPYKTypa JieKCuku. MopdeMHa CTpyKTypa CIiB
YTBOPIOETHCSI  B3a€EMOBIJHOCMHaAMU MoOpdeM — KIHIEBUX CKIJIAQJIOBUX CIIOBA.
CnoBOTBiIpHa CTPYKTypa CJIOBAa YTBOPIOETHCS O€3MOCEPEAHbO CKJIAJAOBUMHU CJIOBA,
TOOTO, OCHOBOIO Ta MPHUEIHAHUMHU 10 Hei CIOBOTBIpHUMH adikcamMu. SK BiIOMO,
METOI MOpP(EMHOTO aHaji3y € BUUYICHYBaHHS Mop(eM y CIoBI, iX CTPYKTypHa Ta
dbyHKITIOHATBHA KITacUDiKaITis.

MeTtoro Mop(pemMHOro aHaiizy TepMiHIB 3 pOOOTOTEXHIKH €:

1) BU3HAYMTH OCHOBHI KOpeHi Ta aiKCH Ii€i TEPMIHOCHCTEMH, 110, Y CBOIO
4yepry, HeoOX1THO JIJIs1 BUBYEHHSI CUCTEMHOCT1 TEPMIHIB pOOOTOTEXHIKH;

2) BHU3HAYMTH CIIOBOTBIPHI MOKJIMBOCTI KOPEHIB Ta a(iKCiB;
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3) BHU3HAYUTH MOJCII, 33 AKMMH OyIyIOTHCS TEPMIHU.

CTpyKTypHI MOJENI TEPMIHIB — HAWMOUIMPEHIIINA BaplaHT MOJIETIOBAHHS.
3HaHHS 0COOJIMBOCTEH CTPYKTYPHOTO OOPMIICHHS TEPMiHIB HEOOX1THE HE JIUIIE JJIS
NPaBUJILHOTO TBOPEHHS HOBHUX OJUHUIb, alle ¥ JUIs aJeKBaTHOTO CIPUUHSATTSA
HAyKOBOTO TEKCTYy, OCKIJIBKM «CTPYKTypa Te€pMiHa IMOB’S3aHa 3 WOTO CEMAaHTHUKOIO,
TOOTO  CEMaHTHKa  TEPMIHOJIOTIYHOT  OJMHMII  (OpPMAIbHO  BHUPAKAETHCS
CTPYKTYPHUMH OCOOJIMBOCTSIMU TepMiHa» [245, ¢. 256].

CnoBoTBIp (IepuBallisi) — 1€ TOJOBHE JIKEPEIO MOMOBHEHHS JIEKCUYHOIO
CKJIaJly MOBH, 30KpeMa ¥ CIelialbHOI JIEKCUKHU, TOMY CIIiJ] OCOOJMBO 3aaKIIEHTYBaTH
Ha TEPMIHOJIOT1YHIN JepuBallii, HA OCHOBI SIKOi BUBYAIOTHCS TEPMIHU 3a CIIOCOOOM 1
3acobaMM iX TBOpPEHHS Ta CIOBOTBIPHOIO CTPYKTyporo. Jl0 OCHOBHHX 3aB/IaHb
TEPMIHOJIOTIYHOI JIepuBallii HajekaTh MUTAHHS MPO CHOCOOM i 3aco0U TBOPEHHS
MOX1IHUX TEPMIHIB, 3’ICYBAHHS MOTHUBALIMHUX BIJHOIIEHb MK BUXIIHUMH 1
MOXITHUMU  OJUHUISAMH, Kiacudikaiis TMOXiIHUX TEPMIHIB 3a O3HaKaMu
JEpPUBAIIIAHOT CTPYKTYpH 1 CJIOBOTBIPHMMH 3HAUYE€HHSAMH B MeEXaX BIIMOBIIHUX
JIEKCUKO-TpaMaTUYHUX KJaciB CJiB (YaCTUH MOBHU), BU3HAYEHHS IPOJYKTHUBHOCTI
OKpeMHX Croco0iB i 3aco0iB nepuBaitii [243].

Jns  Bu3HAueHHS MOpP(EMHOI  CTPYKTYpH  TEpPMIHIB  pPOOOTOTEXHIKH
KIacupIKyeMO iX 3a CTPYKTYporo. 3alekHO BIJI CTPYKTYPHHUX OCOOJMBOCTEH
JHTBICTHU MO-pi3HOMY KiacudikytoTs TepMminu. Hanpuknaza, T.P. Kusk Buninse Bicim
TUIIB TEPMiHIB: 1) TEpMIHM-KOpPEHEB1 CJIOBa, 2) MOXiJHA JEKCHUKa, 3) TEepMiHU-
CKJIJH1 CJIOBa, 4) TEPMIHU-CIIOBOCIIONYUYEHHS, 5) TepMiHU-a0peBiaTypu, 6) OYKBEHHO
YMOBHI [TO3HAYCHHSI, 7) CHMBOJIM-3HaKH, 8) HOMeHKIatypa [92, C. 9-10].

JL.b. TkaueBa miJ 4ac JOCHIJKEHHS TEXHIYHOI TEPMIHOJIOTII MPOMOHYE TaKy
kinacudikario 3a crmocodoM TBOpeHHsS: 1) mpocTi, 2) ckiamHi, 3) TEPMIHOJOTIUHI
CJIOBOCTIONYYCHHSI 3 MPUHUMEHHUKOBHUM a00 Oe3NMPUIMEHHUKOBHM CITOJyYEHHSIM
eJIeMeHTIB (3B’s3KOBI, BijIbHI, (hpa3osi) [214, c. 8]

Y wHamiif poOOTI HOCHIIXKYBaHI HIMELbKI TEPMIHU POOOTOTEXHIKH Oyiu

MOJI1JICH] Ha TaKi TPyIu:
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1. OnHOKOMIOHEHTHI TepMiHU (OJHOCTIBHI JiekceMu) — 338 OIUHUIIb
(20,2 % T):

a) MPOCTi TepMiHM (KOpeHeBi cioBa) — 56 oauaMIs (3,3 % T);

0) nmoxinni Tepminu (mani [1T) — 282 ogunui (16,9 % T):

® TEpMiHHU, YTBOPEHI nuIaxoMm cydikcarii, — 171 onununs 10,2 % T);

® TEpMiHHU, YTBOPEHI nuIaxom npedikcaii, — 32 ogunuub (1,9 % T);

® TEPMiHHM, YTBOpeHI IpedikcaabHO-Cy(pIKCATbHUM HUIIXOM, — 79 OIUHUIIb
(4,7 % T).

2. baraTokoMIOHeHTHI TepMiHH (ckiaaHi ciaoBa) — 1003 oguami (60,1 % T).

3. Tepminu — cJIoBOCHONyYeHHS (modikoMrnoHeHTH1) — 302 oauHwMII
(18,1% T).

4. Tepminu — abpeiatypu — 27 oaunuils (1,6 % T) (auB.Tad:n. 3.2):

Tabnuys 3.2

CJ10BOTBOpYA CTPYKTYPA TEPMiHIiB POOOTOTEXHIKH

Tunu Tepminin KinbkicTh %
OOHOKOMNOHEHMHI C1I08A 338 20,2 %
1) mpocri 56 3,3%
2) moxiaHi 282 16,9 %

a) cy(ikcaabHUN METO]T 171 10,2 %
0) mpedikcanbHO-CypiKcaTbHU | 79 47 %
METO/T
B) mpedikcaabHUN METOJ 32 1,9 %
bacamoxomnonenmui cnosa 1003 60,1 %
1) TBOKOMIIOHEHTHI 797 47.7 %
2) TPUKOMITOHCHTHI 196 11,7 %
3) YOTUPUKOMITOHECHTHI 9 0,6 %
4) I’ ITUKOMIIOHEHTHI 1 0,1 %
Tepminonociumi 302 18,1 %
C/I0BOCHONYYEHHS
1) OIKOMITOHEHTHI 246 14,7 %
2) TOJIKOMIIOHEHTHI 56 3,4%
Tepminu — abpesiamypu 27 1,6 %
Ycboro 1670 100 %
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Mopdemuunii ananiz 1670 TepMiHiB 1aB MOKIIUBICTb BUSBUTH CTPYKTYPHI THITH
TEPMIHIB Ta 1X KUIbKICHI BITHOCHHU. 3T1JIHO 3 pe3yJibTaTaMu JOCIIIKCHHS HAyKOBO-
TEXHIYHUX TEKCTIB pPOOOTOTEXHIKM Oyjo BusBICHO 338 OJHOKOMIOHEHTHUX
CIeLlaJIbHUX TEPMIHIB, TOOTO HEBEJIMKHWM TMPOIEHT B 3arajibHOi KIJBKOCTI
MPOaHATI30BaHUX TEPMIHIB, M0 € XapakTepHUM Juis OaraTbox TepMmiHocucteM. Lli
TEPMIHM O3HA4YalOTh OCHOBHI TMOHATTSA IIl€i Tady3l HAyKM Ta TEXHIKH Ta
BUKOPHUCTOBYIOTHCS YaCTillle, Hi>K 6araTOKOMIOHEHTHI TEPMIHH.

Otxe, MopdoJoriuHa JaepuBallisi TEPMIHIB POOOTOTEXHIKM MpeACTaBIeHA
adikcamiero (IUIAXOM JOJIaBaHHS JI0 OCHOBH cJlioBa cy(dikca Ta mpedikca),
CKIagaHHsIM (IIJIIXOM OO0’€IHAaHHSA B OJHE IIJIE ABOX YW OLUIbIIIE OCHOB) Ta
abpeBiaili€ro (IUISAXOM TMOEJHAHHS CJIiB @00 OJHOrO CJOBa IIJISAXOM CKOPOYEHHS
CJIIB).

OAHOKOMIIOHEHTHI TE€PMIHM B JIIHTBICTHYHIA TEPMIHOJIOTII Ha3UBaIOTh IIO-
pi3HOMy,  Hampukiaa: onHocioBamu  [116],  TepmiHamu-cioBamu  [221],
oJHOCTIBHUMHU TepMinamu [38] Ta iH.

VY Hamiii poOOTI OJHOKOMIIOHEHTHI TEPMIHU MOXKYTh CKJIaAaTUCh 3 OCHOBH, 3
OCHOBH Ta adikciB, 3 JBOX Ta OlibIne OCHOB 3 adikcamu abo 0e3 HHUX, HAMMCAHUX
pazom abo uepe3 Aedic. 3 OAHOKOMIOHEHTHUX TEPMIHIB-CJIIB MU BHOKPEMITFOEMO
MPOCTI Ta MOX1/IHI CJIOBA.

[Tin mpocTUMM TepMiHAMHM MU PO3YMIEMO KOPEHEBI TEPMIHHU, JIO CKIIATY SIKUX
HE BXOAATh aikcu, Kl Cly>KaTb 0a30i0 JJii YTBOPEHHS HOBHUX TEPMIHOJOTIYHUX
OJIUHUIIb. ¥ HAYKOBO-TEXHIYHUX TEKCTaX BOHU IMPEICTABJICHI MPOCTUMHU KOPEHEBUMU
tepminamu, sk die Drift, der Arm, der Rist, der Akku, Ta in. SIx Bimomo, mpocCTHit
TEPMIH CKJIQJA€ThCS 13 KOPEHs, A0 SKOr0 MOXYTh MPHUEIHYBATHUCH CIOBO3MIHHI
adpikcu, wampuxian: die Hand (omuuna) — die Hdinde (mHOxwuHA), greifen
(indinutuB) — gegriffen (Partizip Il). Binbmricte mMpOCTHX TEPMIHIB CKIAAAIOTh
iMmennuku — 300 oguHUIE; HA IPYrOMy MiCIll aiecioBa — 38, Bix 25 3 SKUX yTBOPEHI
3a JIOMIOMOTOI0 KOHBepCii Ta 3a(pikCcOBaHI y CIIOBHUKAX IMEHHUKH, Hampukiaa: das

Messen — 3amip (S), messen (V) — BUMIpIOBaTH, 3aMIPATH.
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Jlo OJIHOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKM BIJHOCHUMO: a) TEPMIHHU-
HeoJorismu, Hanpukiaa: der Roboter, der Sensor, der Manipulator; ©) tepminm,
YTBOpEH1 METaQOPUYHUM IEPEHECEHHSM 3HAUEHHS 13 3arajbHOB)KMBAHOI JICKCHUKH,
Hanpuknan: der Arm, der Kérper, die Hand, das Bein, die Schulter, der Finger,
der Kopf, das Auge, das Gehirn; B) 3aragpHO-TeXHIYHI TEPMiHH, SKi OTPHUMAId B
aHaJli30BaHIi TEPMIHOCHCTEMI SKEeCh HOBE 3HaueHHs, Hampukman: die Achse —
1. gice; 2. 6icb pyxomocmi, cmynine pyxomocmi 6 pobomomexniyi; die Umwelt —
1. naskonuwne cepedosuwe;, 2. cepedosuue, omoueHHsi poboma, T) 3arajbHO-
TEXHIYHI TEPMiHH, SKI BUKOPUCTaHI B il TEPMIHOCUCTEMI JJIsi MIO3HAUYECHHSI YaCTUH
pobota, Hanpukian: die Basis — ocrnosa poboma, sika micmumvcs 6 11020 HUMNCHILL
yacmuni,; der Greifer — saxeamuuii npucmpii, der Frame — ocnosa poboma 6 ¢hopmi
(C-obpa3znoi) pamu.

OkpIM IPOCTUX TEPMIHIB B JOCHIIKYBaHIM TEPMIHOJIOTrII, BUIUIEHO Oaratro
MOXIAHMX, YTBOPEHUX 32 JOIIOMOTOI0 JOJaBaHHS O KOPEHS CIOBOTBIPHHUX a(iKCiB
(mpedikciB abo cydikci, a Takox kouBepcii). Hanpuknan: die Robotik — (Robot S +
IK), die Abdnderung — (4b + dnder(n) V + ung). Ilpu ipboMy TOXi1HI IMEHHHKH, 5K 1
IpPOCTI  TEPMIHU-IMEHHUKH, CKJIAQJIal0Th OUIBIIy YacTUHY YCIX  MOXIJHUX
OJIHOKOMITOHEHTHUX crieliagbHuX TepMiHiB — 200 oquHULb, 1HII1 82 — IPUKMETHUKH
Ta JII€CI0Ba, HANpUKIad: reproduzieren.

PesynpTaTi mpoBeAeHOr0 JOCHIKEHHS CBiAYaTh, M0 Ccy(dikcaJabHUM
CIOCOOOM YTBOPEHO HAMOUIBILY KUIBKICTh MOXIAHMX TepMiHiB — 171 TepMmiHiB
pobororexniku (10,2 % Bcix T) (auB. Tab:1. 3.3).

VY HiMenpKii HayKOBO-TEXHIYHIA MOBI cCy(ikcaabHUN CMOCIO TBOPEHHS
CyOCTaHTUBHMX TEPMIHIB € HaWOUIbII BXUBAHUM Ta MPOAYKTHUBHUM MPUHOMOM
moOy10BU MOX1THUX TepMiHiB. Sk Big3HauuB pansHcbkuii Tepminonor [.C. Jlotre,
«cy(ikcu 3a3BUYail MalTh IIMPOKE 3HAYEHHS, XO4ya B MEBHIM cHCTEMi HAayKOBOIi
TEPMIHOJIOT1] BOHH MOXYTh OyTH CIeEliani3oBaHi, TOOTO iX 3HA4YEHHS 3BYXKYIOTh Y

Oaxxanomy HanpsiMky» [134, c. 86].
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Tabnuys 3.3
CyodikcaabHi TepMiHU B rajy3i po00OTOTEXHIKH
Ne Cydikc KinbkicTh Hpuxnan % (ycix T)
1 -er 34 Roboter 2,0 %
2 -ieren 22 konstruieren 1,3 %
3 - or 20 Sensor 12%
4 - ung 18 Bindung 1,0%
5 - ik 17 Robotik 1,0%
6 - tion 15 Reaktion 0,9%
7 -heit 13 Robustheit 0,8 %
8 -e 12 Phase 0,7%
9 - tat 8 Adaptivitit 0,5%
10 |-ing 6 Federring 0,4%
11 | -keit 3 Richtigkeit 0,2%
12 |-eur 2 Importeur 0,1%
13 | -schaft 1 Bereitschaft 0,05 %
Ycworo 171 10,2 %

Ockisibku  OUTBIIICTh CY(IKCIB HE MPOCTO YTOYHIOIOTH 3HAYEHHS TEBHOI
OCHOBM, aje€ U CTBOPIOIOTh B HAYKOBO-TEXHIYHIA TEPMIHOJOTII CEMaHTUYHO
MOHOJIITHI CJIOBA-TEPMIHM 3 PpI3HUM 3HAYEHHSIM, TO CYy(QIKCalbHI YTBOPEHHS
BIJIITPAIOTH OUTBIILY POJIb, HIK MpediKcatbHi.

VY HiMenpKiil MOBI, SIK 1 B IHIIMX MOBAaxX MiJ Yac TBOPEHHS HAYKOBO-TEXHIYHHX
TEPMIHIB BHUKOPHUCTOBYETHCS OOMEkKeHa KUIbKICTh cydikciB. Ile moB’s3ane
HacaMmIiepes] 3 THM, 110 B HAYKOBO-TEXHIYHINA TEPMIHOJIOTII HE BUKOPHUCTOBYIOTH
cyikcu 7151 BUpaKeHHS EMOIITHUX Ta eKCIPECUBHUX BIATIHKIB.

Cydikcartris, Sk oauH 13 coco01B adiKCaTbHOTO TUITY TEPMIHOTBOPEHHS,
yTBOPIOE JEpUBAaTH, SKI 3J1aTHI MaTepiajdidyBaTH II€BHI CEMaHTUYHI O3HAKH.
HeoOxiano miakpecauTH, mio cypikc BUKOHY€E NEBHI (QYHKITI:

1) nexcuxo-epamamuyny @yukyilo, MO A03BOJIIE CY(DIKCATLHOMY ICpUBATY

NEepPEeXOJIUTH B 1HIIMKM JIEKCUKO-TPaMaTUYHUN KJac, OCKUIbKU Cy(diKCH TOB’s3aHI 3
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MIEBHOIO YaCTHHOIO MOBH. PO3pI3HAIOTH CYOCTAaHTHBHI, a/1’ €KTUBHI, JIECTIBHI Cy(ikcH
[38, c. 98], [49, c. 115];

2) ¢ynryito yepynysanHs BUSBISIETBCS Y 3aTHOCTI Cy(iKCANTbHUX JCPUBATIB
CTBOPIOBATH I'PYIIH 3a CEMaHTUYHMMHM o3Hakamu [50, c. 124], [38, c. 101];

3) mpeouxamusny Gyukyiro, sKa peamisyeTbcs 3aBIASKHA 3AaTHOCTI cydikca
YTBOPIOBATH Cy0’€KTUBHO-00’€KTUBHI BITHOCUHU MK TBIPHOIO OCHOBOIO 1 TIOX1THUM
cioBoM [68, c. 79]. Y TepMiHOTBOpUiM cucTeMi Cy(hIKCH PO3TISTAIOTHCS SK
«MaTepiaibHi KIacU(iKaTOPH CHeIiabHIX CeMaHTHYHUX Kareropiii» [38, c. 114].

3 orusiny Ha 6araTodyHKIIOHATIBHICTE CY(IKCIB, MiJ] Yac iX BUBUEHHS Y CJIOBaX
TE€pMIHaX, CJiJI BpaXOBYBATH TakKl iX XapaKTEPUCTUKHU: POJYKTUBHICTh, CEMAaHTUYHA
3aBAHTAXKEHICTh 1 BAJICHTHI MOKJIMBOCTI.

VY TepmiHoIIOrii pOOOTOTEXHIKK CY(PIKCH TaKOX BIIITPAIOTh BAXIHUBY POJib. Y
Hami BuOipul BuUsBIEHO 13 cydikciB, Kl BXOAATh A0 CKJIaAy Cy(iKcaabHUX
noxiguux TepMmiHiB (Ws, Wss), mpedikcanbHO-Cy(diKCaTbHUX MTOXITHUX TEPMIHIB
(pWs, ppWs), cknaano-noxigaux tepmidiB (W-Ws, pW-Ws,W-Ws), nanpuxnan:
der Sensor = Sens (S) + or (s)
die Verbindung = Ver (p)+ bind (V) + ung (s)
der Bewehrungsroboter = Be (p) + wehr (S)+ ung (s) + s (s)+ robot (S) +er (s)

Cepen mnpoayKTHUBHUX CY(QIKCIB IMEHHHUKIB, 110 BHUKOPHCTOBYIOTHCS B
TEPMIHOTBOPEHHI, BUOKPEMITIOEMO BICIM HaMMpPOIyKTUBHIIIMX: -€r -ieren, -or, -ung,
-ik, -tion, -e mampukman: der Rechner, das Gieren, der Sensor, die Bewegung,
die Robotik, die Koordination, die Machine.

Bucoka mNpOAYKTUBHICTh JEAKUX CY(IKCIB MOSCHIOETHCS CHEHU(IKOIO
JOCJIKYBaHOT MiIMOBHU, a CaMe THM, 1110 OCHOBHI TEPMiHU — 1€ HA3BHU:

1) mpuctpoiB, By3JiB, ME€XaHi3MiB poOOTIB Ta MaHIMyIATOPIB — cydikcu: -0Or, -
er, -ik, -ist, -e: das Aktuator, der Kontroller, der Sensor, die Pneumatik, die
Hydraulik, die Phase; piame BukopucroByethes cydike — ist. Lli  cydiken

MO3HAYAIOTh CYO’€KT JIii, BXXKUBAIOTHCS 3 OCHOBamH iMeHHHKa: der Automatiker, der
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Roboter, der Bremszylinder, 3pinka 3 aiecnmiBaumu ocHoBamu der Messgeber, der
Generator;

2) pi3HHX Omepalliii, MPOIIeCiB, BUKOHYBAaHUX pOOOTaMH Ta MaHIMyJIATOPaMU —
cydikcu: -ung, -ieren, -ing, -tion, wmanpuxmang: die Robotisierung, das
Programmieren, die Positioning, die Handhabungsfunktion; Cydikc -ung Ta -ieren —
NEPEeBaXHO CIYTYIOTh JIJIs MO3HAYEHHsS MPOILECIB, 3/e0UIBIIONO TMOEAHYIOTHCS 3
JIECTIBHUMH OCHOBaMH abo yTBoproroTh jiecioBa: die Armstellung, die
Digitalisierung, die Durchfiihrung, manipulieren, diagnostieren, 3pinka — 3
ocHoBamu iMeHHuKiB: die Parallelschaltung. Cydike -ing BUKOpPHCTOBYETBCS ISt
YTBOPEHHSI BIJAIECTIBHUX IMEHHHKIB, IO MMO3HAYAIOTh Ha3BH a00 pe3ysbTaTr Ald. 3a
JIOTIOMOTOF0 3aKiHYCHHSI - ing 3apa3 yTBOPIOIOThCS HOBI cydacHi cioBa: das CASE
(Computer-Aided Software Engineering), das Soft starting. Cydikc -tion yxuBaerbcs
K 3 JIECTIBHUMH, TaK 1 3 IMCHHUKOBUMU OCHOBaMH, sl TMO3HAYEHHS OTEparlil,
¢GyHk1id poboTiB Ta ManimyssTopis. Hanpuknaa: die Arm Rotation, die Automation,
die Gravitation, die Ablegeposition;

3) yMOB, 0COOJHMBOCTEH IMX YMOB, CTaHy, MiJ Yac SKAX BiJOYyBalOThCS IIi
omepaiiii Ta mpoiecu, — cydikc -tit, -Keit, -schaft, manpuknan: die Adaptivitdt,
die Tragfihigkeit, die Betriebsbereitschaft;

4) 3ano3uueHi ciaoBa 3 (PaHIy3bKOi, IO MO3HAYAIOTH MPAIiBHUKIB y Tally3i
poboToTexHiku: -eur, Hanpukiaa: der Ingenieur, der Mechatronikingenieur.

IpedikcanbHo-cydikcaabHuii criocid xapakrepuuii 11 79 TepminiB (4,7 %
I1T) (3riguo 3 manumu Tabmuui 3.4). Hanpuknan: die Verpackung 1. «nakysannsy; 2.
«mapa, ynaxoskay, der Benutzer 1. «euxopucmauy; 2. «onepamopy.

VYV pesynbraTi aHamizy Oyno BusiBIeHO 29 cydikcanbHO-TIpedIKCATbHUX
MOX1THUX TEPMIiHIB-IMEHHHKIB, 1m0 ckianae 1,7 % T. HaiimpoxyktupHimm koMOiHaIii
cydikcanpHO-TIpediKcabHUX TEPMIHIB €: Ver- -en, be- -ung, be- -en, re- -er, ver-
-ung (3rigHo 3 JaHuMH Tabymi 3.4), HaPUKIIAT;

das Vereinigen = Ver+einig+en (06 ’conanns, coi3s) pWs;,

die Bewegung = Be-+weg+ung (mpancnopm, mparncnopmyeaunts, pyx) pWws;



das Beladen = Be+lad+en (3asanmasicenns, nasanmasicents) pws;

der Regler = Re+gl+er (pyuxa ynpaeninus, peeynsimop) pWs;

die Verbindung = Ver+bind+ung (36 s1z0x, cmuxysanns) pWs;

Tabnuys 3.4

IpedikcaabHo-cydikcaabHi MOXiAHI TepMiHM 3 POOOTOTEXHIKH

Ne Ipedike Cy¢ikc | KinbkicTh Hpuxiaan % (ycix T)
1 Ver- -en 9 Vereinigen 0,5%
2 be- -ung 9 Bewegung 0,5%
3 be- -en 5 Beladen 0,3%
4 re- -er 5 Regler 0,3%
5 |ver- -ung 5 Verbindung 0,3%
6 ab- -en 4 ablosen 0,2%
7 ver- -er 4 Verdichter 0,2 %
8 aus- -ung 4 Ausnutzung 0,2%
9 an- -ung 3 Anwendung 0,2 %
10 |re- -ung 3 Regelung 0,2 %
11 | auf- -ung 3 Auflésung 0,1 %
12 | be- -er 2 Benutzer 0,1 %
13 | ge- -ung 2 Gestaltung 0,1%
14 |in- -ent 2 Intelligent 0,1 %
15 |re- -tion 2 Retardation 0,1 %
16 |ab- -ung 2 Abweichung 0,1 %
17 | ver- -heit 2 Verfahreinheit 0,1 %
18 | ge- -keit 2 Genauigkeit 0,1 %
19 | emp- -keit 1 Empfindlichkeit | 0,05 %
20 | di- -ung 1 Digitalisierung 0,05 %
21 | fern- -ung 1 Fernsteuerung 0,05 %
22 | aus- -er 1 Ausdauer 0,05 %
23 |re- -ing 1 Repowering 0,05 %
24 | re- -or 1 Rezeptor 0,05 %
25 | um- -er 1 Umrichter 0,05 %
26 | unter- -ung 1 Unterstiitzung 0,05 %
27 | zu- -ung 1 Zufiihrung 0,05 %
28 | vor- -ung 1 Vorspannung 0,05 %
29 |ent- -er 1 Entlader 0,05 %
Ycboro 79 4.7 %
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binpmia wyacTMHa HIMEIBKMX TEpPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKHM  CKJIATal0Th
npedikcanbHO-Cy(iKCalbHI MOXIiAHI TEpMIHM — IMEHHUKHM, Hamnpukiam: die
Anwendung = An+wend+ung (zacmocysanns) pWs

Hesxi 3 npedikcaibHO-Cy(PiKCAIPHUX TEPMIHIB MalOTh JeKiUIbKa CY(]iKCiB,
Hanpukitan: die Erweiterung = Er+weit+er+ung (poswupenns) pWss

Cepen npoaHanizoBaHUX OAMHUILL MOXiAHOT Jekcuku 28 tepmiHiB (1,7 % IIT)

nmoOy10BaHi 3a npedikcaJbHUM TUIIOM (3T1IHO 3 TJaHUMU Taowmili 3.5).

Tabnuys 3.5
IIpedikcaabHi NOXiAHI TepMiHHA POOOTOTEXHIKH

Ne Ipedikc KinbkicTb Ipukiaan % (ycix T)
1 ab- 5 Abbau 0,3%
2 unter- 5 Unterprogramm 0,3%
3 in- 4 Indirekt 0,2 %
4 ver- 4 Verlust 0,2%
5 ZU- 2 Zubehor 0,1 %
6 be- 1 Bertrieb 0,05 %
7 auf- 1 Aufbau 0,05 %
8 ge- 1 Getriebe 0,05 %
9 ent- 1 Entwurf 0,05 %
10 | inter- 1 Interaktiv 0,05 %
11 |re- 1 Relais 0,05 %
12 |um- 1 Umschlag 0,05 %
13 |an- 1 Analog 0,05 %
14 | aus- 1 Ausgabe 0,05 %
15 rick 1 Riickzug 0,05 %
16 | up- 1 Upstream 0,05 %
17 | vor- 1 Vorzug 0,05 %
Ycworo 32 1,9%

[TpoGnema mnpedikcauii € OAHIEI0 3 HaWOUIBII JUCKYCUBHUX Y CYy4aCHOMY
HIMEIIBKOMY CJIOBOTBOPi. CyIlepewINBUM 3aJIMIIATLCSA, HAMPUKIIAJ, IMHTAHHS TIPO
CJIOBOTBOPUMIA cTaTycC mpedikcartii.

H.A. BunorpamoBa BBaxkae mnpedikcailito BUIOM «CIOBOBHUPOOHUIITBAY, IO
nepejadavyae TPU TUIM YTBOPEHB: 1) 3a momomMorow mnpedikci; 2) 3a JTOMOMOTOO

HamiBrpedikcis; 3) 3a monomororo mpedikcoimie [35, C. 114-118]. fAx 3aranpHMiA
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JUIsl HaltMeHyBaHb IUX TphoX TumiB H.A. BuHOrpamoBa npomnoHye BXKUBAaTU TEPMIH
«mpedikcaaTbHUA KOMIIOHGHT», SIKMM HaWKpalie BIAMOBiAa€ BCIM TPbOM THIAM 1
BIJIPI3HSE 1X BiJl IHIINX 3aCO0iB CIIOBOTBOPY, HANIPUKIIA, Cy(]ikciB, HAMiBCY(DIKCIB Ta
cydikcoimiB.

Ha nymxy M.JI. CTemaHoBOi, KOMIUIEKC CTPYKTYpHHX Ta (YHKIIOHAJTLHUX
O3HAaK, SIK1 BXOJSTH JO MOHATTSA NMpe]iKCabHOCTI, Ma€ HAWOUIbITY BUPAXKEHICTH Y
npedikcax, Kl CaMOCTIHO HE BUKOPHUCTOBYIOThCS. Y HamiBIpedikcax, siKi MOXKYTh
BUKOPHCTOBYBAaTUCh 1 SIK CAMOCTIMHI CJIOBA, L€ KOMIUIEKC MAapKOBAaHHUH 3HAYHO
cinadie, a npedikcoian MaroTh JIUIIE MEBHUHN CTYMIHb BUPAXKEHOCTI MpeiKCaIbHOCTI
[218, C. 147-191].

[IpoananmizyBaBIIM CHOUCKH MNpe(diKCIB Yy HAyKOBHX IMpansdx JIHIBICTIB, MU
WU O BUCHOBKY, IO OJHIEIO0 3 MPUYMH PI3HOI KUIBKOCTI MpediKkCiB € Te, 110
aBTOpPH BKJIIOYAIOTh JI0 CIMCKIB PI3HY KUIBKICTh TaK 3BaHHUX HaIiBOPEQIKCiB.
Hampuknan, no cmmcky mnpedikciB y wmonorpadii B.II. PaeBcbkoi BXOoAUTH
HamiBnpedikc -mono, a B mpairsx [I.M Kapamyka ta B.M. IlleBuyka BiH He
3raJy€eThCS.

VY 3B’s3Ky 13 3a3HaueHuM Buile, yciain 3a B.I. Tlepebuiinic mpedikcamu Ta
cypikcaM MM BBaXKAaEMO Ti MoOpQemMu, 5Kl B3SITI OKPEMO, CaMOCTIHHO He
BUKOPHUCTOBYIOTHCS B MOBI Ta HE MOXYTh OyTH YaCTHHAMU MOBH, HAIPUKIIAM: -€r, -
miss i T.1. Mopdpemu mMONO-, bio-, 3amo3uueHi 3 IHIIKX MOB a00 BIKHUBAIOTHCS SIK
MOBHO3HAYHI CJIOBA, BUPaXEHI IMEHHUKAMH, MPUKMETHUKAMU Ta YHUCJIIBHUKAMH,
HAIPHKIAL: man, ein.

Takum yuHOM, mig 4Yac BUOIpKH Oyno BusiBIeHO 17 mpedikciB TepMiHIB-
IMEHHUKIB, 110 ckiangae 1,0 %: 8 3 HUX BXOJAATH 10 CKIaAy MpediKcaTbHO-TMOX1THUX
TepMmiHiB, Ta 10 — g0 ckimaxy mnpedikcanbHO-CyhIKCATHPHIUX MOXIJHUX TEPMIHIB.
Hanpuxmnan: das Unter+programm, die Unter+stiitz+ung, die Unter+sta+tion.

Cepen imeHHux mnpedikciB npoaykTUBHMMH € mpedikcu: ab-, unter-,

nanpuktan: der Abbau, das Unterprogramm (3rizao manux tadumii 2.6).
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[Ipedikc ge- 3ycTpiuaeThcss B IMEHHHMKAX — Ha3Bax 1CTOT, BOHU YTBOPEHI Bif
IMEHHHMX Ta Ji€CTBHUX OocHOB, Hanpukiaa: der Gebrauch — brauchen, das Gebilde —
Bild. ¥ GinbmrocTi ciiB 3 mpedikcom ge- ogHodacHo € cydikc -e. [IpueHyr09rch 10
IMEHHMX OCHOB, Npedikc ge- peamizye 3A€OUIBIIOT0 BiATIHOK 3HAYCHHS CYMICHOCTI
a00 KOJIEKTUBHOCTI.

[Moxiguuii mpedikc ab-, ver-, aus-, ent-, UM- Hajgae IMEHHUKAM 3HAYCHHS
noOIYHMX, BiANpAIlbOBAHUX TMPOAYKTIB, BIAXOAIB Ta BHXOJIB Yy Tamy3i
pobotoTexHiku: der Abdraht (cmpyoicku, mupca), die Abarbeitung — (o6pobka), der
Vergleicher (xomnapamop), die Ausgabe — (suxio ingopmayii), der Entwurf —
(po3podxa, npoexm), der Umschlag — (nepepobkra sanmandsicie, nepexitouents);

OTxe, OUIBIIICTh NOXIJHUX TEPMIHIB CTAaHOBUTh CTPYKTYpHUU THI
cydikcanpHoi aepusaii (10,2 % T) (nuB.Tabn. 3.2), e 3yMOBJICHO HEOOXIIHICTIO
HOMIHAIlT 1HIIMX CHEI[laJbHUX MOHATh; MEHII MPOIYKTUBHUMH € TpediKcaabHO-
cydikcanbhi (4,7 % T) (auB. Tabn. 3.3) Ta npedikcanbHi moxiaHi Tepminu (1,9 % T)
(muB. Tabm. 3.4).

TepMiHOJIOTIUHI OJIMHHUILII, YTBOPEHI 4epe3 JAEepUBaIlil0, XapaKTepU3YIOThCS
OUIBIIIOF0 BMOTHMBOBAHICTIO, IO TIOSICHIOE MPOAYKTHUBHICTH IIBOTO  CIOCOOY

CJIOBOTBIPHOT HOMiHAI[li B TEPMIHOJIOT1] pOOOTOTEXHIKH.

3.1.2. KonBepcisi. SIBuiiie KOHBEPCii, SIK CIOCIO CIIOBOTBOPY, BUKIUKAIO CBOTO
4acy 4d Majo MpooOJieM: po3risgainuch MUTaHHS MPO CYTHICTh KOHBEpPCIi, po chepy
il TISITBHOCTI, Yac 3apOPKCHHS KOHBEPCii B HIMEIIbKI MOBI U T.1I.

HuHi koHBepcisi MPOJOBXKYE BIAITPaBaTH 3HAYHY POJb B 1HTEHCUBHOMY
PO3IIMPEHH] CIOBHUKOBOTO CKJIaMy Cy4acHOi HIMEI[bKOi MOBH, a TaKOX CIIPHUSE
PO3BUTKY JIEKCUKO-CEMAaHTHYHOI CHUCTEMH MOBH, 30KpeMa, TEPMIHOCHUCTEMHU 3
pOOOTOTEXHIKM, TIOMOBHIOKOYM 1i HOBUMH TEpPMIHAMH Ta HOBUMHU JIEKCHKO-
CEMaHTUYHUMHU BapiaHTamH. SIK BIJIOMO, 3a JOMOMOTOI0 KOHBEpCii BiJl BUXIJIHOTO
CJIOBa YTBOPIOIOTHCS HOB1 CJIOBA MEBHOT YaCTUHU MOBH, 0€3 3MIHM OCHOBHOI (hopMu

TBipHOTO cJjioBa. Leit criociO cioBOTBOPY BiIOyBa€eThCs 0€3 10JaBaHHs SIKMX-HEOYIb



121

Mopdem, MIIAXOM BHYTPINIHBOT 3MIHM KaTEropiajJbHOrO Ta JIEKCUMYHOTO 3HAYCHBD,
3100yBaHHS HOBUX CHHTAKCUYHUX (DYHKI[IH, CITIBBIIHOIIEHHS Ta MapaJurMH.

[cHYIOTH Pi3HI TOYKH 30py MO0 KOHBEpPCii, IO 3aCBIAYYIOTH 1 Pi3HI HA3BU
OTO BHUJY CIIOBOTBOPUOTO TIPOLIECY: HEBIAacHA JepuBallisi, JepuBallis 3a
JI0TIOMOTOI0 HYJIbOBO1 MOp(heMH, KOHBEPCIs.

KonBepcis peanidyerbcsi B TakMX pI3HOBUJAX, SAK CyOCTaHTHBAIlis,
aq’exTuBalis, aapepOiamasamis. [Ipu nbomy MoBo3Habii I'. Mapmana ta FO. Haiina
[265] Bu3HauarOTH CyOCTaHTHBAIIIO SIK CJIOBOTBIp 3a JOMIOMOTOI HYJIBOBOI
Mopdemu.

OcHOBHOIO 0a3010 KOHBEpCli B TEPMIHOCHCTEMI POOOTOTEXHIKH € MPOCTI
IMGHHUKH Ta JiecioBa. Mogenb V. — S y cyyacHid HIMEUbKIA MOB1 €
HAWUTIOIHUPEHIITUM TUIIOM KOHBEPCii. Y KUBaHICTb 111€1 MOJIE1 MOSICHIOETHCS TUM, IO
MK IMEHHHUKaMU Ta J[1€CTIOBAMH ICHYE CEMAHTUYHUM 3B’SI30K, OCKIIBKM IMEHHUKHU
HA3MBAIOTh HAWBAXKJIMBINII TOHSTTS JIACHOCTI, IO OTOYYIOTh HAac, a JIECIIOBa
BUPAKAIOTh TMOHATTS PI3HMX MAil, MPOIECIB, CTaHIB, 5Ki, Y CBOIO 4Yepry, HA3MBaIOTh
iMmennuku [11, ¢. 75].

Hampuknan: «Mit dem Roboter kénnen mehrere Arbeitsschritte verkettet

werden. Entweder das Beladen mehrerer Maschinen aus einer Quelle oder einer

Maschine Werkstiicke aus verschiedenen Quellen zufiihren.» [297].

[Tix gac mocimKeHHs CTOBHUKOBOTO CKJIATy TEPMIHOCUCTEMU POOOTOTEXHIKH
Oyno BusiBneHo 112 moxigHux TepMmiHu (AuB. Tabua. 3.6), 3apaxOBaHUX HaMHU 0
KoHBepcii, 50 3 SIKUX 1€ TepMiIHU-IMEHHUKHU.

Hanpuknan: entgraten V — das Entgraten S — suoanenns 3aoupox.

«Um Bauteile nach dem Giefyvorgang genau, schnell und effizient von
Angiissen, Gieflauf und anderen prozessrelevanten Uberstinden zu befreien, wird

auf dem Giefereimarkt die Technologie des Entgratens genutzt.» [297].
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Tabnuys 3.6
AHaJIi3 1epUBATHBHUX TEPMIiHIB POOOTOTEXHIKHU
Ne Tun Hpuxnan Ilepexaan KinbkicTs | %0
KOHBepCIi OJMHHIb
1 | Monens | rotierenV — das RotierenS | o6epmanns 112 6,7

V—->S

schweisen V — das Schweisen | 36aprosanms
S
beladen V — das Beladen S 3A6AHMANCEHHS

messen V — das Messen S Mipa, 3amip

3.1.3. YTBopeHHsI CKJIAAHUX TepMiHiB poGoToTexHikn. CxiIagHUM
tepmiHoM, 3a E.C. KyOpskoBoro, BBaXKaeTbCsli TE€PMiIH, YTBOPEHHH Yy pPE3ynbTari
CKJIQJIaHHS B OJIHE IIiJIe IBOX Ta OuIbIe ocHOB [122, ¢. 63]. Y HamoMy JT0CIiPKeHHI
CKJIQJHUMHU TEPMIHAMH BBAXKAIOThCA TI CJIOBA, SIKI rpadiyHO OQOpMIIEHI SK OJHE
cioBo (TepmiH). TBipHOIO 0a3010 CKIAAHUX TEPMIHIB MOXKYTh OYTH OCHOBH, SIKI €
MOX1THUMHU TepMIHaMH a00 CJIOBaMH, a TaKOX CUMBoJIaMH. Hampukia;

das Mikronetz S+S

der Industrieroboter S+Ser
das Auto-Check-System S-S-S
das FTS-System A-S

Y tepmi”oyorii  poOOTOTEXHIKM  OUIBIIICTH  TEPMiHIB,  yTBOPEHHUX
CIOBOCKJIAJaHHSIM, CKJIagaloTh IMEeHHMKH — 910 oguHWIb, HampHKIALI:
die Programmiertechnik — mexuixa npoepamysanns (S+S), das Baukastenprinzip —
mooynvrHuul npunyun (S+S+S), das Robotermontagesystem — MoHmadxjicHa cucmema
pobomis (S+S+S); IPUKMETHUKH Ta JI€CIOBA CKJIAAal0Th BIAMOBIIHO — 93 oauHMUII],
nanpukinan: die  Parallelkinematik —  napanervna  xinemamuxa  (A+S),
die Modalanalyse — wmooanvnuuit awnaniz (A+S), die Mikrorechnentechnik —

Mikpoxomn tomepti mexnonozii (A+V+S)
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Y HamoMmy JOCHi/DKEHI TMepeBakaloTh OaraTOKOMIIOHEHTH1 (TEpMiHU-
KoMmro3utu) (auB. Tabn. 3.2), 060 gochijpKyBaHa HIMEIlbKa TEpMIHOCHCTEMaA
BI/I3HAYAETHCSI EKOHOMIEID MOBHHUX 3ac00iB, IO TMOSCHIOE HEBEIHWKY KITbKICTh
TEPMIHIB-CJIOBOCIIOIYYeHb (AuB. Ta0md. 3.7).

AHani3 CIOBHUKOBOTO CKJIQAy TEPMIHOCHUCTEMH POOOTOTEXHIKM CBIIYUTH MPO
T€, 1110 HAWMPOIYKTUBHIIIMM CIIOCOOOM € TBOPEHHS TaK 3BaHUX CKJIAJHUX TEPMIHIB
«3 BHYTPIIIHIM CHHTaKCHUCOM», TOOTO «CIiB-(hpa3», «OKa310HAIbHUX HOMIHATUBHUX
yTBOpeHb» [245]. 1li 6araTOKOMIIOHEHTHI TEPMIHH TBOPSTHCS HUITXOM CKJIaJaHHS
JEKUTBKOX CIIIB, CJIOBOCIIONYYEHb 1 HaBITh LUIOTO pEYEHHS B CcJOoBO. BoHu €
3aco0amMu JTaKOHIYHOTO OdopMIIeHHS AyMKH. Jl0 CKIIaqy TaKuxX TEPMIHIB BXOJISITh
CITy>K00BI CJIOBa, MPUUMEHHUKH, CIIOJIYYHUKH. J[y>Ke 4acTo Taki cjioBa 00’ € JHYIOThCS
3a IOMOMOroro TpadiyHuX 3ac001B, a TAKOXK HamucaHi yepes aedic. Hampuknasy :

das Servo-System — cepso-cucmema
der Point-to-point Roboter — po6om 3 nozuyitinoo cucmemoro ynpaeninns
der Stand-alone-Roboter — asmonomnuii po6om

baraTokOMNoHEHTHI TEpMIHM BIAITPalOTh BAXIWUBY pPOJb y PO3LIMPEHHI
CIIOBHHUKOBOTO CKJaJy TEPMIHOCHCTEMH 3 POOOTOTEXHIKH, a CIIOBOCKIQJaHHS SK
3aci0 YTBOPEHHS XapaKTepU3YEThCS B L1 MIIMOBI HAMOUIBIIOW MPOAYKTUBHICTIO. Y
HallOMYy CHHMCKY TepMiHIB HapaxoByeTbcsa 101 ckiagHuii  TepMiH-IMEHHUK,
YTBOPEHUI IIJISTXOM CKJIaJaHHS JBOX MPOCTUX OCHOB (KOPEHIB), MPOCTOI Ta MOX1AHOT
OoCHOBM a00 JBOX moxigHux ocHOB. Ilig yac BuOipkuM 3adikcoBaHi ¥ Taki
0araTOKOMITIOHEHTHI TEPMIHHM, SKI yTBOPEHI 3 TPhOX, UYOTUPHOX Ta TII'SITH
KOMITOHEHTIB, HAIIPUKJIA]I:

Das Roboterinformationsystem (S+S+S) — ingpopmayitina cucmema poboma

Die Positionwiederholgenauigkeit (S+S+S+S) — mounicms nosmopenns
NOJIOHCEHHS]

Die Leerlaufdrehzahlregelung (S+S+S+S+S) — koumpons weuokocmi 6

pedrHcumi OYIKY8aHHS
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BianoBigHo 1o pe3ynbTaTiB gociimkeHHs (auB. Tadu. 3.7), oocsar TK ckinanae
1003 ogunwmi (60,1 % TepMiHIB), cepell AKUX MEPeBakalOTh JBOKOMIIOHCHTHI CJIOBa
(797 tepminiB — 47,7 % TK). JIBOKOMIOHEHTHUMHU TEPMIHAMU MU BBAXKAEMO OKPEMO
obopmIIeH], CEMAaHTUYHO IUIICHI CHOJYy4YEeHHS, YTBOPEHI 00 ’€JHAHHSIM JIBOX
KOMITOHEHTIB (CKJIQTHUKIB).

Tabnuys 3.7.

CJ10BOTBIpHMI aHAJII3 IBOKOMIIOHEHTHUX CKJIAJHUX TEPMIHIB 3 pOOOTOTEXHIKH

Ne Mopenan Ipuxaan KiabkicTh % (ycix
OIUHU b 2-k TK)

1 Monens S+S die Robotertechnik 630 79 %

2 Monens Adj+S die Parallelkinematik 75 94 %

3 Monens V+S der Analysenroboter 64 8,0 %

4 Mognens S+V das Robotersehen 10 1,3%

5 Monens Adv+S der AuBlengreifer 6 0,8 %

6 Mopens Num+S der Nullpunkt 4 0,5%

7 Mopgens Pront+S die Selbstbearbeitung 4 0,5%

8 Monens Prap+S die Nebenachse 3 0,4 %

10 | Monens S+Part der Computergesteuerte 1 0,1%

Ycboro 797 100 %

Monens S+S HalpoayKTHBHIIIA Ta ckiagae 79 % Bcix nBokoMmoHeHTHUX TK
(630 om.): der Arbeitsraum — pob6oue cepedosuwe; das Roboterprogramm —
npozpama  pobomis, das Werkstiick — 3acomoexa. 1ls wmoumenb — €
HaWIMPOTYKTUBHIIIOW, 00 KOMIOHEHTHU-IMEHHUKHA € TAKKM MOBHUM YTBOPEHHSM, SIKi
B)K€ B MOMEHT BUHUKHCHHSI Ma€ O3HAKH, M0 30IMKYIOTh HOTO 13 CHHTAaKCHYHUMH Ta
CTUMOJIOTIYHMMH CKJIAJOBUMHU OJUHHUIIIMH JICKCUKHU B3arami [61].

Mogens Adj+S 3 mepmuM KOMIOHEHTOM MPUKMETHUKOM MEHII B)KMBaHa Ta
ckianae 9,4 % Bcix aBokomnoHeHTHUX TK (75 ox.). BuxopucrtanHs 1ie€i mopeni

3YMOBJIIEHO THM, IO TiJ Yac CTBOPEHHA TepMiHA POOOTOTEXHIKM YacTO
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BUKOPHCTOBYIOTh TPHUKMETHHKH JJII BHCBITJIICHHS KOHKPETHUX BIJIACTUBOCTEH
npeamera abo 00’ekra: der Softstarter — nrasnuii nyck, die Hardware — anapammui
3acobu, mexuiune 3abesneuennsi, die Software — mpocpamme 3abesneuenns,
der Doppelgreifer — noosiiine 3axonnenns.

Y Mexax 1€l Mofeli B TePMIHOJIOTIT pOOOTOTEXHIKK 3pifKa BUKOPHUCTOBYIOTh
CTYyTEHI TOPIBHAHHS MPUKMETHHKIB JIJIs1 OUIbII AeTanbHOI nudepeHIalii HayKoBo-
TexHiuHOro TepMina: der Mehrzweck — 6acamopynkyionanvricme.

Y HIMEUbKOMOBHINA TEpPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKM NEPIIMMUA KOMIIOHEHTAMH
CKJIQJIHUX CIIIB MOXYTh OyTH ¥ 1HIII YaCTUHU MOBHU, 30KpeMa JII€CIOBA, MPUCITIBHUKH,
NPUAMEHHUKY, 3aMEHHUKU, YUCITIBHUKHU. [[I cloBa BXKUBAIOTHCS HE YacTo, IO
OB SI3aHE 3 TUM, IO I1i YaCTHHH MOBHU HE € OCHOBHHUMH Yy CJIOBOTBOPCHHI, a € JIUIIIC
JIOTIOMI>)KHUM 3aCO00M, 3B’ SI3HUM €JI€MEHTOM Y TBOPEHH1 HOBUX TEPMIHIB.

Mogens V+S BusiBnsie HUXYUN CTYHiHb (PYHKIIOHYBaHHS Ta CTaHOBUTH 8,0 %
2-komrnioneHTHUX TK (64 ox.). Lls Momens XapakTepu3yeTbCs TUM, IO J1€CIOBO
IIPE/ICTaBlIEHe OCHOBOIO 1H(IHITHBA a00 TEMEPIIIHHOTO Yacy 1HIAMKATUBY. Y I[bOMY
BUNAJIKY JI€CTIOBO BTpavae CBOI CremiaabHi rpamatndHi Biactuocti: der Drehgeber
— Kooep, der Hebezug — niovomnuk, niotuomuui npucmpiiti, die Rechenregeln —
npasuia po3paxyHky.

Mopens S+V 3 apyruM KOMIIOHEHTOM JieciioBoMm ckiamgae 1,3 % 2-
komroHeHTHUX TK (10 om.). [liecmoBo 3a3Buuaii BUKOPHUCTOBYETHCS y (hopmi
iHQIHITHBA, TaKOX BTpadaroun cBoi rpamatuuni ¢yskiii: das Robotersehen —
Kkpyeoszip poboma, das Flachschleifen — noeepxnese winigpysanns, das
Roboterschweiflen — 36aprosanus pobomis.

Mogens Adv+S 3 mepiidM KOMIIOHEHTOM MpHUCTiBHUKOM cTaHoBuTh 0,8 %
Bcix 2-xommoHeHTHHUX TK (6 om.). lleit Tunm ™Mopem BUKOPUCTOBYETHCS IS
BUPKCHHS O3HAKM [Iii, SIKOCTI mpeamera abo Woro crany:. der Aufengreifer —

306HIwHIlU 3axeam, der Direktspeicher — nam’amo npsimozo oocmyny (00 0aHux).
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Mogens NUM+S 3 nmepmmuM KOMIIOHEHTOM YHUCIIIBHUKOM CTaHOBUTH 0,5 % BCix
2-xomnonentaux TK (4 om.): der Nullpunkt — abcomomnuii nyns, neimpanrvha
mouxa, der Einzweck (Roboter) — oonoyinbosuii (pobom 3 €OUHUM NPUSHAYEHHIM,).

Monens Pron+S 3 nmepmmM KOMIOHEHTOM 3aiiMeHHHKOM ckiajae jmiie 0,5 %
2-xomnonentHux TK (4 om.): die Selbstbearbeitung — camopedacysanns,
camoobpobka, die Selbstreproduktion — camopenpoodykyis.

Mopnens Priap+S BUsBIISIE MCHIITY B)KHBAHICTh MTOPIBHSAHO 3 IHIIUMH MOJICIIMU
ta ckiaagae 0,4 % 2-kommonentHux TK (3 ox.): die Nebenachse — mana sice, die
Durchfiihrung — peanizayis

Monens S+Part Takoxx MamoumcenpbHa Ta crtaHoButh 0,1%  Bceix
nsokommoneHTHHX TK (1 ox.): der Computergesteuerte — xkeposanuii komn romepom
(muB. Tabu. 3.7):

baraTokoOMNOHEHTHI TEPMIHM THILY: «IPOCTa OCHOBa + MIPOCTa OCHOBa» €
HaKO1IBII MOIUPEH] 1 € TUIIOBUMHU JIMIIE JJISI TBOKOMIIOHEHTHHUX 1IMEHHUX-TEPMIHIB,
HaTPUKIIA;

Der Automat (S+S) — asmomam

Die Bauform (S+S) — mun koncmpykyii, mooens

Die Datenbank (S+S) — 6a3za oanux

binbm yCTaJIeH1 TEPMIHU ALY ThCS pasom, HaIIpUKJIA:
der Roboterlokalisierungsystem — cucmema noxanizayii po6omis, MeHI yctaneHi abo
3aMo3WyeHl 3 1HIIOI MOBH, MHUINYThCsA depe3 aedic, Hanpukian: die Roboter-
Steuertafel — nawnenv ynpaeninns pobomom, der Servo-Zylinder — cepso-yuninop.
Tepminu, HanvcaHi yepe3 Aedic, MOXKYTh MUCATHCS OKpeMo, Hanmpukiam: der Scara
Roboter (der Scara-Roboter) — po6om muny ckapa. (B nux Bunaakax, KOJjau TEpMiHA
HanucaHi yepe3 aedic abo OKpeMo, MU paxyeMO X K OJIHE CJIOBO).

Cepen TepMiHIB aHaJII30BAHOTO THUILY MEPEBaXarOTh TaKli MOJEINI CKJIAJIHUX
CJIIB:

1) (5+S) =S der Handwerk — pemecno

(5-S)=S das Tool-point — mouka incmpymenmy
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(5-S-S) =S das Auto-Check-System — asmomamuuna nepesipka cucmemu
2) (A+S)=S  der Smartbau — pozymna koncmpyryis

(A-S) =S der Single-Arm — ooun pyxas poboma
3) (V+S) =S  der Bediengerit — obcnyeo8ysanvhuil npucmpii

(V-S) =S der Teach-Box — nasuanvnuii kouiuk

4) (Num+S) =S der Eingriff — empyuanns
(Num-S) =S die Vier-Augen — vomupuoxuii pobom

5) (V-Prap+S) =S  die Teach-in Methode — nasuanvruii memoo
6) (S+Prap+S) = S Hand in Hand — naiu-o-naiu.
Hanpuknan: «Bei der Mensch-Roboter-Kollaboration (MRK) arbeiten Mensch

und Maschine Hand in Hand zusammen - eine vollig neuartige Art der

Automatisierung.» [316].

3a MOJEIII0, YTBOPCHHOIO TIABKH 3 IMEHHHUX KOMIIOHEHTIB (S+S), (S-S),
ckiaaeHo 32 tepminm; 3a mogeio (A+S), (A-S) — 12 Tepminis; (V+S) — 4, a ocranHi
— 10 1 TepmiHy.

3acBiq4eHO 1 6araTOKOMITIOHEHTHI TEPMIHHM THUITY «IIPOCTa OCHOBA + TOXITHA
OCHOBay». Y NOCHIKYBaHUX HaMU TEKCTax BUSBJICHO 49 TEpMiHIB, y SKUX IMOXiTHA
OCHOBa MOe OyTH Ha MmoyaTKy abo HaNpHKIHIN ciioBa, Hanpukiaa: die Abbruchcode
— cxacyeanns Kooy, der Kugellager — niowunnux. binplia 4acTuHa IMX TEPMIiHIB
yTBOpIOEThC 3a Mozewto (S+S), (S-S), nanpukian: der Roboter-Manipulator, die
Robotersteuerung. Menira yactuna 3a moaeiio (Adj+S), (Adj+S), manpuxmaz: der
Softgreifer, die Hardware, me menma — 3a mogemto (S+Prap+S), (Num-S), (V-N),
nanpukiana: die Steuerung von Teleoperatoren, die Vier-Augen.

[TepmuM ereMEHTOM TaKMX TEPMIHIB € IMEHHHMKH HIMEIBKOI'O MOXOKCHHS,
Hanpukian: der End-Efektor, a Takox iMEHHUMKHM yTBOPEHI BiJl JATUHCHKUX a0o
rperbKkuX KopeHiB, sk photo-, micro-, tele-, wampuxman: der Teleoperator,
der Microprocessor. 3ycTpivaeTbcsi 0Oarato 3amo3WYeHb 3 aHIJIHCHKOI MOBH,
HaiOuIbIIe cTiB 13 cydikcoM -ing: das Soft Strating, das Repowering, die Teaching-
Methode.
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CknagHuX TEpMiHIB, TUITYy «IOX1JJHA OCHOBa + MOXiJHAa OCHOBAa», MOPIBHSIHO
mano. Omu3pko 30 TepminiB, a came. das Abkantwerkzeug, die Ablegeposition,
die Absolutposition, der Ausklinkroboter, die Roboterkinematik, die Robotertechnik,
die Robotermetrologie, die Sensorfiihrung, die Unterstation, der Unterwasserroboter,
der Verfiigharkeit, die Versorgungssicherheit, der Wechselgreifer, die Wiederholung.

Otxe, 3rigHO 13 3a3HAYEHUMM TOKa3HUKaMH, (IuB. Taba. 3.7) mepeBaxkae
MOJIeNIb S+S SK CBIYEHHS HOMIHATMBHOTO XapaKTepy HIMEIBKOi TEepMIHOJIOTI]
pobGotorexHiku. Himenpkuii minreict @. JleOyc cTBepakye, 10 B Cy4acHId
HIMEIIbKiil MOBI 3pOCTa€ KIJIBKICTh OaraTOWJICHHUX JIEKCUIHUX OJIMHMIIb, K1 CITyKaTh
OCHOBOIO JIsl TOJANBINIAX KOHCTPYKIiK [254, c. 34]. Lleit MeTon € mMpOAYKTUBHUM
110/I0 TEPMiHIB 3 pOOOTOTEXHIKH, 1110 3yMOBJICHE HEOOXITHICTIO BUPAXKEHHS B MEXKaxX
OJIHI€1 IGKCUYHO1 OJIMHMII 0JIpa3y ACKUIbKOX CYTTEBHX O3HAK MEBHOIO CIEIIAIbHOTO
MOHSATTS, TOOTO B1AOYBA€THCS €EKOHOMISI MOBHUK 3aCO0I1B.

TpUKOMIIOHEHTHI TEPMiHH, K 3aCBIAUYE CIIOBOTBOPUUI aHaNI3 CKiIagaroTh 196
TO (11,7 % TK) (3rigno 3 manumu tabnuii 3.8). BoHM yTBOPIOIOTHCS 3a TaKUMU
MOJICIISIMH, SIKi B OCHOBHHX CBOiX BHSBaX MOJAAHO HUXKYE.

Mopnens S+S+S BusBisie HaiiBunly BxkuBaHicTh (60 % 3-komnonentHux TK):

das Roboterinformationsystem — inghopmayiiina cucmema pobomis,
die Roboterschweissstrasse — pobomuzosana JHIs 38apr06aHHs,
die Robotersteurungsystem — cucmema VIPAGIIHHS pobomamu,
der Rohrschlangenkondensator —  swmiesuxosuii  konoencamop. OO0csar — ycix

3aikcoBaHUX OMHUI Halliuye 116 TepmiHiB.

Mogens Adj+S+S Big3HavaeThCsi HEBUCOKOI MPOJYKTHUBHICTIO B YTBOPEHHI
tepmiHiB (9 % 3-xomnonentnux TK): der Direktzugriffsspeicher — onepamusnuii
npucmpiti,  die  Autostartanwendung  —  aemoszanyck  npoepamu,  der
Hochfrequenzantrieb — sucoxa uacmommnicme npusody. KinbkicTh yTBOpEHHX

TEPMIiHIB CTAaHOBUTH 17 OAUHUIL.
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Tabnuys 3.8.

CJ10BOTBipHMIA aHAJII3 TPUKOMIIOHEHTHUX TEPMIiHIB POOOTOTEXHIKH

Ne Mopneanb Hpuxiaan Kinbkicte | % (ycix
OUHUIb 3-k TK)

1 Mogpenb S+S+S das Roboterbetriebssystem 117 60,0 %

2 Monens Adj+S+S | der Schwerkraftspeicher 17 9,0 %

3 Monens V+S+S der Abtastregelkreis 14 7,0 %

4 Mogens Adv+S+S | die Riickwértskinematik 7 3,6 %

5 Monens Prap+S+S | der Durchflussregler 7 3,6 %

6 Monens der Dreifuliroboter 7 3,6 %
Num+S+S

7 Monens S+V+S die Grundlagenkenntnisse 6 3,0 %

8 Mopeins die Teach-in 6 3,0%
V+Prip+S Programmierung

9 Monensr S+Adj+S | der Stand-alone-Roboter 4 2,0 %

10 | Mogens Adj+V+S | die Flachschwenkeinheit 3 1,5%

11 | Mogens S+S+V das Referenzpunktfahren 3 1,5%

12 | Mogens S+ Prap | der Roboter-auf-Radern 1 0,5%
+S

13 | Moxens die Auf-zu-Steuerung 1 0,5%
Prap+Priap+S

14 | Monens Neg+ der NOT-AUS-Einrichter 1 0,5%
Prap+S

15 | Monenb das AuBenrundschleifen 1 0,5%
Prap+Adj+S

16 | Moxens Adj+S+V | das Stillstandsverhalten 1 0,5%

Ycboro 196 100 %

Monens V+S+S € HempoayktuBHoto (7 % 3-kommonentHux TK):
der Abtastregelkreis — konmponv eubipku, der Schwenkarmroboter — nosopommnuii
pobom. 3a 1i€10 MOACIUTIO YTBOPEHO 14 TepMiHiB.

Mogens Adv+S+S: die Riickwdrtskinematik — 36opommna kinemamuxa,
die Mikrosystemtechnik — mixpocucmemna mexunixa; der Wiederstandsldufer — pomop
onopy (mypbina) monens. Prap+S+S: der Durchflussregler — pecynsmop sumpam,

der Unterdruckgreifer —  saxyymnuni  epeughep; momenr Num+S+S:  der
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Dreifuffroboter — mpunoeuti pooom,  der Einphasenmolor —  oonoghaznuil
eleKkmpoosu2yH BUSBUIIM OJHAKOBUH OOCSAT YTBOPEHHMX TEPMiHIB, 110 CTAaHOBHUTH 7
onunuipb (3,6 % 3-xkomnonenTHux TK).

[li cioBOTBipHI MoOJedl 3aliMalOTh 3 YETBEPTOTO I10 IIOCTE MICIE 3a
MIPOTYKTUBHICTIO BXKUBAHHS, SIK 1 B IBOXKOMIIOHCHTHUX TEpMiHaX.

Mopens S+V+S Big3Ha4Ya€ThCs HEBUCOKOIO MPOAYKTHUBHICTIO B YTBOPEHHI
tepminiB (3 % 3-xomnonentnux TK): die Grundlagenkenntnisse — 6azosi 3nanns,
der Schnittstellenadapter — inmepgeiicnuti aoanmep, die Bahnrepetiergenauigkeit —
MOYHICMb N080pOomMHo20 uliaxy. KUIbKICTh YTBOPEHHX TEPMIHIB CTAaHOBUTH 6
OJIMHHIIb.

Mogens V+Prip+S (3 % 3-kommonentHux TK): die Teach-in
Programmierung — nasuanvue npocpamysanns, das Teach-in-Tablet — nasuanvnui
niaanwem. OOCAT YTBOPEHUX TEPMiHIB CTAHOBUTH O OJIMHUILb.

[H111 MOZTENTI € MEHIIT MPOAYKTUBHUMU, aJie¢ BOHM MArOTh MICIIE€ B TEPMIHOJIOT1i
poboToTexHiku. X nepepaxoByeMo HUKUE:

Mogens S+Adj+S (2 % 3-kommonentnux TK): der Stand-alone-Roboter —
asmonomuutl pooom, die Basissoftware — ocrnosne npoepamne 3abesneuenns. 3a miero
MOJIEJUTIO YTBOPEHO 4 OTMHMUIII.

Mogens Adj+V+S (1,5 % 3-xkomnonentHux TK): die Flachschwenkeinheit —
niaockutl nosopomuuti 6110k, die Gleichrichteranlage — eunpsamasy. 3HalieHo nuiie 3
TEPMIHHU.

Mogens S+S+V (1,5 % tpuxomnonentaux TK): das Referenzpunktfahren —
pegepenmua mouka 3anycka, das Wegmessverfahren — cnocib6 6umipr8aHHs
npoyedypu. Takox HasiBHI 3 TEPMIHH.

HactynmHi Mopmeni BUSBHINCH HaWMEHII MPOAYKTUBHHUMH, OCKIIBKU
CTaHOBJISITH JIUIIE OJTHY OJUHUII0 YTBOPCHUX TEPMIiHIB:

Mogens S+ Prip +S (0,5 % 3-komnonentaux TK): der Roboter-auf-Réidern —

pobom Ha Koaecax.
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Mogens Prap+Prip+S (0,5 % 3-kommonentnux TK): die Auf-Zu-Steuerung —
peetine YnpasiiHHsL.

Mogens Neg+Prap+S (0,5 % 3-xkommonentHux TK): der NOT-AUS-Einrichter
— asapiiiHa 3ynNUHKa NPUCmpoio.

Mogens Prap+Adj+S (0,5 % tpuxomnonentux TK): das Aufenrundschleifen
— 308HIWHE YUTTHOPUUHE WLTLIQDYBAHHL.

Mogens Adj+S+V (0,5 % tpukomnonentnux TK): das Stillstandsverhalten —
nocmiiina nogedinka (auB. Tadm. 3.8):

Tabnuys 3.9

CJ10BOTBIpHMH aHAJII3 YOTHPHMKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH

Ne Mopaeab Hpuxiaan Kinbkictb | % (ycix 4-k
onunuub | TK)

1 | Mogmenb das Druckluftwerkzeug 4 44,4 %
S+S+S+S

2 Monens die Schwerkraftforderrinne 2 22.2 %
Adj+S+S+S

3 | Mogmens das Durchflussregelgerit 1 11,1 %
Prap+S+S+S

4 | Monens das Doppelriickschlagventil 1 11,1 %
Adj+Adv+S+S

5 | Mogenn die Teach-by-doing Methode 1 11,1 %
V+ Prip +S +S

Ycboro 9 100 %

Sk cBigUaTh pe3yabTaTH aHaji3y OAUMHUIL 3 POOOTOTEXHIKU (AUB. Tadm. 3.7—
3.9), cIOBOTBIpHI MOJENI, MPEICTaBICHI IMCHHUKAMH, IOMIHYIOTh HE TUIbKH Yy JBO-
Ta TPUKOMIIOHEHTHUX T€PMiHaX, aje i y YOTUPUKOMIIOHEHTHUX HIMEIbKUX TepMiHaX

POOOTOTEXHIKH.
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Himernpka TEPMIHOJIOT151 3 POOOTOTEXHIKU HaJIuye JIeB’SITh
qoTupuKoMIoHeHTHUX TepMiHiB (0,6 % Bcix TK) (3rigHo 3 manumu tabdmuii 3.9),
YTBOPEHUX 3a BIAMOBIIHUMH CIOBOTBIPHUMHU MOJIEIISIMHU:

Mogens S+S+S+S (44,4 % 4-xomnonentHux TK) napaxoBye 4 OAMHMII:
das Druckluftwerkzeug — nnesmamuunuii incmpymenm, das Grundlastkraftwerk —
cunosa ycmanoska 60az08020 Hagawmaxcenus, das Werkzeugwechselsystem —
cucmema 3minu incmpymenmy, der Kdltemittelkreislauf — xonoounvruii yuxi.

Mogens Adj+S+S+S (22,2 % 4-xomnonentHux TK) TakoX CTaHOBHTH 2
omunuii: der Leerlaufdrehsteller — xorocmuii npusio, die Schwerkrafiforderrinne —
MANCKICMb KOHBEEPHO20 HCON00A.

Mogens Prap+S+S+S (11,1 % 4-xommonentamx TK) mnpencraBiena 1
onununero: das Durchflussregelgerdt — nputicmpiii ynpaeiiHHs NOMOKOM.

Mogens Adj+Adv+S+S (11,1 % 4-komnonentHux TK) takox mpezacrapiieHa 1
onununero: das Doppelriickschlagventil — noogiiinuii pozgopomuutl Kianan.

Mogens V+Priap+S+S (11,1 % 4-komnonentaux TK) peanizyerscs B 1
omuuuii: die Teach-by-doing Methode — nasuanvno-Oilouuti memoo (3rigHo 3
JaHuMH Ta0mmii 3.9).

Pe3ynpTaTi BUOIpKM TEPMIHIB 3 pOOOTOTEXHIKM CBIAYaTh (qUB. Ta0d. 3.9), mo
70 CKJIaJy YOTHPUKOMITOHEHTHOI MOJIENI BXOJSATh HE TUIBKH IMCHHHKH, aje, TAKOX
NPUKMETHUKHU Ta npuitMeHHUKU. Ciy>)kO0B1 4aCTMHM MOBH B TaKHUX CJIOBOTBIPHHMX
MOJIEJISIX BUKOHYIOTH (DYHKIIIFO 3B’SI3KM M1 PI3HUMHU KOMIIOHEHTaMU TE€PMiHa.

Y HTM 6yno 3adikcoBano ymire oauH S-kommoneHTHudd tepmin (0,1 % Bcix
TK): die Leerlaufdrehzahlregelung — xommpons weuoxocmi 6 peowcumi ouixysamnms
(Adj+S+S+S+S).

[lin yac anHamizy CKJIQgHUX TEPMiHIB POOOTOTEXHIKH OYyJ0 BHOKPEMIICHO
IPELbKO-JIATUHCHKI TEPMIHOEIIEMEHTH, SIK1 € KIHIIEBUM KOMIIOHEHTOM Y CIOBOTBIpHIii
CTPYKTYpP1 TEpMiHIB:

-system ( Bim rp. — yTBOpeHHs, moemaHaHHs) — 57 cknamamx ciiB (3,41 %):

das Kontrollsystem — cucmema ynpasninus, das Roboterlokalisierungsystem —
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cucmema nokanizayii poobomis, das Robotertaktilsystem — cucmema mexHiuHO20
oomuxy poboma,

-funktion (Bix nmat. BukoHaHHs, 3aBepmieHHS) — 10 ckmagamx ciiB (0,60 %):
die Bewegungsfunktion — pyxosa ¢pynxuyis, die Arbeitsfunktion — poboua gynruis;

-analyse (Big rp. — po3KiIan, po3MexyBaHHS ) — 6 ckimagaux ciiB (0,36 %):
die Sicherheitsanalyse — ananiz 6e3nexu, die Werkstiickanalyse — ananiz 3acomosxu,

-methode (Bix rp. — HUIAX JOCTIIKEHHS, CIIOCIO Mi3HAHHS) — 5 CKIAIHHMX CIIiB
(0,30%): die Schwellenmethode — nopocosuit memoo, die Teach-by-doing Methode —
HABYAILHO-OTIOUUL MEMOO;

-struktur (Bim mat. — moOymoBa, po3MilieHHs1) — | TepMiH CKIQJHUX CIiB
(0,06 %): die Armstruktur — cmpyxkmypa pyxu.

HasBHICTP Takux TEPMIHOCIEMEHTIB y TEPMIHOCUCTEM1 POOOTOTEXHIKH B
HIMEIBKIH MOB1 3yMOBJIFOETHCS 1X HEUTPAJBHICTIO Ta, BIJIMOBIAHO, IX CHEIIaI3aIll€l0
1 IXHBOIO 3JJaTHICTIO MIJIBUIIYBATH CTYIMHb CUCTEMHOI OPTaHi30BaHOCTI.

OTxe, oTpuMaHi pe3yJbTaTh AOCIIHKEHHS Al MiJICTaBU CTBEPKYBaTH, 110
CJIOBOCKJIaJIaHHs K CcHocid JepuBalii TEpMIHIB POOOTOTEXHIKM, € HaWOLIbII
MPOJYKTUBHUM, OCKUIbKM HUM yTBOpeHO 1003 Ttepminu, mo cranoButb 60 %
JTOCTIIKYBaHUX OJUHUIIL (IUB Tabu. 3.2). [le mosACHIOETHCS MparHeHHSIM 0 MOBHOT
€KOHOMII Ta 3arajbHOI0 TEHJICHIIIEI0 HIMEIbKOi MOBU J0 KOHKperu3amii. Ilimg gac
JTOCTIDKeHHST OyJlo BHSIBJICHO, IO IEPEBAXKAIOTh CKJIAIHI IMEHHUKH 3 JBOMa
komrnonentamu (797 TO — 47,7 % BciX TepMiHIB), NPOAYKTUBHUMHU IPHU IBOMY
BUSIBMJIMCS OCHOBHM IMEHHHUKIB, TPUKMETHHKIB Ta mieciiB (das Roboterprogramm,

der Softstarter, die Arbeitsfunktion).

3.1.4 AopesBianis Ta ckopoyeHHs. CporomHi JekcuyHa abOpesiaris
XapakTepHa IJs BCIX MOB CBITY. «AOpeBiaTypHUW BHOYX», MpO SIKUWA MHUIIYTh
J.1. AnexceeB Ta B.B. bopucos, 3anonmonuB Garato cdep MOBHOI misuibHOCTI [4,
c. 213]. JIiHrBicTH BBaXKarOTh, 110 MPUUYUHOIO «BUOYXY» CTaJIO 301JIBIICHHS MOTOKY

iH(opMmariii Ta po3BUTKY 3ac001B MacoBoi iHGOpMaIlii, 1110 3yMOBHJIO 3HAYHHH y OIK
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MUCEMHOT KOMYHIKaIli{, PO3BUTOK OCTaHHBOI CIIPHUSB PO3MOBCIOKEHHIO TI'padiyHUX
CKOpOYEHb Ta Pi3HUX NpuiioMiB rpadiunoi cumBodiku [4, C. 213-217]. I'. Cuinnnep
BOavyae OCHOBHY MPUYMHY 3pOCTaHHS a0peBialliil B iICTOPUYHOMY MPOILIEC — PO3BUTOK
aroAcTBa [268, ¢. 19].

OcTaHHIM YacoM UYiTKO MPOCTIAKOBYEThCS TEHACHIIA 10 IiIBUICHHS
iHpopMaTtuBHOCTI TepmiHa. Peamizaimiss 1i€l TEHIEHINI, 3BICHO, MpHUBEIa 0
YCKJIQJHEHHSI CTPYKTYpU TEPMIHOJIOTIYHOTO HaWMEHyBaHHSA, JO TIOJOBXKEHHS
TepMmiHa. UMCIO KOMIOHEHTIB MOke OyTW BiJ ABOX Ta Ouibiue. He3Baxkarouum Ha
TOYHICTh BHUPAXEHHS TOHATTA, Takl TEPMIHM HE3pyYHI Ta Cylepedarb
MparMaTHYHOMY MPUHLHUITY KOMYHIKalli — MakCUMyM 1H(pOpMaIlii Ta MIHIMYM 4acy.
[logonanHss MPOTHUPIY CHUTyalld CTajJO0 MOXJIMBUM 3aBJASKM aKTHUBI3alli IMOUIYKY
HOBHUX MOXJIMBOCTEM B aOpesiamii, sKa JO3BOJMIA, 30epirarodyd BHUCOKY
1H(QOPMATUBHICTh TEpPMiHA, 3HAYHO CKOPOTHUTH HOro CTPYKTypy. AOpeBiamii Ta
CKOpPOYEHHSI BUHUKAIOTh SIK pPeakilisi Ha ICHyBaHHS 0araTOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB.
3HaiineHi B aOpeBiallii pe3epBU HOMIHAIN HE TUIBKW 3HSJIW BIJOMY HAIpPYXEHICTh
MDK (OpMOIO Ta 3MICTOM TOHSTTS, ajié W BUSBUIM DPEAIbHY MOXMIIMBICTH IS
MOTIOBHEHHS TEPMIHO-()OPMYIOUHX MOPPeEM.

IcTopuuHi IOCTIKEHHS JTOBEJM, [0 BUHUKHEHHS CKOPOYEHb CSra€ JaBHIX
4yaciB 1 HEPO3PUBHO MOB’Si3aHE 3 YTBOPEHHSM IUCbMA, OCKIIBKHA JIOAM 3aBXKAU
IparHyid 70 €KOHOMIi MOBHHX 3aco0iB. [Ipore OypximBuil po3BUTOK aOpeBiarlii,
30KpeMa y BiMChbKOBIN (haxoBiii MOBI, pO3MOYMHAETHCS B cepeauHi XX CT. Michs
Hpyroi cBiToBoi BitiHU. [lojanpiie MOMMPEHHS] CKOPOYEHb Y TEPMIHOJIOTIT 1HITUX
rajy3ei, TakuxX $AK MOPUPOJHHMYI HAayKH, MDKHApPOJHA TOPTiBJsS Ta oOpraHizaiii,
noTuka, 3adgikcoBano y 60 -x pp. XX ct1. Ile moB’s3aH0 3 IHTEHCUBHUM PO3BUTKOM
3aco0iB  MacoBoi 1H(popmarllii, po3MMPEHHSIM 1HPOPMATUBHOTO TPOCTOPY U
OJTHOYACHO 3 TEHJICHITIEIO IO CTUCIIOTO MOBJICHHSI, III0 OCOOJIMBO BiAYYBAETHCS B Yac

riiobaizari [275, c. 8].
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3 70-x pokiB XX CT. CKOpOUYEHHS, SIK BHJI CIIOBOTBOPY B HIMEIIbKii MOB1, Oyu
IpeIMETOM HayKoBOro BUBYEHHsS. L[iif Temi NpPHUCBATWIM YHCIEHHI OCIIIKEHHS
I. BeibMmann [217], A. Tpeiine [56] Ta im.

V cBoiXx mnpaungx HiMenbkuil sinrsict I. BemnbMaHH Bupinsge BiacHe
ckopoueHHsa (Kurzworter) sk mybrmetn moBHOi (opmu cioBa abo CHHTarMu, IO
BUABIISIIOTh SIK rpadiuny, Tak 1 (oHosoriuny Qopmu, Hanpukman: ZDF, BMW;
rpadiuHi ckopodeHHs (Abkilirzungen), sKi Mpud IIbOMY HE MarTh (HOHOJIOTIYHOI
dopMu Ta BKHMBAIOTHCS BHKIIOYHO B INMHCBMOBHX Tekcrax: z.b., usw., ca. [217,
c.369]. ¥ cBoro uepry B.Jleitunk kiacudikye aOpesiatypu sk: 1) miTepHi; 2)
3BYKOBI; 3) ckianoBi; 4) komruiekcHi [131, ¢. 77-84]. 3. A. TloTtixa BUIiJIsS€ TPU TUIIH
aOpeBiaTyp: iHimianpHI, CckiaagoBi Ta 3mimani [178, c¢. 273]. M. Illepemer
BUOKPEMJIIOE TaKy Kiacu(iKallilo CKOpOUYEHb: JIEKCHMUYHI Ta TpadiuHi abpeBiaTypu
[240, c. 204].

. Kobnep-Tpiyuie  3ampornonyBaia JAeQiHIIII0 CKOPOYEHHSIM, SKa cTala
3arajbHO MPHUIHATOI0, Ta HaBeNa 1X OCHOBHY THMOJOTIO. [1i CkopoueHHsIM aBTOpKa
pO3yMi€ YTBOPEHHSI KOPOTIIOrO 3a (POPMOIO CEMAHTHUYHOro ayOJiera JIEKCUYHOT
omunwmIi [259, c. 20].

AOpesialisi, SK cHocid TEpMIHOTBOPEHHS, TaK0X BUKOPUCTOBYETbCA IS
BUPAXEHHS CHELialbHUX MOHATh Y HIMEUBKIN TEPMIHOJIOT1i pOOOTOTEXHIKH.

Tepminu-abpeBiaTypu € 3HAYHOIO MIPOI0 CEMAaHTHYHO MICTKI, BIAMOBIIAIOThH
norpebaM MOBHOI €KOHOMIi, MatOTh MEHIIy (opMy, aje €KBIBaJEHTHI 3a 3MICTOM
BuxigHiii oxumuui, Hampukiag: WC (Welt-koordinaten) — csimosi koopounamu
TOIIIO.

Y cnoBauky 0O.0. CeniBaHoBOi «JIIHIBICTHYHA EHIMKJIOMEAIs» TEPMIH-
aOpeBiallisi HaJICKUTh JO PO3AUTY MOBO3HABCTBA — «CJIOBOTBIp», IO BHBYAE
CJIOBOTBOPYY MiJACUCTEMY MOBH, ME€XaHI3M TBOPEHHS CJIB Ha I'PYHTI HasBHOI B MOBI
cucteMu MopdeM 1 crmocobiB iXHpOro moeaHaHHs. Y JIIHTBICTHYHIN HIMKIIOTEIll
TepMmiH abOpeBiaTtypa (itan. abbreviatura — «CKOpOYeHHsA «Bia jaar. abbrevio —

«CKOpOYYI0») O3Haua€ 3a3BUYail IMEHHUK, YTBOPEHUU MIJISAXOM CKOPOUYEHHS
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IPOCTOTO clioBa a00 KOMIIOHEHTIB CKJIAJHOTO CJOBa 4YH €JIEMEHTIB TBIPHOIO
CJIOBOCTIOJIYYCHHS JI0 PiBHS 3BYKIB a00 OYyKB, CKJIaJIB YM 1HIIMX (parMeHTIB CIIB
[285, c. 5]. B mimenpkiii MOBi, Hampukiaj, (ppa3eosOTiYHUN CIIOBHHK /A€ TaKe
BusHaueHHs: «die Abkiirzung ist eine Buchstabenfolge, die als Kurzform fiir ein
Wort steht» «AOpeBiaris — 11e psAIOK JiTep, M0 03HAYA€E CIOBO Y ckopoueHHi» [301,
c. 14].

Xoua aOpeBialis € OAHUM 13 CTPYKTYPHHUX THIIIB YTBOPEHHSI HIMEIbKOT
TEPMIHOJIOTII 3 Tally31 pOOOTOTEXHIKH, NPOTE ()aKTUYHO HEBKMBAHA TA CKJIAJIA€ JIUILIE
27 omuuuib, ado 1,6 % Bix 3arajbHOI KUTBKOCTI BHOiIpKH (IuB. Tabmumio 3.2).
J. JIoTTe OOIpyHTYBaB MAaJIOBKMBAHICTh aOpeBialli B TEXHIYHIA TEPMIHOJOTIT Y
3B’SI3KY 3 THM, III0 BOHA YaCTO MPU3BOANTH JI0 HEMOPO3YMiHb Ta TEXHIYHUX TTOMUIIOK.
Bin 3ayBaxkuB, 110 11€#i criociO TBOPEHHS TEPMIHIB MOKHA BUKOPHUCTOBYBATH, SIKIIO
JOTPUMYBATUCh «30€peKEHHSI MOYYTTS MIPH, MOBHOTO YYTTS W TEPMIHOJIOTIYHOIO
cmaky [133, c. 31]. B. Jleiiuuk BBaxae, III0 YTBOPEHHS aOpeBiaTyp €
HAWUTIPOYKTUBHIIIUM CTIOCOOOM Komrpecii OaraTocniBHuX Ha3B [129, c. 59]. OnHiero
3 NPUYMH BUHUKHEHHs aOpeBiaTyp € MOBHAa €KOHOMIsl Ta TOYHICTh BU3HaueHHs. Lle
SIBUIIE JOCUTH MOIIMPEHE B TMCHMOBIN KOMYHIKaIii mpodeciiinoi chepu.

Mopdonoriuna  gepuBailis  JOCHIIKYBaHOT ~ TEPMIHOCUCTEMU  TaKOXK
MpejcTaBlieHa a0pesialieo (IUIIXOM MOE€IHAHHS CiIiB abo (piflie) OJHOrO CJIOBa
IUIIXOM CKOPOYEHHS BUXIJIHHMX CIIB), AKl CKiIagaroTh 1,6 % TepmiHiB BUOIpKU. 3a
JAHUMM  HAIIOTO  JOCJIDKCHHS, HIMEIbKa TEPMIHOJOTIAE 3 POOOTOTEXHIKU
MIPEICTABJICHA TAKUMU TUTIAMU TEPMiHIB aOpeBiaTypH:

1) imimianpHi JiTepHO-3BYKOBI ckopoueHHs (0,6 % ycix T) — me tum
abpeBiaTypu, II0 YTBOPEHUH 3 TMOYATKOBUX 3BYKIB, HA3B IMOYATKOBUX JITEP YU
nmouaTkoBux 4dactuH cimiB: BIOS — 6io awnen. (Basic Input-Output system) — FCBB
(FIOC) (bazosa cucmema ssedenns-suseoennsi); CASE — sio anen. (Computer-Aided
Software Engineering) — CAPII (cucmema asmomamuzo8anoi po3pobku npopam);
CNC — 6i0 awnen. (Computerized Numerical Control) — YIIK (uucnose npocpamne
kepysannsi); der RAM (Random Access Memory) — O3[1/OIl (onepamuena
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nam ’smv); GPS — 6io anen. (Global Positioning System) — CITI (cucmema
anobanvnoco noszuyionysanns); RMI — 6i0 anen. (Remote Method Invocation) —
npoepamHutl inmepgelic SUKIUKY 8i00aieHux memodie y mosi Java; RMS — 6io anen.
(remote manipulator system) — C/IM (cucmema Oucmanyitino2o MAauinyao6anHsI);
RPL — 6i0 anen. (Robot Programming Language) — MIIP (mosa npocpamyeants
pobomis); SMART — 6io awnen. (simulation of machining and robot tasks) —
Mooenosanns 0opooku ma 3asoanv pooomis;, WC (World coordinates / Welt-
Koordinaten) — CK (csimosi koopounamu). 1leii TN € TOMIHAHTHUM y HiMELBKIiH
¢daxoBiii MOBI pobOTOTeXHIKM Ta ckianae 10 TepwmiHiB, Hanpukian: «Halter CNC
Automation prdsentiert vom 5. bis 6. Juni wdhrend der Fastems-Open-House-
Veranstaltung  seine universellen  Roboterbeladesysteme  fiir die flexible
Automatisierung von CNC-Maschinen» [316];

2) kombinoBaHi adpeiarypu (0,5% ycix T) Hamexkatb 10 3MIMIAHOTO THUILY, IO
YTBOPEHI TOEHAHHAM TOYAaTKOBOI YaCTMHM CJIOBA ab0 NEKIIBKOX CIIB Ta IIJIOTO
cioBa: die CAD-Werkzeuge (computer-aided design) —  incmpymenmu
asmomamuzosanozo npoexmysanns; die CD ROM Mechatronik (compact disc read-
only memory) — npucmpiti mexampoHixu Ons 34umyeanHs ingopmayii 3 KomMnakm-
ouckis; die CNC-Technik: (computer numerical control) — mexuika 3 YIIK
(wucnosum npoecpamuum xepysannsm); das FTS-System (forward thinking system) —
inosayitina cucmema, der GPS-Sensor (global positioning system) — oamuux CI'TI
(cucmemu 2anobanvnoco nosuyionysanns); die KFZ-Mechatronik (Automobil) —
asmomobinena mexampouika, Pkw-Technik (Personenkraftwagen) — asmomobinvua
mexHixa (n1eekogoeo asmomobins), Synchron-PTP — (Punkt zu Punkt Steuerung) —

CUHXPOHHe YnpaelinHs (6i0 mouku 0o mouku), Hanpukiaa: «Die CAD-Werkzeuge

Offline-Roboterprogrammierung eignet sich fiir jede Art der Bahnapplikation» [316].
[{romy Tuny abpeBiallli HaJIEKUTh APYTe MICLE IIOAO0 YTBOPEHHS HIMEIbKHX
TEPMiHIB pOOOTOTEXHIKH, Y TAKU CIOCIO YTBOPEHO 9 TEpMiHIB,;
3) abpesiatrypa 3mimanoro tumy (0,5 % ycix T) yTBOPIOEThCS CKIaJaHHIM

mijjoro ciaoBa a0o Horo uactuH 13 OykBamu, 3Bykamu, Imbpamu: der Akku
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(Akkumulator) — axymynsmop, die Nanorobotik — ranopob6omomexnixa;
die Nanotechnologie — ranomexnonoecii; die Robotronik — pobomponixa; der
Robotruck — poboxap, der Robot Lan (robot language) — mosa poboma,; die
Telerobotik — menepo6omuxa; die Telekommunikationstechnik — merexomynixayitina
mexuixa, Hanpuknan: «Ob Elektrohausgerdte, Unterhaltungselektronik, Lichttechnik

oder High-End-Bereich wie die Nanotechnologie und die Chip-Produktion —

die Elektronikindustrie hat viele Facetten und deckt ein sehr breites und gleichzeitig
hochdynamisches Produktspektrum aby [316]. Lleii Tun aOpeBiaTypu BUSBUBCS HE
IPOJYKTUBHUM CepeJl HIMEIIbKUX TEPMIHIB Ta CKJIaJa€e 8 TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKU
(muB. Tab6. 3.10):

Tabnuys 3.10

CTpyKTypHUii ciocid yrBOpeHHsI HiMellbKHUX TepMiHiB (a0peBiawisi)

Ne Tunu Hpuxaan KinbkicThb % (ycix
abpeBiatyp OJMHHUIb TepPMiHiB)

1 [HimianbHI CNC (Computerized 10 0,6 %
nitepuo-3BykoBi | Numerical Control)
CKOpPOYCHHS

2 Kom06inoBana FTS-System 9 05%
abpeBiarypa

3 AoGpeBiarypa Telerobotik 8 0,5%
3MIIIAHOTO THITY

Yceboro 27 1,6 %

Cnix BiI3HAUUTH, IO JJIS KPaIoro po3yMiHHS HIMEI[bKOMOBHOTO HayKOBO-
TEXHIYHOTO TEKCTY 3 POOOTOTEXHIKHM 1] Yac MEepeKyaay Ciij 30epirati OJHe MOBHE
CJIOBO, IO CHPHUSE KpaloMmy TiymadeHHIO abpeBiarypu. Hanpuknam: die CNC-
Technik: (computer numerical control) — mexuixa 3 YIIK (uucnosum npocpamuum

Kepy6aHHsIM)
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Xoua aOpeBiallisi HE € TPOAYKTUBHHM PECYpCOM CIIOBOTBOPYOI CTPYKTypHU
TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH, (IUB. Tabyu. 3.2) 11 BUKOPHUCTaHHS CHpUse KOMITAKTHIM Ta

MOBHIN TIepeaadi TEPMiHIB Ta € EKOHOMHHUM 3aC000M HalMEHYBaHHS.

3.2. CuHTakcu4yHUH cnoci0 TepMiHOTBOpeHHsI B HiMenbKiid ¢axoBiii MoBIi

PO0OTOTEXHIKH

VY cyuacH1ii HayKOBIA TEPMIHOJIOT CHHTAKCUYHUI CIIOCIO TBOPEHHS TEPMIiHIB
nyke mnomupenuid. OJHAK, Y XOJlI aHali3y HIMEIbKOI TEPMIHOJIOTII B Traiysi
poOOTOTEXHIKM OyJ0 BUABIECHO, W0 3aradpHuid obcsar TC y TepmiHonorii
poOOTOTEXHIKM CTaHOBUTH Jiuiie 18,1 % nocniakyBaHUX TEPMiHIB.

baraTrokoMmoHeHTHI TEpMIHM MO PI3HOMY HA3MBAIOTHCS IHIIUMH aBTOPaMH,
HaIllpUKJIAJ: TOJIJIEKCEMHI TEPMIHHM, TEPMIHOJIOTIYHI CIIOJIYYEHHS, TEpPMIHU-
CJIOBOCIIOJTYYEHHS, TEPMIHOJIOTIYHI KOMIUIEKCH, CHEIllajJbHl CIOBOCIOIYYEHHS,
OaratociiBHI TEpMiHM, OaraTOKOMIIOHEHTHI TEPMIHOJIOTIYHI CJIOBOCIOIYYEHHS,
0aratociiBHI TEPMiHH, AEKIJIbKACIIBHI TEPMIHU, 0AraTOKOMIIOHEHTHI TEPMIHOJIOT14HI
CJIOBOCITOJTyYCHHSI, 0araTOKOMITOHEHTHI TepMiHu [245]. V Hamomy JoCipKeHHI MU
HAa3UBAEMO TaKl TEPMIHU — TEPMIHOJIOTTYHI CIOBOCHOIYUEHHS.

Cnigom 3a JILb. TkayoBowo, miJg TEPMIHOJOTIYHUMH CJIOBOCIOIYYEHHSIMHU
po3ymieMo  0araTOKOMIOHEHTHE OKpemMo  odopmieHe, CEeMaHTHYHO-IITICHE
MOEHAHHS, YTBOPEHE IIJISXOM IMOEIHAHHS JBOX, TPhOX Ta OUIbIIE eeMeHTIB [215,
c. 51].

Ho xinusg XIX cromiTTs mpoOjeMa CIOBOTBOPY pO3TIIsAialiach MEPEeBaAXKHO Ha
0a3i XymoXHBOI jiTepaTypu [272]. ¥ 1mux mnpamsgx po3rISHYTI 3arajibHi MUTaHHS
TEOpii CIIOBOCIIONYYCHHSI, OIMUCYIOTHCA XapaKTepHI PHUCH PI3HUX THITB, TaKOX
MIPUBOUTHCS aHAII3 CMUCJIOBUX BiJHOCHH.

OcTanHiM 9acoM 115 mpodJieMa cTajia po3risgaTUCh Ha 6a31 HAYKOBO-TEXHIUYHOT

nitepatypu [245; 38; 222].
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TepMIHOJIOTIUHI CJIOBOCIIOIYYEHHS OCOOJIMBO THUIIOBI JIJIi HOBUX Taiy3ei
3HaHb Ta TEXHIKH, IO IIBUIAKO PO3BUBAIOTHCSA. HEOOXITHICTH BUKOPUCTAHHS
0araTOKOMIIOHEHTHUX KOHCTPYKIINA TMOSICHIOETBCS THM, IO 32 JIOTIOMOTOIO
PO3TOPHYTOT'O CJIOBOCIIOIYUYEHHS MEePeacThCs OlIbIa KITBKICTh AU(epeHIIHOBaHNX
O3HAaK CIEMIaTbHOTO MOHATTS 1 TUM CaMUM 30LIBIIYETHCS CTYIIHb CEMaHTUYHOI
BMOTHMBOBAHOCTI TEpPMiHa, 110 JJIsi TEpMiHA Ma€e HeaOUsIKe 3HAUCHHS.

Ha nymxy €.@. CkopoxoabpKo, MosBa TEPMiHIB-CIOBOCIIOIYYeHb OB’ s13aHa 13
CUHTAaKCHUYHUM CIIOCOOOM TBOPEHHS TEPMIHIB, CYTHICTb SIKOT'O MOJISITa€ B 00’ €THAHHI
NBOX a00 OLIbIle OB’ SA3aHUX IPAMAaTUYHO 1 3a 3MICTOM CJIiB, III0 CTAHOBJIATH COOOO
CKJIaHE TIO3HaueHHs sBuma un mnpeamera [197, C. 357-369]. Bin mnopimse
TEPMIHOJIOTIYHI CIOJYYEHHS Ha JIBa TUIU. TE€pMIHM MNEPIIOro THUILY, KOMIOHEHTH
AKUX TpaMaTUYHO HE OQOpMJIEHI HaleXaTh M0 CKJIAJHUX TEPMIHIB, a TEPMIHH
OPYroro TUIy, KOMIOHEHTH SIKMX O(OPMIIEHI T'paMaTU4YHO (HASIBHICTh 3aKIHUCHHS
a00 mpuiiMEHHHKA 1 T.J), HAIEKATh JI0 CTIMKUX TEPMIHOJIOTIUHUX CIOBOCIIOIYYEHb
[197, C. 32-33]. Ilepmuii Tum — 11 JTBOKOMIIOHCHTHI TEPMIiHHU, a APYTUd — TpU Ta
O1y1bIlI€ KOMIIOHEHTHI TEPMIHHU.

VY cBoro yepry M.B. Bepemaka noxainse cyrreBi o3Haku TC y nBa Ooku —
CEMaHTUYHUN Ta CTpyKTypHUH. [{o OJOKYy CEMaHTHYHMX O3HAK aBTOpP 3apaXOBYE:
1) cemanTHuHy MHuTiCHICTB; 2) mudepenuiny ¢yskmiro TC, ToOTO HOro 37aTHICTH
BUpaXaTH POJIO-BUJIOBI Ta HEPOJO-BUJOBI BINHOMICHHS; 3) BXO/DKEHHS Y
TEPMIHOTBOpYE THI310; 4) cHeuu@iyHICTh 3HAYEHHsS, 1[0 CHIBBIAHOCHUTHCA 3
MOHATTSMHM HayKH, TeXHIKA MeBHOI cyOmoBH. CTpykTypHuil Ojok mependauae: 1)
CTIAKICTh, IO 3HAXOAUTh CBO€ BigoOpaxxeHHsS Yy (dikcoBaHomy ckiaai TC,
CTalblIbHOMY TOPSIKY MOro KOMIIOHEHTIB, y HEMOXJMBOCTI I1X 3aMIHM Ta
CTPYKTYPHUX BCTaBOK MK HUMH; 2) HEMOBHOTY peaii3allii rpaMatudyHux ¢GopMm
koMroHeHTiB TC; 3) 31aTHICTh 10 BIATBOPEHHS; 4) TEPMIHOJIOTIUHY AyOJE€THICTD, 10
BimoOpaxae ctpykrypHi Bapiantu TC [34, c. 50].

Takum YMHOM, TEPMIHOJOTIYHI CIIOBOCIIOJNYYEHHS, 3 OJHOTO OOKY, MarOTh

BJIACTUBOCTI T€PMiHA, 3 1HIIOTO — II€ CUHTAKCUYHI OJWHHII. 30KpeMa, SIK Pi3HOBH]
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TepMiHA BOHU XapaKTEePU3Y€EThCS CUCTEMHICTIO, HasIBHICTIO AediHiIi, TCHICHIIIEIO JI0
MOHOCEMIi y MeXaxX CBOT0 TEPMIHOJIOTIYHOTO TOJIA, BIJICYTHICTIO eKcmpecii. Sk
PI3HOBHUJ CIIOBOCTIONIYYCHHSI AHANITUYHUNA TEPMIH € TI€BHOIO CHHTAaKCUYHOIO
KOHCTPYKIIIE€IO, IO CKJIAJAEThCA 3 JBOX YW OUIbIIE CJIIB HAa OCHOBI MIiAPSIHOTO
IpaMaTUYHOTO 3B 3Ky — Y3TO/KEHHS, KepyBaHHs abo mpuisiranns [84, c. 81].

BuBYeHHsT JIOTIKO-CEMaHTUYHOI a00 CEMAaHTUYHOI CTPYKTYp 3ICTaBHUX
TepMIHIB HHMHI HalOyBa€ OCOOJMBOTO 3HA4Y€HHS Yy 3B’S3Ky 3 IpoldiieMamMu
JIHTBICTUYHOTO 3a0€3MeYeHHs] aBTOMATU30BAaHOIO IMOIIYKY HAyKOBO-TEXHIYHOT
iH(dOopMaIli, MalIMHHOTO MEPEKIIaay, CUCTEM IITYYHOTO THTEIEKTY, YIOPSIKYBaHHS
Ta CTaHJapTU3allli TEPMIHOJIOT1I.

Y pesynapTari mOpoBeAeHOI POOOTHM 3 BHUILICHHS TEPMIHIB aHal130BaHO1
TemMatuku Oyno BusBiaeHO 302 TepMiHojoriuHuX cioBocmonyudeHHs (18,1 % ycix
TC). HaHi npo po3moAial TEPMiHIB 3aJieKHO BiJl KIJIBKOCTI KOMIIOHEHTIB MOJAHO B
Tabsmi 3.2.

[lim yac BW3HAYECHHS KUIBKOCTI KOMIIOHEHTIB y TEepMiHA MU BHUXOJIWIH 3
KUTBKOCTI CJIiB, HamucaHux okpemo. Hampukman, Tepmin das Roboter System —
cucmema poboma CKIANAa€Tbcs 3 JBOX OKPEMO HalMCaHUX CIiB-TEPMIHIB,
BUPAXEHUX IMEHHUKAMU. 3aMIHUBIIM CIOBA CUMBOJIAMH, SIK1 3a3BUYail O3HAYAIOTH I
YaCTUHU MOBH, OTPUMYEMO MOJENb — S+S. ¥V mbOoMy NMpUKIIaai KOMIOHEHTH TepMiHA
IpeACTaBlIeHl IMPOCTUMM CIIOBaMH, TOOTO KUIBKICTh CIIIB TEepMiHA BIJAIMOBiga€E
KIJIbKOCTI KOMIIOHEHTIB CJIIB HOro MOJI€dl, a caMe JABOM. MOJKIMBI BUITAJIKHA, KOIU
KOMIIOHEHTOM TepMiHa € CKJIaaHi cioBa abo Tepmind, Hanpukiam: die Roboter
Programmiersprache — mosa npoepamysannsi po6oma, y Hauiiii poO0Ti MU TX TaKOX
3apaxoByeMo 1o wmogneni S+S. CrnoBa, siki numryTees uepe3 gaedic, rpadpidHo
300pakyeMo TakuMu uuHOM: S-S-S, manpukmnaa: Tool-Center-Point — yenmpanvua
mouxa iHcmpymenma, koopounamu. JledicHe HanmMCaHHS CKJIQJHOTO CJIOBA y CKiIaji
TEPMIHOJIOTTYHOTO CJIOBOCIIOTYYeHHS (0araTOKOMIIOHEHTHOTO TepMiHA) XapaKTepHE
SK JJI1 BCIX HOBHX TEPMIHOCHUCTEM, TaK 1 NIl THUX, Yy SKUX 3B’S3KH BCEpEAUHI

KOMIIOHEHTIB Ta MDXK KOMIIOHEHTAMHU II[€ HE MIIHO BCTAHOBJIEHI. 3aJIEKHO BIJ
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KOMIIOHEHTIB TepMiHa 3 poOOTOTeXHIKM Oyio BH3HaueHO 13  mojenen
TEPMIHOJIOTIYHHX CIIONy4YeHb (AuB. Ta0m 3.11-3.12).

OxpiM BHUABIEHHS MOjENEH TepMiHIB, OyJI0 BHUBUEHO CTPYKTYpPY TEPMiHiB.
Bimomo, mo icHye Tpu BUAM CHHTAKCHYHOTO 3B’S3Ky MK cioBamu. [lepmmii —
MIIPSAHUHN 3B’ 30K M0 BKA3y€ HA TpaMaTUYHY 3aJICKHICTh OJJHOTO KOMITOHEHTA BiJl
iHImoro (siaepHa abo aa’roHkTHA). Llel 3B 30K MK KOMIIOHEHTaMH HpUTaMaHHHM
OUIBIIIHN KIJTBKOCT1 TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKM Ta HapaxoBye 291 TepMiH, HaNpUKIaI:
pneumatisch angetriebener Roboter — pobom, wo npayiwe na nneemamuyi,

Intelligente Sensoren — posymui damuuxu, wanpuknan: «Ein mobiler Roboter kann

z.B. vom Roomservice die zeitaufwendigen Zustell- oder Bringdienste iibernehmen.»
[319]; mpyrmit — cypsimHuii 3B’SI30K, i 9ac SKOTO CJIOBA ITiIIMOPSIKOBaHI HE OIHE
OJTHOMY, a SKOMYChb OJIHOMY 1 TOMY JK CIJOBY a00 MiANOPSAIKOBYIOTh HOro
(rpaMaTUYHO pIBHOMPABHI KOMIIOHEHTH), HapaxoBye 6 TEpMIHIB, HANPUKIAN:

Mensch-Roboter-Kooperation — cnisnpays noounu ma poboma, Mechatronik

Produkte — npooyryis mexamponixu, «Zu den Eigenschaften der Smart-ltem-Robotics
(SIR)-Losung von Vanderlande zdihlt die Fihigkeit, verschiedene Produkte ohne
Teaching von Artikelnummern zu bearbeiten.»; «ROS steht fiir Robot Operating

System und ist ein Open-Source-Framework, um Software fiir Robotikanwendungen

zu schreiben.» [319]; Tperii — mnpeaUKATUBHUN 3B’SA30K (MK IIJAMETOM Ta
OPUCYIKOM), CKJIaJa€ JUIIE — 5 TEpMiHIB TEPMIHOJOTIYHUX CIIOBOCIIONYYEHb,
Hanpukiaazn: robotpflichtig sein — 6ymu cy6 'ekmom poboma, Handgelenk drehen —
nosepmamu 3an ’scms, Hanipuknan: «Das Medienpaket ist an einer festen Position am

Handgelenk montiert, sodass sich die sechste Achse des Roboters endlos in beide

Richtungen drehen ldsst. » [320]

BikomnonenTHi Tepminm. Ilig wac anamizy HIMENBKOI TEPMIHOJOTII 3
poOoTOTEXHIKM Oyn0 BUABIEHO Oi- Ta mnojikoMrnoHeHTHI TC (muB. Tabdm. 3.2).
bikoMmoHEHTHI — TEepMiHH, JO CKJIaay SKUX BXOJWUTH JIBa TOBHO3HAYHHX CJIOBA,
CTaHOBJISITh HEBEJNMKY KUIBKICTh TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKM — 246 OAMHMIIb, IO

ctaHOBUTh 81 % NBOKOMIIOHEHTHHX TepMiHiB abo 14,7 % Bcix TC. Koxuuit 3 1iux
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TEPMIiHIB CKJIQJIa€ThCS 3 TOJOBHOTO KOMIIOHEHTa (s/pa), SKUH Ha3uBae pPOIOBE
MOHATTS, Ta HOTO MiANOPSAIKOBAHOTO KOMIIOHEHTA 200 3aJIeXKHOTO CJI0Ba — aJ FOHKTA,
SKUW BKa3y€e Ha BUJIOBE MOHATTS. Smpa Ta aja’fOHKTaTH MOXYTh OyTH BHpaXCHUMHU
IPOCTUMH Ta CKJIaJHUMHU CJIOBaMH Ta TepMiHaMu. KOMIIOHEHTaMu TEPMiHIB € TTPOCTi
IMEHHUKHU B 3arajbHOMYy Ha3MBHOMY BiAMiHKY — 158, mpocti nmpukmetrnuku — 150,
poCTi AiecioBa — 4, MPOCTI aKTUBHI Ta MACUBHI J1E€MPUKMETHUKHU — 10 KOMITOHEHTIB.
Jlesiki TepMiHM BHUpPaXXeHI CKJIAJHUMU KOMITOHCHTAMHU: IMEHHUKH B 3arajlbHOMY
Ha3UBHOMY BIIMIHKY — 87, IPUKMETHHUKHU — 56, NIENPUKMETHUKYU — § CIIIB.

bikomnonenTHi TC yTBOPIOIOTHCS 32 TAKMMHU MOJCIISIMH, SIKI IIPEICTaBIICHI B
4OTUPHOX BapiaHTax (auB. Tadm. 3.11):

1. Moaeab Adj+S napaxoBye 156 ogunuib (63 % OikomnonentHux TC). L1
TEPMIHU TIPEACTABJICHI BaplaHTOM MOJIeJl 3 TPOCTUMU MNPUKMETHUKAMU Ta
IMCHHMKaMHU, Hampukian: automatischer Greifer — asmomamuunuu  3axeam,
intelligenter Roboter — pozymnuii po6om, hydraulischer Roboter — ziopaeniunuii
pobom.

2. Moaeab S+S mpencrasinena 68 oguauisMu (28 % 6ikommoneHTHUX TC).
HaiinommpeHimmmu BiAMiHAMH cepeJl MUX IMEHHUX KOMIIOHCHTIB € Ha3WBHUU
(Nominativ) Ta pomosuii (Genetiv), Hanpukian: Lernprogramme Mechatronik
(Nom.) —  wuaeuanvni  npoepamu 3 mexampouixu;,  Abdnderung  eines
Roboterprogramms (Gen.) — wmoougixayis npoecpam poboma; Arm Rotation —
obepmanHs pyKu poboma.

3. Moaean Part+S cranoButh 18 omununp (7 % OikommonentHux TC), ne
TIENPUKMETHUK MaiKe B OJHAKOBIM NpOmopiii MpeacTaBIeHUd NPOCTUMHU Ta
CKJIaJIHUMHU €JICMCHTaMH, Hanpukian: automatisierte Fertigung — asmomamuszosane
supobruymeo, Festprogrammierter Roboter — pobom 3 ikcosanor npozpamoro,
fortgeschrittene Robotik — possunena pooomomexnixa.

4. Mopean S+V cknanae 4 onunuii ( 2 % Gikomnonentux TC). Ha Bigminy
BiJI IHIIIMX MOJIEJIEH, IMEHHI KOMIIOHEHTH I[1€1 MOJIENI € CKJIaJH1 CJI0Ba B ITOEJHAHHI 3

OpOCTUMH JiecioBaMu, Hampukiaa: Handgelenk biegen — seunamu 3an’scms;
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Handgelenk drehen — nosepmamu 3an’scms; Handgelenk schwenken — pozmaxysamu
3an’scmsam pyxku. (muB. Tadma. 3.11).

Tabnuys 3.11

CioBoTBipHi MojeJi OikommonenTHux TC

Ne MopeJi Hpuxnan KinbkicTb %
(0iKOMIOHEHTHHX
TC)
1 Adj+S | intelligenter Roboter 156 63 %
2 S+S Lernprogramme 68 28 %
Mechatronik
3 Part+S | automatisierte Fertigung 18 7%
4 S+V Handgelenk drehen 4 2 %
Ycboro 246 100 %

[IpoBenenuii aHami3 BUOIPKHM HIMEIBKHX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH T03BOJISIE
3pOo0MTH BUCHOBOK, 110 cepen OikomnoHeHTHUX  TC mepeBaxaroTh 1IMEHHI
KOHCTpyKIii (83 %). VYV 1nux TEpMIHONOTIYHUX KOHCTPYKIISAX JOMIHAHTHUM
KOMITOHEHTOM € IMEHHUK Yy CIOJIYYeHHI 3 IHIIMMH YacTHHAMU MOBH, 30Kpema
MPUKMETHUKAMH, JIEMIPUKMETHUKAMH Ta Ji€cioBaMHA. HalmnpoayKTUBHIIIMMU €
MO€HAHHS IMEHHUKIB 3 mpukMeTHUKamMu AdJ+S (63 % OGIKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB),
a MEHIII TPOAYKTUBHUMU — 3 IMEHHUKaMHU (28 % O1KOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB).

3HayHa KiJgbKicHa TiepeBara CTpykTypu Adj+S CBiIUUTH PO BHUCOKY
CIIPOMOXHICTh IMEHHUKO-TIPUKMETHUKOBOI CIIOJIYKH TIepeiaBaTH crenudiky pojo-
BUJIOBUX BIJHOIICHh Yy Ha3Bl CHEIIAJbHOTO TOHATTSA, JI€ IMEHHUK BHCTYIA€
O3HaYaJIbHUM, a NPUKMETHUK audepeHmiaabHuM kommoHneHtom [102, c¢. 385].
HactynHuMm BXXMBaHUM THUIIOM € Mojenb — Part+S, atpuOytom y siKiii € aKTUBHMIMA
a00 TacUBHUW JIENPUKMETHUK. DbBIIbIIICTE Takux aTpuOyTIB  CKIAJA0Th
nienpukMeTHukn Munynoro dacy (18 TC — 7 % ycix 6ikommoneHntHux TC).
HalimMeHIry mpoayKTUBHICTh CTAHOBUTH MOJIENb — S+V, 0 CKiIaaae Juie 4 oUHHUII

(2 % ycix 6ikomnonentaux TC) (muB. Tadmd. 3.11).
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[lomanpiie yTOYHEHHS Ta PO3BUTOK 0a30BUX TOHATH POOOTOTEXHIKH
3YMOBJICHE BHUKOPHCTaHHSM TpPhOX a00 OUIbIIE KOMIIOHEHTIB Yy CBOEMY CKJIAIl.
baraTokoMIIOHEeHTHI TepMiHH BUKOPUCTOBYIOTHCS JJIsl OLIBII TOBHOTO BiTOOpakeHHs
CYTTE€BUX O3HAK HOBUX MOHATH, ajié MEHII CTaOUIbHI Ta CXWJIbHI O CTPYKTYPHHX
3MiH, 30Kpema, 1o aOpesiamii: Robot Programming Language (RPL) — wmosa
npoepamysanns pooomis (MIIP).

IHonikommonenTHi TepMminm. 3 Tabnuil 3.2 BUAHO, IO JPyre Micle 3a
KUTBKICTIO HAJIEXKATh MOJIKOMIIOHEHTHUM TepMiHaM (18,5 % TC). HasBHiCTh TphOX
KOMITOHEHTIB Y TEpMiHAaX 3YMOBIIIO€ OUTBIITY KUTBKICTh MOJI€JIEH Ta X BaplaHTIB.

KOMIIOHEHTH TEepMiHIB, BHpPaKEHUX NPOCTUMHU CIOBaMH, — 1€ IMEHHUKH B
3aralbHOMY Ha3WBHOMY BIAMIHKY — 42, TpuUKMETHUKH — 27, niecioBa — 3,
NpUNMEHHUKHN — 6, aKTUBHI a00 MAaCHUBHI IENMPUKMETHUKU — 2 TepMiHH. Y Oaratbox
TEpMiHAX KOMIIOHCHTH BHPaKCHI CKJIAJHAMH CJIOBAaMHU, HAWUTIPOIYKTUBHIIIAMH
BUSIBJICHO IMEHHUKH, IO CKJIaaaroTh 10 TepMiHIB, MPUKMETHUKU — 9, JiecioBa — 5,
JIEMPUCTIBHUKHA — 3 KOMITOHCHTH.

BignoBigHo 10 pe3ynbTaTiB JOCHIKEHHST Oyno 3adikcoBaHO 56 OIUHUIIB
MOJIIKOMIIOHEHTHUX TepMiHiB, 1o cknamo 3,4 % ycix TC, ski mpencraBieHi
neB’aTbMa MojiesiMu (IuB. Tadm. 3.12):

1. Moaeabr S+S+S (20 omununp — 36 % mnomikommoneHtHux TC), 11
KOMITOHEHTIB IIi€l MOJIeJ HamKcaH1 yepe3 Aedic y HA3UBHOMY BIIMIHKY, HAITPUKJIIA:
Aktor-Sensor-Interface — inmepdpeiic oamuuxa npusody, Mensch-Roboter-Interaktion
— JoouHa-pobom-e3aemodis; Kraft und Drehmoment Sensor — oamuuk cuau ma
KPYMHO20 MOMEHM).

2. Mopens Adj+Adj+S (11 omuuunps — 20 % mnomikommoHentHux TC).
KommonenTn mojeni BHUpaXkeHi SK MPOCTUMH, TaK 1 CKIATHUMH IPUKMETHUKAMHU,
IMCHHMKaMH, Hampukiaa: autonomer mobiler Roboter — asmonommnuii mobinenui
pobom, direkt kinematische Aufgabe - npsame xinemamuune 3zasdanms,; halb

flachenbewegliche Roboter — nanienopmamuénuii pooom.
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3. Moaennb Adj+S+S (7 oguaunne — 13 % momikomnonentHux TC). Iepmuit
CJIIEMEHT MOJIeINI TPEACTABICHUN MPOCTUMH NMPUKMETHUKaMU, Hanpukiaa: Adaptiver
Cruise Control — aoanmusnuii xpyiz-konmpoas, Safe-live-Verhalten — nogedinxa
camozbepexcenns, Visuelles Erkennungssysteme des Roboters — 8i3yanvhi cucmemu
PO3ni3HasauHs poboma.

4. Mopeab S+Adj+S (6 omununp — 11 % nonikomnonentaux TC). Ipocrti
PUKMETHUKOBI KOMITOHEHTH JIONIOMAraoTh OUTBII JETalbHO Ta KOHKPETHO OIHMCATH
OCTaHHI IMEHHUKOBHU eJieMeHT Mojenm, Hampukiaam: Entwurf Mechatronischer
Systeme — oOuzaiin mexampowiunux cucmem, Sugery assistant Robot — pobom-
acucmenm  xipypeii;  Tool-center-Point—  yeumpanrona mouxka incmpymenma,
KOOpOUHamu.

5. Mogeas S+Prap+S (6 ogunuis — 11 % nonikomnonentaux TC). [lepumit
IMEHHUKOBUII KOMIIOHEHT BHUP&XEHHM NPOCTUMH, a OCTaHHIA —  CKJIaJHUMH
cioBamu, Hanpukiaa: Roboter mit Regelkreis — po6om 3 konmponem nemni; Roboter
fiir Feinbearbeitung — pobomu 0151 mOYHOI MexaHiuHOi 0OpOOKU.

6. Mogear V+V+S (2 omuaumi — 3,5 % mnonikommnonentHux TC) mae y
CBOEMY CKJIaJi MpOCTi JiecioBa B (yHKIii iMeHHHMKa, Hampukiaaa: Pick&Place
Roboter — nikan po6om; das Input-Output System — cucmema ssedenns susedennsi.

7. Moaean Adj+Part+S (2 omununi — 3,5 % mnonmikomnoneHtaux TC). Yci
KOMITOHEHTH MOJIEJIl € TPOCTUMH MPUKMETHUKaMH, nienpukMmernukamu (Partizip IT)
Ta IMCHHMKAaMHM, HaIpHKIaa: numerisch gesteuerter Roboter — pobom iz yugposum
Kepysanuam, elektrisch angetriebener Roboter — enexmpuuno xeposanuii pooom.

8. Moaeab S+V+S (1 onunuis — 1 % nonikomnonentHux TC). KoMnoHeHTH
i€l Mojeli MpeiCTaBlieHI MPOCTHMMH ciioBaMu, Hampukiaa: Auto-Check-System —
ABMOMAMUYHA NEPesipKa CUCEMU.

9. Mogean Part+S+S (1 ogununs — 1 % nonikomnonentHux TC) mae y
CBOEMY CKJIAJl TEpIIUid KOMIOHEHT — ckiamauuii gienpukmetHuk (Partizip 1),
nanpukitan:  Visuellgemeinerte Koordinaten des Manipulators — sizyanizosani

KoopOounamu maninyismopa (aus. T1adn. 3.12):
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Tabnuys 3.12

CaoBoTBipHi MoaeJi nostikoMnoHeHTHUX TC

Ne MopeJi Hpuxnan KinbkicTb %
(1moJTiKkOMIIOHEH
THUX TC)

1 S+S+S Aktor-Sensor-Interface 20 36 %

2 Adj+Adj+S | autonomer mobiler 11 20 %
Roboter

3 Adj+S+S adaptiver Cruise Control 7 13 %

4 S+Adj+S Entwurf Mechatronischer 6 11 %
Systeme

5 S+Prip+S Roboter mit Regelkreis 6 11 %

6 V+V+S Pick-and-Place-Roboter 2 3.5%

7 Adj+Part+S | numerisch gesteuerter 2 3,5%
Roboter

8 S+V+S Auto-Check-System 1 1%

9 Part+S+S Visuellgemeinerte 1 1%
Koordinaten des
Manipulators

Ycboro 56 100 %

Otxe, OOCTIIKEHHS HIMEIBKHX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH 3acBiAdye, IO
CHHTAaKCUYHUH cociO HOMIHALI B HAYKOBO-TEXHIYHIA TEPMIHOJIOTIi HE € JOCTATHBHO
MPOIYKTUBHUM Ta TOCTYHAEThCSA CJIOBOCKIANaHHIO. l[le BUKIMKAHO EKOHOMIEIO
MOBHHUX 3aco0iB Ta 3pyuHicTIO BuUMOBH. CremiaiicTu B ramy3i poOOTOTEXHIKU
BIJIJAIOTh TI€peBary OJHOKOMIIOHEHTHUM TepMmiHaM. HaiiuacTime 3ycTpidaerbes
MO€EAHAHHS IMCHHUKIB 3 mpukMeTHHKaMu Adj+S (63 % OIKOMIOHEHTHHX TEPMIHIB)
ta Adj+Adj+S, Adj+S+S, S+Adj+S (43 % MoIKOMIIOHEHTHUX TEPMiHIB), 3piaKa — 3
iMmeHHuKamMu (28 % OikoMmoHeHTHUX TepMiHiB) Ta (36 % MONMIKOMIIOHEHTHUX

TEPMIHIB), sIKI OUIBII XapaKTepHi i1 MOP(OIOTIYHOTO CcIOcO0y TBOPEHHS TEPMiHIB
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3 poboToTexHiku. HapaxoBaHo 13 cMHTarMaTHYHUX MOJENel 0araTOKOMITOHEHTHHX
TC, ane Haif0OIbIIAa KUIBKICTh MOJIENEH cepell TPUKOMIIOHEHTHMX TEpPMIHIB, aje
MIPOTYKTUBHICTH IIUX MOJIEJICH 3HAYHO HUKYa, HK y IBOKOMITOHEHTHHX TePMiHaX.
TakuM 9YUHOM, CTPYKTYpPHI XapaKTEPUCTUKU HIMEI[bKOI TEPMIHOJIOTIT B Tay3i
pPOOOTOTEXHIKM 3yMOBJEHI IepeBarol0 MoOp(OJOTiyHOTO CIOCO0y TBOPEHHS

TepMiHiB, 30KpEMa CIIOBOCKIIaJaHHA.

BucHoBku 10 po3ainy 3

1. TepmiHocucTeMy 3 POOOTOTEXHIKM MPEACTABISIIOTH: OJHOKOMIIOHEHTHI Ta
OaraTokOMIOHEHTHI TepMiHM. KoXHa 3 1MX OJMHUIIL Ma€ TI€BHI O3HAaKH,
XapaKTEepU3ye€TbCcsl ~ NMEBHUMM  BIJHOIICHHSMHM,  OTXE,  PI3HI:  CTPYKTypa
OJIHOKOMITIOHEHTHHUX TEPMIHIB Mepeadadae ix MoppeMHHM aHali3, a CTPYKTypa
0araTOKOMITIOHEHTHUX TEPMIHIB YCTAaHOBIIOETHCS 32 JOMOMOTOI0 CHHTAarMaTUYHHUX
MOJENEN.

2. HaiiGinpmn npoAyKTUBHIMHE CIIOCOOAMU BTOPUHHOI HOMIHAIlli TepMiHOJOTIT
poOOTOTEXHIKM € MOPQOJIOTIYHUA Ta CHUHTAKCUYHHUM, MEHII TPOJYKTUBHUMH —
CEMaHTUYHUI Ta 3alI03WYEHHS 3 IHIIUX MOB Ta cpep HayKU Ta TEXHIKU.

3. MopdoJ10TigHOI0 0COOIMBICTIO HIMEITbKOMOBHUX TEKCTIB 3 POOOTOTEXHIKH
PI3HHX BUJIIB € YaCTOTHICTh B)KMBAHHS MEBHUX YACTUH MOBHU. Y MPOAHAIII30BaHUX
HIMEI[LKMX TEKCTaX 3 POOOTOTEXHIKM HAWBHIIY YacCTOTHICTb BHUSBWIA IMEHHUKH
(94,9 % Bim 3aradpbHOrO 00CATY TEKCTy), a HalHWk4y — giecaoBa (2,7 %)
npukMeTHHUKH (2,3 %) Ta nienpukmetHUkH (0,1 % Bix 3arajibHOrO 00CSTY TEKCTY).

4. OIHOKOMIIOHEHTHI TEPMIHU POOOTOTEXHIKM MOXYTh OYTH BHpaxK€Hl He
TITIBKM 1IMEHHHMKaMHM, SK BBakae Oarato JNHTBICTIB, aje W IPUKMETHUKAMH Ta
JIIECTIOBAMU, X04Ya KUIBKICTh IMCHHHUKIB HabaraTo OlIbIa, HXK 1HIIUX YaCTHH MOBHU:
TepMiHU-IMEHHUKH — 74 %, Tepminu-aiecioBa — 15 %, npukmernuku — 11 %.

5. CoBoTBOpYA CTPYKTYypa TEPMiHIB POOOTOTEXHIKH MPEACTABICHA MPOCTUMHU

tepminamu (3,3 % TepMiHiB), adikcamiero (16,9 % TepwmiHiB), CIOBOCKIAJaHHIM
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(60,1 % TepminiB), aOpesiamiero (1,6 % TepMmiHIB) Ta TEPMIHOJOTTYHUMU
cnosyuennsamu (18,1 % TepMiHiB).

6. Mopdosoriuna cTpykTypa HiMEIIbKOMOBHUX TepMiHiB podororexHiku (80,3
% TepMiHIB) OOCTaTHHO pi3HA Ta MICTHTh OJHOKOMIOHEHTHi: mpocti (3,3 %
tepMmiHiB), moxigai (16,9 % tepminiB) Ta OaratrokommoHeHTHI Tepmiam (60,1 %
tepmiHiB). KigbkicTh MOp(pEM B OJHOKOMIIOHEHTHHX TepMiHAX KOJIMBAETHCSA BiJ
omuoro no m’satu (die Leerlaufdrehzahlregelung), a y GaraTokoMmoHeHTHHX — Bij
JIBOX J10 TphoX ocHOB (autonomer mobiler Roboter, pick-&-place-Roboter) .

7. BuibIIicTh  OTHOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB y HIMEIBKIH TEpMIHOJIOTi
pOOOTOTEXHIKM YTBOpPEHI adiKcalbHUM crocoOoM: cydikcauiero yrBopeHo 61 %
MOXITHUX TEPMIHIB, cydikcampHO-TIpediKCATFHUM IIIIXOM crocoboM — 28 %
MOXIJTHUX TEepMiHIB Ta mpedikcamieo — 11 % moxigHux TepMmiHiB. TepMiHOIOTIYHI
OJIMHHUIIl,  YTBOPEHI  Yepe3  JEpHUBAII0,  XapaKTEPU3YIOTbCA  OUIBIIOIO
BMOTHBOBAHICTIO, L0 MOSICHIOE MPOIYKTUBHICTB I[LOTO CIIOCO0Y CIOBOTBOPY Y Taily3i
POOOTOTEXHIKH.

8. KonBepcis peami3yeTbesl y TEPMIHOJIOTIT pOOOTOTEXHIKK Yepe3 Mojiens V —
S (6,7 % TepMmiHiB), 1110 CBITYMTH PO MEPEBAry CIOBOTBOPY 3a L€ MOJICILIIO.

9. CnoBockiagaHHs BUSIBUJIOCh HaWMPOIyKTUBHIIINM crnocooom
TEPMIHOTBOPEHHSI HIMEIIbKOMOBHOI TepMiHOJ0r1i poboToTexHiku (60 % TepMiHiB),
cepell HUX TEePEeBaKAIOTh JBOKOMIIOHEHTHI CKJIQJIHI IMEHHHKH 3 CTPYKTYPHOIO
monemmo S+S (78,9 % 2-KOMIMOHEHTHMX TEPMIHIB), SIK CBIYEHHS HOMIHATHBHOI'O
XapaKkTepy HIMEINBKOi TepMiHoJIoTii poboToTexHiku. Lleil MeTon € mpoayKTUBHUM
cepell TepMiHIB pOOOTOTEXHIKH, 1110 3yMOBJICHE HEOOXIAHICTIO BUPAKEHHS B MEXax
OJIHOTO TEpPMiHy OApa3y [iKiJbKa O3HaK TII€BHOTO IIOHATTSA, TaKUM YHHOM
BiJI0YBAETHCSI EKOHOMISI MOBHUX 3aCO01B.

10. AopeBiais HE €  NPOAYKTUBHUM  PECypcoM  CJIOBOTBOPY
HIMEIIbKOMOBHUX TepMiHiB poboTtoTexHiku (1,6 % TepMiHiB), ane il BUKOPUCTAHHS
CIpus€ KOMIIAKTHIM Ta TOBHIA Mepenadl TEpMiHIB Ta € €PEKTUBHUM 3aco00M

HallMEHyBaHHA. 3a  JaHUMH  JIOCHIDKEHHS  TEPMIHOJIOTiSE  POOOTOTEXHIKH
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npejcTaBiieHa TAKUMU TUITAaMU a0peBIaTypH: 1HIIIaJbHI JIITEPHO-3BYKOBI CKOPOUCHHSI
(0,6 % TepminiB), komOiHOBaHa abOpeBiatypa (0,5 % TepminHiB), alOpesiarypa
smimanoro tumy (0,5 % TepMiHiB).

11. CuHTakCHYHUM CIIOCIO TEPMIHOTBOPEHHS B HIMEIBKIM TEpMIHOJIOTT]
pOOOTOTEXHIKM HE € PENpe3eHTATUBHUM 1 CTaHOBUTH 18,1 % TepmiHONOTIYHHX
OJIMHUIIb. BaraToOKOMINOHEHTH1 TEPMIHU CKJIaJal0ThCS 3 JIBOX Ta TPbOX KOMIIOHEHTIB.
[Ipu ubomy 14,7 % ckianaoTh 61KOMIOHEHTHI Ta 3,4 % MOJIKOMIOHEHTHI TEPMiHHU.
VYcl  TepMIHOJIOTIUHI  CIIOBOCHOJYYEHHS OyAyroThcs 3a 13 CHUHTarMaTM4HUMU
MOJCISIMIA 0araTOKOMIIOHEHTHUX TEpMiHIB Ta omucaHi mojaemno Adj+S (63 %
oikomrnoHeHTHUX TC). HailOutbln  4YMCIIEHHI 32 KUIBKICTIO MOJENel €
MOJTIKOMIIOHEHTHI TEPMIHH, aJie HATTOBHIOBAHICTh IIUX MOJEJIEH 3HAUYHO HMKYA, HIXK
MojieNiel G1KOMITOHEHTHUX TEPMIHIB.

12.  CrpykrypHi XapacTEPUCTUKHU HIMELIbBKOMOBHOI TEPMIHJIOT 1]
pPOOOTOTEXHIKM 3YMOBJICHI MepeBaroro MOpPQOJIOTIYHOTO  CIOCO0y TBOPEHHS
TEPMIiHiB, 30KpeMa CIIOBOCKJIAaHHS.

Pe3ynpTaT JOCHIIKEHHS LBOTO PO3AULY BIIOOpAXKEHO Yy MyOsmiKamisx

asropku [155; 165; 166; 199; 200].
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PO3JILI 4

CEMAHTHUYHI ITPOLECHU Y MACHUBI HIMEIIbKOMOBHHUX
HAYKOBO-TEXHIYHUX TEPMIHIB POBOTOTEXHIKHA

4.1. CeMaHTHYHA XApPAKTEPUCTHKA TEPMIHOJOTIYHUX OJMHHIL HiMelbKOI

TEePMIiHO0JIOTiI pO00TOTEXHIKHM

HaiiGinpmr  akTyaqbHUM ~ HampsiMOM  TEPMIHOJIOTIYHUX  JIOCIIIJIKECHb,
MPUCBAYEHUX BHU3HAUYCHHIO CHEUU(IKH TEepMiHA, SK OCOOJMBOrO THUIY MOBHOL
OJIMHUIII, € BUBYECHHSI MOTO OCHOBHHX JIEKCHKO-CEMaHTHYHUX OCOOJMBOCTEH. 3T1THO
3 TPaJULIMHUM TOTIISI0M, TIPUPOAA TEPMiHA 3yMOBIIEHa creludiko mpodeciitHoi
Ta HayKoBoi KomyHikarrii [206, c. 61].

Tepmin «cemanTuka» (Bim rpem. Semantikos — mo3Hayae) Mae JeKijabka
3Ha4YeHb. JI0 OCHOBHMX MOr0 3HAaUYCHb HaJEXKaTh: 1) CMUCIOBHM O1K OAWMHHUIIb MOBH;
2) JHTBICTUYHY AWCIMILIIHY, IO BUBYAE IJIaH 3MICTy MOBH B IUJIOMY; 3) PO3Jii
CEMIOTHKH, 110 BHBYAE 3HAKOBI CHCTEMHU SIK 3acO0M BUpaXCHHS CEHCy; 4) aHaii3
BIIHOIIIEHh MIXK MOBHUMHU OJIMHUIISIMA 1 CBITOM (HOHATTAMH 1 TMpeaMeTaMu
TIHACHOCTI), @ TAKOXK CYKYMHICTh TaKUX BiAHOUIEHb. CyTh IIbOTO BIJHOIICHHS MOJISATa€E
B TOMY, III0 MOBHI OJIMHHUII (CJIOBa, CJIOBOCIOIYYEHHS, MPOMO3MIIii) MO3HAYAIOTh
npeaMeTd, SKocTi (abo BJIACTUBOCTI), il 1 BIJHOCHMHHW, IO BiIOYBalOThCS B
peansHOMY cBiTi [233, ¢. 53].

3a SHIMKJIONEAIC0 YKPATHCHKOI MOBH, JIO JISKCHYHOTO CKJIaAy MOBU HaJeXaTh
MEBHI TPyNd IOBHO3HAYHUX CJIIB 3 HEOJHAKOBOK CEMAHTHUKOIO, SIKI MPUUHSITO
Ha3WBaTH JICKCUKO-CEMAaHTUYHUMU. JIEKCHKO-CEMaHTHYHI TPymH CIIB — I Taki
IPyIY MIOBHO3HAYHMX CJIIB, KOKHA 3 SKHX € CBOEPITHOIO JICKCUYHO, CEMAaHTHYHO 1 32
BUKOHYBAaHUMH CTHWIICTUYHUMH (yHKUisMU. CeMaHTHKa CJiB OXOIUTIOE HAa3BU
IpeIMETiB, MPOILECIB, SBUII, BIIHOIIEHb MK HUMH, peaiil 1 (anrasiii, Mpiii TOLIO.

Bona BrnactuBa BCiM MOBHO3HA4YHUM clioBaM. Ciry»KOO0BI CJIOBa 1 BUTYKHU y THIIOBIM
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Uit HUX (QYHKIIT HE MaloTh Takoro 3HavyeHHs. Ko)kHe CcIoBO 1HAMBIAYaJbHO
HEMOBTOpPHE, MAa€ 3HAYEHHEBY U (POHETHKO-TpaMaTHYHY OCOOJIMBICTH, IIMPOKY W
BUIBHY BIJITBOPIOBAHICTh B YCHOMY M MHCEMHOMY MOBJeHHI. Hampukmasn, 3aBasku
TOMY, IO JIEKCEMI CJIOBAa BJACTHBA PO3rally’)keHa CEMaHTHKa. 3a JIOMOMOTrOI0 INE€l
JEKCeMH YTBOPWJIOCH OaraTo CTIMKWX TIo€gHaHb ciiB  ((ppaszeosoriamiB i
dbpazeosiorizoBaHUX 3BOPOTIB), SKHMH IIHPOKO XapaKTEPU3YIOThCS BUPOOHMUI,
npodeciiiii, MOpallbHO-€TUYHI Ta 1HII SIKOCTI JIFOJIUHH.

HaiinoBHime W  HAllKOMIAKTHINIE  JIEKCUKO-CEMAaHTUYHA  CYTHICTh
MOBHO3HAYHUX CJIB TMPOCTEKYETHCS B TAKUX SBUINAX, SK TOJICEMisl, OMOHIMIf,
MApOHIMIsl, CHHOHIMISA, AHTOHIMIS JiekceM Ta 1H. CTUIICTUYHO-(QYHKIIOHAIBHHMA
MOTEHI[la]l LWX [IapiB JIEKCUKH HEOAHAKOBO IPOCTOPUHM, ajle KOMYHIKaTUBHO
CBOEpiIHUH 1 BaxkinBUi. HaliOibIIIe 11e CTOCYEThCS moJTiceMil Ta CHHOHIMIT [276].

VY cBow uyepry, moBo3HaBelb T.B. XKepeOuiao y CIOBHUKY JIIHTBICTUHYHHX
TEPMIHIB BH3HAuUa€, M0 CEMaHTHYHI MPOIECH — 1€ «3MiHA 3HA4YEeHb CIIB, SKa
3yMOBJICHa icTopu4HO. IlpmumHa 3MiHM cinoBa — MHoro BxkuBaHHA. Il wyac
CJIOBOTBOPY B10YBAEThCS HEMOBHUMN 301 CIOBOTBOPYOTO Ta JEKCUYHOTO 3HAUCHHS.
VY KUBaHHS CJOBa B PI3HUX yMOBaX CHIJIKYBaHHS 30aradye€ CEMaHTUYHY CTPYKTYPY
cioBa W okpemi Horo 3HadyeHHs» [277, c. 320]. T.B. XKepeOwio Ha3uBae JBa
MPOTUIICKHUX CEMAaHTUYHUX MPOUECH: 1) po3IIMpEeHHs 3HAUEHHS CI0Ba (301IbILIEHHS
o0cAry MO3HaYyBaHOTO MOHSATTS), 2) 3BY>KEHHS 3HAUCHHS CJIOBa (OOMEXEHHS 00CATyY
03HAYYBAHOTO MOHSTTS, TOOTO KUIBKOCTI Ha3BaHUX MPEIMETIB 1 SBUILL, Y PE3YNbTATI
4Oro BUHUKAE HOBE 3HAYEHHS CJ0Ba). Po3rmsmaroun ceMaHTUYHI MPOIIECH, JIIHTBICT
BU3HAYa€ TPU OCHOBHI BUJAM MOTHBAllli TIEPEHECCHHsS 3HAYCHHSA CIiB: 1)
MeTaQOpUYHUM — TIEPEHECEHHST Ha3BU 3a TMOMIOHICTIO; 2) METOHIMIYHUN —
MEPEHECEHHS Ha3BU 32 CYMDKHICTIO, 110 3/11MCHIOETHCS HA OCHOBI TIOCTIHHOTO 3B’ SI3KY
B 4aci 1 MNpocTOpi JBOX TMpEAMETIB, IX 4YacTUH, MIA Ta iX pe3ynbrary; 3)
dyHKITIOHATBHE TIEPEHECEHHSI — 3MiHA 3HAYEHHS CJIOBA HA OCHOBI CHUTHHOCTI ab0

OMM3bKOCTI (PYHKLIN, SKI BUKOHYIOTHCS MpeIMeTaMu Ta ocobamu: cepye ntoounu (y
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3HAYCHHI «YEeHMPAIbHULL Opean Kpoeoobicyy) — cepye poboma (3HAYCHHS «YeHmp
Y020chy 3 ABUJIOCS B pe3ybTaTi QyHKI[IOHATIBHOTO epeHecenHs) [277, c. 320].

[Tig yac omucy TepMmiHa W TEPMIHOCHUCTEMH ICHYIOTh JIBa KOHIENTYaJTbHHX
MIIXOAW: HOPMATUBHMM  (po3mopsauuii) Ta  (QYHKIIOHAIbHHN  (ONMHMCOBUH).
[IpuXuIEHUKY HOPMATHBHOTO TX0y PO3TIISIAAIOTE TEPMiH, SK OCOOIHMBY JICKCUIHY
OJIMHHUIIIO, BIJMOBITHO TEPMIHOCUCTEMY — K OCOOJMBY 3HAKOBY CHCTEMY, JUISl SIKOi
HE BJIACTHBI Ta HE Oa)xaHl TakKi JIEKCMKO-CEMAaHTHYHI IMpOIECH, SIK CHHOHIMIS,
aHTOHIMIs, mnoJicemiss (Meradopa, METOHIMISI) Ta OMOHIMIS, XapakTepHl IS
3araJlbHOBXXMBaHOi MOBH [233, c. 55].

[IpuxunbHUKN (yHKI10HATBHOTO M1IX0Ty (B. IL JlannineHko,
1O. B. Comxenikina, @. I1. ®umn, H. C. Hlapadyrainosa, . H. [lIMensoB Ta 1HIIL.)
pO3IMIIAIAI0OTh ~ TEPMIHOCHCTEMY  SIK  CAMOCTIMHY  MIJICHCTEMY B  MeXax
3arajibHOJIITEpAaTypHOI MOBH, SKIM BJIACTHUBI BCl JIGKCHUKO-CEMAaHTHYHI MPOIECH
3arajgbHOMITepaTypHOi MOBHU. OCKIUIBKM TEpPMIHOCHCTEMA Ma€ JedKy CBOOOmy 1
CaMOCTIMHICTh IIIOJI0 PO3BHUTKY JIGKCHYHOTO CKJIaJy, TO 1 JIEKCHMKO-CEeMaHTHUYHI
MpoIecy, IO BiAOYBalOTbCS B HiM, BIAPI3HAIOTHCS BiJI AHAJIOTIYHUX SBUI Y
3arajJbHOJIITepaTypHii MOBI. «BiIMIHHICTh 3BOAUTHLCS JO TOTO, IO IIl MPOIECH HE
3a4ifaroTh XapaKTepPHUX JIEKCHMKO-CEMAaHTMYHMX O3HaK TepMiHoJiorii. BoHu
MPOTIKAIOTh Y TUX MEXaX, sIKI HE MOPYIIYIOTh CEMAHTHYHY BU3HAYEHICTh TEPMiHA»
[68, c. 65].

TakuM 4YWHOM, TMiJ 4Yac JOCHIDKCHHS HIMEIIbKOMOBHOTO TepMiHAa Ta
TEPMIHOCUCTEMH MM JOTpUMYEMOCS (YHKIIOHATBHOTO MIIXOAY 1 BBAXKAEMO, IO B
rajiy3eBiii TEpMIHOCHUCTEMI POOOTOTEXHIKM MDK TEpMIHAMHU ICHYIOTh JIEKCHUKO-
CEeMaHTH4YHI MpollecHu: TMoJjiceMisi, meTtadopa, METOHIMIsl, CUHOHIMIs, AHTOHIMIs,
OMOHIMISl Ta iHmI. | 1e MmJIKOM OYEeBHAHO, AK€ TEPMIHOJIOTIS € (PYHKIIHHUM
PI3HOBUJIOM 3arajibHOHAI[IOHAILHOT MOBH, a OTXE, HE MOXE€ OyTH 130JIbOBAHOIO BiJl
3aKOHIB Ta MPOIIECIB CTAHOBJICHHS I PO3BUTKY 3arajibHOi JIEKCUYHOI CUCTEMHU MOBU;

i mpuTaMaHHi Ti XK caMi JIGKCUKO-CEMaHTUYHI BITHOIICHHS, SIKI XapaKTePU3YIOTh
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JIEKCUKY 3arajoM, ajie¢ 31 CBOIMU CHEIU(IYHUMHU PUCAMH 1 «y THX MeEXax, sKi He
HOPYLIYIOTh CEMaHTUYHY BU3HAaUEHICTh TepMiHay [206, c. 61].

Y mocnmipKyBaHIA TEPMIHONOTIT POOOTOTEXHIKM HasBHI Taki JIEKCHUKO-
CEMaHTUYHI IPOIECH, XapaKTEePHI JIs JICKCUKU 3arajioM:

1. Cunonimia B Ttepminonorii (0,95 % ycix TepMiHIB) — 1€ BHSB
3araJlbHOMOBHOI 3aKOHOMIpHOCTI. OCOOJIMBICTIO IILOTO SIBUINIA B TEPMIHOJIOTII € Te,
[0 TEPMIHU-CUHOHIMHU CITIBBIIHOCATBCA 3 OJHUM 1 THM CaMHM IIOHATTSIM W
00’ektoM. TomMy B TEpMIHOJOTI 1CHYIOTh a0COJIOTHI CHHOHIMM, IO T030aBJICHI
CTWJIICTUYHMUX BIATIHKIB. OJHAK TEPMIHU-CHHOHIMHM BIJIPI3HIIOTHCS O3HAKAMH,
Hanpukiag, CTPYKTYpOI, TMOXO/HKEHHSAM, OCOOJUBOCTSIMHU  (DYHKI[IOHYBAaHHS.
HapaxoBaHo BiCIM CHHOHIMIYHUX BIJIHOIIEHb B  HIMEIBKIM TEPMIHOJOTII
pOOOTOTEXHIKM: 1HIIOMOBHUM TEpPMIH — HIMEIBKUI TEpPMiH, PIZBHOKOPEHEBI —
CIIUJIBHOKOPEHEBl CKJIQJICHI CJIOBa, TEPMIHU-OJIHOCIOBU — 0araTOKOMIIOHEHTHI1
CKJIAJICH1 CJIOBa, MOBHE (HIMEIIbKe ab0 1HIIIOMOBHE) Ta CKOpPOYECHE HaiMEHYBaHHS Ta
inmni. Hampukian: Robot Language — die Robotersprache; der Computer — der
Rechner, die Maschine, der Serviceroboter — der Bedienungsroboter. «Halter CNC
Automation prdsentiert vom 5. bis 6. Juni wdhrend der Fastems-Open-House-
Veranstaltung seine universellen Roboterbeladesysteme  fiir die flexible
Automatisierung von CNC-Maschinen. » [320]

2. Awntonimis (0,095 % ycix TepMiHIB) 3aiiMae BaroMe Miciie B TEPMiHOJIOT],
ajpke OyIb-SKe SBUIIE, MOHATTS, MPEAMET CIIPUUMAEThCS TIHOIIE Ta SICKpPaBIlIe Mij
Jyac CIIBCTaBJICHHS YW IMPOTHCTaBJICHHS. AHTOHIMH — II€ TEPMIiHOJIOTIYHI OJIMHMII,
K1 TI03HA4al0Th HE OyAb-fKi TPOTWIECKHI TMOHATTSA, a OOOB’SI3KOBO TOHSTTS
CIIBBIJIHOCHI, TOOTO Ti, fIKI HaJeXaTh 10 OJHOTO 1 TOr0 CaMOro POy SBHII
00’ €KTUBHOI IMCHOCTI, 00’ €THAHUX 3MICTOM, Ha OCHOBI ITPOTHUCTABIICHHS. AHTOHIMH
B Tally31 poOOTOTEXHIKM BCTYMAIOTh y KOMIUIEMEHTApPHI, KOHBEPCUBHI Ta BEKTOPHI
BigHomrenus. Hampukman: die Roboterhardware — o6raonanns poboma, die
Robotersoftware — mnpoepammne 3abesneuennss poboma; der Roboter-exporteur —

pobom-excnopmep, der Roboter-importeur — pobom-imnopmep; die Eingabe — die
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Ausgabe. «Sie bildet eine applikationsfertige Robotik-Hardware-Plattform fiir SPS-,
HMI- sowie loT-Systeme und sorgt fiir eine leichte Integration bislang separat
betriebener Robotiksysteme.» [320].

3. Mertadopuzanisa TepmiiB (0,7 % ycix TepMiHIB) — BUSB 3arajJbHOMOBHOI
3aKOHOMIPHOCTI, $Ka TIOJsSrae B TEPEHECEHHI 3HAYCHHS, SIK€ TPYHTYEThCS Ha
acoriamii 3a CXOXICTIO (opMH, KOJbOPY, MiCIli, TIOBEIIHKH, 3ByYaHHS.
CrnocrepexeHHsl MOKa3yloTh, 10 0araTO3HAYHICTh PO3BUBAETHCS B TAaKUX CaMUX
po3psaax CHiB-TEPMIHIB, IO M y CHCTEMI 3arajabHOJITEpaTypHOI MOBHU. TepMiHM
KOHIlenTocepu-Kepena yTBOPIOIOThCA HaW4acTIlIe 13 COMAaTU3MIB, Ha3B YacTHUH
penbedy, TPUPOTHUX SIBUIL, HA3BU SIBUIN 1 MPOIECIB, MOB’SI3aHUX 13 COLIAJILHUM
KUTTAM JIIOJUHU, Ha3B T€OMETPUUYHUX (QIryp Ta 1HIMX KoHuenrochep. Hanpuknan:
der Roboterarm — pyxa poboma, intelligenter Roboter — pozymnuii pobom; der
Dreifufiroboter — mpunoeuti pooom. «Der Roboterarm Dobot CR6-5 [ldsst sich
aufgrund seines kompatiblen Designs fiir verschiedene Anwendungen einsetzen.»
[320].

TakuM 4YMHOM, CHHOHIMIS, aHTOHIMIs Ta MeTadopuzalis — 1€ NPUPOIHI

MIPOSIBY 3aTIbHUX 3aKOHIB PO3BUTKY JICKCUKH.

4.1.1. CuHoHiMi4YHi BiJHONIEHHS] TepMiHIB B raiay3i po0oTOTexHiku. Y
3B’SI3Ky 3 IHTEHCHUBHUM PO3BUTKOM CYCHIJIbCTBA, HAYKH 1 HOBHX TEXHOJIOTiM BCE
O1IBIIIOr0 3HAYEHHS B JIIHTBICTHUIII HAOYBaIOTh JOCIIIKEHHSI, IPUCBAYCHI ITpoOIeMam
JIEKCUKOCEMaHTUYHHUX BIIHOIIEHL TepMiHOCHCTEM pizHuX Hayk [41; 209; 51; 130;
137; 60 Ta 1H.].

Ha ocobmuBy yBary 3aciyroBye€ THTaHHS TEPMIHOJIOTIYHOT CHHOHIMI,
MOB’s13aHE 13 MPOSBAMH MAPAAUTMATHYHUX 3B’S3KIB Y TEPMIHOJIIOTIYHOMY MPOCTODI,
nocTtae mpodiieMa HAaAMIPHOCTI 3aco0iB  (OPMaNbHOTO BHPAXKEHHS TIOHATH, Ha
MO3HAYEHHS SKOI BXKMBAIOTHCA TakKi TEPMIHHU, SK: TEPMIHOJIOTIYHA BapiaHTHICTb,

TEPMIHOJIOTIYHAa CUHOHIMIA, AyOJIeTHICTh a00 €KBIBaJE€HTHICTh TepMiHiB. HeoOxiaHO
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3a3HAYUTH, 11O B JIHTBICTUII ICHYIOTH JIBa MPOTUJICKHI MOTJISIIN MO0 PO3B’SI3aHHS
poOJIeMH TEPMIHOJIOTTIYHOT CHHOHIMII.

[TpuXuABHUKY MEPIIOi KOHUEMI[IT HaroJOIIYIOTh, IO BiACYTHICTh CHHOHIMIB €
OJIHI€I0 3 HOPMATUBHUX BHUMOT, 1110 BUCYBaIOThCS O CUCTEMaTU30BaHOTO TE€pMiHA 1
10 yHI(IKOBaHOI Ta CTaHAAPTHU30BAaHOI TEpMiHOCHUCTeMH. HayKoBIlI KaTeropuyHO
3amepevyroTh ICHYBaHHS B TEPMIHOJOrT SBMINA CHHOHIMII 1 BHM3HAIOTH JIMIIIE
HasBHICTH AyOJneTiB cepen HuX. Tak, JILA. Kamanaase BBaxkae. «HE ICHY€ TEPMIiHIB
OJMM3BKUX 3a 3HAYCHHSM, € TepMiHoJoTiuHi ayonerm» [88, c. 78], O.M. TomikiHa
NepeKoHaHa, IO «CHHOHIMII ..B TEPMIHOJIOTIYHMX CHCTeMax Hemae. Te, M0
3BUYAHO BBAXXAEThCA TEPMIHOJOTIUHOI CHHOHIMIEIO, SIBJISIE COOOK0  SIBUILEC
OyOJICTHOCTI, sSKE TOIIMPEHE 1 B 3arajbHOHAPOAHIN MoBi» [216, c. 61] Ta iHII.
[TinTpumyroun 1o nymky, JI.O. UepHuioBa Big3HA4ae, M0 MOHATTS «CHHOHIMI Ta
«CHHOHIMIS» HaJNEXaTh 0 raidy3l BUBUEHHS 3arajlbHOMITEPAaTypHOI MOBH, OCKUIbKU
CHHOHIMISl mependadae po3riis]l HIOAHCIB BIJIMIHHOCTEH, a B TEPMIHOJIOTII MOKHA
TOBOPUTH JiHIIIE TIpo ayOneTHicTs [231, ¢. 17].

Mix gyGneramu BIACYTHI Ti BIJHOIIEHHS, K1 OPraHi3yl0Th CHHOHIMIYHHUN pS/I,
BOHHU M030aBJIeHI €MOIIHHO-EKCIIPECUBHUX, CTUJIICTUYHUX Ta CMHUCIOBUX OMO3HIIIMH,
KOKEH AYyOJIeT MOKE BIJIPI3HSATHUCS BiJl THIIOTO JIUIIE CTPYKTYPOIO a00 €TUMOJIOTIEI0.
Biacrororoun mo3uiii Tepminonoriunoi ayosnerHocti. I. C. KBiTko cTBepkye, 110
TEPMIHU, SIKI CHIBBIAHOCATHCS 3 OAHUM 1 TUM K€ HAYKOBHM TOHSTTSIM B OJHOMY
TEPMIHOJIOTIYHOMY TIOJIi, € HE CHHOHIMAamH, a JTyOJieTaMu, OCKUIbKM MarOTh OJHY
nedinimiro [91, c. 98].

3 mosiBoto mpaip BiTuM3HsHMX JiHTBICTIB — B.J[. Janunenko, T P. Kuska,
O.B. Kpuxkaniseskoi, H.II. Ky3pmina, T.I. [laHpko Ta I1HIIMX y TEpMIHO3HABCTBI
bOpMYyETBCS MEHII KATETOPUYHHMA 1 OUIBII pPEaTiCTUYHUN TOTJISA Ha SBUIIE
TEPMIHOJIOTIYHOI CHHOHIMIi, 3TiIHO 3 SKUM ICHYBaHHS BaplaHTHHUX 3ac00iB
BUPAXEHHSI OJTHOTO MO3HAYYyBAHOTO TEPMiHA BU3HAETHCS 00’ €KTUBHO BUIIPABIAHUM
Ta (QyHKUIHHO 3ymoBIeHUM [68; 92; 113; 124; 149]. IIpuXuIbHUKHA LBOTO MIIXOTY

(JL.I. Anrtomikina, [.B. 3abemo, K.O. 3axapuyk, C.I'. Kazapuna, [.M. Kouan,
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C.M. Kpuurrans, B.A. Tarapunos, P.C. [larosoBa Ta iHI11) 3a3Ha4al0Th, 110 3aKOHU
MOBH YHIBEpCaJIbHI W TEPMIHOJIOTIS SK PI3HOBUJI 3arajibHOJITEPATypHOI MOBHU iM
TaKOX MAMOPSAAKOBYETHCS, OT)KE, CHHOHIMISI B TEPMIHOJIOTIi — I SIBUIIE IIJIKOM
3akoHoMipHe [8; 87; 81, 86; 110; 114; 210; 227 ta in.].

Ha nymKky npuOiuHMKIB 3araKoBOi KOHIIEMIIii, Y TEPMIHOJOrI] ICHyE YUMaio
OpUYMH Ta TEpPeayMOB [IJIi BUHUKHEHHS MW CIHIBICHYBAaHHA CUHOHIMIYHHMX
HaliMeHyBaHb opHoro moHATTsa. J.C. JloTTe y cBIi uyac 3ayBaxyBaB, IO
BUKOPUCTAaHHS TEPMIHIB-CHHOHIMIB € BUIIPaBJaHUM, KOJM BOHU B)KHUBAKOTHCA 3371
BUPXKEHHS PI3HUX O3HAK TOTO  CAaMOTr0 MOHSTTS, TOOTO CIPHUSIOTH yCEOIUHiM
xapakrepuctumi 00’ekTiB [134]. H.II. Ky3bpMmiH i3 mhOr0 TPHUBOAY CTBEPIIKYE:
«CuHOHIMIs BiIOMBae Mi3HABaJIbHO-y3arajbHIOIOUY MiSUIBHICTh JIIOJCHKOTO PO3YMY.
Bynp-sikoMy 00’€KTOBI BJIACTMBI YHMCJIEHHI O3HakW. JleKiapbka pI3HUX CTOPIH
COPUMHATTS OJHOTO W TOro X O0’€KTa 3YMOBJIOE MOSIBY KUIBKOX PI3HHUX HOTO
HallMEHYBaHb, y SKUX (IKCYIOTHCS HOTo pi3HI XapaKTepHI 03HAKH. SKIIO X y mporiect
(GYHKIIOHYBaHHS SIKICh CHHOHIMH 3HHKalOTh, TO II€¢ HE TOMY, III0O BOHH OYJHu
CMHOHIMaMH, a TOMY, 1110 BOHHM HE BiJIIIOBIIal0Th BUMOramM HopMmuy» [124, c. 78].

BunpaBnanum  MOXHa ~ BBaKaTH W BUKOPUCTAHHA  CHHOHIMIYHUX
TEPMIHONO3HAYEHb Y MHCHBbMOBOMY Ta YCHOMY MOBJEHHI (haxiBLIB BHACIHIJIOK
OakaHHsS YHHKHYTH OJTHOMAHITHOTO TOBTOPEHHS THUX CaMHMX CJIB 1 3aMIHUTH iX
CEMaHTUYHO aJIeKBATHUMHU TEPMIHOJOTITUHUMH OJUHUIISIMHU.

Tak, Ha ymMKy M. 3apuIIbKOro, sIK He3alepeuHi OCTyJIaT MOYKHA OLIIHIOBaTH
TBEP/DKCHHS TIPO T€, M0 «CHUHOHIMIS MPUNHATHA HA MEPEXiTHOMY, «CUPOBHHHOMY)
eTari, J0 YCTaJleHHs, yHi(ikamii TepMIHOCUCTEMU ... MOPOTE 1i MIKIJJIUBICTh
BUSBIISIETbCSL HAa KiHIIEBOMY eTami». CHHOHIMIS HEOOXiJlHa Ha eTami MOLIYyKY,
BUTNIPOOYBaHHS 1 BIAOOPY TEPMIHIB, aKe «SIK YHHHUK TEPMIHOTBOPUOTO MPOIIECY
MICTHTB Y CO0l CyNepeUwIUBICTh, KA € PYIIIHHOW CUIOK Oy1b-skoro 0o6’ekray [80,
c. 22].

B.[. JlanuneHko MiJ CHUHOHIMOM Yy TEpPMIHOJIOTII PO3YyMi€ «CHHOHIMIYHUN

BapiaHT TepMiHa» abo0 MPOCTO «BapiaHT TEpPMiHA» SK BapiaHTHI HalMEHYBaHHS
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OJIHOTO ¥ TOTO  MOHATTS B KOHKPETHIM TepMminocuctemi [68, c. 152]. K.A. ApepOyx,
HaBMaKW, BBa)Xa€ JOIIJILHUM MPOBOAUTH YITKY AU(EpEHITiaIlii0 MOHITh «CHHOHIM»
Ta «BapiaHT», HArOJIOIIYIOYH HA TOMY, IO «SBHILE CUHOHIMII MOB’A3aHO 13 PI3HUMH
Ha3MBaHHSMU OJHOTO TIPEIMETa, CIIIBBIJHECEHOTO 13 pI3HUMHU MOHATTSAMHU, a
BapilOBaHHA 3aCHOBAHO HA BIAMIHHOMY Ha3HBaHHI OJHOTO MOHSTTS», AyOJETH IMpH
[[bOMY PO3IJISAAIOTECS AOCTIIHUKOM SIK OJMH 13 PI3HOBUIIB BapiaHTiB [2, c. 41].
C. B. I'puHbOB BBaXka€ yci BUIl€3a3HAUECHI SBHINA PIBHO3ZHAYHUMHU, 3a3HAYAI0OUH, 110
pIBHO3HAYHI TEPMIHU — 1€ TEPMIHM 3 OJHAKOBUM a00 MOMIOHMM 3HAYEHHSM, SKI
BXKMBAIOTHCS ISl Ha3UBaHHS OJHOTO IoHATTs [60, c. 12].

[Ipote, HalO1IBIIOrO MOLIMPEHHS CEPENl TEPMIHO3HABIIIB HA0yBaEe came TEPMIH
«CHHOHIM», HMM omnepyroTh Taki HaykoBui, Ak b. H. T'omosin, C. I'. Kazapina,
T. P. Kusxk, 3. 1. Komapora, H. 3. Kotenosa, I. M. Kouan, O. B. KpmxkaHniBcbka,
H. I1. Ky3bmin, T. L. [Tanbko, B. A. TatapiHoB Ta iH1Ii.

BimoMo, 110 CHHOHIMHM TOSICHIOIOTH OJMH 1 TOM K€ TMpEeAMET OHOTrO
NPEIMETHO-TIOHATIHHOTO TMods 3 Ppi3HUX Touok 30py [209, c. 48]. OnHak,
BUCJIOBJIIOIOYM OJHE 1 T€ K MOHSTTS, CAHOHIMH PO3PI3HSAIOTHCS BIATIHKAMH 3HaYEHHS
a00 CTWJIICTUYHHMM 3a0apBJICHHSM, IO 3ACOUIBIIOTO HE TMEPEIIKOKAE  1X
B3a€EMO3aMiHHOCTI B KOHTEKCTi [52, ¢. 53]. Skmio OumbmIicTh BU3HAYEHb CHHOHIMIT B
3araJibHOJIITEPATypHIA MOBI «IPYHTYIOThCS Ha OJM3BKOCTI 3HAYEHHS JICKCUYHUX
OJIMHUIb, TO TEPMIHOJOTIYHI CHHOHIMH BHM3HA4YalOThCA SK MOBHI OJWHHUIII,
aOCOJIIOTHO TOTOKHI 3a 3HAYEHHSM 1 B3a€EMO3aMiHHI B Oy/Ab-SIKOMY KOHTEKCTI», a
MOHSTTSL «TEPMIHOJIOTIYHA CHHOHIMIS» HAWOUIBII aJEKBATHO BHUPAKAE€ HASBHICTH
JCKIJIbKOX HaWMEHYBaHb JUIS OJHOro o3HauyBaHoro» [214, c. 123]. 3 Ttakum
TBEP/KCHHSIM CITIBBIIHOCUTBCS Takok aymka M.A. BaumreiiHa npo Te, mo B
TEPMIHOJIOT1I TIOSIBA CHHOHIMIB CBITYHTH, SIK MPABUIIO, TPO ii «CTUXIAHUNA XapaKTep
3apOXKEHHSI 1 PO3BUTOK», a TaKOX BJIACTUBICTb TEPMIHOJIOTII 10 «HAAMIPHOCTI
3ac00iB (hOpMaTBHOTO BUpa)KeHHs MOHATH» [33, ¢. 16].

Opnnak, yncieHH1 (GakTh CHHOHIMIYHUX BiJIHOIIEHb y HIMELbKIM TepMiHOJOTIi

pPOOOTOTEXHIKM HE JIO3BOJISIIOTH NPUUHATH Te3y IMPO HAAMIPHICTh 3aco0iB
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dbopMaIbHOTO BUPaKEHHS TMOHSATH, OCKIIbKH, no-nepuie, MOBa 1 11 MIJCUCTEMH, B
TOMY YHCJI1 1 TEPMIHOJIOTIYHA CHUCTEeMa, MparHyTh 10 eKkoHowmii. J[yOmeTHi 3acolu
IIbOMY HE CIIPUSIOTh.

Ilo-Opyee, PpO3BUTOK CYCIUJIbCTBA 1 HAyKOBO-TEXHIYHOTO  IIPOTpECy
CYNPOBOKYETBCS TIOCTIMHUM 30aradyeHHsIM BXE HASBHOTO TEPMIHOJIOTIYHOTO
anapary, HEOOXIZHOro [JIsi TMO3HAYE€HHS 3HOBY YTBOPEHHMX IPEIMETIB, SBHUII 1
IpoIIeCiB Ta iX YTOYHEHHs W neramizarii. A oJHUM 13 3aco0iB dikcallii B MOBI
MPOIIECIB YTOYHEHHS 1 JeTaii3allii OJJHOro 1 TOTO X SBUIA € CUHOHIMIYHI OJIMHMIII.
OdyeBugHO, 1O TOPAI 3 IMMU TMpollecaMd BHUHUKAE TMpoOJieMa CMUCIOBOI
aJIeKBAaTHOCTI MOBH, TOOTO BMIHHSI BUOMpATH B CIIOBHMKOBOMY CKJIaJll IEBHOI MOBH
came Ti 3aco0H, K1 TOUHO NEePEaloTh TyMKY.

Ilo-mpeme, HIMENbKA TEPMIHOJIOTISI POOOTOTEXHIKH, SIK 1 TEPMIHOCHCTEMHU
IHIIMX HAyK, € 3a CBOIM CKJIaJOM MIXKMOBHOIO, OCKIIBKM 110 (opMyBaHHSA Ta
PO3BUTKY IIi€1 TEPMIHOJOTII MOJTYYMINCS AaHTIINMCHKI, JaTHHCHKI 1 (paHIy3bKi
3ano3udeHHs. OCHOBHUMH TPUYUHAMH I[HOTO SIBUIA CTANI0 «MAHYyBAaHHS JIATUHI SIK
MIKHapOJIHOI MOBH HAYKH», PO3BUTOK POOOTOTEXHIKM B HANpsIMKYy rioOanizarii, a
TAKOX CIIBIpaIll JOCTIIHUKIB PI3HUX KpaiH, Y pe3yJbTaTi SKUX BigOyBaBcsS OOMiH
Tepminonoriero [214, c. 82]. [TapanensHo 3 IHIIOMOBHUMH TEPMiHAMHU, Y CHITY PI3HUX
MPUYUH, y HIMEUbKIM MOBI 3’ SBJSUIMCA BJacHI MOBHI oOfuHHUIl. OO0’€KTUBHUM
HACJIIZIKOM TaKOTO TPOIECY € YTBOPEHHS TEPMIHOJOTIYHUX CHUHOHIMIB, a CaMe:
MDKMOBHUX CHHOHIMIB, 1110 MalOTh MOPSJI 13 3aralbHUM CEMAaHTUYHUM KOMIIOHEHTOM
BIIMIHHICTb, 0OYMOBJIEHY TaKOIO OMO3MIIEI0 SIK «CBIM — uyxuit». OTxke, yKe B CUITY
UX BIAMIHHOCTEH JOBOJII CYINEPEUIMBOIO € TOYKa 30py, 110 TepMiHam
POOOTOTEXHIKHU BIACTHBA aOCOJIOTHA CHHOHIMIS.

3 MOMEHTY BHW3HAHHS CHHOHIMIi B TE€PMIHOJIOTii 3pOO0JIEHI YHCIICHHI CIIpOoOH
kinacu@ikamli TEpMIHIB-CHHOHIMIB Ha Marepiaji Ti€i YW 1HIIOI KOHKPETHOI
TepMmiHocucTeMu. T. MuxaiaoBa MpOMOHY€E PO3PI3HATH B TEPMIHOJIOTII aOCOJIIOTHI,
BiTHOCHI 1 KomIutekcHi cuHoHiMH [139, c. 11]. I. Kouan knacudikye cuHOHIMH B

HAyKOBO-TEXHIYHIM TEpMIHOJIOTii, Oepy4d 3a OCHOBHUU KpUTEPIH MOILTY
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OCOOJIMBOCTI CTPYKTYpH CJiB. 30KpeMa, BOHA BHOKPEMIIOE OJHOCTPYKTYpHI
TePMIHU-CUHOHIMHU (T€pMiHU-BapiaHTH, a00 CJIOBOTBIPHI CHMHOHIMH; Pi3HOKOPEHEB1
BIJIMOBIAHUKU TEPMiHIB;, TEPMIHM, pPI3HI 3a MOXOKEHHSAM) 1 PI3HOCTPYKTYpHI
CHHOHIMHM (TEpMiHH, YTBOPEHI aHAMITHYHUM 1 MOPQOJIOTIYHUM CIOCO0aMH;
OMHOKOpeHeBl TepmiHu-cuHOHIMHM) [110, c¢.34]. 3a cTymeHeM TOTOXHOCTI,
OJIM3bKOCTI 3Ha4YeHb, 3JIATHOCTI JO B3a€EMO3aMIHM Ta HEWTpasizalili y KOHTEKCTI
FO./1. Anpecsa [9] Ta M.A. Kponray3 [115] moniisiroTh CHHOHIMH Ha aOCOJFOTHI
(noBH1) Ta BimHOCHI (4acTkoBl). O. MapTUHSAK BUAUISE JIEKCHYHI, CIOBOTBIPHI U
CUHTaKCU4YHI TepMIHUCUHOHIMHU. DopmanbHI BUO3MIHM TOTO CaMOTO CJIOBA, KOJH
MOpsIT BAKUBAIOTH JBI ()OPMHU OJIHOTO CJIOBA, SKI MOXYTh MaTHh BIJAMIHHOCTI Ha
dboneTnuHOMY Ta MOpdeMHOMY PiBHsIX a00 y gopmax pojy Ta 4yucia, JTOCTIIHUIA
BBakae Bapiantamu [136, c. 102].

VYpaxoByroun pe3yiabTaTH aHaji3y HIMELbKOI TEPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKH 3
MOTJISIYy TTOXO/DKEHHS Ta CTPYKTYPHO-CIIOBOTBIPHUX OCOOJIMBOCTEH, BUOKPEMITFOEMO
BICIM THWIIIB CHHOHIMIYHMX TPyl CHHOHIMIB, JI0 CKJaay SKUX BBivmum 159
CUHOHIMIYHUX TIap TEPMiHIB, MPUUYOMY JI€AKl 3 HUX OJHOYACHO HaJeXaTh JO JBOX
CUHOHIMIYHUX rpy1 (auB. Ta0md. 3.13).

1. Inwomosnuit mepmin — nimeybvkuii mepmin cknanae 19 % cuHoHiMiIB (IHB.
tabn. 3.13): Robot Language - die Robotersprache; der Computer — der Rechner,
die Maschine, data bank — die Datenbank, hydraulics — die Hydraulik Tomro. I1i
TEPMIHU-CUHOHIMHU TO-pI3HOMY (DYHKIIIOHYIOTh y Cy4acHid HIMELbKIA MOBI: AEsKi
3al03WYeHI TEPMIHM B)KMBAIOTHCS 4YacCTillle, HDK iX HIMEIbKI €KBIBaJICHTH,
Hanpukian: der Service, Programming, Robot sxwuBaroThcs wuactime, Hix die
Bedienung, die Programmierung, der Roboter. ITig wac mocmiKeHHS HIMEIbKOI
MOBHU pOOOTOTEXHIKM OyJI0 BCTAaHOBJIEHO, 110 HAa Cy4YaCHOMY €Talli MepeBakaloThb
aHTJIOMOBH1 3ano3uydeHHs (85 %) MOpPBHSAHO 3 IHIIMMU MOBaMH, IIO0 3YMOBIIEHO,
HacaMIiepes] CBITOBUM CTaTyCOM aHTIHChKOT MOBH.

2. Piznokopenesi cknaoeni cnosa cranoBnatb 17 % cuHoHIMIB (AMB. TaOI.

3.13): die Maschinensprache — die Robotersprache, der Serviceroboter -
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der Bedienungsroboter; die Maschinentechnik — die Robotertechnik; der
Automobilbau — die Automobilindustrie; der Verpackungsroboter — der
Packroboter; der Manipulator — das Handhabungsgerdit, der Roboterarm.

Tabnuys 3.13

CuHOHIMiYHi BifHOLIEHHSI B HiMelbKill TePMiHOJIOTII pOOOTOTEXHIKH

Ne | I'pynu cCMHHOHIMIB KIIbKICTB | % Beix Hpuxnaau
CHHOHIMIB | CHHOHIMIB

1 | [HIIOMOBHUM TEPMIH — 30 19 % Robot Language —
HIMEIbKUN TePMiH die Robotersprache

2 | Pi3sHOKOpEHEBi CKiIaeHi 27 17 % der Serviceroboter —
[ (0):F:} derBedienungsrobote

r

3 | CritbHOKOpEHEBI 22 14 % die Laufmaschine —
CKJIQJICHI CJI0Ba der Laufroboter

4 | OTHOKOMITOHEHTHI 21 13 % der Arm — der
TEPMIHH — Roboterarm
0araToOKOMIOHEHTHI

CKJIaJICHI CJIOBa

5 | Himenpki pi3HOKOpEHEBI 20 13 % der Geber — der
CUHOHIMHU Sensor

6 | IloBHe (HiMelbKe a00 19 12 % simulation of
IHIIIOMOBHE) Ta machining and robot
CKOpOUYeHEe HaMEHYBaHHS tasks — SMART

7 | TepMiHU- KOMIIO3UTH — 15 9% der Mobilroboter —
TC ortbeweglicher

Roboter

8 | Himerpki oqHOKOpEHEBI 5 3% die Robotertechnik —

CUHOHIMH die Robotik
Ycboro 159 100 %

3. Cninbnokopenesi cknadeni ciosa cknanawTs 14 % cuHoHIMIB (quB. TabII.

3.13): das Hebezeug — der Hebezug; die Laufmaschine — der Laufroboter;
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das Baumuster — die Bauform; der Fertigungsprozess — das Fertigungsverfahren;
das Handhabungsgerdt — der Handhabungsroboter.

[HmIe mxepeno CHHOHIMIT B CydacHId HIMEIBKii TEPMIHOJIOTIT pOOOTOTEXHIKU
OB’ S13aHO 3 TEHJICHIIIEIO 10 CEMaHTHUYHOI KOHJIGH CAIlll TepMiHIB, TOOTO HaMaraHHsIM
BIITBOPUTH CKJIAQJAHE TIOHSTTS MIHIMAIbHOIO KUIBKICTIO JIGKCUYHHUX OJIMHHIID
[[Tinenpka09]:

4. OonokomnoneHmHi mepminu — OaraTOKOMIIOHCHTH1 CKJIaJeHl CJIOBa
cTaHoBJATH 13,2 % cuHOHIMIB (muB. Tadm. 3.13): der Akku — der Akkumulator; der
Kommutator — die Kommutatormaschine; der Arm — der Roboterarm.

5. Himeuwki piznokopenesi cunonimu cxinanarots 13 % cuHOHIMIB (AUB. TaOII.
3.13): die Einheit — der Block, die Zelle, das Arbeitsorgan, das Gerdt, das Glied,
das Element; der Geber — der Sensor; der Bau — die Form, der Modus, der
Baukasten; die Eingabe — die Einfiihrung, das Muster — das Modell, das Baumuster,
die Bauform, das Maket; der Verdichter — der Kompressor; der Soft Sensor — der
Virtual Sensor; die Grundlage — die Basis.

6. Ilogne (nHimeuvke a0 IHUIOMOBHE) mMa CKOpPOYEHe HAUMEHYBAHHS
cTaHoByATh 12 % cuHOHIMIB (auB. Tab. 3.13): Basic Input-Output system — BIOS;
Computer-Aided Software Engineering — CASE; Computerized Numerical Control —
CNC; Random Access Memory — RAM; Global Positioning System — GPS; Remote
Method Invocation — RMI; remote manipulator system — RMS; Robot Programming
Language — RPL; simulation of machining and robot tasks — SMART,; Welt-
koordinaten (world coordinates) — WC; computer-aided design — die CAD-
Werkzeuge; computer numerical control — die CNC-Steuerung; forward thinking
system — das FTS-System; global positioning system — der GPS-Sensor;
Personenkraftwagen — Pkw-Technik; Punkt zu Punkt Steuerung — Synchron-PTP.
IlepeBaxaroTh CKOPOUCHHS 1HIIOMOBHOT'O MOXO/DKEHHS, 37€OUIBIIOr0 3 aHTIIHCHKOT
MOBU. B ycCHOMYy MOBIJIGHHI TepeBakarOTh IOBHI Ta CKOpoueHi ¢opMu, a y

IMMCbMOBOMY YacTillle BKUBAIOTHCS CKOpO‘-IeHi.
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7. Tepminu-xkomnozumu — mMepPMIHU-CI080CNOIYUEHHA CKiIanaloTh 9 %
cuHoniMiB (muB. Ta6m. 3.13): die Kreisbewegung — die Drehbewegung Rotation;
die Translation — die Geradlinige Bewegung; der Mobilroboter — ortbeweglicher
Roboter.

8. Himeywvki ooHoxopenesi cunonimu cxkinanaiotb 3 % CUHOHIMIB (AuB. TaOII.
3.13): die Robotertechnik — die Robotik; industrial — industriell; der Kérper —
der Korpus.

[pyuryrouncy Ha kinacudikamnii B. A. Tarapinosa [210] Ta cnmparounch Ha
npari 1O. JI. Anpecsna, I. M. Ko6o3zeBoi, M. A. Kponraysa, O. A. CrapueHko Ta
IHIIMX, Yy JAOCHIJPKYBAaHIA TEPMIHOJOTIT pPOOOTOTEXHIKA BHOKPEMIIIOEMO [IBA
PI3HOBHIM TEPMIHOJOTIYHUX CHHOHIMIB: aOCOJIIOTHI (TOYHI, MOBHI) CHHOHIMHU Ta
4acTKOBI (BIZHOCHI, HETOYHI, HEIIOBHI, KBa31-CHHOHIMH), SIKI IiAJIATaI0Th ITOAAJIbIIIIH
nudepeHIianii:

1. AGCONIOTHI TEPMiHH, III0 MAIOTh OJIHAKOBE 3HAaYEHHS (a0COJIIOTHI CUHOHIMH,
abo myonern), Hanpukiana: der Geber — der Sensor; der Bau — die Form, der Roboter
— die Robotik, die Maschinensprache — die Robotersprache. MoxuBicTb
napajienbHOro (YHKIIOHYBaHHS TyOJIETIB y TEKCTI 3arajJbHOBIIOMA 1 IaBHO yCTaJIeHa
MPaKTUKOIO, ajle€ pPEKOMEHAYEThCS YHUKATH CHUHOHIMIYHMX TEPMIHOJOTIYHUX
HalilMEeHyBaHb y ()axoBiil MOBI.

2. YacTkoBi TepMiHM (YaCTKOBAa CHHOHIMISI) — CHHOHIMHU 3a CHUTHI(IKATOM,
TOOTO JIEKCUYHI OJMHUIII, SIKI MalOTh MPU OJJHAKOBOMY CUTHI()IKATUBHOMY 3HA4YEHHI
PI3HI 3HAKH Ta MO3HAYAIOTh PI3HI peaii, 00 e€KTH. Y JOCIIKyBaHIi TEPMIHOJOTIT 3
pOOOTOTEXHIKM OyJI0 BHUSIBJIEHO 3HAYHY KUIBKICTh TaKUX TEPMIHIB — CHHOHIMIB,
nanpuknan: die Einheit — der Block, die Zelle, das Arbeitsorgan, das Gerdt, das
Glied, das Element; der Soft Sensor — der Virtual Sensor.

OTmxe, HaWOUIBPIIMK CHUHOHIMIYHMM TIUJIACT B TEPMIHOJOrIT 3  ramysi
pPOOOTOTEXHIKM  CKJIAJalOTh  AyOJeTHI TEPMIHOCMHOHIMM  IHIIOMOBHOTO  Ta
HIMETIBKOTO MoXo keHHs 19 % (nuB. Tabi. 3.13). [losBa TakuxX CHHOHIMIYHHX PSITIB

[MOB’s13aHa 13 3aMO3MYEHHSIM I1HIIIOMOBHUX CJIIB OCOOJIMBO 3 AHIVIIMCHKOI MOBH Ta
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IITYYHUM YTBOPEHHSIM TEpMiHIB Ha 0a31 HIMEIbKOI MOBH 3 METOI YHUKHEHHS
3alo3W4YeHbh Ta CTBOPEHHS BJiacHMX TepMiHiB. Illo cTrocyeThcs TepMiHOIOTIYHUX
CTaHIApTIB, PEKOMEHIyeTbca y  (axoBiii MOBI  YHHUKAaTH CHHOHIMIYHHX
TEPMIHOJIOTIYHUX HalilMEHYBaHb Ta Y3aKOHIOBATH JIUIIE OJHE HaiiMeHyBaHHS. [IpoTe
30BCIM YHUKHYTH CHHOHIMIB HEMOXIIMBO, AK€ MOCTIMHUN DPO3BUTOK HAYKH W
TEXHIKH 3YMOBIIIOE TOSBY HOBHUX IOHATH Ta CHOpHsE J000pY HAWOLIbII BAATUX 1

TOYHHUX Ha3B, IO HCOI[MiHHO CYIIPOBO/IKYETHCA BUHUKHCHHAM CHUHOHIMIYHHMX Imap

[195].

4.1.2. AHTOHIMIYHI BiIHOLIEHHSI TepPMiHIB y rajy3i podororexHiku. 3a
Bu3HaueHHIM JI.O. CHMOHEHKa aHTOHIMIS — I€ OJHA 3 HaWBaXKIMBIIINX MOBHHX
yHIBepcaJiil JIEKCHKOCEMaHTUYHOI'O PIBHS MOBH, SIKA TIOCTIHHO PO3BUBAETHCS, HE Ma€
YITKAX MEX 1 € CYTTEBOIO O3HAKOIO CHCTEMHOCTI HayKOBOi MOBH. «AHTOHIMIYHICTb
BUCTYTIA€ SIK 0COOJIMBA XapaKTEPUCTHUKA JIEKCUYHOI'O 3HAYEHHS CJIiB, SIK CHEIU(pIuHe
MOBHE BIJIOOpKEHHS BIAMIHHOCTEH 1 TMPOTHpIY y TpeAMeTax 1 SBUINAX
00’ekTUBHOTO CBITY. OCMHCIEHHS Takoi MPOTUIEKHOCTI JIO0NOMarae TOYHINIE
BU3HAYNTH 3HAYEHHS CJIB, 1X B3a€MO3B’SI3KH Ta MICIC B JIEKCHYHIN CHUCTEMI MOBU)
[193].

Y MOBO3HaBCTBI ICHY€ JiBa NOTJISAM HA MICIIE Ta CYTHICTh aHTOHIMII y CUCTEMI
MOBH 175l criemianbHux 1iten. Tak, nanpukinan, JI.C. Jlamok 3anepedye HasiBHICTb
AHTOHIMIT B TEPMIHOCUCTEMAX, MOSCHIOKYH 11€ TUM, 110 MPOTHIICHKHI MO3UIIIT MTOHATH
B CHCTEMI 3a3BHYaii HE MO3HAYAIOTHCS CIIOBAMH 3 aHTOHIMIYHUM 3HAYEHHSIM, 1 HaBITh
TOi Qakt, MmO HaiBHI W 130MOp(HI BIIHONIEHHS B OKpeMHUX (PparmMeHTax
TEPMIHOCHCTEM, HE JIA€ MiJICTaB TOBOPUTH PO AHTOHIMIYHICTh CIIB-TEPMIHIB SIK PO
ix BmactuBicTh [69, c. 9].

Binbmricte TepminosHaBiib, cepen sakux b. H. T'onorin, B. II. Jlanunenko,
H. 3. Korenona, JI. JI. Kyrina, T. I. [Tanbko, B. A. Tarapinos, P. C. IlaronoBa ta
1HIIN, LUJIKOM CJIYIIHO HarojiolyloTh Ha TOMY, IIO aHTOHIMISL € HEBIJ €MHOIO

03HaKo10 Oyab-skoi TepmiHocucTemu [50; 68; 108; 125;149; 210; 226 ta iH].
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AHTOHIMIYHI BIJHOIIIEHHS CJIIB 3aCHOBaHI Ha IMPOTHCTABJIEHHI KOHKPETHUX
BJIACTUBOCTEH, SIKOCTEH, TOMY HE cylnepedarb crenudiil TepMiHa i He MOPYIIYIOTh
OCHOBHUX TIPUHIUIIB TEPMIHOJOTIi: TOYHICTb, OJHO3HAYHICTh, CTUJIICTHYHY
HehTpasibHICTh. A.M. JIeOopiH BBaxkae, 0 «IOHSTTSI HAPOKYIOTHCS MapaMu» 1 110
B caMiii TpUPOJl HAYKOBHUX TIOHATH BXE ICHYIOTh MEPEIyMOBH Ui CTBOPEHHS
aHTOHIMIYHHKX BigHocuH [68, C. 79-80].

Knacudikaiis aHTOHIMIB Yy 3arajlbHOBXKMBaHIM JIEKCHINl BIJOYBA€ThCS 3a
TaKUMH KpUTEpIsIMU: 1) 3a CTyNEHEM 3aJe€KHOCTI BiJI KOHTEKCTY; 2) 3a KUIBKICTIO
OJIMHMIIb, IO OEpyTh y4acTh B aHTOHIMII, 3) 3a CTPyKTypoio; 4) 3a crocoOoM
TBOpPEHHs. 3a CTymneHeM 3ajiexxHocTi BiJ KoHTekcTy [.H. Ilo3maHumieB pospizHsie
KOHTEKCTyasbHI Ta MOBHI aHToHIMU [171]. JI.A. Kpy3 Bunuisge nsa TMNM aHTOHIMIB:
KOHTpapHi Ta KOHTpaaukTopHi [253]. B.A. TarapiHOB BUaiIsf€ TOJATKOBHH Kjac
AHTOHIMIB: KOHBEPCUBHI aHTOHIMU. CyTHICTh KOHTPAPHOI AHTOHIMII MOJISATAE B TOMY,
10 MPOTUJICKHI MOHATTS CylepedyaTb OJHE OJIHOMY, ajié HE MOXKYThb BHUUYEPIYBATU
Bechb pin [210, c. 17]. KonTpapHi aHTOHIMH BHPa)KaloTh SIKICHE MPOTUCTABJICHHS.
Mix HUMU, SK TPABWIO, ICHYE TEPMiH 3 MPOMDKHHM 3HAYCHHSM, Hanpukiam: die
Vorderachse — die Mittelachse — die Hinterachse (nepeous 6ico — cepeons
(yenmpanvua) sicb — 3a0us sicv). Die Mittelachse B npomy Bumanky € cepemnim
yieHoM ono3uuii. Ciijl 3a3HaYyuTH, 110 MPOTHUCTABICHHS MEPEPaXxOBAHUX TEPMIHIB
peanizoBaHO 3a pPaxyHOK BHMKOPUCTAHHS TEBHUX MpeQiKCiB, SKi MepedyBarOTh B
aHTOHIMIUHUX BifgHOmIeHHsX: Vorder — hinter [300, c. 24]. /o Hai0inbm mpocToi
kareropii antoHiMiB B.A. TarapiHoB 3apaxoBy€ KOHTPAJIKTOPHI aHTOHIMH.
[IpoTtucTaBieHHs] B IIbOMY BHUIAIKy IPYHTYEThCS Ha HAsBHOCTI a00O BiJICYTHOCTI
MIEBHOI BiacTUBOCTI a00 o3Haku [210, C. 16-17]. SIBuiie aHTOHIMIT 3aCBIAYYIOTh TaKi
MPUKIAAN HIMEIBKUX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKHM: XapaKTepUCTHKA HASBHOCTI abo
BiZICYTHOCTI KOpoOkm mepemad — der Pneumatikmotor mit/ohne Getriebe
(mHEBMaTUYHUM NBUTYH 3/0€3 KOpoOku mepenad). B mpoMmy mpukiaai OCHOBHY POJib
BIJIITPalOTh MPOTHUJICKHI 32 3MICTOM NMPUIUMEHHUKH — mit / ohne, siki 1 MO3HAYaIOTh

HasBHICTh / BUACYTHICTh 4oro-ueOyar [210, c. 19]. KonBepcuBHI aHTOHIMH
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BHUPAXalOTh MPOTUCTABJICHHS HA MiJCTaBl MPOTHIECKHO CHPSIMOBAHUX BJIACTUBOCTEU
[210, c. 17], HanpuKIaa: nO300624CHIl — NONEPEHHUL, 6EPXHIll — HUNCHIL, NepeoHill —
3A0HIL, 308HIWHIN — BHYMPIWHIU, Ai6ull — npasuii 1 T.1. Y HIMEIbKi! MOBI ITepeBaKae
came KOHBepciiiHuil Tum anToHiMii: die Riickwand — die Stirnwand; Lenkrad links —
Lenkrad rechts, Seitenwand links — Seitenwand rechts; der Ldingstrdager —
der Quertriger, der Einlasskriimmer — der Auslasskriimmer 1 t.1. [300]. 3nauna
YaCTHHA aHTOHIMIB Y TEPMIHOJIOT1i pOOOTOTEXHIKH B HIMEIIbKI MOB1 YTBOPIOETHCSA 3a
JOTIOMOT'OK0  aHTOHIMIYHHMX CJIOBOTBOPYUX 3aC00IB — MNPUUMEHHHKIB, MpPe(]iKCIB:
die Ausfiihrungszone — die Einfiihrungszone; die Vorderachsaufhingung —
die Hinterachsaufhdngung [300]. JI.LA. HoBikOB mpomoHye Taky Kiacu(iKailito
AHTOHIMIB:  KOHMPAOUKMOPHI ~ KOpensmu — TPOTUJIIEKHOCTI, SKI  B3aEMHO
JIOTIOBHIOIOTH OJIMH OJIHOTO JIO IIJIOTO, 0€3 MepexiIHUX JIAHOK; BOHU MepedyBatoTh y
BIIHOIIICHH] TPUBATUBHOI omnos3uilii. Hanpuknan: xmopmanvuuii po3pso damapei —
HeHopMalbHUll po3pao bamapei. Konmpapui xopenamu — aHTOHIMHU, SIK1 BUPAXKaIOTh
MOJIAPHI MTPOTUIICKHOCT1 BCEPEIMHI OJHIET CYTHOCTI 3a HASIBHOCTI MEPEXiIHUX JIAHOK,
TOOTO BHYTPIIIHBOI rpagamii. Taki aHTOHIMH TmepeOdyBalOTh Yy BIJHOIICHHI
rpanyanbHoi onosunii. Hampuknan: mowmonnan — 6Ginnaw — mpunian. Bexmophi
Kopensimuy — aHTOHIMH, SIKI BUPQKAIOTh PI3HY CIPSMOBAHICTD JIi, O3HAK, CyCHUIbHUX
apuil. Hampuknan: eiokpueanus xnanawié — 3akpusauHs kianawie. Koumeepcueu —
CJIOBa, IO OIMHUCYIOTh OJHY W Ty K CHUTYallll0 3 TOYKH 30pY PI3HHX YYaCHHKIB.
Hanpuxmnan: npodamu — kynumu, euepamu — npocpamu. Ilpaemamuuni anmouinu —
CJIOBa, SIK1 PETYJSPHO MPOTHUCTABISIOTHCS B MPAKTHIN iX BXXHBAHHS, B KOHTEKCTAaX.
[IparmaTiuHi aHTOHIMH (CNIOBa, LIO CTajld AHTOHIMAMHM LUISIXOM IPUBATHOTO
00pa3HOro BXKMBAHHS B MOBI) 1 KBa31aHTOHIMHU («IPUOJIIM3HI» aHTOHIMHU, HE 30BCIM
TOYHI IOJI0 KOMIIOHEHTHOTO CKJaay 1 TiayMaudeHHs, abo 3 I1HIIMX IMIJACTaB) Y
TEPMIHOJIOT1T POOOTOTEXHIKM BXKMBAIOThCA HE dYacTo. Lle mosicHIoeTbes TUM, WO
TEPMIHU — TOYHI JIEKCUYHI OJWHUII, SIKUM TPUTAMAaHHE OPIEHTOBHE ab0 HETOYHE

3HaueHHs [147].



167

Y pe3ynpTaTi aHami3y HIMEIBKOMOBHUX TEPMIHIB POOOTOTEXHIKH OYJI0
BUOKpeMJICHO 16 aHTOHIMIYHMX mMap, SAKI JJIS TMO3HAYEHHS KpaWHIX MO3HUIli B
JOCTIKYyBaHIN TEPMIHOJIOT1i BUKOPUCTOBYIOTh TaKli TUMH aHTOHIMIYHHUX BIAHOUICHb
(muB. Tabm. 3.14):

Tabnuys 3.14

AHTOHIMIYHI apU B TEPMiHOJIOTII POOOTOTEXHIKHU

Ne | Buau anTOHIMIB Kinbkicts | %0 yeix | lHpukaaan
AHTOHIMIB
1 | KommiemeHTapHi 10 62,5 % die Abwidrtsbewegung —
AHTOHIMHU die Aufwdrtsbewegung
2 | AHTOHIMH- 4 25 % der Roboter-exporteur —
KOHBEPCHBH der Roboter-importeur
3 | BekTopHi aHTOHIMH 2 12,5 % die Eingabe —
die Ausgabe
Ycboro 16 100 %
[lepmuii TN aHTOHIMIB — KOMILIEMEHTAPHI AHTOHIMM, II0 HE MAalOTh

MPOMIXKHHUX CTYIeHiB (62,5% aHTOHIMIB) Ta MpeACTaBlI€H] HAHOUIBIIOW KUJIBKICTIO
OIUHUIL 3 poOOTOTEeXHIKM, Hanpukian: die Abwdrtsbewegung — pyx 6Hus,
die Aufwdrtsbewegung — pyx eecopy; die Einfiihrungszone — 30na 6sedenms,
8npoBaoddicents, 6cmanosienns, die Ausfiihrungszone — 30Ha 6uxoHawHs, RMS
(remote manipulatorsystem) — CAM (cucmema Oucmanyiiino2co Mauinyir08aHHsL),
LMS (lokal manipulatorsystem) — CJIM (cucmema nokanbHo2o Maninyito8amHs).
Jlpyruii TUIT aHTOHIMIB — AHTOHIMU-KOHBEPCHUBH, 1110 OMHUCYIOTH 1IEHTUYHY
CUTYyaIlll0, Y KM 3a/isiH1 yYaCHUKHU 3 MpoTwiexkHuMu pynkuisimu. Konsepceis (25 %
AHTOHIMIB)  MpeICTaBJieHa  3acBigueHa  Takumu  npuktagamu:  indirekte
Programmierung — wenpsime npocpamysanns, direkte Programmierung — npsive
npoepamysanns, der Roboter-exporteur — po6om-excnopmep, der Roboter-importeur
— pobom-imnopmep, externe Sensoren — oamuuxu OmoYeHHs, 308HIWIHI, [nterne

Sensoren — guympiwmni oamyuxu.
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Tperiii Tun aHTOHIMIB — BeKTOpHi (12,5 % aHTOHIMIB) — BUpPaXarOTh
NPOTUIICKHICTh 1IOAO JAiM, BIacCTUBOCTEH, 03HaK. OJIHAK, IUPOKOTO 3aCTOCYBAHHS B
JOCITIKYBaHIl TEPMIHOJIOTII Taki aHTOHIMU He HaOynu, Hanpukiazn: die Eingabe —
ssedenns, dcuenenns, die Ausgabe — eusio, basic input system — 6azoea cucmema
6600y, basic output system — 6azosa cucmema 6ueody, die Roboterhardware —
obnaonanns poooma, die Robotersoftware — npoepamue 3abe3neuenus poboma.

Jlo ocCHOBHMX CHOCOOIB TBOPEHHS HIMEIBKUX AaHTOHIMIB POOOTOTEXHIKH
HAJICKaTh!

1) mpoTUCTaBICHHS 3a JIOMOMOTOIO MAPHUX MOJISIPHUX TpedIKCiB. Y HIMEIbKII
TEPMIHOJIOT1] TMPOTUCTABICHHS TEPMIHIB MOKE 3JIMCHIOBATUCA 3a JOIMOMOIOIO
BUKOPUCTAaHHS MAapHUX MOJSIPHUX MpeQIKCiB, YCTAICHUX Yy HIMELbKIA MOBI, a came:
ab- / ein, ein- / aus-, ab- / an-, ab- / auf-: die Abwdrtsbewegung — die
Aufwdrtsbewegung, die Einfiihrungszone — die Ausfiihrungszone,

2) IPOTUCTABJICHHS 3a JIONMOMOTOI0 JI0/1aBaHHs TIpedikca 10 OJHOTO 3 TEPMIHIB
omo3uiiii, sk Mis-, dis-, de-, nanpuknan: Zentrales Prozessleitsystem — Dezentrales
Prozessleitsystem;

3) nOpoTUCTaBIEHHS 3a  JIOMOMOrOK  3amepeyHoro  cydikca. s
MIPOTHUCTABIICHHS. TEXHIYHMX TOHATh Yy HIMEUbKI MOBI MOXE BUKOPHCTOBYBATHUCH
sanepeunuii cydike 10s-, nanpukman: kolbenstangenloser Zylinder — kolbenstangener
Zylinder;

4) TpOTHCTABICHHS 3a JOMOMOIOI 3amepeyHux dactok nicht-, un-,
manpukian: der Ordnungsgrad — der Unordnungsgrad, die Freiheit — die Unfreiheit;

5) OpOTUCTaBIEHHS MMAapyW KOHCTUTYEHTIB y MeXax CKIaJHUX TEPMIHIB 1
TEPMIHOJIOTIYHHUX CIOJy4YeHb. [IpoTHCTaBieHI KOMIIOHEHTH B MeEXax CKJIAIHOrO
KOMIUIEKCY MOXYTh OyTH MPUKMETHHUKAaMH, IMEHHMKaMH (3 MpUIMEHHHUKaMH abo
0e3), MpUCITIBHUKAMHU Ta 4YMCIiBHUKaMu, Hanpukian: der Roboter-exporteur — der
Roboter-importeur, externe Sensoren — interne Sensoren.

Crin 3BepHYTH yBary Ha Te, 110 KOMIOHEHTH-aHTOHIMH HE 3aBXKIH BUPAKAIOTh

OPOTUJICKHICT, TEPMIHOJOTIYHUX TMOHATh Yy CKIAQAHUX TepMmiHax. Hanpukmnan:
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die Roboterhardware — o6naonanns poboma, die Robotersoftware — npocpamme
3abesneuennss poboma. SIkicHi npukmetHuku «hardy Tta «softy, «meepouily Ta
«M KUl OKPEMO BiJ TepMiHA yTBOPIOIOTh AHTOHIMIYHUU P, aje y CKIATHOMY
TepMiHi a00 TEPMIHOJIOTIYHOMY CJIOBOCIIOJYUYEHHI HE MAalOTh MPOTHUIICKHOTO
3HAYCHHSI.

OTxe, TOCIKEHHs] TEpMiHIB pOOOTOTEXHIKM B CydacHil HIMELbKiIM MOBI1 Ja€e
MOJIMBICTh CTBEpJDKYBaTH, IO AaHTOHIMIS TIpUTaMaHHA I JOCHIKyBaHOI
TEPMIHOJIOTII 1 € HaWBaXXJIMBIIIOK i CUCTEMO(POPMBAIBHOIO KaTEropier. Y BCIX
PO3MVIIHYTUX TPUKIAAaX MPOTUCTABICHHS 3IHCHIOETHCA MUISXOM BapirOBaHHSA
OJHOTO 3  KOMIIOHEHTIB  CKJIAQQHOrO  TepMmiHa abo0  TEPMIHOJIOTTYHOTO

CJIOBOCIIOJTYYEHHSI, NMPUYOMY 1HII KOMIIOHEHTHM HE 3MIHIOIOTh CBOIO CJIOBOTBOPYY

CTPYKTYpPY.

4.1.3. Meradopuzanisa sik MexaHi3M HalilMeHyYBaHHsI HiMeIbKHX MOHATH
poboToTexHiku. Pe3ynbratu NOCTIKEHHS CBITYaTh, 0 YAMATy KIJTBKICTh TEPMIHIB
YTBOpPEHO 3a JomoMorow Metadopuzamii. Jocmikyroun JIeKCUKO-CEMaHTHUYHI
XapaKTEPUCTUKHU TEPMiHA SIK OCOOJIMBOTO TUITY MOBHOTO 3HAKa, HAYKOBII MO-PI3HOMY
BU3HAYAIOTh BUSIB MeTa(opH K 3araibHOMOBHOI JIEKCUKO-CEMAaHTUYHOI KaTEeropii.

Tak, neski BueHi (P.A. bygaros, O.M. l'ankina-®enopyk, O.M. TonikiHa Ta
1HIIT) HAMoJATalOTh Ha TOMY, IO TEPMIH SIK TOYHE TIO3HAYEHHS CIEIIaIbHOTO
MOHSATTS Ma€e OOOB’SI3KOBO OYTH OJIHO3HAYHUM, aJKe 3TiIHO 3 3arajbHOI0
3aKOHOMIPHICTIO (DOPMYBaHHSI 3HAKOBUX CHCTEM, y MEXaxX OJHOTO CEMaHTUYHOTO
noiga (3a O.0. PepopMarcbkuMm TEpMIHOMOJE BIANOBIAAE CEMAHTUYHOMY IOJIO
3aranbHOl MOBH [184]) 3HaK He MOBTOPIOETHCS, 1HAKILIE BIH BTpavya€e CBOIO NEPBUHHY
dbysKIiI0 TUdepeniiarii.

[liarpyHTSAM MPOroJOUIEHHS MOHOCEMIYHOCTI TepMiHA ISl LIMX HAyKOBLIB
CIIYTY€ TaKOXK BU3HAHHS 130JIbOBAHOCTI TEPMIHOJIOTI BiJl 3araJlkHOMOBHOI CEMaHTHKHU
BHACIIJIOK BY3bKOCTI cdepu i1 BXKMBaHHS, M0 MPU3BOAUTH N0 eJIMiHAII]

(l)pOHTaJ'IBHI/IX 3B’SI3KIB 13 3arajbHOB)KHBAHOIO MOBOIO, a OTXKEC, A0 3alCpCUCHHA
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CEMaHTHUYHOT'O PO3BUTKY 3HAKa B TEPMIHOIOJI Ha 0a3il acoliaTUBHUX 3B’S3KIB, IO
KEPYIOIOTh 3araJIbBHOMOBHUMH CEMaHTUYHUMHU TpaHchopmarltismu [216, c. 58].

[TpuxuneHukun HaBeaeHoi Touku 30py (T.5. Bonkoma, B.II. [lanunenko,
[.B. 3a6eno, H.3. Kotenosa, JI.JI. Kyrima, H. IlpoxopoBa, B.A. Tarapinos,
JI.O. YepHumioBa Ta 1HII), A0 SKUX HAJIEXKUMO 1 MH, 3ayBaXKyIOTh, 110 MOBHHUM
cyOcTpaToM i TEPMIHOJOTIYHUX HaWMEHYBaHb 3a3BUYail BUCTYNAIOTh CIJIOBA
3araJbHOBKMBAHOT MOBM, a II€¢ O3Haya€, L0 OCTAHHS HaB’A3y€ TEPMIHOJIOTIIM
MpUHIMIIN CBO€ET opranizarii [39; 68; 77; 108; 125; 181; 210; 231 Ta in.]. 3Buuaiino
Tl SKOCTI 3HAaKOBOi CHCTEMH, SKI B 3arajbHOHAPOAHINA MOBI TIymaudaTbCs SK
Oe3nepeyHo MO3UTUBHI PUCH (cepell HHUX TOJICeMis Ta OMOHIMISL 3HakKa), y
TEPMIHOJIOTISIX OLIHIOTHCS K Oe3nepeyHi BaAau. SK HACHIJOK, TEPMIHOJIOTH
IparHyTh J0 YCYHEHHsS 3arajJlbHOMOBHUX CHUCTEMHHUX BIJTHOIIECHb, 1 II€ MPOBOKYE
TEHJICHIIIFO TepMiHa J1o MoHocemiuHocTi [206, ¢. 103].

Mertadopa (Big rp. metaphora — nepeHeceHHs, MEPEeMIIICHHS) — IePEHECEHHS
HallMEHyBaHb, 0 IPYHTYETHCS Ha acolriarlii 3a cXoxicTio ((popmu, KOIbOpy, Miclis,
MOBEIIHKH, 3By4daHHsA). Mertadopa € TPUXOBAHUM MOPIBHAHHSIM (CKOPOUYEHHUM
nopiBHsHHAM) [111, ¢. 195].

3HaueHHs MeTadopH, K MEXaHI3My CEMaHTHMYHOI JepuBallii, B OCHOBI SIKOTO
CEMaHTHYHI O3HAKH JIEKCEMH, 1[0 YMOXKIUBIIOIOTH 3aCTOCYBaHHS I[bOTO MEXaHI3My
CTOCOBHO HOBHX INMPEIMETIB UM SBHII JIUCHOCTI, SI. AHPOYT30II0JI0C OKPECITIOE POIh
meTadopH Tak:

1) meton MetaopudHOi CHHOHIMIT HaJla€ MOMJIMBICTH YTBOPEHHS CHHOHIMIB
Ta PO3IIUPEHHS CHHOHIMIYHUX PSA/IIB;

2) yTBOpPEHHS Ta OHOBJICHHS PI3HUX JIEKCUKO-ceMaHTHuHuX noniB (Wortfelder)
3YMOBJIEHO METa(POPHUUHUM NEPEOCMHUCIICHHSIM;

3) neBH1 MeTadOpUYHI KOHIENTH € J1€BUMHU y OaraTbox JieKCMKoHax [250,
C. 398-399].

Tepwminomoriuna Metadopuzaiisi — 1€ CEMaHTUYHUN CMOCIO HaliMeHYBaHHS

CIEL1JILHOTO MOHSTTS Ha OCHOBI MPEIMETHO1, (DYHKIIIOHABHOI CX0KOCTI HAYKOBHUX
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Ta MOOYTOBUX OO’€KTIB, SIKI IPYHTYIOTbCS HAa TOPIBHSAHHI Ta 3iCTaBJiCHHI. 3yMITH
31CTaBUTH — O3HAYa€ HAMOJOBUHY 3pO3YMITH, a JBOEAMHA CYTHICTh TEPMIHA MOJISTAE
came B TOMY, II00 BHpa)kaTH 3araJlbHOMOBHE Ta MpoQecioHaNbHO-HAYKOBE 3HAHHS
[233, c¢. 63]. B.H.IIpoxopoBa 3a3nauae: «MertadopuyHe yTBOPSHHS TepMiHa
nepenbavae: 1) CmiBCTaBICHHS CIEMIATBHOTO MOHATTS 1 TIOHATTS 3araJIbHOBIIOMOTO 1
2) MO3HAYEHHS CIELIAJBLHOTO MOHATTS CJIOBOM, Y)KHBAaHUMU JUJISl 3aralibHOBIIOMOTO
noHsATTS. CIiBCTaBICHHSI MOXKE BIJIOYBAaTHUCS 3a OJHIEI0 O3HAKOI ab0 KUJIbKOMA, SIK
ICTOTHUMH, TaK 1 HECYTTEBUMH JUTS CIIeIiaIbHOTO MOHATTS» [181, c. 42].

Icnye pexinpka kimacudikamiii  meradop-tepmini. k. Jlakopd Ta
M.JI>KOHCOH 3allpONOHYBaIN TAKUNA MO

1) oHToONOTIYHI MeTadopH, SIKI AO3BOJIAIOTh OAYUTH MOJ1i, EMOIIIi, Al K AKYCh
1CTOTY, CyOCTaHII110;

2) opieHTyBalibHI MeTadoOpH, SIKI HE BU3HAYAIOTh OJIMH KOHIIENT y TepMiHAX
IHIIIOTO, a OPraHi3yl0Th BCIO CHUCTEMY KOHIIEMTIB MIOJ0 OJUH OJHOTO, OCKUIBKH
MaloTh CIpaBy 3 MPOCTOPOBOIO OPIEHTAII€I0, BOHH OPraHI3ylOTh BCIO CHCTEMY
KOHIICTITIB;

3) xonmentyanabHi MeTadopu, ski GOpMyIOTh 0co0NMBI 1H(GOpPMAIIiiHI
CTPYKTYpH, OpPraHi3oBYIOTh 1H(OpMaLiI0 MpO Tady3l 3HaHb Ta BU3HAYAIOTH i
penpe3eHTanioo y nam’ari [262].

3a H.C. llapadytnunoBoro Metadopu B rayiy3eBiil TepMiHOCHCTEMI 0a3yIOThCS
Ha acoIlaTUBHUX 3B’ SI3KaX MDK CHEIIAJILHAM TEXHIYHUM 1 3arajbHOBXHBAHUM
MOHATTSM. MeTtadgopudyHuii TepMiH 3B’SA3y€ KOHIIENT OKPEMOi Taiy3l 3HAHHS 3
nomnepeHiM JOCBIIOM Ta KYJbTYpOK HOCIIB IIi€i MpuUpoaHOi MOBHU. B 0OCHOBI
acolriamiii TepmiHiB-mMeTagop poOOTOTEXHIKHM JekKaTh TaKl O3HAKU Mepekany: [233,
c. 67]

a) moaionicte dopmu: die Aufenrundschleifen — 306uiwne yuninopuune
winigpyeanns, die Roboterbestiickzelle — knimunu poboma;

0) moxmionicTe ¢ynkuii: der Fahrwerksbein — cmiiika (noea) waci, das Weg-

Schritt-Diagramm — cxema pyxy, die Roboter-Television — menesizitinuii po6om;
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B) cxoxicTh (opmu i ¢pynkmii: der Bein-Rad Roboter — pobom na misxckax,
Rippe (nim., pebpo) (enemenm, wo 38’s13y€ 8 0OHe Yile eneMeHmu N03008HCHbOSO
Habopy i obwusky i eusnavae gopmy npoghinto koncmpykyii), der Roboterhand —
3axeam. llomiOHi MetadopH, y SKUX BIIOYBAa€ThCA KOMOIHAIlISI JIBOX KIIFOUOBHX
o3nak, P.K. Iloranosa i B.B. [loTanoB Ha3uBarOTh BOYACTKOBHUMH MeTadopamu
[177, c. 371].

r) cxoxicTth posramyBanHs. ortbeweglicher Roboter — der Mobilroboter
Mobinbni pobomu, ortfester Roboter — lokaler Roboter — po6om, 6inbw noxanvnuii;

J) CXOKICTh BJACTHBOCTeH (Au(epeHIiaibHl O3HaKHW). Y IUX TepMiHax
MeTadoporo € 3a3BUYail BU3HAYAILHUI KOMITOHEHT TepMiHa: Pick-and-Place-Roboter
— nikan pooom, der Play-back-Roboter — po6om siomeopenns, die Radgetriebenen
Robotern — po6omu, xeposani xonrecamu.

AHani3  (QakTHYHOrO MaTepially Ja€ MIJACTaBH  CTBEPIKYBaTH, IO
JOCIIKYBaH1 TepMiHU-MeTaopu poOOTOTEXHIKM MOTHBOBaHI. Ilicisi mpoBeneHHs
nocnimxeHHs: 0yno Buokpemuieno 117 (7 % ycix TepmiHiB) TepMiHiB-meTadop y
HIMELIbKIA TEPMIHOCUCTEMI POOOTOTEXHIKM. BOHM yTBOpIOIOTBCS Ha OCHOBI 8
CEMaHTUYHUX rpym (auB. Tabm. 3.15).

1. ComaTu3mu (Ha3BM YAaCTHUH T1JIa JIFOJMHU Ta XapaKTEPHUX PUC JIFOJANHHM)
ckinanath 30 % TtepminiB-metadop (muB. Tabn. 3.15): der Arm — nreue, pyka,
der Roboterarm — pyxa poboma,; der Kopf — conoexa, der Zielsuchkopf — 2onosxa
camonaseoenns, das Bein — noea, das Fahrwerksbein — cmiiixa (noea) waci.

«Die automatische Kommissionieranlage fiir Stifischrauben und Hutmuttern
unterschiedlicher Varianten von IBG umfasst eine Roboterzelle, in der sich ein
Roboter mit magnetischen Greifern befindet.» [316].

2. Ha3Bu uyacTun peibedy, NPpUPOIHUX SIBMIL CTAHOBJIATH 21 %
TepMiHiB-MeTadop (mamB. Tadm. 3.15): die Antriebswelle — geoyuuii san;, das
Technologiegebiet — cihepa mexnonociu, die Feldstdrke — cuna nons.

«Mithilfe einer kompakten Roboterzelle lassen sich Kurbelwellen bis zu einer

Léinge von 1.200mm und einem Gewicht bis 150kg automatisiert entgraten.» [320].
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Tabnuys 3.15

MeTtadopuuHi rpynu B HiMelbKiil TepMiHO0JIOTiI POOOTOTEXHIKH

Ne | I'pynu metadgop Kinbkicte | %  ycix | Ipukaaan
meTtagop meTtagop

1 | comaTtuzmu 35 30 % der Roboterarm

2 |Ha3BH 4YaCTHH peibedy, 25 21% das
NPUPOTHUX SIBHIII Technologiegebiet

3 |Ha3BH SIBHIN i mpouecis, 23 20 % ortbeweglicher
OB’ A3aHMX i3 COUIAIbHUM Roboter
SKMUTTSAM JHOIMHHA

4 | Ha3BH reOMeTPUIHNX 15 13 % der Dreifufsroboter
diryp

5 | Ha3Bu NMoOyTOBHX 11 9,4 % die Roboter-
npeaMeTiB Ta NpeaMeTiB 3 Television
O0TOYEeHHS JIIOJNHHI

6 |Ha3BM O3HAK MpeIMeTiB 6 5% flexible
nooyry Bearbeitungszelle

7 | Ha3BH ciMeiHMX Ta 1 0,8% | die Prdzisionsmutter
POAMHHMX BITHOCHH

8 | Ha3BH AepeB i pocauH 1 0,8% | der Blattfeder
Yceboro 117 100 %
3. Ha3zBu sBHMIN 1 mpoueciB, NMOB’SI3aHUX i3 CONIAJIBHUM KUTTAM

JoauHu ckianats 20 % TtepmiHiB-meradop (muB. Tabm. 3.15): halbautonomer
Roboter — nanisasmonomnuii po6om, ortbeweglicher Roboter — mobinonuti pobom,
intelligenter Roboter — posymnuii po6om, offline Programmierung — npozpamyeanHsi
8 ABMOHOMHOMY PEHCUMI.

«Kollaborierende Roboter miissen denken und fiihlen kénnen. Hier kommen

Sensorik und Software ins Spiel, denn erst sie machen Applikationen feinfiihlig und
smart.» [320].
4. HaszBu reomerpuunux ¢iryp cknanawots 13 % TtepminiB-metadop (aus.

tabn. 3.15): die Drei-Finger-Regel — npasuno npasoi’ pyxu, der Dreifufsroboter —
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mpunozuti pobom, der Dreiradantrieb — nosnuii npusio, das Vier-Augen-Prinzip —
npunyun «womupu oxay, die Vierquadrantendiode — 0ioo «uwomupu rkeadpanmay,
die Vierwegepalette — niooon oorcoticmuxa, der Sechsfiifiler — wecmunozuil.

«Die Vereinzelung erfolgt sehr teileschonend: Die Dreiachsvibration

ermoglicht freie Bewegung der Teile in alle Richtungen auf dem Lichttisch. » [313].
5. Ha3Bu moOyToBHX mHpeAMeTiB Ta NpeaMeTIB 3 OTOYEHHS JIIOAMHU

CTaHOBJIATH 9,4 % TepMiHiB-MeTadop (muB. Tadma. 3.15): der Vakuumschaltkammer —

saxyymua xomymayiuna xamepa, der Weltraumroboter — xocmivnui pobom,
der Roboterarbeitsraum — poboue cepedosuwe, die Roboter-Television -
menegi3iuHULL pooom.

«Der Roboterarbeitsraum: Die Punkte eines Raumes, welche von dem Roboter
angefahren werden konnen. Hierfiir sind mindestens 3 Hauptachsen notwendig.»
[313].

6. Ha3zBu o3Hak npeametiB modyTy ckiagaroTh 5 % TepMiHiB-MeTadop
(muB. Tabm. 3.15): flexible Bearbeitungszelle — euyuxa o6podra supobruuoi knimunu,
toter Raum — mepmea 3omna.

«Eine  flexible Bearbeitungszelle kombiniert  einen Sechs-Achs-

Knickarmroboter in einem geschlossenen Fertigungsmodul mit einer 7,5-kW-

Frisspindel. Der Roboter kann nicht nur das Be- und Entladen der Werkstiicke

ibernehmen, sondern auch fiir unterschiedliche Bearbeitungsaufgaben auf acht

Werkzeuge im Magazin zuriickgreifen.» [311].
1. Ha3Bu ciMeliHMX Ta POAMHHUX BiAHOCHH cTaHOBIATH 0,8 % TepMiHiB-
metadop (auB. Taba. 3.15): die Prdzisionsmutter — nouamxoea mounicme.

«Spieth prdsentiert die flach bauende Prdzisionsstellmutter ,, MSF*“, die sich

fiir begrenzten Bauraum in Getrieben, Vorschubeinheiten oder Arbeitsspindeln
eignet.» [320].
8. Ha3Bu nepeB i pocaun (6oraniuni Tepminu) cranoBisate 0,8 %

TepMiHiB-MeTadop (nuB. Tadu. 3.15): der Blattfeder — nracmunuama npyscuna.
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«Blattfedern bestehen aus mehreren aufeinanderliegenden bogenformigen

Federblittern, die zu Federpaketen verbunden sind und sorgten schon in Kutschen

fiir eine komfortablere Fahrt. Noch heute kommen Blattfedern im Automobilbau zum
Einsatz.» [319].

OTxe, TpOBeAEHUI aHalli3 MEeTaQOPHUYHOTO TBOPEHHS HIMEUBKHX TEPMIHIB
pPOOOTOTEXHIKM 3acBiuye, Mo MeTadopu3aiis B TepMiHOJIOr BIIOyBa€eThCS Ha
OCHOBI KOHIIENITYaJIbHUX YSIBJICHBb MPO MpeaMeT AIMCHOCTI, BIACTUBUX BIJIMOBIIHIN
MOBHIM KapTuH1 cBiTy. Jl0o HAW4acTOTHIIMX KOHUENnTocep, IO € IIISHKaAMH-
JpKepenaMu Metadopu3allii B TEKCTaX poOOTOTEXHIKH, HAJeXaTh COMATU3MHU, Ha3BU
YacTUH peiibey, TPUPOAHMX SIBUIL, HA3BU SBUII 1 NPOLECIB, OB’ S3aHUX 13

COLIIAJIBHUM >KUTTSAM JIFOJIMHU, Ha3BU T€OMETPUYHHX (DIryp Ta 1HII KOHUENTOCPEPH.

4.2. BUKOpHUCTAHHS 3aM03M4Y€Hb B YTBOPEHHI J0CTiIKYBaHOI TepMiHoJI0Til

[losiBa HOBMX TEpMIHIB 3yMOBJICHA HacaMmIiepe] 3MIHAMH B CYCIUIBHOMY
KUTTI, TOMY TEPMIHOJIOTI € OJHIEI0 3 HAMOUIbII PYXJIUBUX YACTUH JIEKCHKHU.
Po3ummpeHHss TEpMIHOJEKCUKU CTUMYJIIOETbCA 1€ W TUM, 110 Oyab-fiKa raitysb
MOJI0/I01 HAyKW MOBUHHA Yac BiJl Yacy OHOBIoBaTucs. 11 yac aHamizy TepMiHOJIOTIT
3aCBIJYEHO TOMWJIKOBI, HE aJ€KBaTHI ICTOPUYHO 3MIHEHUM MOBHUM HOpPMaM
TEPMIHH, SIKI € HEOOXITHUMH JJI1 HOBOT'O OCMHCIICHHS BXK€ BiIOMHX (DaKTiB,
OCKUIbKM TPAJUIIMHI TEPMIHM YacOM OOMEXKYIOTh MUCJIEHHS JAOCHiTHUKA. Y
MOIIyKaX MaTrepially TepMiHOCHCTEMa BCTYIMA€e B KOHTAKTH 3 ycCiMa pPi3HOBHAAMHU
HaIllOHAJIbHOI MOBM 1 HaBiTh 3 IHIIMMH MOBaMH, 3 SIKHUX 4epIiac Marepian s
CTBOPEHHSI HOBHX TE€PMIHIB.

CI0BHUKOBHI CKJIaJ MOBH IIOCTIHHO 3MIHIO€ThCA. OmHl cilioBa BUXOIATH 3
YKUTKY, BIIMUPAIOTh, THIII 3’ SIBISIOTHCS 1 MOMOBHIOIOTH CIIOBHUKOBUM CKJaJl MOBH.
[IpukMeTHOIO O3HaKOI Oyab-IKOi MOBM € 1I 3JaTHICTh >KBaBO pearyBaTH Ha
HaWMEHIII 3MIHU B TPOMa/ICbKOMY, MUCTELIbKOMY Ta MOBCAKIEHHOMY KHTTI 11 HOCIB.

IlonmoBHEHHSI CIIOBHMKOBOI'O CKllany MOBH Bi,Z[6YBa€TLCSI plSHI/IMI/I nxamMu: 3a
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PaxyHOK CTBOPEHHS HOBHMX CJIiB, 32 PaXyHOK PO3IIMPEHHS CEMaHTHUYHOI CTPYKTYpHU
CJIIB Ta YTBOPEHHS OMOHIMIB, 32 PaXyHOK 3all03WYCHHS HOBUX CJIIB 3 1HIIIUX MOB a0o0
X 3 JTiaJieKTy Tiei camoi MoBH [96].

HoBi cnoBa B MOBiI CTBOPIOIOTBCS 3a TIEBHUMHM MOJEISIMH — THUIIAMH,
chopMOBaHMMH B MOBI 3a JOMOMOTOIO: CIOBOTBOpuUuMX Mopdem, adikciB, 3a
JIOTIOMOT'OI0 CJIOBOCKJIaZaHHs, Ta 6e3adikcanbHoro TBopeHHs. KoxkeH 3 mux crnoco0OiB
Ma€ CBOIO THIOJIOTIIO, KA 3aJ€KHUTh BiJ 3arajbHOI THUIOJOTIYHOI XapaKTePUCTUKU
MOBH.

Ornsan HayKOBUX IMpallb 3aCBIAYMB, IO B Cy4YaCHOMY MOBO3HAaBCTBI HasiBHI
P13H1 TPAKTYBAHHSI MIOHATTS «3aMI03UYECHHSD.

3a Bu3HaueHHsAM JI. HemoOuHa, 3an03u4eHHs — 1€ «YBEIEHHS B CIIOBHUKOBHUI
¢doHa MoBH iHO3eMHOro cioBa» [144, c. 28]. 3amo3uueHHS — «3BEPHEHHS 0
JEKCUYHOTO (OHAY IHIIUX MOB JJIS BHUPAKCHHS HOBHX IIOHATH, IOMAIBIIOL
nudepeniianii Bke HasBHHMX 1 MO3HAYCHHS HEBIOMUX paHille mpeameriBy [144,
c. 78]. JI. Kpucin BBaxkae, 10 «3amMO3WYCHHS € MPOIIECOM IEPEMIIIEHHS PI3HUX
eneMeHTiB 3 onHiel mMoBu B iHmy» [118, c. 18]. Ha nmymkxy JI. Biymdinna,
3aMO3MYCHHS — MEBHUM BUJI MOBHHX 3MiH, 3-TIOMDK SIKUX BIH BHUJILJISIE: 3aI03UYCHHS
MOHATh KYJbTYpH — «BHYTpIIIHE 3amo3udeHHs» [21, c. 327]. JliHrBicTUYHMIA
SHITUKIIOTICANYHUNA CIIOBHUK Ja€ TPAaWIliiHEe BU3HAYCHHS, NI IMiJ 3aMO3WYCHHSIM
PO3YMIIOTH SIK €JIEMEHT 4yk0i MOBH (CJIOBO, MOphEMy, CHHTAKCHYHY KOHCTPYKIIIIO
TOII0), IEPEHECEHUM 3 OJIHIET MOBH B 1HIIIY BHACIIIOK MOBHUX KOHTAaKTIB, TaK 1 cam
TMIpOoIIeC MePeXoy eEMEHTIB oHieT MOBH B iHITY [60, c. 158].

3’SICOBYIOUYM MPUYUHU TOSBH 3aM03UYEHb Y TiM 4YM 1HIIIHA MOBI1, BITYM3HSIHI Ta
3aKOopJIOHHI MOBO3HaBIll, 30kpeMa H.C. Banrina, C.B. I'punbos, T.A. KypasnboBa,
JLII. Kpucin Ta iHII, HAroJIONIylOTh HA BUPIMIAJBHIA POJII B I[OMY IMpPOIIECi
EKCTPAJIIHTBAIbHUX Ta BJIACHE JIIHTBICTUYHUX YMHHUKIB [99; 60; 76; 118 Ta 1u.]. [Ho
nepmmx C. B. ['punboB, Hanmpukiaa, 3apaxoBye Taki: 1) KyJabTypHUN BIUTUB OJHOTO
HapoAy Ha IHIIWK; 2) HASBHICTh YCHUX Ta MHCbMOBUX KOHTAaKTIB KpaiH 13 pI3HUMHU

MOBaMH; 3) MIJABUILECHHS I1HTEpPECY 10 BHUBUCHHS Ti€l YW 1HIIOT MOBH; 4)
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aBTOPUTETHICTh MOBHU-/DKepesa (1[0 4acoM NPUBOJUTH JO 3aM03WYEHHs OaraTbMa
MOBaMHM 3 OJHI€I Ta JI0 TOSBM I1HTEpHAIIOHAI3MIB; S5) ICTOPUYHO OOYMOBIICHE
3aXOIUICHHS TIEBHUX COITIAIbHUX BEPCTB KYJIBTYpPOIO UYXKOi KpaiHM Ta 6) MOBHA
KyJbTypa TMEBHHUX COILIAJIBHUX BEPCTB, IO 3alo3W4YylOTh HOBE cioBo [60, c. 112].
Cepen BiacHe minrBictuuHux umHHUKIB C. B. ['puHBOB, BHOKpemiioe Taki: 1)
BIJICYTHICTb y PiJIHI MOBI €KBIBaJICHTHOT'O CJIOBA JIJIsi IO3HAYEHHS HOBOI'O IIpeaMeTa
a00 TIOHATTS; 2) TCHJCHIIISI 10 BUKOPUCTAHHS OJHOTO 3all03MYEHOIr0 CJIOBA 3aMiCTh
OTIMCOBOTO 3BOPOTY; 3) MparHeHHs 10 MIJBUIICHHS Ta 30€pEKEHHS] KOMYyHIKaTUBHOI
YITKOCTI JICKCUYHUX OJIMHUIIb, IO BUPAKAETHCSA B YCYHEHHI TosiceMii abo OMOHIMIi
y MoBi-penunienti; 4) mnorpeba |y jgetamizaiii  BIAMOBIAHOTO 3HAYEHHS,
PO3MEKYBaHHS JCIKUX BIATIHKIB 3MICTY IIIAXOM BIIHECEHHS iX JIO Pi3HUX CIiB; 5)
TEHJICHI[iSI 70 EKCIPECHUBHOCTI, SKa BEIE JO IMOSBHU IHIIOMOBHUX CTHJIICTUYHUX
CUHOHIMIB; 6) BIJICYTHICTh MOJIMBOCTI YTBOPEHHSI JIEPUBATIB BlJ HAsSBHOI'O CJIOBA
PIIHOT MOBH, TOJIl SK y 3all0O3UYEHUX CHHOHIMIB BOHHU MOXJIHBI; 7) HAKOIMUYCHHS Y
MOBI-PELHITIEHT] OJHOTUITHUX CJIIB, V AKUX MOYJIMBE BUJILJICHHS OJHOTO 13 MOIIOHUX
eneMeHTIB. TakuM 4YMHOM BiOYBa€ThCs 3al0O3UYEHHS MOp(eM Ta CIOBOTBIPHUX
enemMeHTiB [59, c. 112].

Heo06ixHO BiA3HAYWUTH, 110 JOCTIIKEHHS 1HIIOMOBHUX 3aM03UYE€Hb 0a3yeThCs
HacamImepesa Ha xapakrtepi 3amno3udyeHoro matepiany. Tak, JI.C. JloTTe 3anmpomnoHoBaB
BJQJTy THUIIOJIOTIIO 3alO3UYeHb Yy TepMiHONOTIl. TepMiHO3HABEIh BUALIAE TaKl THUIH
3aMo3u4eHb: 1) OpUTiHAJNbHI 3alO3WYeHHs — OyKBajJbHI 3allO3WYEHHs, Ta
TpaHchOpMOBaHi (0 MEPITUX HajekaTh CIOBA, MEPEHECEH! B MEBHY MOBY 3 1HIIOL
MOBU Yy TOMy BUTJsial (y Tid ¢opmi), y SKOMY BOHHM ICHYIOTH y MOBI-JOHOpI Ha
MOMEHT 3alO03WYeHHs; JIpYT1 nependavyaroTh MPUCYTHICTh TBOPYOTO MOMEHTY, aKTy
CTBOPEHHSI TIO CyTi HOBOI JICKCUYHOI OJMHUII, 110 BUSIBISETHCS y 3MiHI KOpEHS
BHACJIIJIOK CBIJOMOTO OCMHCJICHHSI a00 aHajorii, 3miHM adikCiB, BiJAKWJAHHS,
nonaBaHHS a0o0 3MiHM (iekciii Tomio); 2) TepMiHU, IO CKIATAIOThCS 13
3amo3udyBaHnxX  a00  BXKE  3aMO3WMYCHHX  €JIeMEHTIB (13  IHIIOMOBHHX

TEPMIHOCJIEMEHTIB); 3) MepekiajHl 3amo3u4eHHs a0o Kajabku; 4) 3amo3uyeHHS
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MOPGOJIOTIYHUX 1 CHHTAKCHYHUX (OpM Ta 5) 3MilIaHi 3armo3u4eHHs abo TepMiHU-
riopua — OpUTiHAJABHI Ta TMEPeKIaJHl 3alMo3W4YeHHS Y TEPMIHOJIOTIYHOMY
cioBocnionydenHi [134, C. 10-14].

AHam3 JOCHIIHKYBaHOT TEPMIHOJIOTIT 3 TIOTJISAY 3all03MYeHb YHAOYHIOE
CYTTEBY KUIBKICHY Ta SKICHY BIAMIHHICTH 3amo3uueHuXx TO y HiIMeUbKiii MOBI.
[TosicHIOETBCS 11e, HAacaMmIepea, MPUHITMIIOBOI0 BIIMIHHICTIO MiX JOCIHII)KYBaHUMU
MOBaMH 3 TOTJSAAYy iX 3HA4YyImIOCTI Ta BIUIMBOBOCTI HAa MOBHIM Mari CBITY.
3araibHOBIJOMUM € (haKT, 110 aHTJIMChKa MOBa € TOJIOBHUM JOHOPOM €IOXH, Yepes
110 HaBiTh Ma€ HA3BY «CYYAaCHOI JATHHM». [i BIUIUB HA iHIII MOBHU CBITy € BarOMMM,
MPOTE€ B3aEMOMISA 3 IHIIMMH MOBAaMH Haraaye B OCHOBHOMY OIHOCIIPSMOBAHHMA
MpoIec, apke 3amo3W4YeHHS B aHMIKWCHKY MOBY 3HAYHO IIOCTYMAIOTHCA Y
KIJIbKICHOMY IIJIaHi 3armo3udeHHsMm i3 uei [206, c. 180].

[HIIOMOBHA 3amo3W4YeHa JieKCHKa 0araTo B YOMY 3aJ0BOJIBHSIA TOTpeOu
TEPMIHOJIOT1YHOI HOMIHAIll HAa PI3HUX €Tamnax PO3BUTKY MOBHU, MPO IO CBIAYUTH
1CTOpIst PO3BUTKY HAyKH 1 TEXHIKH. Y HaIl 4ac 3aM03W4YEHHsI aHTJIOMOBHUX TEPMIHIB
ab0 aHIIIUM3MIB MOLIMPEHI Maibke y BCiX cdepax XUTTsi. Lle BUKIMKaHO TUM, LIO
HOBa TEPMIHOJIOTI BHMHHKA€ 37e0UIbIIOr0 B aHrioMoBHuUX KpaiHax: CIIIA Ta
Benukiit bputanii. P0O3BUTOK TmepeoBUX TEXHOJOTIM Yy IUX KpaiHax CIHpUsie
PO3BUTKY aHTJIIU3MIB y JoCHipKyBaHii TepMminosorii [203, c¢. 118]. Ilix yac
BUBUCHHSI TOXOJDKEHHS TEPMIHIB HAYKOBO-TEXHIYHOI TEPMIHOJOTII  Taimy3i
poOOTOTEXHIKM OyJ0 BHUABJIEHO, WII0 3HAYHY YACTUHY 1ii 3arajbHOro o0cAry
YTBOPIOIOTH I1HIIOMOBHI 3amo3udeHHs (mami [3), mo cxmanaots 287 OAWHUIL —
17,1 % ycix TepMiHiB (1uB. Ta0I. 3.16).

JloMiHyBaHHSI aHTJIIMCHKUX I1HIIOMOBHHUX CJIB TOSICHIOETBCS COILIAIbHUMU,
MOJITHYHUMH TIPUYMHAMH Ta BIUTMBOM aHTJIOMOBHOI KyJIbTYPH Ha €THIUHI KYJIbTYpH.
HeratuBHy peakiiito y CyCHUJIbCTBI BUKJIMKAae TOW (PakT, 110 Bce OUIBII YacTile
3aMO3UYyIOThCSI CJIOBA AHTJINCHKOTO 1 OCOOJMBO aMEpUKAHCHKOTO MOXOHKCHHS,
CIPUYUHSIOYN TIOSIBY HOBUX TEPMIHIB, IO MPUIIBHIIIYE MPOIEC BTPATH MOBHOI Ta

KYJIbTYPHOI OPUT1HAJIBHOCTI, HeroBTOpHOCTI [38, ¢. 119].
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Tabnuys 3.16

3ano3u4eHHs TepMiHiB POOOTOTEXHIKH

Ne | Moga Hpuxnan Kinbkicts | % (I3)
3alIO3NYCHHA OAUHUIb
1 | aHrmiliceka Robot Programming Language | 94 32,8 %
der Stand-alone-Roboter
2 | IaTUHCHKa der Computer, 93 32,4 %
der Modus
3 | rpempka die Schwellenmethode, 54 18,8 %
das Gyroskop
4 | ppaniry3pKa das Kabel 45 15,7 %
das Relais
5 |gechka der Roboter 1 0,3%
Ycboro: 287 100 %

HaiiGinpmr mpoAyKTUBHUMU 3alO3WYCHHSIMU BUSBWINCH aHTminu3Mu (94
oaunui, 33,0 % ycix 3ano3uyeHb). BoHM NOAUISIIOTBCS HA OJHOKOMIIOHEHTHI Ta

0araTOKOMITIOHEHTHI TepMiHU (IUB. puc. 3.1).

AHJIIIU3MHA
OnnoxommnonenTHi (13 %): BararoxkommnonenTHi (87 %0):
e Chip (m); e Joystick (m);
e Slot (m); e Skywash (n);
e User (m). e Hard/Software (f).

Puc. 3.1 Aurninu3mu B HiMEIbKiN (paxoBiii MOBI pOOOTOTEXHIKH

OIHOKOMIIOHEHTHI AaHTJIIIU3MU — TEPMIHM, SKI CKJIQJalOThCS 3 OJIHIET
JIEKCUYHO1 OJAWHMIN, TOOTO MPOCTI (KOPEHEB1) CJIOBA, 110 HE MOXYTh PO3KJIAJAaTHCS
Ha MeHII MOp(pEeMH 1 He € MOXITHUMH Bix sSKOroch iHmoro ciosa [198, c. 12],
nanpukiaan: der Switch, der Slot, der Lift, smart. OqHOKOMIIOHEHTHHUX AHTJIIM3MIB

HapaxoBaHO 12 oguHuUIb, mo ckirano 13 %.
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bararokoMmoHeHTHi aHTIIIU3MU — 11€ HOXIOHI TEPMIHH, Kl CKJIAJAIOThCS 3
KOpEeHs Ta CJIOBOTBIpHUX adikciB (mpedikciB, cydikciB ado KoHBepcCli), HAMPUKIAI:
das Memory, der User, repowering, abo ckiaoni TEepMiHH, SKI CKJIaIAlOTHCI 3
KiTbKkoX ocHOB [198, c. 12], manpuknan: das Skywash, die Hardware, das Display,
die Boxpalette. baraTokOMINOHEHTHHX AHTJIINK3MIB HapaxoBaHO 82, MO CTaHOBWTH
87 %.

3a pe3ynbraramMu JAOCHKeHHS (auB. puc. 3.1), 0araTOKOMIOHEHTHI
AHTJIACHKI 3alO03MYEHHS JOMIHYIOTh HaJ OJHOKOMIIOHEHTHUMH, IO IIOB’S3aHE 3
IIparHeHHSM TepeIaTh JBa 3HAYCHHS B OJIHOMY TE€PMIHI, Hanpukiaa: «Swisslog baut
derzeit in Dortmund ein Kompetenzzentrum fiir die Realisierung der Software
Projekte auf.» [320].

Ha oco6iuBy yBary 3aciayroByrOTh TEPMIHH, SIKI CKIJIAQAIOTHCS OUTbINIE HIXK 3
oaHoro cioBa. CkJagHI CJIOBa 3 AHMVIIMCHKUM KOMIIOHEHTOM Y HIMEIIbKOMOBHIM
TEPMIHOJIOT1] POOOTOTEXHIKH 32 CIIOCOOOM YTBOPEHHS MOIISIOTHCS HA JBOWICHHI Ta
OaratouneHHi yrBopenns [198, ¢. 13]. (quB. Tabm. 3.17).

Tabnuys 3.17
AHaJi3 1B0- Ta 0araTo4/JeHHUX CKJIAJHUX TePMIHIB pO0OOTOTEeXHIKH 3

AHIINCHKAM KOMIIOHEHTOM

Ne | Cnocodu IHpuxnan Kiabkicts | %0 (ycix
TBOPEHHS 0araTo4wieHHHX CKJI.
TepPMiHiB 3 aHIL.
KOMIIOHEHTOM)
1 | ABousenHi die Service-Software 60 74 %
AHTJIILU3MHU die Soft-Robotic
2 | barartowaenni |das Harmonic-Drive | 21 26 %
AHTJIILU3MHU Getriebe,
der Stand-alone-
Roboter
Yceboro 81 100 %

AHaJi3 J0CTIKYBaHUX JICKCUYHUX OJUHUIIb CBIIUUTD, 1110 IBOUYJICHHI CKIaIH]
cnoBa (74 % Bcix 0OaraTOWICHHHMX AaHTJIIM3MIB) CKJIQalOThCS 3 JBOX OCHOB

(anTmificbka OCHOBa y TIOEJHAHHI 3 HIMEIBKUM KOMIIOHEHTOM), € aHTTHCHKUN
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KOMIIOHEHT MOXe OyTH O3HA4YaJbHOI a00 OCHOBHOKO YAaCTUHOIO (MMPUKMETHUK Ta
imennnk) [198, c. 13], wmampuknax: digitale Kommunikation, Computer-aided
robotics, Safe-live-Verhalten; abo OyTu HMOBHICTIO 3aITO3UYCHUM CKJIATHUM CJIOBOM,
nanpukiaan: Red Button, Region Frame, Service-Software, Soft Robotics (quB. Ta0:1.
3.17).

bararounenuni Tepminu (26 % Bcix O0araTOYIEHHUX aHTJILU3MIB) CKIaIal0ThCs
3 TPhOX Ta OLIbIIIE KOMIIOHEHTIB: O3HAYaJIbHOI T4 OCHOBHOT YaCTHHU, OJHA 3 SIKUX (a
1HO/1 i 0OMJIB1) €, Y CBOIO UEPTy, CKJIaJHUM CJIOBOM (uB. Tabu. 3.17). O3HavyanbHa
Ta OCHOBHA YaCTUHU 0araToO4wICHHUX CKJIAJHUX CI1B MOXKYTb OyTH MpEJCTaBIECHI SIK
aHTJIIACPKMMHU  3allO3MUYCHHSAMHU, Hanpukian: Engineering Procurement and
Construction, Global Positioning System, Play-back-Roboter, Robot Programming
Language, Soft Start Chokes, Tak 1 moegHaHHSAM aHIJIIU3MIB 3 HIMELIBKHMH
nexcnunumu  oauammsmu [198, c¢. 13]: Cyclo-Drive Getriebe, Harmonic-Drive
Getriebe, Stand-alone-Roboter. KommoHeHTH aHITHCHKUX TEPMIHIB y HIMEIBKIH
MOBI POOOTOTEXHIKM MOXYTh OyTH HamucaHl pa3oM abo uepe3 aedic, HAPUKIAI:
auri. teaching programming (wim. die Teach-In Programmierung — uasuanvhe
npoepamyeantsy), aHri. tool center point (nim. Tool-Center-Point — yenmpanvna
mouxa iHcmpymenma, koopournamu). Bubip HanmucaHHs 3aJ€XUTh Bij aBTOpa CTaTTI,
Hanpuknana: «Dabei bieten wir unseren Kunden das komplette Leistungsspektrum aus
einer Hand: von der Komponente — dem Roboter — iiber die Fertigungszelle bis hin
zur schliisselfertigen Anlage und vernetzten Produktion mithilfe cloud-basierter IT-
Tools.» [320].

OCKUIBKM B aHTJIIHCBKIA MOBI HE 1CHY€E TpaMaTUYHOI KaTeropii poay, TO 4acTo
3aM03M4YeHI IMEHHUKUA OTPUMYIOTh TpaMaTUYHUI piJ 3aJekHO Bij iX agikciB, EBHA
YaCTHHA aHTJIMCHKUX Ta HIMEIBKUX CY(IKCIB Mae, sIK MPaBWIIO, CIIUIbHE Te€PMaHChKE
noxopkeHHs [198, ¢. 15]: cydikcu -iNg, Hanexath 10 CEPEaHLOTO poay, Cy(DiKCH -er
Ta -Or — YOJIOBIYOTrO poxay, a cydikcu -iK — sxiHouoro poay, Hampukiam: das

Softstarting, der Manipulator, die Mechatronik (auB Ta6:1. 3.18).



Tabnuys 3.18

I'pamaTu4Hi KaTeropii poay aHrJIiM3MiB pOOOTOTEXHIKH

Ne | I'pamaTuyHa Hpuxknan Kiabkicts | %0
KaTeropisi poay (aHrIinM3MiB)
1 | Cepenniii das Robotertraining 34 39 %
2 | YonoBiuwmit der Sensor 29 33%
der User
3 | Kinouwmii die Automatik 25 28 %
Ycboro 88 100 %

OTXe, KITbKICHE JTOMIHYBAHHS CEPEIHBOIO POAY IMEHHHUKIB POOOTOTEXHIKH 3
AHTJIIHCHKUM KOMITOHEHTOM IIOJISITAa€ B TOMY, 1[0 TEPMIHHU, IO MO3HAYAIOTh HEICTOT,
SBWINA, SK TMPaBWIO, OTPUMYIOTH IF0 TpaMaTHYHy KaTeropiro poxay: das
Programming, das Starting. Hu3pka mpoXyKTHBHICTh IMEHHHKIB YOJIOBIYOTO POIY
0o0yMOBJICHA TO3HAYCHHAM Cy0’ €KTIB Ta YYaCHHUKIB 3 poOororexHiku: der Operator,
der Resolver. HaiiHwkuuii TOKa3HHK TEPMiHIB >KIHOYOTO POAY MOSCHIOETHCS
Ha3WBaHHIM pI3HUX TMpoleciB 3 pobortorexniku: die Programmiertechnik, die
Mikrosystemtechnik.

[lin yac 3amo3WYEHHS AHTJIOMOBHHUX TEPMIHIB Y HIMEUBKY TEPMIHOCUCTEMY
poOOTOTEeXHIKM BiOYBa€ThCS ajamnTaiis HOBHUX TEPMIHIB. Y JCIKMX BHUIIaJKaX
CTPYKTypa 3alo3WYCHUX aHTJIOMOBHUX TEPMIHIB 3QJIMINAETLCS HE3MIHHOIO a00 Mae
HE3HA4yHI 3MiHU Y (POHETUYHOMY Ta rpadiyHoMy oQopMieHH1, Hanpukiaa: Memory,
RMI (Remote Method Invocation), Robot Language, Chip, Software. Taki cioBa sik
DVD, CD ROM Bxe maBHO YBIMIUIM A0 MOBCSAKACHHOTO BXHUTKY 1 HIXTO HE
3aMUCIIIOETBCS, YU BXKMBATH CKJIAIHI M OaratociliBHI HIMEIbKI CIIOBa, HANPHKJIAI:
digitale vielseitige Scheibe un «DVDy. T. AnopHo 3ayBakuB, 110 Kpallle BXKHBATH
3aM03WYeHl TEPMIHU TaM, J€ HEMOXJIMBUH iX nociiBHMM mepekian [213, c. 384].

Innovations- und Entrepreneur-Award in Robotik und
Automation (IERA) ging an den UVD Robot von Blue Ocean Robotics.» [311].

Hanpukman: «Der 15.
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YV OunbmIOCT] IHIIMX BUMNAAKIB 3al03WYEHbL MAIOTh MICILIE 3HA4YHI 3MIHM Ha
MOPGOJIOTIYHOMY PiBHI, 3 HOMIXK SKHX BHAUIIEMO TaKi OCHOBHI:

1. 3amo3uyeHi IMEHHHKH MiANOPSIKOBYIOTHCS MpaBUiaM HIMEIbKOI MOBH M
y)KHBalOThes 3 aptukiem: der Drive, der Kontroller, das Swapping, der Sensor (qus.
Tadu 3.18).

2. 3amo3WdeHi Ji€ciioBa OTPUMYIOTh, 3TIIHO 3 HIMEIBKOI TIpaMaTHKOIO,
1H(1HITUBHE 3aKIHYCHHS: -€N, -N, BIAMIHIOIOTHCS SIK CJIA0K1 JI1€CTIOBA M YTBOPIOIOTH
JienpukMeTHUKH: {0 program — programmieren,; programmiert; time — timen; to
robotize — robotisieren, robotisierte (Torkretierung), mampuxmam: Um weiterhin
wettbewerbsfihig zu bleiben, mochte die chinesische Fiihrung die Wirtschaft des
Landes robotisieren [312].

3. 3ano3uyueHi TPUKMETHUKHN TaKOXK 3a3HAIOTh BIUIMBY HIMEIIHKOT rpaMaTHKU Ta
HiAMOPSIKOBYIOTECSL CHCTEMI BiJIMIHM TPUKMETHHKIB: autonomer mobiler Roboter,
die automatische Kommissionieranlage, Soft Starting, manpuxiaza: Die automatische
Kommissionieranlage fiir Stiftschrauben und Hutmuttern unterschiedlicher Varianten
von IBG umfasst eine Roboterzelle, in der sich ein Roboter mit magnetischen
Greifern befindet. Uber einen Barcodescanner werden die Kommissionierauftrége in
das Maschinenterminal eingelesen [316].

4. ITpoyKTUBHUM 3aCO0OM CIIOBOTBOPY a/IallTOBAHUX AHIJTIOMOBHUX TEPMIHIB —
e CIIOBOCKIaaaHHs, Hanpukiaaa: das Demoversion,  die Basissoftware [70, C.33—
34]. 3ano3uyeH1 CKJIaeH1 TEPMIHU MOIISIOTHCS HA JIBa TUIIH:

1) omHOMOBHiI — TOJIOBHE Ta BHM3HAYaJbHE CIIOBO TEpMiHA AHIJIIHCHKOTO
noxo uKeHHs, Hampukiaaa: das Input/Outputsystem — cucmema 6600y / 6usooy;,
der Positionssensor, PSD — oamuux nosuyionysanns, der Programmsimulator —
npoz2pama cCumMyaayil,

2) 3MilaHi — CKJIaJIeHI CJI0Ba, JIe OJHa 3 JCKCEM aHTJIIHChKOTO MOXOKCHHS, a
inmra — mimenpkoro: die Roboter-Leasing — po6om-nizune; der Pick-and-Place-
Roboter — nikan pooom [213, c. 384].
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BaxnuBe wMiciie B HIMEIBKIH TEpMIHOCHCTEM1 POOOTOTEXHIKM HaleXaTh
3aM03WYeHHs 3 JJaTUHChKOI MOBU — 91 cioBo, 1o ckiano 32,0 % ycix 3amo3udeHsb.
Ha BigmiHy Bif aHTIIACBKUX 3all03W4Y€Hb, JIATHHI3MH 30€piraroTh 1 J0 CHOTOJHI
(oHETHYHI Ta rpaMaTHYHI 0COOJUBOCTI MOBH-IIPOAYIICHTa, HarpuKiIaa: das Segment
(ceemenm), das Fragment (¢ppaemenm), der Computer (xomn’romep), der Modus
(mooyc, peoxcum), das Simulacrum (suoumicme, mynsxc, imimayis, moodenv), die
Daten (oani), der Akkumulator (axymynsmop). HasBHICT 3a1103W4€Hb JIATHHCHKOI'O
MMOXO/DKCHHS TIOSICHIOIOTBCSI CTaTyCOM JIATHHCHKOT MOBH SIK OJHIET 3 HalZaBHIMINX
MUCEMHHUX MOB; sIKa cTajla 023010 CBITOBOI HAYKOBOi TEPMIHOJIOTI, 30epiraouu mpu
1poMy (yHIaMEHT MEePBUHHUX HAyKOBUX MOHATH [38, ¢.119]. Ilix gac anamizy Oymo
BUOKPEMJICHO JEsIKi JIATHMHCHKI TepMiHOeneMeHTH, 30kpema: -funktion (Bim inar.
«BHKOHaHHS, 3aBepiieHH») — 10 Tepminie: die Padelfunktion — ¢yuxyis neoani; -
struktur (Bim mar. — moOymoBa, po3MimieHHS) — | TepMmiH ckiagHux ciiB: die
Armstruktur — cmpyxkmypa pyxu. SIk 0ymo 3a3Ha4eHO paHillle, OJHIEI0 3 XapaKTEPHUX
rpaMaTUYHUX KaTEropii, skl OTPUMYIOTh 3al03MY€HI IMEHHHUKH, € KaTeropis pojy.
3ano3uueHHs 3 JaTUHCHKOT MOBHU 30€piraroTb MOp(OJIOTIUHY KaTETOpito POy:

1) cydikc gosoBiworo pomy — US, Hampukian: der Teachmodus — peowcum
HABYAHHS,

2) cyodikc cepenHboro poay —um, Hanpukiaz: das Lakiertechnikum;

3) cydike xxiHOUOTO poay -a Ta -iS, Hanpukiaa: die Basis — 6asa.

[lommpeHHs NaBHBOTPEIBKUX 3alO3W4Y€Hb Yy HIMEUbKIA TEepMIHOJIOT]
POOOTOTEXHIKM CBIAYUATH PO 3HAYHUHN BIUIMB KJIACHYHUX MOB YIPOJOBX TPUBAJIOTO
4acy BiJl aHTUYHOCTI 10 movyaTky XXI CT. He JuIIe Ha ICTOPII0 Ta KYJIbTYpy OaraThox
HapO/IiB, ajic i Ha po3BUTOK MOB €Bporu [38, c. 119].

[Tin dgac BHUOIpKM TEPMIHOCHUCTEMH 3 POOOTOTEXHIKM OYJI0 BHOKPEMIICHO
rpeibKi  TepMiHOENeMEeHTH: -System (Bix rp. — yTBOPEHHS, TOEJIHAHHS):
das Roboterlokalisierungsystem — cucmema noxanizayii po6omis, -analyse (Bim rp. —
po3kiana, po3mexysanHs): die Sicherheitsanalyse — ananiz 6esnexu, -methode (Bin

rp. — HUIAX AociaimkeHnHs, crnocid mizHanus): die Schwellenmethode — nopoecosuii
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Memoo. Jlo HaMOpOIYKTUBHIMIMX adiKCiB T'PEKO-JIATUHCHKOTO ITOXOJDKEHHS Y
CHUCTEMI HIMELBKOTO0 TEPMIHOTBOPEHHS 3 POOOTOTEXHIKH HayexaTh. auto-, hydro-,
hyper-, equi-, ferro-, fibro-, electro-, infra-, iso-, macro-, micro-, metre-, mono-,
multi-, photo-, poly-, -scope, thermo-, tele- nanpuxnan: das Gyroskop (eipockon),
der Automat (asmomam), der Mikroprozessor (mixponpoyecop), die Telerobotik
(menepobomomexnika), die Pneumatik (nueemamuka), die Strategie (cmpamezis).
TepmiHooriuHI MOPhEMHU IILOTO PSATY XapaKTEPU3YIOTHCS JASIKOI OOMEKEHICTIO 1X
BUKOPUCTaHHA, 00 BXXMBAIOTHCSI B OCHOBHOMY B TEPMIHOJIOT1i HAYKH 1 TEXHIKH.

HasBHicTs  ¢paHIly3pKHX 3allO3WY€Hb Yy JOCHIIKYBaHIM  TepMochepu
pPOOOTOTEXHIKM 3YyMOBJIEHAa THM, 110 (paHIly3bka MOBa JOBIHMH dYac mepermMalia
CTaTyC JIAaTUHCHKOI MOBHU. DpaHITy3bKi 3amo3udeHHs ckianaioth 48 tepmini (17 %
ycix 3amo3uucHb), Hampukian: das Relais (pene), die Realisation (peanizayis),
das Kabel (xabenv), der (Roboter) Importeur (pobom imnopmep), industriell
(npomucnosuti), manipulieren (mauinynosamu,).

J10 CTOBOTBIPHUX 3aM03UYEHb IIHOTO MEPIOAY HAJEKATh!

1) cydikc - ier, skuii oxepkaB B HIMEIbKid MOBi ¢opMmy - ieren i craB
IPOJYKTUBHUM HE TUIBKH JIJIS 3allO3WYEHUX, ajie ¥ /I BJIaCHE HIMEIBKHUX CJIiB, BiH
YTBOPIOE 25 TepMiHiB poOoTOTeXHIKHM, Hanpukian: diagnostieren — ouacnocmyeamu,
konstruieren — xoucmpyiosamu, funktionieren — ¢yuxkyionyeamu, installieren —
VCMAHOBI08AMU.

2) cy(dikc 4YOJIOBIYHOTO POJy -EUr TO3HAayae TMpaliBHUKIB Yy Tramysi
pPOOOTOTEXHIKH 1 BXKUBAEThes y 2 Tepminax. Hampukman: der Mechatronikingenieur —
iHJlcenep mexampoHixu, der Importeur — ivnopmep.

3) cydikc xkiHouoro poay -tion (13 TepMiHIB), BHKOPHUCTOBYETHCS JIJIS
MO3HAYCHHS oOmeparlii, (QyHKIiH poOOTIB Ta MaHIMyIATOpiB, Hanpukiaam: die
Interaktion — 63aemo0in, die Kooperation — xoonepayis, die Simulation —
mooenrosanns), die Endposition — xinyese nonosicenns, .

4) cydike cepemHBOT0 poay —MeNnt yTBOPIOE 3armo3uUeHi CJI0BA, M0 MMO3HAYAIOTh

CKJIaJI0BI poOOTIB Ta BXKHMBa€Thes y 5 Tepminax. Hanpuknaa: das Netzmanagement —
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ynpaeninus mepedicero, das Sensorelement — eremenm oamuuka, das Kippmoment —
nepexuonuti momenm, das Filterelement — dbinpTpyrounii eneMeHT.

Jlo HaWMEHIT TNPOAYKTHMBHUX 3alO3WYCHb  JOCTIIKYBaHOI  CHUCTEMH
pPOOOTOTEXHIKM HAJECKUTh JIMIIE OJUH TEPMIH yecbkoro moxokeHHsa (0,3 % ycix
3al03WYEHb): 3 YEChKOI MOBHU 3alO3UYMIIOCH OJIHE CIOBO der Roboter (8i0 uecwbk.
robota) — po6om. Ilpo chernudiky HOro 3amo3udeHHs MU 3rajyBajd B IMEPIIOMY
PO3ILIIL.

baraTousneHH1 JIaTUHCBKI, (PpaHIly3bKi, 1TaTIiChK], TPELbKl Ta YEChbKl CKIIAIHI
CJIOBAa MICTSTh O3HAa4YalbHYy ¥ OCHOBHY YacCTHMHY TE€pMiHA, OfHA 3 SKUX (a 1HOII U
o0u/IBl) €, Y CBOIO 4Yepry, CKJIQJHUM cJoBOM. O3HayajJibHa Ta OCHOBHA YaCTUHU
0araTowICHHWX CKJIQJHUX CJIiB TIPEICTaBJICHI JIMIIE TOEIHAHHSIM JIATUHCHKUX,
bpaHIly3bKHX, 1TANIACHKUX, TPEIBKUX Ta YEChKUX CIIIB 3 HIMEIBKUMHU JEKCUYHUMU
OJIMHHUIISIMHU: (mar. das Sensorsegment, Ip. die Telerobotik,
¢p. der Mechatronikingenieur, gecsk. die Robototechnik, Tomro).

[Ipoliec MPOHWUKHEHHS B  HIMEUBKOMOBHY TEPMIHOJIOTIYHY CHCTEMY
pPOOOTOTEXHIKM 1HIIIOMOBHUX 3alo3W4YeHb (SIK OJHOCIIBHUX, TaK 1 CKJIAJEHUX,
abpeBiaTyp 1 HaBITh OKpEMUX MOP(EM) € TaKUM, 110 MMOCTIHHO TPUBAE, 1 MAE MICIE 1

cborojiHi, y XXI cTomiTTI.

BucHoBku 10 po3ainy 4

1.V nocnmimxkyBaHii TEpMIHOJNOTIT pPOOOTOTEXHIKM HAasBHI TakKl JIEKCHKO-
CEMaHTUYHI MPOIECH, K1 XapaKTepH1 JJIs JICKCUKH 3arajoM, 00 BOHA HE MOXe OyTH
130JIbOBAHOIO BiJl 3aKOHIB Ta MPOLECIB CTAHOBJIEHHS 1 PO3BUTKY 3arajibHOI JICKCUYHOI
CHCTEMHM MOBH; i NpUTaMaHHI TI X caMi JICKCHKO-CEMaHTHWYHI BiJHOIICHHS, SKi
XapaKTepU3yIOTh JEKCUKY 3arajioM, aje 31 CBOiMU CrielipIYHUMH PUCAMHU.

2. CUHOHIMISI Ta aHTOHIMIsI € THUIIOBUM SIBUILIEM Y TepMiHOJOTrii. YacTOTHICTh
BUKOPHUCTaHHA B MoOBi cuHOHIMIB Buma (0,95 % ycix TepMiHIB), HI) aHTOHIMIB

(0,095 % ycix tepminiB). Lle cBIAUMTH MPO ICHYHOUY THYYKICTH TEPMIiHOJIOTII, IO


http://wirtschaftslexikon.gabler.de/Definition/einkaufsgremium.html
http://wirtschaftslexikon.gabler.de/Definition/telefonhandel.html
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J03BOJISE€ 3AIMCHIOBATH CHUHOHIMIUHY B3a€MO3aMiHy TEPMIHIB a00 CTPYKTypyBaTH
MOHSTTS Ha MiICTaBl MPOTUCTABICHHS X 3HAYECHb.

3. TepMiHU-CHHOHIMH B Taly3l POOOTOTEXHIKH BIPI3HSIIOTHCA O3HAKAMH,
HANPUKJIad, CTPYKTYpOIO, TMOXOJUKEHHSIM, OCOOMMBOCTSIMHU  (YHKIIOHYBAHHS.
HapaxoBarno BiCiIM CHHOHIMIYHUX BIJHOIICHh B  HIMEIBKIH TEPMIHOJOTI]
pPOOOTOTEXHIKH: IHIIOMOBHHHM TepMiH — HiMerpbkuii Tepmin (19 % cuHOHIMIB),
pizHokopeneBi (17 % cuHOHIMIB) — cHiJIbHOKOpeHeBi ckiaaeHi cioBa (14 %
CHHOHIMIB), TEpMiHH-OJHOCIOBH Ta OaraTOKOMIIOHEHTHi ckianeHi cimoBa (13 %
CUHOHIMIB), PI3HOKOpPEHEB1 OIHOCIIBHI TepMiHu (13 % CHHOHIMIB), TOBHE (HIMEIbKE
abo 1HIIOMOBHE) Ta CcKopoueHe HaiimMmeHyBaHHA (12 % CHHOHIMIB), TEpMiHH
KOMIIO3UTH Ta TEPMIHU-CIOBOCTIONYy4YeHHS (9 % CHHOHIMIB), HIMEILIbKI OJTHOKOPEHEBI
cuHoHiMu (3 % cuHOHIMIB). HalOinpbHMI CHUHOHIMIYHMM IJIACT TEPMIHOJIOTIT
pPOOOTOTEXHIKM CKJIaAaloTh MAyOJETHI TEPMIHM I1HIIOMOBHOTO Ta HIMEIBKOTO
MOXO/PKEHHSI, 10 TIOB’SI3aHO 13 3aM03WYCHHSM 1HIIOMOBHHMX CIIIB OCOOJIMBO 3
aHTJIIMCHKOT MOBH Ta IITYYHUM YTBOPEHHSM TE€PMiHIB Ha 0a31 HIMEIbKOi MOBH, 1100
YHUKHYTH 3alI03WYCHb Ta CBOPCHHS BJIACHUX TEPMiHIB.

4. AuTOHIMIS 3aiiMae BaroMe Miclie B HIMEI[bKOMOBHIH TEpMIHOJIOT]
poboToTexHiku. B pe3ynbrari JochikeHHs Oyio BHOKpemyieHO 16 aHTOHIMIYHHX
nap, sKi JUisli MO3HAUYEHHsS CBOIX KpalHIX MO3ULIA JOCHIKYBAaHOI TEPMIHOJOTII
BUKOPUCTOBYIOTh TaKl THUMU aHTOHIMIYHUX BIJHOIIEHB: KOMILJIEMEHTApPHI aHTOHIMH
(62,5 % aHTOHIMIB), aHTOHIMU-KOHBEPCHUBH (25 % aHTOHIMIB) Ta BEKTOPHI aHTOHIMHU
(12,5 % anToHIMIB). B yCiX pOo3rasHyTHX MPUKIIagaX MPOTUCTABICHHS 301HCHIOETHCS
IUISIXOM  BapilOBaHHA OJHOTO 3 KOMIIOHEHTIB CKJIQJHOTO TepMmiHa  abo
TEPMIHOJIOTTYHOTO CIIOJYYEHHS, TPUUYOMY 1HIINI KOMIIOHEHTH HE 3MIHIOIOTH CBOIO
CJIIOBOTBOPUY CTPYKTYPY.

5. [IpoayKTUBHUMHK JpKepelaMy [ONOBHEHHS HIMEUbKOI TEpMIHOJOTIT 3
pOOOTOTEXHIKH, SK 3aCBIAYy€ aHaji3 TEKCTIB Taly3i POOOTOTEXHIKH, € TEPMIiHH,
yTBOpeHi muisixom meradopusanii (7 % ycix tepminiB). Tepminu koHuentocdepu-

JpKepesia MOMOBHIOIThCS HaltvacTile 13 comatusmiB (30 % TepmiHiB-meTadop), HA3B
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gacTuH penbedy (21 % TepmiHiB-MeTadop), MPUPOJHUX SBUI, HA3B SBUI 1
IPOLIECIB, MOB’A3aHUX 13 COLIAIBHUM XUTTAM JtoauHu (20 % TepmiHiB-meTadop),
Ha3B reomeTpuyHuX Qiryp (13 % tepminiB-meTadop), Ha3B MOOYTOBHUX MPEIMETIB Ta
npeaMeTiB 3 orodeHHs moauuu (9,4 % tepmiHiB-MeTadop), HA3B O3HAK MPEIMETIB
noOyty (5 % TepminiB-meTadop), Ha3B ciMelHuX Ta poauHHux BigHocuH (0,8 %
TepMmiHiB-MeTadop), 6oTaniuni Tepminu (0,8 % TepmiHiB-MeTadop).

6. dopmyBaHHsS HIMEIILKOI TEpPMIHOJIOTi POOOTOTEXHIKM BiJIOYBA€ETHCS
IUIIXOM  1HIIOMOBHUX 3amo3udenb (17,1 % ycix TepwminiB). [lonmoBHeHHs
JOCIIIKYBaHOT TEPMIHOJIOTI BiJIOYBA€ThCS 37€0UIBIIONO 3a PaXyHOK IHIIOMOBHUX
cmiB: anrminu3mis; Robot Programming Language (32,8 %), matunismis: der Modus
(324 %), rpeupkux: das Giroskop (18,8 %), dpanmysekux:  der
Mechatronikingenieur (15,7 %) Ta yecbkux 3ano3uucHb: der Roboter (0,3 %).

7. HalinpoAyKTUBHIIIMM  3alO3WYE€HHSIM  BUABWIHCH  AQHIJILIU3MH, IO
MOSICHIOETBCA  COIIaJIbHUM, TMOJITUYHUM TPUYMHAM Ta BIUIMBOM AaHTJIOMOBHOI
KyJbTYPHU Ha €THIUHI KYJbTYypH. 3aM03UUeH1 TEPMIHHU MiAMOPSIAKOBYIOTHCS MPaBUIIaM
HIMELIbKOT MOBH (Y>KUBaHHS apTUKIIIO, IHPIHITUBHE 3aKIHYEHHS —N Ta IHIIL ).

PesynbTaT A0OCHTIKEHHS BigoOpakeHo y myOsikarfisix aBropku [153; 157,

167; 202].
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3AT'AJIBHI BUCHOBKHA

Y mucepramiiiHiii mpaii MpoaHajdi30BaHO Ta YTOYHEHO JIHTBOKOTHITHBHI Ta
JIHTBOKYJBTYPHI OCOOJIMBOCTI HIMEIIBKOMOBHOI ~TEPMIHOJIOT1T POOOTOTEXHIKH;
JOCTIDKEHO XapaKTePUCTUKY il CKIaAy B IUIaHI CTPYKTYpHUX, CEMAHTUYHHX Ta
GyHKIIIOHATBHUX BJIACTUBOCTEH TEPMIHIB Ha Marepiajli HIMEIBKUX JDHKepel
(KypHaJIbHMX CTaTei, MEIIaTeKCTiB, JOINOBiAeH Ha KoHpepeHmisx 1 T1.1.). JlaHi,
OTpUMaH1 B XO/1 AOCIIIKEHHSI, I03BOJISIIOTh 3pOOUTH MEBHI BUCHOBKH.

Himenpka ¢axoBa MoBa poOOTOTEXHIKM — CKJIaJHE JIHTBICTUYHE SIBHUIIE,
Tpancep daxoBoi iHGopmaiii  ¢axiBiUiB ramy3i  poOOTOTEXHIKH, BOHa
MOCITYTOBY€ETHCSI CYKYIHICTIO 1Hparaigy3eBHX, MDKTaIy3€BUX Ta 3aralbHOHAYKOBHX
TEepMiHiB, IpodecioHani3MiB Ta xaproHizmiB. Bubipky Ta aHami3 HiMenbKoi (haxoBoi
MOBH 3 pOOOTOTEXHIKU OyJIO 3/11MICHEHO 3a I0MOMOTOK0 PI3HUX METOJIIB Ta MPUHOMIB
y 4 eranu. Ha mepmioMy erami 3a JIOMOMOTOI0 JIEKCUKOTPAPIYHUX Ta TEKCTOBUX
METO/11B BUOKPEMJICHO TTOYAaTKOBUI PEECTP TEPMIHIB y Tally3i poboToTexHiku. [ToTim
OyJI0 TIPOBEJEHO 1HBEHTAPU3AIlll0 Ta CHUCTEMATHU3AIlll0 HIMEIIbKOMOBHUX TEPMIHIB
POOOTOTEXHIKH IIJISTXOM JIIHTBICTUYHOT JAECKPUMIIT Ta crioctepexkeHHs. Ha npyromy
eTari 3a JIOMOMOTOK METOJy CIOBHUKOBHUX Ae(diHIIiA Oylo 3HAMAEHO BIAMOBIIHE
BU3HAYCHHS (HE MEHILE SIK YOTUPH 1JEHTUYHI BapiaHTU MEepeKiIaay) AJid YKIaJaHHS
IJI0CApiI0 TEPMIHIB 3 POOOTOTEXHIKH, IO JajJ0 3MOTy BCTAHOBHTH OCTAaTOUYHHM
KOPIYC aHalli30BaHUX OAMHUIL. Ha TpeTboMy eTami poOOTH 3aly4eHO CTPYKTYpHO-
CJIOBOTBIPHY METOJUKY 3 METOIO BUSIBJIICHHS CJIOBOTBIPHHMX MOJIENIEH, 32 SKUMH
YTBOPIOIOTHCA TEPMIHOOJMHULI PI3HOI JiHIAHOT moBrotu. [lami 3a A0momMororo
(GYHKIIIOHATBPHOTO Ta CEMAHTHUKO-KOMIOHEHTHOTO aHali3y BU3HAYEHO CEMAHTHYHY
CTPYKTYPY HOCHII)KYBaHMX MOBHHX OJWHUIb, BHSIBJICHO CEMaHTHYHI 3MIHH B
TEPMIHOJIOTIT POOOTOTEXHIKM 3 YpaxyBaHHSM CHHOHIMIYHMX, aHTOHIMIYHUX,
OMOHIMIYHMX Ta TINEPO-TIMOHIMIYHUX BigHOIIEHb. KOHTEKCTONOTIYHUN aHami3
CIPHSB PO3KPUTTIO CHHTAKCUYHHX, MOP(OJIOTIUHUX Ta CEMAHTUIHUX XaAPAKTEPUCTHK

TEPMIHIB Yy PI3HOTHUIOBUX (HaXOBUX TEKCTaX POOOTOTEXHIKH, a TaKOXK
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byHKIIIOHATBHUX 0COOJUBOCTEM mpodeciiiHoi MOBH B raiy3i pobotoTexHiku. Ha
YeTBEPTOMY €Talll BiJ0OYJIO0Ch MOJAJbIIE 3alyuyeHHs] AUCKYPCUBHOTO METOMdY, IO
YMOXJIMBHJIO aHaJi3 KOTe3iiHOi 3/aTHOCTI Taly3eBOi TepMIHOJOTIT y (axoBoMy
nuckypcei. KBaHTUTAaTMBHUN aHaji3 J03BOJMB BCTAHOBUTHU KUIBKICHI 3MiHH, SKI
CBiT4aTh TPO SKICHI MEPETBOPCHHS MOBHHUX SBHUII, IO 3YMOBHJIO JOCTOBIPHICTH
OTPUMAHUX PE3YyJIbTaTIB.

YHOpoaoBk OCTaHHBOTO JACCATUJITTS TMPOBEACHO 3arajbHi JIHTBICTHYHI
JOCIIJKEHHS. p13HUX TepMiHOocucTeM. [Ipu 11bOMy BHBUYAIUCS NEPEBAXHO TEPMIiHH,
B3ST1 31 CIIOBHUKIB, TJIOCapiiB Tomio. Ha Halry AyMKy, TEpMIHOCHCTEMY MEBHOT TaTy3i
HayKM 4YMd TEXHIKM HEOOXiJHO BHUBYATH HE TUIBKU 3a JONMOMOTOI CJIOBHHKIB,
JOBIIHUKIB, ajie M y pealibHIid cepi iX (yHKIIIOHYBaHHS (HANPUKIIAL, KypPHAIbHUX
CTaTTAX, MOHOTpadisx, HaBYAJIBLHUX IMOCIOHHMKAX TOIO), 00 TIILKM TaKe BUBUYCHHS
MO’K€ CTaTH OCHOBOIO YTBOPEHHSI HOPMAaTUBHUX JIOKYMEHTIB, HAIPUKIIA AePKaBHIX
cragaaptiB (JAECT), 30ipHHKIB peKOMEHJOBaHUX TepMiHIB. OTxe, BUSBICHHS
TEPMIHOCUCTEMH JOIIBHO MPOBOJAUTH Ha OCHOBI (PaXOBHUX TEKCTIB PI3HUX >KAHPIB.
Jlis BCTaHOBIEHHS TEPMIHOCHUCTEMH HOBOYTBOPEHHX Taly3ed HAyKH Ta TEXHIKU
HeoOX1JJHa TaKOXK TICHA CIHIBIIpaIll MOBO3HABIIIB Ta CIEIIAICTIB, 30KpeMa B Taiy3i
POOOTOTEXHIKH.

Jlekcuka MmiAMOBM  POOOTOTEXHIKM, K 1 IHIOMX MIJMOB, OKpIM
3araJbHOTEXHIYHUX (3araJbHOHAYKOBMX) Ta CHEIIaJbHUX TEPMIHIB, MICTHUTH
3araJbHOBXKHUBAHY JIEKCUKY. ICHYIOTH Tpymu CIiB, SIKI CTOSTh Ha MEXl MIX
3araJbHOBKUBAHOIO JIEKCMKOIO, Ta 3araJIbHOTEXHIYHOI (3araJibHOHAyKOBOIO), a
TAKOX MDK LIMM IIAPOM TEPMIHOJIOTIYHOI JIEKCUKH Ta CIELIAIbHOIO TEPMIHOJIOTIEI0
poOoTOTeXHIKM. SKkimio B  mepumiid Tpymi  CHIB - PEe3epBOM  MOMOBHEHHS
3araJbHOTEXHIYHOI JIEKCUKHM (3arajJbHOHAYKOBOi) TEPMIHOJOTII CIyTrye TIIbKU
3aralbHOBXKMBaHA JIGKCHMKa, TO 1O Jpyroi BXOAWTH  3arajbHOTEXHIYHA
(3araJpHOHAYKOBA), a TaKOX CIElialbHA JIEKCHKA 13 CyMICHHX 3 POOOTOTEXHIKOIO

ramy3eil 3HaHb (KiOepHeTHKa, MEAHMIIMHA, OOYMCIIOBajIbHA TEXHIKA Ta IHINKX), a
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TaKOXX THUX Tally3e, y SKHUX BHUKOPHUCTOBYETHCS POOOTOTEXHIKA (aBTOMOOLIbHE
OyIIBHUIITBO 1 T.1I.).

Himenpka ¢axoBa mMoBa poOOTOTEXHIKH (YHKIIOHYE y (axOBHX TEKCTaX,
00’€THaHUX PI3HUMHU TUIAMHU JIEKCUYHOTO, MOP(OIOTIYHOTO Ta JIOT1YHOTO 3B’SI3KIB.
HocmimxyBadoMy  (axoBOMy TEKCTy pOOOTOTEXHIKM BJIACTHBI  KOHKpPETHA
MOJAIBHICTh, IIparMaTHYHa HACTAHOBA, XapaKTEpHI CTPYKTYpHi, MOpQOJIOTiyHI Ta
CEMaHTUYH1 OCOOJIMBOCTI.

Y mpormeci  JOCHKEHHS — PO3pOOJEHO  TEeMaTUyHy  KiacuQikalliio
HIMEIIbKOBOMHHUX TEpPMiHIB POOOTOTEXHIKH: 1) poOOT, SIK CYKYIHICTh BHUKOHABYHMX
MexaHI13MiB, mo cknanae 50 % ycix TepMiHIB; 2) cUCTeMa yIpaBiiHHS, MPOTrpaMHI
3aco0u, TMEpeTBOPIOBaYl, JATYMKH, KOHTPOJbHI 3acCO0M, CUCTEMU MNPUBOMAIB Ta iX
BJacH1 esieMeHTH Ta Bumipu Ta 1H. (30 %); 3) 3acobu BHOPSAIKYBaHHS BUPOOHUYOTO
CepeloBUIIA, OPIEHTOBHI, 3aBaHTAXKYBaJIbHI, HAaKOMUYYBaJIbHI Ta CKJIaJHI 3aco0u;
TpaHCHOpTH1 3aco6u To1ro (20 %).

YacTOTHICTh YKHMBaHHS BHYTPIIIHBOTATY3€BUX TEPMIHIB Y TEKCTaxX pPI3HHUX
THUIIIB 1CTOTHO BIJPI3HAETHCA. AHAJI3 YaCTOTHOCTI TEPMIHIB Y PI3BHOTUIIHUX TEKCTaX
POOOTOTEXHIKM CBITYUTH MPO TMEpeBary BHYTPIITHHOTATY3€BUX TEPMIHIB y (HaXxOBHUX
xypHanax (15,3 %) Ta HailHWK4y YaCTOTHICTh y monyJisipHux raserax (3,3 %), 60
BOHU OpPIEHTOBAHI Ha OUIBII HIMPOKY ayIUTOPIIO YUTAUIB.

Mop@donoriyHor0 03HAKOK HIMEIBKUX (AXOBUX TEKCTIB POOOTOTEXHIKH
PI3HMX THUIIIB € YACTOTHICTh BUKOPUCTAHHS IEBHUX YaCTUH MOBH. OTHOKOMIIOHEHTHI
TEPMIHU TEPEeBaAXXHO BUpakeHi iMeHHWKaMu (94,9 % TepmiHiB), Xoua € 3HaAYHA
KUIBKICTh TEPMIHIB, BUpaXKEHUX JAiecioBamu (2,7 % TepMiHiB), TpuKMeTHUKamMu (2,3
% TepmiHiB) Ta AienpukmetHukamu (0,1 % TepMiHiB).

JI71s1 OTHOKOMITOHEHTHUX TEPMiHIB MIIMOBH POOOTOTEXHIKHM XapaKTEPHI TaKi &K
CIIOCOOM CIIOBOTBOPEHHS, SK [UJIsl 3arajlbHOBXMBAHOI JICKCUKW; TPH IBOMY ISt
JOCIIIKYBaHOT TEPMIHOCHCTEMU OCHOBHUM € MOPQOJIOTIYHHIA CTHOCIO YTBOPEHHS

TEPMiHIB, MEHIIE MOIIMPEHUN — CEMAaHTHUYHUH, 3piJIKa — 3aMI03UYEHHS 3 1HIITNX MOB.
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Mopdoitoriyna CTpyKTypa HIMEIIbBKOMOBHHX TepMiHiB poboToTexHiku (81,9 %
T) nocuts pizHa Ta wmictuth npocti (3,3 % T), moximui (16,9 % T) Ta
6araTokommoHeHTHi cioBa (60,1 % T), BupakeHi iMEHHUKaMH, MPUKMETHUKAMH Ta
niecioBaMu, a  Takox  aOpeBiatypu (1,6 % T); npudyomy  OUIBIIICTH
OJTHOKOMIIOHEHTHUX TEPMIHIB € MOXIJHUMH, YTBOPEHHUMHU 3a JOTIOMOTOI0 CY(IKCIB
(10,2 % T).

binpmricte  TepMiHIB POOOTOTEXHIKM YTBOPEHO CHHTAKCUYHUM IIJISIXOM
(18,1 % TepminiB). BwumimeHo 13 CcHHTarMaTUYHHX MOJEJCH, cepel  SKHUX
Halnomupenimow € Mmoaenb Adj+S (63 % GikomnonentHux TC). JIBOKOMIIOHEHTHI
TepMiHu ckiagaroTe 14,7 %, TpukomnoHeHTHI — 3.4 %. Ilpu upomy HalOuUTBLITY
KUIBKICTh MOJI€JIEN 3aCBIUYIOTh TPUKOMIIOHEHTHI TEPMIHHU.

CemaHTHYHI TPOILIECHM CHHOHIMIi, aHTOHIMII Ta MeTadopu3alii MOCIIarTh
3HaYHE MICLE B HIMEIbKOMY TEPMIHOTBOPEHHI 3 pPOOOTOTEXHIKU. Y TpoLeci
JOCHIKEHHST Oyno 3adikcoBaHO 1 BHOKpeMJIGHO 8 Tpyn cuHOHIMIB (159
CUHOHIMIYHUX miArpyn). JlyGneTHi TEepMIHOJOTIYHI CHHOHIMHM IHIIOMOBHOTO Ta
HIMEIbKOro ToXo/KeHHs (19 % CuHOHIMIB), SK HACIIJOK MIKKYJIBTYpHOI Ta
MDK(}axoBOi KOMYHIKaIlli, yTBOPIOIOTh HAWMPOAYKTUBHIIIMK CUHOHIMIYHHUH IHap y
TEPMIHOJIOT1] 3 POOOTOTEXHIKH.

Asume antoHimii (0,095 % ycix TepMmiHIB) Yy HIMEUbKIA TEpMIHOJOTII]
POOOTOTEXHIKM Maii’Ke BIJICYTHE, MOPIBHAHO 3 MiXraiay3eBoto cuHoHimiero (0,95 %
yCiX TepMiHiB). TepMiHU-aHTOHIMU 3a(DIKCOBAHO Ta 3rpynoBaHO y 16 aHTOHIMIYHUX
nap. TepMiHONOTiYHA AHTOHIMIS TPENCTaBlieHA 3/€01IBIIOT0 KOMIUIEMEHTAPHUMU
anToHiMamu (62,5% aHTOHIMIB), aHTOHIMAMHU-KOHBepcuBaMu (25 % aHTOHIMIB) Ta
BEKTOpHUMU aHTOHIMamu (12,5 % aHTOHIMIB).

BuBuenns wmeradopuzamii (0,7 % ycix TepMmiHIB) cepel TEpPMiHIB
JOCIIIKYBaHOI TEPMIHOJIOT1i 3aCBITYMIIO, IO METAPOPH € MPOTYKTUBHUM JKEPEIOM
MOTIOBHEHHST HIMEIBKOI TepMiHOJIOTii poOoToTexHiku. byno BuokpemiieHo 8 rpyrm
metadop, wmo ckmago 117 wmeragopuunux miarpyn. Jo HalyaCTOTHINIMX

KoHIlenTocep, W0 € AUISHKaMU-JDKepenamMu Metadopusaimii B TEeKCTax 3
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pobOoToTexHiku, HanexaTh comatuaMu (30 % Meradop), Ha3BU YacTHH perbedy,
npupoaHux ssuil (21 % weradop), Ha3BU SABUIN 1 MPOIECIB, MOB’SI3aHUX 13
colianbHUM XUATTAM Joaunu (20 % metadop) Ta iHII KoHIenTochepu.

3HauHy 4YacTUHY O0OCSTY TEpMIHOJOri 3 POOOTOTEXHIKA CTaHOBIISTH
iHmoMoBHi 3ano3udeHHs (17,1 % tepwminiB). @opMyBaHHS 3a3HAYE€HOT TEPMIHOJIOTI]
BIJIOYBA€ETHCS 3/1€O0LIBIIOTO 32 PAaxXyHOK IHIIOMOBHMX CJiB: aHrmiuu3MmiB (32,8 %),
natuHiMiB (32,4 %), rpeubkux (18,8 %), dpanmysskux (15,7 %) Ta decbkux
3ano3udeHsb (0,3 %).

Pe3ynbraTi mociipKeHHs 3aCBIIUYIOTh HEOOX1HICTh MOJAIBIINX JAOCIIKESHb
TEPMIHOJIOTI] B rainy3l poOoToTeXHIKA. OCKUIBKY TEPMIHOCUCTEMA 3 POOOTOTEXHIKH €
BIIKDUTOKO Ta JIMHAMIYHOIO, TIPOLIEC 1 CTAHOBJICHHS MPOAOBXKYEThCA 1
XapakTepu3yeTbes Oe3nepepBHUM 30aradeHHs M. HoBi Tepminu, siBUIlla MOTPEOYIOTH
JETANbHOIO aHAJI3Y, IO CTaHe 00 €KTOM HalIuX MOJANbIINX PO3BIIOK. J(OUIIBHO B
MalOyTHbOMY PO3POOUTH TJOcapid TEPMiHIB POOOTOTEXHIKM Ta YKIJIACTU IOBHUMN
acoIlaTUBHUN HIMEIbKO-aHTJIIMChKO-YKPAaiHCHhKUN CIIOBHUK TEPMIiHIB JOCIIHKYBAHOT
npeaMeTHOi rany3i. CydacHUl cTaH MIKKYJIbTYPHOI KOMYHIKAI[li Ta TiioOami3anis

CBITY BUMAraroTh MOAIOHUX JOCIIKEHb HAa MaTepialli IHIITUX MOB.
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JonaTok 1

HiMmenbko-ykpaiHcbKuMii IJj10capiil TepMiHiB po00TOTEXHIKH

Abidnderung eines Roboterprogramms f — moaudikaris mporpam podota
Abédnderungsantrag m — BUIIpaBKa, 3allUT Ha 3MIHY

abarbeiten V — 00po6roBaTH

Abarbeitungsreihenfolge f — mocnigoBHICTE 00pOOKH
Abarbeitungsvorgang (spanabhebend) m — mexaniuna 06poOka
Abarbeitungszeit f — yac 06po6ku

Abarten eines Programms pl — Bapiarii mporpamu

abatzen V — BUIIAIIIOBATH

© 0o N o g B~ w DN E

Abbau (einer Anlage) m — remoHTax

10.Abblasregulierung f — perymatoBanHs BUXJIOMY
11.Abblendscheinwerfer m — ¢apa 6amxHBOTO CBiTIA
12.Abbruch eines Programms m — ckacyBaHHS Iporpamu
13.Abbruchanforderungssignal n — ckacyBaHHs 3anIMTy CUTHAITY
14.Abbruchbedingung f — ymoBa 3aBepuieHHs

15.Abbruchcode — m ckacyBanus xoay

16.Abfragesprache f — moBa 3anuTiB

17.Abkantpresse f — rayukwuii npec

18.Abkantwerkzeug n — rHy4Kuii iHCTpYMEHT

19.Ablauffolge f — mocnigoBHICT

20.Ablegeposition f — cranoBwuiie aemo3uty

21.ablosen V — BUTICHATH, 3aMIHIOBATH, BUAATIATH
22.Abluftventilator m — BUTsKHUIT BEHTHIIATOP
23.Abnahmeprotokoll n — akt mpuiiMaHHs

24.Abnehmbare Anhingerkupplung f — 3MiHHMIT Ky30B pUYiINKa

25.absetzen V — BcraHoBIIIOBaTH, 00KMMATH, 3a4nIaTH (KaOeb)
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26.Absolutbewegung f — abcomoTHuil pyx

27.Absolutkoordinaten pl — abconroTHi KOOpAUHATH
28.Absolutposition f — abconroTHa MO3HUIA
29.Absorptionswiarmepumpe f — normMHaILHUN TETIOBUM HACOC
30.Absperrschieber m — xaman BopiT

31.Abstandssensor m — gatuuk BigcraHi

32.Abtastregelkreis m — 3untTyBaTH CHCTEMY aBTOMATUYHOI'O PETYJIIOBAHHS
33.Abtaubegrenzungsthermostat m — repmocTat po3MOpOKyBaHHS
34.Abwirtsbewegung f — pyx q10HU3Y

35.Abweichung f — po3xoKeHHS, BiIXHIICHHS

36.Abzweig m — BiaBeIeHHS

37.Abzweigstiick n — Bigraimy>xeHHs

38.Achsantrieb m — kinmeBuit mpuBiz

39.Achskorrektur f — xopexkiiist Bici

40.Achsmitziehen n — cuaxpomni3aiis, 3axBart Bici
41.Ackermannlenkung f — pynsoBe ynpaBmiHHs
42.Adaptionsfahigkeit f — amanroBaHicTb, 3MaTHICTD 10 ajanTarii
43.adaptiv Adj — aganToBaHuit

44 .adaptive Steuerung f — amanToBHHI KOHTPOJIb

45.adaptiver cruise Control m — aganTuBHUIA KPYi3-KOHTPOJIb
46.adaptiver Roboter m — agantuBHUIA poOGOT

47.Adaptivitit f— aganTUBHICTH

48.Adaptronik f — aganTponika

49.Adressbus m — mmHa agpecu

50.Adsorptionskélteanlage f — agcopOiriitna cucTemMa 0X0JIOKECHHS
51.Akku, Akkumulator m — akymyssitop

52.Aktion f — akuis

53.aktive Sensoren pl — akTuBHI ceHCOpH

54.aktivieren V — akTByBaTH
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55.Aktor m — akTyaTop

56.Aktorkette f — naniror mpusoaa
57.Aktor-Sensor-Interface n — inrepdeiic maTunka npuBoOLY
58.Aktuator m — mpuBiz

59.akustisch Adj — akyctuanunit

60.akustische Programmierung f — akycTuune mporpamMmyBaHHs
61.akustischer Sensor m — akycTuuHuit 1aTIYHK
62.Akzeptanz f — npuitHATTS, TpUNYIICHHS

63.Algorithmus m — aixroputm

64.Analog-Digital-Wandler m — ananoro-unpoBuii iepeTBOproBay
65.analoges Signal n — ananoroBuii cursain
66.Analysenroboter m — anani3 po6ota

67.anfahren und speichern V — 3amyckaTu ta 30epiratu
68.Anfangspunkt m — moyarkoBa To4Ka

69.Anforderung f — Bumora

70.Anpassungsvermogen N — amanraris

71.Antennensensor m — 1aT4uK aHTEHU

72.Antriebsebene f — piBeHb npuBoIY

73.Antriebstechnik f — TexHoJoris IPUBOTY
74.Antriebswelle f — Bexyunii Ban

75.Anweisung f — iHCTpyKIIisl, pO3MOPSAIPKEHHS, KEPIBHUIITBO
76.Anweisungszyklus m — HaByabHU# UK
77.Anwenderprogramm n — nporpama KOpUcTyBaya
78.Anwendung f — 3acTocyBanHs

79.Anwendungspotential n — morenIiian 3acTOCyBaHHs
80.Arbeit f — po6ota

81.arbeiten V — mparroBaTH, poOUTH

82.Arbeitsanweisungen pl —po6oui iHcTpyKIIii

83.Arbeitsarm m — paGcbka pyka
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84.Arbeitsfunktion f — po6oua dyHKIis

85.Arbeitsorgan n — podounii opran

86.Arbeitspunkt m — po6ova Touka

87.Arbeitsraum m — poboue cepeoBuiLe
88.Arbeitssicherheit bei Robotern f — po6oua 6e3meka po6oTiB
89.Arbeitszyklus m — poGounii 1uk

90.Architektur f — apxiTekTypa

91.Arm m — pyka

92.Arm Rotation f — o6epTanHs pyku
93.Armkonfiguration f — koudiryparist pyku

94. Armsegment N — cerMeHT pyKu

95.Armstellung f — no3uttist pyku

96.Armstruktur f— crpykrypa pyku

97.Assistenzrobotik f — qomomixkaa poboTOTEXHIKA
98.Asynchronmaschinen pl — acuaXpoHHUIT IBUTYH
99.Audiosignal n — aymiocurnan

100.auditiver Sensor m — c1yXxoBui 1aT4YHK

101.Aufbau m — OymiBHUIITBO

102.Auflosung f — no3Bin

103.Aufnahmepunkt m — Touka 360py
104.Aufwirtsbewegung f — pyx yropy
105.Auf-Zu-Steuerung f — peneitae ynpaBmiHHS
106.Auge n — oxo

107.Auge-Hand-Koordination f — koopauHariist ouei-pyk
108.Ausbildungsroboter m — napuanbpHHi pOOOT
109.Ausdauer f — BuTpuBamicTh
110.Ausdehnungskompensator m — koMIeHcaToOp PO3MIUPEHHS
111.Ausfahrbewegung f — 3oBHimHII pyx

112.Ausfallzeit f — gyac npocrtoro
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113.ausfiihren V — BukoHyBaTH

114, Ausfiihrungszone f — 30Ha BUKOHaHHS

115.Ausgabe f — BuBiz

116.Ausgleichseinheit f — koMeHcyBaTbHA OTUHHUIIST

117.Ausgleichszeit f — yac komrrencarii

118.Ausklinkroboter m — 3apy0ounmii po6oT (CTaHOK)

119.Auslieferung f— mocraBka

120.Ausnutzung f — excrutyarartis

121.AuBBengreifer m — 30BHIiIIHIM 3axBaT

122. AuBBenrundschleifen pl — 30BHIIHE MUTIHAPHYHE TLUTIHYBaHHS

123.Auswahlerweiterung f — po3mmpenns Budopy

124.auswerfen V — BUIITOBXyBaTH

125.Auto-Check-System n — aBromatu4Ha niepeBipKa CUCTEMH

126.Automat m — aBTomar

127.Automatik f — aBromar, aBTomaTika

128.Automatikbetrieb m — aBromaTudHa onepartis

129.Automatiker m — aBTomaTHk

130.Automation f — aBTomaru3arris

131.automatisch Adj — aBTomMaTHYHO

132.automatische Pfaderzeugungssoftware f — mnporpamHe 3a0e3rnedeHHs
ABTOMATUYHOTO CTBOPEHHS IUIAXY

133.automatische Temperaturregelung f — aBTOMaTHYHHUI KOHTPOJIb TEMITEPATYPH

134.automatische Werkstiickhandhabung f — aBTomaTuuna 00pobka neranei

135.automatischer Greifer m — aBromaTH4HHMI 3aXBaT

136.automatischer Werkzeugwechselzyklus m — apTomaTHuH## 1TUKT 3MiHH

137.automatischer ~ Werkzeugwechsler m — aBToMaTWuHUii mepeMHUKay
THCTPYMEHTIB

138.automatisierte Fabrik f —aBromaTuzoBanuii 3aBoj

139.automatisierte Fertigung f — aBTomMaTr3oBaHe BUPOOHHIITBO
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140.automatisierte Schaltgetriebe f — aBromarnuna pyuna kopoOka nepeaau
141.automatisierte Werkzeugmaschine f — aBromaru3oBanumii Bepcrar

142 .automatisierter Materialflul m — aBToMaTuuHMiIi pyx MaTepialbHUX TMOTOKIB
143.Automatisierung f — aBromaTu3ariis

144 Automatisierungsgesichtspunkten pl — acniextn aBTomMaTH3arii

145, Automatisierungsgrad m — piBeHb aBTOMaTH3AIIi1
146.Automatisierungskomponenten pl — koMIoHEHTH aBTOMAaTH3aIIil

147. Automatisierungsmittel n — 3acoOu aBToMaru3ariii
148.Automatisierungstechnik f — rexmika aBromatusarii
149.Automobilbau m — aBTomM00iTEHE OYIIBHUIITBO
150.Automobilindustrie f — aBToM0Gi1TEHA IPOMHCIIOBICTH
151.Automobiltechnik f —aBTomMo00inpHA TeXHiKa

152.automotiv Adj — aBTOMOO1TEHUT

153.autonom Adj — aBTOHOMHHMIA

154.autonomer mobiler Roboter m — aBroHOMHMIT MOOITBHUN POOOT
155.Autostartanwendung f — 3ammyck nporpamu
156.Axialkolben-Drehmotor m —ockoBwuit mopiitHeBHi TOBOPOTHUI JIBUTYH
157.Axialkompressor m — ocboBHI KOMIIPECOP

158.Azimutwinkel m — asumyTanbHMt KyT

159.Backen pl — mienenu, HaaUIaHHS

160.Bahnabstand m — BigcrexxenHs Bigcrani

161.Bahngeschwindigkeit f — mBuaKiCTh HUTAXY

162.Bahninformation f — inpopmaris nuisxy

163.Bahnrepetiergenauigkeit f — TO4HICTh MOBTOPIOBAIBHOTO IILISAXY
164.Bahniiberschleifen pl — nmuisixu opieHTOBHOTO MO3UITIOHYBAHHS
165.Bahniibertragungfehler m — momuiika nepemayi nuisixy
166.Bahnverfolgung f — miHist HACTYITHOTO PEKUMY

167.Bandkassette f — xacerna ctpiuka

168.Bandlaufwerk n — ctpiukoBuit HakOIU4YyBay



169.basic Input/Outputsystem n — ocHOBHa crucTeMa BBOY / BUBOIY
170.Basis f — 6aza

171.Basissoftware f — ocHoBHe iporpamMHe 3a0e31eUCHHS
172.Bau m — koHCTpyKIIis, popma

173.Bauform f — Tun koHCTPYKIIil, MOACITH

174.Baukasten m — KOHCTpYKTHUBHUI OJIOK, MOYJb, arperaT
175.Baukastenprinzip n — Moy IbHHI IPUHITHII
176.Baukastenroboter m — moxynsHUIH poOOT
177.Baumuster n — 3pa30k KOHCTPYKIIii, MAKET
178.Bauraumleistung f — mpogyKTHBHICTH BUPOOHUYOTO TIPOIIECY
179.Baureihe f- cepis

180.Bauteilentwicklung f — po3poOka KOMITOHEHTIB
181.Bearbeitung f — o6poOka

182.Bearbeitungszeit f — yac 06poOku
183.Bearbeitungszentrum n — MaMHOOYAiIBHUIN IICHTP
184.Bedarfshaltepunkt m — Touka 3ynuHku
185.Bedienelement n — poGouwnii eeMeHT

186.Bediengerit n — poGounii mpucTpiit

187.Bedienung f — o6ciyroByBaHHSI, JOTIIS
188.Befehlseingabetaste f — kaBima BBeeHHS 1HCTPYKIIiH
189.Befehlssignal n — xomanaamii curaan

190.Befliegung f — 06u1iT, aepo3HiIMaIbHUN MapIIPYT
191.Bein n — HoTra

192.Bein-Rad Roboter m — po6oT Ha HixkKax

193.Beladen n — 3aBanTa)KeHHS

194.Belastung f — HaBaHTaXCHHS

195.Belastungsfihigkeit f — BanTaxonigiioMHICTh
196.Belastungskurven pl — kpuBi HaBaHTaXEHHS

197.Belehren durch Anleitung n — BukiagaHHs 3a IHCTPYKIIEFO

230
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198.Benutzer Koordinateneinstellung f — nanamryBanHs KoopauHAaT KOPUCTyBaya

199.Benutzer m — oneparop

200.Benutzerkoordinatensystem n — mnpu3HaueHa Ui KOPHCTyBada CHCTEMa
KOOpJAMHAT

201.Bertriebsforderung f — Bumoru BupoOHUIITBA

202.Bertriebsstoff m — nanuBo BupoOHHUIITBA

203.beriihrungsgesteuerter Roboter m —po0OOT 3 TAKTUILHUM KE€PyBaHHIM

204 .beriihrungsloser Geber m — 6e3KOHTaKTHUH TIepeaBay

205.beriihrungsloser Sensor m — 6€3KOHTAKTHUN JaTYHUK

206.beschichten V — manocuT mokputTs

207.Beschickung f — 3aBaHTa)keHHsI, HABAaHTAKEHHS

208.Beschickungsmanipulator m — 3aBaHTa)keHHsI/BUBAaHTaXCHHS MaHIMyJIATOpa

209.Beschickungsroboter m — 3aBanTa)keHHs / BUBaHTaXCHHsI poOOTa

210.BeschlageilaBmaschine f — MoHTax MammHu

211.Beschleunigskonstruktion f — npuckoproBay KOHCTPYKITIT

212.Beschleunigung f — npuckopenHs

213.Beschleunigungsmesser m — akcesepoMeTp

214.Beschleunigungssensor m — naT4uk NpUCKOPSHHS

215.Beschleunigungszeit f — vac nmpuckopeHHsI

216.Bestiicken n — 3aBaHTaXXeHHs

217 .Bestiickungsroboter m — poOOT 3aBaHTa>KEHHS

218.Betreibsspiel n — excrutyaTamiiHuil MPOMIXOK, POOOUHI TTOMIXKOK

219.Betrieb m — nignpuemMcTBO, pobOTa, IPHUBIJ, TSIra, PEKUM pOOOTH, TCHEPALis

220.Betriebsart f — pexum podoTH

221.Betriebsbereitschaft f — roToBHicTh 10 ekcruTyarartii

222.Betriebsbereitschaft f — oneparuBHa roroBHiCTH

223.Betriebskondensator m — po6ounii KoHIEHCATOP

224 Betriebsschalter m — mepemukau pexumin

225.Betriebssystem n — onepariitna cuctema



226.Beuge f — piBenb, cTymiHb

227 .beweglich Adj — pyxoBuii, rHyYKHii, MOOLIbHHI
228.Beweglichkeitsgrad m — piBers MOO1TBHOCTI
229.Bewegung f — pyx

230.Bewegungsablauf m — nmpomec pyxy
231.Bewegungsachse f — pyx Bici
232.Bewegungsbahn f — tpaexTopis
233.Bewegungsbereich m — nianazon pyxy
234.Bewegungsfunktion f — pyxoa ¢yHKIIis
235.Bewegungsgesetz n — 3akoH pyxy
236.Bewegungsschritt m — kpok pyxy
237.Bewegungssensor m — qaT4uk pyxy
238.Bewegungssteuerung f — kepyBaHHS pyxoM
239.Bewehrungsroboter m — apmaryphuit po6ot
240.Bezugsdrehezahl f — po3paxyHkoBa MIBUIKICTh
241.Bezugssystem n — noBigKoBa cucTeMa
242.Bezugszustand m — ctaH 10BiAKH
243.Biegefrequenz f — yacToTH 3ruHaHHS

244 Biegewelle f — rayuxuii Ban

245.Bildanalyse f — anaini3 300pakeHb
246.Bildaufnahme f — npun6anHus 300pakeHb

247 .Bildelement n — enemMeHT 300paskeHHS
248.Bilderkennungssystem n — cucrema po3mi3HaBaHHS 300paKeHb
249.Bild-Text-Integration f — inTerpariist TekcT-300paXKeHHSI
250.Bildverarbeitung f — 00po6ka 300pakeHHsI
251.Bimetallausloser m — GiMeTaneBuid BUMTYCK
252.bindres Signal n — 6iHapHU# cUrHaI
253.Bindeméher m— razoHokocapka

254.Bindung f — 3’eqnanns

232
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255.Bindungselement n — 3’eqnyBaibHUI €JIEMEHT

256.BI0S — (Basic Input-Output system) BCBB (BIOC) 6a3oBa cucrema
BBC/ICHHS-BUBC/ICHHS

257 .Blasversatzmaschine f — mHeBMaTuyHa 3aKiaaKa

258.Blattfeder f — mracturuaTa npyxuna

259.Blattleser m — 3aci0 qis 3unTyBaHHS 3 JIMCTA

260.Block m — 60k

261.Blockbandsidgemaschine f — cTpiukoBuii cTaHOK 11 CTOBOYPIB

262.Bohrfutter n — apuapuax

263.Bohrspindel f — ceepymmnpHuil muHCTH

264.Boxermotor m — 1BUTYH 3 OMO3UTHUMH IIHTIHIPaAMH

265.Boxpalette f — mryxmsga s miagoHiB

266.Brauchwasserspeicher m — 6ak 3 aCHUTHYHOIO PiAUHOIO

267.Breitband n — mrpokocMyroBuid, IMMPOKa cMyTa

268.Breitenfaktor m — dakrop mmpuan

269.Bremsdrucksensor m — naT4mk THCKY rajibMa

270.Bremse f — ramemo

271.Bremsregler m — ynpagiiHHS TajbMOM

272.Bremszylinder m — raJibMiBHUH DATIHAP

273.Brennwertkessel m— xonneHcariitHuit koten

274.Bumper m — 6ammnep

275.Biindelblockausgleichung f — 3roptok

276.Bypassventil n — mepenyckuuii kianan

277.CAD-Werkzeug (Computer-aided design) n — iHCTpyMEHT st
ABTOMATU30BAHOTO MPOCKTYBAHHS

278. Capacitivesensor m — eMHICHHI JaTYUK

279.CASE (Computer-Aided Software Engineering) n — CAPII (cucrema

aBTOMATHU30BAaHO1 PO3POOKH MTPOrpam)
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280. CD ROM Mechatronik (Compact Disc Read-Only Memory) f — npucmpiii
MexampoHiKuy OJisl 34UMYBAHHS IHGhOpMayii 3 KOMNAKM-OUCKIB

281.CMOS (Complementary Metal-Oxide Semiconductor) m — momaTkoBuii
METaJIOOKCHUIHUI HaMiBIPOBITHUK

282.CNC Technik (Computer numerical control) f — texnika 3 UIIK (gucioBum
IPOrpaMHUM KEPYBaHHSIM)

283.CNC-Steuerung (Computer numerical control) f — koutpons UYIIK
(4UCITIOBOTO MPOrPAMHOrO KEPYBAHHS)

284.Codeumsetzer m — tpaHckozep

285.Common Rail n — akymynsTopHa majguBHa cucTeMa

286.Computer m — koM 1oTep, 00YNCIIOBaIbHA MAIITHA

287.Computer-aided robotic n — koM’ roTepu3zoBaHa poOOTOTEXHIKA

288.computergesteuert part. — kepoBaHHI KOMII FOTEPOM

289.Computergestiitztes Konstruieren n — KOMIT I0TepHUM AU3aiiH

290.Computerized Numerical Control (CNC) m — uncioBe mporpamMHe KepyBaHHs
(UIIK)

291.Computertechnik f — koM’ roTepHe 00IaIHAHHS

292.Curtisstufe f — mBunkicHui piBeHb

293.CVC-Verfahren (Continuously variable crown) n — mponenypa 6e3nepepBHOT
MIHJIUBOT KOPOHU

294.Cyclo-Drive Getriebe f — mepenaua HUKIOH-TIPUBOAY

295.Daten pl — nawni

296.Datenbank f — 6a3a manux

297 .Datenbus m — konoBa mmnHa

298.Datenspeicher m — 36epiranHs gaHux

299.Datenverarbeitung f — 06poOka ganux

300.Demoversion f — qemo-Bepcis

301.Dezentrale Erzeugungseinheiten pl — nenenTpanizoBani reaeparopu
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302.Dezentrales Prozessleitsystem n — ferenTpatizoBaHa cucTeMa yIpaBIiHHS
POIIECOM

303.Diagnose f — giarHoctuka

304.Diagnosesystem n — cucrema JiarHOCTHKH

305.diagnostieren V — niarHocTyBaTH

306.Diagnostische Software f — giarnocTrune nporpamHe 3a0e3neUeHHs

307.Dialogroboter m — gianorosuii po6oT

308.dichten V — ymiineHIOBaTH, HAOMBATH

309.Dichtungsapplikationskopf m — repmerun3aiist rooBKH

310.Differentialantrieb m — nudepennianeanii npusizn

311.Differentialtransformator m — nudepennianpauii TpaHcGopmarop

312.Differenzialsperre f — nudepeniiiine 0J10KyBaHHS

313.Differenzierzeit f — nudepenmianbauit yac

314.digital Adj — udposwuii

315.digitale Kommunikation f — mudposi Mepexi

316.Digitalisierung f — ouudpysanus

317.Diode f — miox

318.direkt Adj — mpsimwmii

319.direkt dynamische Aufgabe f — npsime quHaMiuHE 3aBIaHHS

320.direkt kinematische Aufgabe f — npsiMe kiHeMaTH4YHE 3aBIAHHS

321.Direktzugriffsspeicher m — oneparuBHuit npuctpiit

322.Display n — BimoOpakeHHs, MPHCTPiA I BimoOpakeHHs iH(opMalIii,
MOHITOD

323.doppel Adj — moaBiitHwMiA

324.Doppelgreifer m — moaBiiiHe 3aXOIUIEHHS

325.Doppelriickschlagventil n — moaBiliHuii 3BOpOTHUH KJIanaH

326.Doppeltwirkender Zylinder m — tuninap moABiitHOT mii

327.Drehachse f — porariiina Bich

328.drehen V — noBepratu, odepTatu
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329.Drehgeber m — xoxep

330.Drehgelenk n — moBopoTHuii mapHip

331.Drehgelenkroboter m — noBopoTHuii mIapHipHUt podOT

332.Drehmoment n — kpyTHHIT MOMEHT

333.Drehnmoment-Messeinrichtung f — mnpuctpoi BuUMIpIOBaHHS KPYTHOTO
MOMEHTY

334.Drehmomentschliissel f — nuHaMOMeTpUYHMI KITIOY MTepEeBaHTAXKEHHS

335.Drehmoment-iiberlastbarkeit f — mOTYXHICTP KpPYTHOTO MOMEHTY BiX
NIepEeBaHTAXCHHSI

336.Drenmomentwelligkeit f — mysnbcarii kpyTHOTO MOMEHTY

337.Drehpunkt m — moBopoTHa Touka

338.drehrichtungsabhingig Adj — 3ayiexxHui BiJl HAPSIMKY 0OCpTaHHS

339.Drehsensor m — natumk oOepTaHHs

340.Drehstrom-Asynchronmotor m — Tproxa3Huii aCHHXPOHHHUH TBUTYH

341.Drehtisch m — peryssitop, HOBOPOTHHI CTOJIUK

342.Drehvorrichtung f — moBopoTHwuit ipucTpiii

343.Drehzahl f — kinbkicTb 06epTiB

344.Drehzahlsensor m — maTyuk MIBUIKOCTI

345.Drei-Finger-Regel f — mpaBuio npaBoi pyku

346.Dreifullroboter m — TpuHOTHI POOOT

347.Dreiradantrieb m — noBHwmii IpHBiza

348.Drift f — mpeiid

349.Drive m — npuBin

350.Druck m — tuck

351.Druckdifferenz f — mudepentiian Trcky

352.Druckluft-Bremsanlage f — cucrema cTHCHEHOTO MOBITPSHOTO TajlbMa

353.Druckluftwerkzeug n — mueBMaTHYHUI IHCTPYMEHT

354.Druckminderer m — pexyKTop THCKY

355.Druckprobe f — tect Ha THCK
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356.Drucksensor m — gaTuuk THCKY

357.Druckverlust m — Brpara Tucky

358.Durchflussregelgerit n — mpuctpiit yrpaBiiHHS TOTOKOM

359.Durchflussregler m — peryastop BuTpar

360.Durchfiihrung f — peanizamis

361.durchzufiihren V — BukonyBaTu

362.Dynamik f — munamika

363.dynamisch Adj — muaamiuHmi

364.dynamische Kompensationseinrichtung f — nuHamiuHME KOMIEHCAIUHHHI
MPUCTPIN

365.dynamische Parallelkompensation f — muHamiuHa napasnenbHa KOMITEHCAITsA

366.Echoortung f — exomokarris

367.Echtzeit f — peanpauii yac

368.Echtzeit-System n — cuctema peanbHOTO Yacy

369.Effektor m — edexrop

370.Eichung f — xaniOpyBanHs

371.Eigenschaften mechatronischer Teilsysteme pl — BiacTHBOCTI MEXaTPOHIYHUX
MJICUCTEM

372.Einbaumotor m — BOymoBaHMii ABUTYH

373.Einfiihrung f — BBeneHHs1, BOpOBaKEHHS, BCTAHOBJICHHS

374.Eingabe f — BBencHHS, )KUBIICHHS

375.Eingriff m — Brpyuanus

376.Einheit f — 6ok

377.Finlegegerit n — npucTpiii BCTaBKU

378.einlegen V — BcTaBisTH, 3aBaHTAXKYBATH

379.Einphasenmotor m — onmHoda3Huii eIeKTPOIBUTYH

380.Einquadratenbetrieb m— excrutyaTaitist KBaapariB

381.einrichten V — HanamroByBatu

382.Einschaltscheinleistung f — nepektoueHHs 04eBUAHOT TOTYKHOCTI
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383.Einschaltschwelle f — mopir BxkaoueHHS

384.einsetzen V — BBOJIUTH B JIit0

385.Einspritzvorgang m — mpotiec ynopcKyBaHHS

386.Einstellzeit f — yvac BnpoBamKkeHHs

387.Einzweckroboter m — po6oT 3 eqMHIM IPU3HAYCHHSIM

388.elektrische Maschinen pl — enekTpuuHi MaIIuHA

389.elektrohydraulische Servo-Regelung f — CJIEKTPOTIAPaBIIiuHEe
CEpBOYMIPABIIHHS

390.elektromechanische Steuerungen pl — enexkTpomexaHiuHi 3aCO0U yIIpaBIiHHS

391.Elektromotor m — enexTpoaBUryH

392.Elektronik f — enextponika

393.Elektronische Maschinen pl. — enekTpoHHi MauHA

394 .Elektropneumatik f — enekrpruna mueBMaTHKa

395.Elektro-Pneumatik f — enekrpuuna mHeBMaTHKA

396.elektropneumatischer Wandler m — enekrporHeBMaTHYHHNA TIEPETBOPIOBAY

397.Elektrotechnik f — enekrporexHnika

398.Elektrotechnikmeister m — maiicrep-1raMin e1eKTPOTEXHIKN

399.Empfindlichkeit f — gyTimBicTh

400.Endeffektor m — xinneBwuii ehexrop

401.Endgrateroboter m — o3mo6roBabHUI pOOOT

402.Endlosschleife f — neckinueHHMN UK

403.Endposition f — kiHIeBe MOJOXKCHHS

404.Entgraten n — BumageHHs 3aIUPOK

405.Entlader m — po3BaHTaxHHK

406.Entwurf Mechatronischer Systeme f — mpoekT MeXxaTpoHIYHUX CUCTEM

407.Erkennung f — Bu3HanHs

408.Erstellung f — cTBopenHs

409.Erweiterte Prozesskontrolle f — posmupenuii KOHTPOIH TEXHOJIOTIYHOTO

npotecy
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410.Erweiterung f — po3mmpenHs

411.Expansionsventil n — po3iixproBaibHui KiamaH

412.Experimentierroboter m — po3muproBaJIbHAN KJanaH

413.Explosionszeichnung f — ekciepumenTansuuii podOT

414 externe / interne Sensoren pl — naTyuky OTOYCHHS / BHYTPIITHI JTaTIYHNKH

415.Fahrsystem n — npuBoHa crcTeMa

416.Fahrt n — moiznka

417.Fahrwerkregelung f — ympasninns maci

418.Fahrwerksbein n — criiika (Hora) maci.

419.Farbsensor m — naT4uk KoJabopy

420.Federring m — npyxuHHa maiida

421.Fehlersignal n — curaan momuiku

422.Fehlersuche f — ycynenns mHecnipaBHOCTEH

423.Feldbusse f — mosiboBa muna

424 Feldstirke f — cuna momns

425.Fernbediengung f — myneT TUCTaHIIHHOTO KEPYBaHHS

426.Fernsteuerung f — nqucraniiiine kepyBaHHsS poOOTOM

427 .Fertigfrdsen pl — roToBi ppe3u

428.Fertigungsprozess m — BUpOOHUYHI TIPOIIEC

429.Fertigungsverfahren n — TeXHOJOTIYHUN METO/

430.Fertigungszelle f — rHyukuii BUPOOHUYHI MOJTYJTH

431.Festigkeitslehre f — nayka npo omip meTainis

432 .festprogramierter Roboter m — ¢ikcoBanuii mporpaMoBaH#ii pooOT

433.festprogrammierte Handhabungsgerite pl — skopcTko nmporpaMoBaHi IpUCTPOT
U1 00pOOKHU

434.Feuchtigkeitssensor m — gaT4mMk BOJIOrOCTI

435.Filterelement n — enemenr, 1o ¢insTpye

436.Finger m — manenp

437.Flachschleifen pl — noBepxueBe nutiyBaHHs
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438.Flachschwenkeinheit f — mrockuii moBopoTHUI 010K
439.flexible Automatisierung f — ruyuka aBToMaTH3aIIis
440.flexible Bearbeitungszelle f — raydka 006poOka BUpOOHUYOT KITITHHU
441 flexible Roboter m — ruyuki podoTH

442 flexibles Fertigungssystem n — raydka cucrtemMa BUpOOHHIITBA
443 .flexibel Adj — rayukuii

444 FlieBbild n — 6nok-cxema

445 Fluidtechnik f — motyxHicTh pianau

446.Form f — dopma, B, MOICITH

447 Formanderungsfahigkeit f — nepopmaruBHicTh
448.fortgeschrittene Robotik f — po3BureHa poboToTexHIKa

449 Frasen pl — dbpesepHi

450.Fréserschleifer m — pizak, nutidyBansHUIT BepcTaT
451.Freigabesignal n — curuain-m1o3Bii

452 Freiheit f — cBoOona

453.Freiheitsgrad m — ctyniabs cBoOOaM

454 Freiheitsgradzahl m — gucno crynens cBo6ou

455.Frequenz f — yacrota

456.Frequenzumrichter m — qacToTHUi mepeTBOproBay
457.Frequenzumsetzer m — nepeTBoproBayd 4aCTOTH
458.FTS-System (forward thinking system) n — inoBariiina cucrema
459 Fiihrer m — kepiBHUITBO

460.Fiihrungsgrofe f — romoBHa 3MiHHa

461.Fiihrungsplatte f — OiuHa KepiBHa IJIaCTUHA

462.Function f — pyukiis

463.Funktion f — dpynkris

464.Funktionale Sicherheitseinheit f — 6ok gyHKITIOHATBEHOT OE3MEKH
465.funktionieren V — ¢pyHKmionyBaTn

466.Gabelstapler m — HaBaHTa)x<yBau
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467.Gebrauchseigenschaft f — kopucTyBanHs MaliHOM

468.Gelenk m — cyrio6

469.Gelenkachse f — mapnipHa Bich

470.Gelenkdrehmomentgeber m — coijibHHI JaTYUK KPYTHOTO MOMEHTY
471.Gelenkgeschwindigkeitgeber m — ciinbHuit naTauk pyxy
472.Gelenkinterpolation f — ciibHa iHTEPIOJISALIISL

473.Gelenkkopplung des Manipulators f — criibHe 3uerieHHS MaHImyJIITopa
474.Genauigkeit f — TouHicTh

475.Generator m — reaeparop

476.Geomagnetische Sensoren pl — reomarneTHYHHN JaTINK
477.Geradlinige Bewegung f — miniita#A pyx

478.Gerduschsensor m — 1aTYMK HIyMy

479.geschickte Roboter m — po3ymuwuii po6ot

480.Geschlossener Regelkreis m — cuctema yrmpaBitiHHS 31 3BOPOTHIM 3B’SI3KOM
481.Geschwindigkeit f — mBuaKicTh

482.Geschwindigkeitssensoren pl — naTyuku MBHAKOCTI

483.gestalten V — HagaBaTu BUTIISA, ODOPMIIATH

484.Gestaltung f — posranryBaHHs

485.Getriebe f — mepenaua

486.Gewindebohrer m — reunTOBHIT KpaH

487.Gieren n — BiIXWJICHHS BiJl KypCy

488.gieBen V — 3nuBaTH, TUTH (CTAIB).

489.Gielroboter m — poOOT IUTTS

490.Gleichrichteranlage f — Bunpsmnsua

491.Gleichrichter-Schaltungen pl — BunpsiMui cxemu
492.Gleichstrommaschine f — mammna mocTiitHOTO CTPYMY
493.Gleichstrommotor m — ABUTYH MOCTIHHOTO CTPyMY

494.Global Positioning System (GPS) n — CITI (cucrema 1100aIBHOIO

MO3UIIIOHYBaHHS )
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495.Glithen n — cBITIHHSA, MUTOTIHHS

496.GPS-Sensor (Global Positioning System) m — garuuk CITI (cucremu
r7100ambHOTO MO3UIIOHYBAaHHS)

497.Grat m — 3agupka.

498.Gravitation f — TsoKiHHS

499.Greifbacke f — 3aTuckna ryOka, miTKa 3aXOIJICHHS

500.Greifer m — 3axBaTHHUIT MPUCTPi

501.Gripper m — 3aKUMHWUIA €IEMEHT, 3aI1 SICTSI PYKH

502.Grundlage f — ocHoBa, 0a3a

503.Grundlagenkenntnisse f — 6a30Bi 3HaHHS

504.Grundlastkraftwerk n — cuoBa ycranoBka 6a30BOT0 HaBaHTAXKCHHS

505.Grundplatte f — ¢pyngamenTHa miara

506.Gruppensteurung f — rpynoBuii KOHTPOJIH

507.Gyroskop n — ripockor

508.Hallsensor m — gatuuk xoy

509.Hand f — pyka

510.Handbohrmaschine f — mopraTiBHa cBepIMIbHA MAIIMHA

511.Handgelenk Biegen n — 3aruxanHs Ha 3ar1’sCTi

512.Handgelenk Drehen n — noBopoT Ha 3an’scTi

513.Handgelenk m — cyrmno6 pyku

514.Handgelenk Schwenken n — po3max Ha 3am’sCTi pyKH

515.Handhaberroboter m — po6oT-mManinyssiTop

516.Handhabung f — 06po6ka

517.Handhabungsfunktion f — ¢pynkiis 06pooku

518.Handhabungsgerit n — obnaananus 1yt 00poOKH

519.Handhabungsroboter m — maninynsropHuit iHIyCTpiHUN pOOOT

520.Handhabungstechnik f — Texxos0rist 00pOOKH

521.Handwerk n — pemecio

522.Hardware f — anmapathi 3aco0Ou, TexXHIYHE 3a0€3MeueHHs
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523.Harmonic-Drive Getriebe f — mepegaua rapMOHIHHOTO IPUBOAY

524.Hauptachse f — ronoBHa Bich
525.Hebezeug n — migfioMHHK, MiIHOMHMI MEXaHi3M

526.Hebezug m — migiioOMHHMK, M IHOMHMIA IPUCTPIi

527.Heizwasservorlauftemperatur f — remrieparypa mojagi onaaroBaIbHOI BOIH

528.Hersteller m — BupoOHuK

529.Hertz m — repu

530.Hilfsindustrieroboter m — qormoMi>xHuiA TPOMHUCIOBHIA POOOT

531.Hilfsoperation f — qomomixkua onepariis

532.Hochfrequenzantrieb m — Bucoka yacToTHICTh IPUBOTY

533.hochstwertiges Bit n — maiiBaykuBIIIHI OIT

534 . Horsystem n — cucrema ciyxy

535.Hubtisch m — migitomuuii crin

536.Hubwagen m — aBToHaBaHTaxyBa4

537.Humanoid Roboter m — rymanicTiHuHHUT poOOT

538.Hybridmotor m — ribpuaHuii IBUTYH

539.Hydraulik f — rigpasika

540.Hydraulikanlage f— rizpasniuna cucrema

541.Hydraulikregler m — rigpaBniuauii peryssitop

542.Hydraulikventil n — Boastauit BeHTHIIb

543.Hydraulikzylinder m — rigpaBimiuyHui TUTIHID

544 hydraulisch Adj — rigpasmiuamii

545.hydraulische Schaltungen pl — rizpaBnivni cxemu

546.hydraulische Steuerung f — rigpaBiiuHMil KOHTPOJIH

547 .hydraulische Teilsysteme pl — rigpasniusi migcucTemMu

548.hydraulischer  Membranspeicher m —  rigpaBiiunuii
aKyMYJISITOP

549.Importeur m — immoprep

550.Inbetriebnahme f — BBeneHHs B excrutyaTariiro

niadparMoBHii
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551.indirect Adj — nenpsvuii

552.indirekte/direkte Programmierung f — Henpsime/mipsiMe mporpamMmyBaHHs

553.individuelle Steuerung f — innuBiTyanpHUN KOHTPOIH

554.indoor Roboter m — BayTpitHiKi poOOT

555.induktiv Adj — iHmyKTHBHMIA

556.induktiver Naherungsschalter m — iHAYKTHBHHMI ITEpeMHKaY OJIM3bKOCTI

557.induktiver Sensor m — iHAyKTUBHUN JaTYUK

558.Induktivesensor m — iHAYKTUBHUH TaTYNK

559.industrial Adj — npomucoBwuii

560.industriell Adj — npomucoBuii

561.industrielle Produktivitét f — mpoMuciioBa MPOyKTHBHICTH

562.Industrieroboter m — npomuciaoBuii podOT

563.Industrieroboterkomplex m — npomucnoBuii poGOTOBUI KOMITIIEKC

564.Industrierobotik f — npomucioBa podoToTEXHIKA

565.Information f — indopmarris

566.Informationstechnik f — indopmariiitai Texnomorii

567.Informationsverarbeitung f — 006po6xka iHpopmarrii

568.Infrarotkommunikation und -steuerung f — indpauepBoHe 3’emHaHHS Ta
YIpaBIIHHS

569.Infrarotsensor m — indpavepBoHUI TaTUNK

570.Ingenieure pl — imxenepu

571.Inkrementelle Kodierung f — nonatkoBe KoyBaHHS

572.Innengreifer m — BHyTpimIHii rak

573.Innenldufer m — BHyTpilIHINA pOoTOp

574.installieren V — BcTaHOBITIOBaTH

575.Instrumentierung f — BumiproBabHI MpHIIaIN

576.Integrierglied m — inTerpoBaHmii eTeMEHT

577.intelligent Adj — po3ymHuii, pO3BHHEHUH, IHTEIEKTYaTbHUHA

578.intelligente Sensoren pl — iHTenexTyanbHi AaTYUKA
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579.intelligente System n — cucrema nporpaMyBaHHS

580.intelligenter Roboter m — po3ymuuii po6ot

581.intelligenter Zéhler m — cMapT-TiYMIBHUK

582.interaktiv Adj — iHTepakTUBHUI

583.interaktive Medien pl — inTepaktuBHi 3MI

584.interaktive Steuerung f — iHTepakTUBHUI KOHTPOJIb

585.interner Geber m — BayTpilIHii JOHOD

586.Interpolation f — inTepnosmis

587.Interpolator m — inTepnonarop

588.interpretieren V — intepnperyBaTH

589.inverse dynamische Aufgabe f — 3BopoTHe nuHaMiUHE 3aBIaHHS
590.inverse kinematische Aufgabe f — 3BopoTHe KiHeMaTHUYHE 3aBIaHHS
591.1solator m — i3omsiTop

592.Istposition f — pakTruHa MO3MUITIsA

593.1Istwert m — dhakTu4yHe 3HAYCHHS

594 .Joystick m — pyuka, BaxiJib KepyBaHHS

595.Jumperdréhte pl — nepemuuku

596.Kilteanlage f — xomoaunpHa ycTaHOBKA

597 Kiltemittelkreislauf m — xomoIMABHUNA 1K

598.Kilteregler m — KOHTpoOJIEp OXOJIOKEHHS, KpioCcTaT

599.Kamera f — kamepa

600.Kameraunterstiitzung f — miaTpumMka kamepu

601.Kapazitit f — eMHICTh

602.Kapazitive Ndherungsschalter m — emHicHu# nepeMukay 6JIM3bKOCTI
603.Kapazitiver Sensor m — eMHiCHHI JaTYUK

604.kapazitiver Spannungswandler m — emHicHuit TpaHchopMaTOp HANIPYTH
605.Kardangelenke pl — yniBepcanbHi mapHipu

606.Kardanwelle f — kapmanuuii Ban

607.Kaskadenumformer m — xackaiHi iepeTBOproBayi



608.Katode f — xato, HeraTUBHHUI €IEKTPOJ

609.Kesselsicherheitsventil n — 3anoGixHuii Ki1amnaH KoTaa

610.Kette f — manior

611.Kettenantrieb m — nanmrorosuii npusiza

612.KFZ-Mechatronik f — aBromo0inpHa MexaTpoHiKa

613.Kfz-Technik f — aBToMOOiIBHI TEXHOJIOTI]

614 . Kiefer m — wenemna

615.Kinematik f — xinemaTuka

616.kinematisch adj — kinemaTuyH#A

617.kinematische Kette f — kineMaTuyHMI JTAHLIOT

618.Kippmoment n — nmepekuHUIA MOMECHT

619.kleben V — ckneroBarn, kieitu

620.Klimaregelung f — xoruIioHyBaHHS MOBITPS

621.Knickarmroboter m — mapHipHuii podoT

622.kognitive Roboter m — mi3HaBanbHMIA POOOT

623.kollaborierende Roboter m — po6otwu, 1110 CIiBHPAIIOIOTH

624.Kollision f — 3iTkHeHHs

625.Kommandensteuerung f — komaHa KOHTPOJTIO

626.Kommutator m — xonekTop, KOMyTaTop, IepeMruKad

627.Kommutatormaschine f — konekTopHa MainHa

628.Komparator m — komrapartop

629.Kompassmodul m — moysp kommaca

630.Kompressor m — kommpecop

631.Kondensator m — koHeHcaTOP

632.Kondensatormotor m — qBUryHU 3 KOHAEHCATOPOM

633.Konfiguration f — kondirypartis

634.Konfigurationsraum des Manipulators m — koHdirypartiiHuii
MaHIyJIATOpa

635.Kontaktstick n — KOHTaKTHHI €JIEMEHT
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636.Kontroller m — xonTposep

637.kontrollieren V — koHTpoI0BaTH, IIEPEBIPATH

638.Kontrollniveau — piBeHp yrpaBimiHHS

639.Kontrollsystem n — cuctema ympapiiHHS

640.Koordinatensystem BASE — koopaunarilina cuctemMa OCHOBU

641.Koordinatensystem n — cucteMu KOOPAUHAT

642.Koordinatensystem TOOL — koopauHariiiiHa cucteMa iIHCTPYMEHTY

643.Koordination f — koopauHaris

644.koordinieren V — KoOpIMHYBaTH, y3T0/KyBaTH

645.Kopiersteuerung f — KOHTPOJTH KOTIiIFOBaHHS

646.Korper m — o

647.Korpus m — kopityc, TiJI0

648.Korrekturgetreibe f — kopexitist qucka

649.Kraft f — cuna

650.Kraft und Drehmoment Sensor m — gaT4uK CHIIM Ta KPYTHOTO MOMEHTY

651.Kraft und Drehmoment Sensorsystem des Roboters pl — cuna ta xpyTHwHIA
MOMEHT JIaTYUKIB poOOTa

652.Kraft-Momenten Sensoren pl — naTunku KpyTHOrO MOMEHTY

653.Kraftsensor m — naruuk cuim

654.Kraftstoffzufuhr f — nomaua manusa

655.Kraftiibertragung f — nepenauda enexrpoeHeprii

656.Kraft-Warme-Kopplung f — korenepariis

657.Kreisbewegung oder Drehbewegung Rotation f — kpyrosuii pyx, o6epTanHs

658.Kugellager m — migmmnauku

659.Kugelrollenlager m — xy1b0Bi pOJTUKOBI i AIIATTHUKA

660.Kiihlerfliissigkeit f — pagiatop piguHu

661.Kiihlwasserregler m — 0Xo0/1KyBaTbHUI BOASTHUN KOHTPOJIEP

662.Kiihlwasserthermostat m — TepmocTaT 0X010/)KyBaHO1 BOJIU

663.Kiinstliche Intelligenz f — mTyuHuii iHTENEKT



664.Kunststofftechnik f — mnactmac-texHosorii

665.Kupplung f — 3uerienns

666.Kupplungspedal n — nenans 3ucmieHHs

667.Kurve f — xpuBa

668. Kurbelwelle f — xomingyactuii Ban

669.Laborrobotik f— maboparopna poboroTexHika

670.lackieren V — dapOyBaTu

671.Lackierroboter m — ¢apOyBaiibHi poboTH

672.Ladezykluszeit f — gac 3apsaku UKy

673.Lageregelkreis m — cucrema yrmpaBIliHHS TOJIOKEHHSIM
674.Lasersensor m — na3epHuil 1aTINK

675.Laufmaschine f — 3amyck marian

676.Laufroboter m — poGor, sikuit Kpokye

677.Laufwagen m — penbcoBa MalmHa

678.Laufwerk n — npusin

679.Lebensdauer f — TpuBamicTh KUTTS

680.Leerlaufdrehsteller m — HepoGoumii npuBizg
681.Leerlaufdrehzahlregelung f — korTpONE MWIBHAKOCTI B pekMMi OUiKYBaHHSI
682.Lehren n — HaBuanHs

683.Leistungsregelung f — peryaroBaHHS MOTYXHOCTI
684.Leistungssteller Aktor m — enexTponpuBi KOHTpOJIEpA KUBJICHHS
685.Leistungsstufe f — migcunroBay mOTyXHOCTI

686.Lernmodus m — pexum HaBYaHHS

687.Lernprogramme Mechatronik f — naB4abHI Iporpamu 3 MeXaTpOHIKH
688.Lichtschranke f — hotoenement

689.Lichtsensor m — gatuuk cBiTia

690.Lift m — migifimau, migiioMHUK

691.Linearantrieb m — miniitHU# PUBIA

692.Lineareinheit f — niHiiina oquHUALA
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693.Linearfiihrung f — miHiiHMA JOBIIHUK

694.Linearinterpolation f — ymiHiliHa 1HTEPITONISAILIIS

695.Lineartisch m — ctin 3 THIHHAM TepeMilIeHHIM
696.Localisierungsensor m — gaT4mk JTOKami3arii

697.Lochstempel m — oTBipaumii mramn

698.Luftkanéle pl — moBiTpsHI KaHaIU

699.magazinieren V — ykiaaTi 3aroTOBKH YIIOPSIKOBAHO
700.magnetisches Stellglied n — marniTHHI pUBia
701.magnetischinduktiver Geber m — MaraiTHHI 1HAYKTHBHHI JaTIHK
702.Magnetsensor m — MarHiTHUH JTaTYUK

703.Manipulation f— manimymsiris

704.Manipulator m — maHimyssITOp

705.Manipulator, anthropomorpher m — anTpornoMoppHHUI MaHIITYJISTOP
706.Manipulator, programmgesteuerter m — MaHiyJIsITOp, KEPOBAHHUH ITPOrPaMOIO
707.Manipulatorarm m — py4ka mMaHimyasTopa

708.Manipulatorbasis f — 6a3a maninynsTopa

709.Manipulatorgelenk m — maninyssiTop cyrio6a
710.Manipulatorgelenkstufe f — ctamist apTukyIsLii MaHimyIsTOpa
711.Manipulatorkonfigurazion f — koudirypariis MmaHinyasTopa
712.Manipulatornachgiebigkeit f — norpumanns maninymnsropa
713.Manipulatorpose f — mo3wuriist MaHimyssITOpa
714.Manipulatorstarrheit f — manimyasTOp KOPCTKOCTI
715.manipulieren V — maHinynoBatu

716.Mannlose Laufzeit f — 6e3rmy3auii TepMin

717 .Manueller Modus m — py4nuii pexxum

718.Manuskript n — HaGipHuit opurinan

719.Maschine f — marmuHa, MexaHi3M, CTaHOK, TBUTYH
720.Maschinenbau m — mammHOOy 1yBaHHS, IH)KEHEPIs

721.Maschinenbefehl m — mammana komana
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722.Maschinencode m — MalIMHHUN KO

723.Maschinenkarte f — maciopT MamuHu

724.Maschinensprache f — mamuHHa MOBa

725.Maschinentechnik f — mamunHi TexHOJIOTIT

726.Massenstrom m — MacoBHii MOTIK

727.Master m — maiictep

728.Master-Slave Steuerung f — maiicTep-miaierinii KOHTPOJIb

729.Maulschliissel f — miaBicka

730.Mechanik f — mexanix

731.mechanisch Adj — MmexaHiuHui

732.mechanische Antriebssysteme f — mexaniuna cucrema nmpuBoja

733.mechanischer Antriebsstrang m — MexaHidHU# TPHUBIi

734.Mechatronicsmatters pl — mexaTpoHiuHe 3HaYCHHSI

735.Mechatronik f — mexarponika

736.Mechatronik Produkte pl — Mexarponika npoaykirii

737.Mechatronik Wissen pl — 3HaHHS MeXaTpOHIKH

738.Mechatroniker m — maxaTpoHik

739.Mechatronikingenieur m — iHxeHep MEXaTpPOHIKH

740.mechatronisch Adj — mexaTpoHiuHMit

741.mechatronische Produkte pl — mexaTpoHHi BUpOOH

742.mechatronischer Entwurf m — mexaTpoHiuHuii Au3aitH

743.mechatronisches Grundsystem n — mexaTpoHHi 6a30Bi CUCTEMH

744.mechatronisches System n — mexaTpoHiuHa cucTemMa

745.mechatronisches Teilsystem n — mexaTpoHHI TiicCHCTEMH

746.Mehrzweck-Handhabungseinrichtung f - OaraToyHKIIIOHATBHAN
MaHIIyJISITOP

747.Memory n — nam’sTh

748.Mensch-Roboter-Funktionsteilung f — moxin dynkmiii aroauaM-podoTa

749.Mensch-Roboter-Interaktion f — mroauHa-po6oT-B3aEMO IS



750.Mensch-Roboter-Kooperation f — moanna-po6oT-criBmpars
751.Messen n — mipa

752.Messgeber m — nepeTBoproBad

753.Mellsystem n —BuMiproBaJIbHa CUCTEMA
754.Messumformer m — nmepenaBau

755.Messwandler m — neperBoproBayu

756.Mikrocontroller m — mikpokoHTpoJIEp

757.Mikronetz n — mikpomepexa

758.Mikroprozessor m — Mikporporecop
759.Mikrorechnentechnik f — MikpokoMIT toTepHI TEXHOJIOT11
760.Mikrosystemtechnik f — MikpocucTemHi TeXHOIIOTIT
761.Mikroturbine f — mikpoTypOina

762.Mitziehbetrieb m — nmepersarysanus onepartii

763.mobil Adj — Mmo6iTBHUA, KUBHI

764.mobile Roboter m — mo6inbHUIT pobOT

765.mobile Unterstation f — mepersryBanns onepartii
766.Modalanalyse f —monansHuit anamis3

767.Modell n — moaenb, mpuKIam, MakeT

768.Modellpradiktive Regelung f — Moaenb mpOrHOCTUYHOTO KOHTPOJITIO

769.Modul m — mozayn

770.Modus m — mMoyc, pexum

771.Modusschalter m — pesxumM niepeMuKaHHSI
772.Momentangeschwindigkeit f — moTouna mBHIKICTH
773.Montage f — moHTax

774.Montageanleitung f — iHCTpyKIlis 3 MOHTaXY
775.Montageroboter m — moTaxxuuit podot
776.Montagesystem n — cuctema 30upaHHs
777.Montagevorgang m — npoiiec CKIaJaHHs

778.montieren V — KpirnuTH, MOHTYBaTH
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779.Motor m — 1BUTYH

780.Motorbremse f — raapmo aBUryHa

781.Miillheizkraftwerk m — cmiTTeBO30O€EpiraspHa eneKTPOCTaHIIIs
782.multiterminal Adj — MyIbTUTEpMIHATBHUH
783.Néherungsschalter m — Ge3KOHTaKTHUN TIEpeMUKay

784 Niherungssensor m — JaTYUKU HAOJIMOKCHHS

785.Nanorobotik f — nanopoboTOTEXHIKa

786.Nanotechnologie f — HanoTexHoIOT1

787.Nase f — Hic

788.natiirliche/kiinstliche Landmarken pl — mpupoHi / mty4dHi opieHTHpH
789.Nebenachse f — mana Bick

790.neigen — HaXUJISITUCh, CXUIIATUCH

791.Nennlast f— HomiHabHE HaBaHTAKCHHS

792 .Nenntragfahigkeit f — HOMiHaIbHA TOTYXKHICTh

793.Netz n — mepexa, cuctema

794.Netzanschlussbedingungen pl — BuMoru miakIFO4eHHS 10 MEPExKi
795.Netzbetriebsfithrung f — pyHkiionyBanss cuctemu
796.Netzmanagement N — ynpaBiiiHHS MEPEKEI0

797 .Netzwerkprotokoll m — mepesxxeBuii poTOKOJI
798.Netzzuverldssigkeit f — HaniifHICTh MepexKi

799.Neuorientierung f — nepeopienrarris

800.neuronale Netze pl — netipomepexi

801.Nietwerkzeug n — iHCTpYMEHT ISl CKJICFOBAHHS
802.NOT-AUS-Einrichtung f — aBapiiina 3ynuHka npucTporo
803.Nullpunkt m — Touka Hys

804.Nullpunktabgleich m — kani6pyBanus Hy1s1

805.Nullpunktdrift f — npeiid nyms

806.numerisch gesteuerter Roboter m — po6or i3 1rdpoBUM KepyBaHHSIM

807.numerische Steuerung f — oOuucITIOBaNIbHUN KOHTPOJIb
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808.0berschwingungen pl — BepxHi BiOparrii

809.0bjekt n — 00’exT

810.0Objektorientierte Programmiersprache f — 00’ekTHO-Opi€eHTOBaHa MOBa
porpaMyBaHHS

811.0dometrie f — omomerpist

812.offline Programmierung f — nporpamyBaHHsS B aBTOHOMHOMY PEKHUMI

813.0hr m — Byxo

814.0Olriickfiihrung f — moBepHeHHs HaQTH

815.omnidirectional Adj — BcectipsimoBaHwmit

816.0peration f — oneparrist

817.0perator m — omepatop

818.optical Sensor m — onTHYHUI TATYHK

819.0Optimierung f — ontumizariis

820.optischer Codierer m — onTuyHHIA KoaEp

821.optischer Encoder m — onTuyHH# qeKoaep

822.optischer Sensor m — ontuyHuUil JATYUK

823.0rientierung f — opienTaris

824.0SI-Schichtenmodell (Open Systems Interconnection) — ertamoHHa MoOIEIb
3’€IHAHHS 3 BIAKPUTHMH CHCTEMaMHU

825.0szillation f — konuBaHHs

826.Palette f — miarmazon

827.palettieren V — yknaaatu Ha miIoH

828.Parallelkinematik f — mapanensHa kinemaTnka

829.Parallelmanipulator m — mapanensHUit MaHITYJISITOD

830.Parallelschaltung f — mapanenshe 3’eqHaHHS

831.Parallelstruktur f —mapanensHa cTpykTypa

832.Parameterprogrammierung f — mapameTp nporpamyBaHHSI

833.passive Nachgiebigkeit des Manipulators f — nacuBHa BiZIOBIAHICTH

MaHIMyJsTopa
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834.Pedelfunktion f — pyukmis megami

835.Pedipulator m — negimyssitop

836.Peripherie (eines Industrieroboters Pedipilator Pendelfunktion) f — nepudepis
(byHKIIIS MasITHUKOBOTO MEAINMYJISITOpA MPOMHUCIOBOTO poOOTa)

837.personal Roboter m — ocobuctuii podoT

838.perzeptuelle Kongruenz f— neprientyaabHa KOHTPYECHTHICTh

839.Petrinetz n — mepesxa Ietpi

840.Pfad m — mursax

841. Phase f — ¢as3a, nepioa, cramis

842.Phasenschiebertransformator m — ¢a3osuii 3cyB Tpanchopmaropa

843.Phasenwinkeliiberwachung f — konTpons ¢azoBoro kyra

844.Photodioden pl — poTomionu

845.Pick-and-Place-Roboter m — mikam po6ot

846.piezoelektrischer Sensor m — n’e30eneKTpUYHHUN AATIHK

847.Pkw-Technik f — nerkoBuit aBTOMO01J1b TEXHOJIOT1T

848. Planetengetriebe f — mranerapuuit Mexanizm

849.Platzierung f — po3mimieHHs

850.Play-back-Roboter m — po6oT BinTBOpeHHS

851.Pneumaticsensor m — mHeBMaTHYHUHCEHCOP

852.Pneumatik f — mueBmartuka

853.Pneumatikmotor mit/ohne Getriebe m — mnHeBMaTHYHUN JIBUTYH 3/0€3
KOpOOKHM Tepenay

854.Pneumatikzylinder m — mHeBMaTHYHUN IHITIHAD

855.pneumatisch Adj — maeBMaTHuHMIT

856.pneumatische Anlage f — mueBMaTH4HMIA 3aBO

857.pneumatische Dampfung f — nHeBMaTHuHe 3aracaHHs

858.pneumatische Messtechnik f — mHeBMaTHUHI BUMIpIOBaIbHI TEXHOJIOTI]

859.pneumatische Steuerungen pl — maeBMaTHYHUI KOHTPOJIH

860.pneumatischer Forderer m — mHeBMaTUYHUN KOHBEEP



255

861.pneumatischer Stellantrieb m — nueBMaTHuHUiT IPUBIT

862.Portalroboter m — mopransuuii podoOT

863.Position f — mo3utis

864.Positioniergenauigkeit f — TouHICTh MO3UIIIOHYBaHHS

865.Positioniersystem n — cucrema o3uIliOHYBaHHS

866.Positionierung f — mo3uiionyBaHHs

867.Positionierverhalten n — BractuBoCTI, XapaKTepUCTHKA MO3MIIIOHYBAHHS

868.Positionierzeit f — vac mosutionyBaHHs

869.Positionsabweichung f — BigxuieHHs MOJIOKEHHS

870.Positionsanzeige f— innukaTop MoOKEHHS

871.Positionssensor, PSD m — natyuk mo3UI[IOHyBaHHS

872.Positionssignal n — curHasn mo3uitioHyBaHHS

873.Positionsstreubreite f — mo3wumis mommpeHHs

874.Posotioniergenauigkeit f — mosoyxeHHs JOCTOBIPHOCTI

875.Posotionswiederholgenauigkeit f — TouHiCTh TOBTOPIOBAHHS MOJIOKEHHS

876.Post-process Messen n — moctiporiec BUMIpIOBaHHS

877.Postprozessor m— rmoctmporecop

878.Potentiometer n — moTeHmioMeTp

879.Prizision f — TouHICTh

880.Prizisionsmutter f — moyaTkoBa TOUHICTh

881.Prizisionsrobotertechnik f — nmpenusiiina poboToTeXHIKa

882.Pre-process Messen n — npeaBuMiprOBaHHS

883.Preprozessor m — npenpouecop

884 .Priorititensteuerung f — npioputeTHe yIpaBIiHHS

885.Probabilistische Robotik f — iimoBipHicHa poOOTOTEXHIKA

886.Problemorientierte Software f — npo6iemMHO-0OpieHTOBaHE MpOrpamMHe
3a0e3MneyeHHs

887.Produktion f — mpoayxitisi, BUpOOHHIITBO

888.Produktionsfaktor m — ¢axTop BupoOHHIITBA
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889.Produktionslogistik f — BupoOHuya jgorictuka
890.Produktionsplanung und -steuerung (PPS) f — mnanyBaHHs Ta KOHTPOJIb
BUPOOHMIITBA
891.Produktionsprozefl m — BupoOHUUMi TIporiec
892.Produktionstechnik f — rexnika BupoOHUIITBA
893.Produktivitit f — mpoayKTUBHICTb
894.Produktmodell n — momens mpoaykry
895.Produktpriifung f — TectyBaHHS POIYKTY
896.Produktqualitét f — axicTe mpoaykiii
897.Profibus m — mepexa [Ipodidyc
898.Programm n — nporpama
899.Programmablauf m — nporpama nocsigoBHOCTI
900.programmierbar Adj — nporpamoBaHwmii
901.programmieren V — nporpamyBaTH
902.Programmiergenauigkeit f— To4HicTs porpaMyBaHHsI
903.Programmiergerit n — mpucTpiii mporpaMyBaHHS
904.Programmierhandgerét n — nporpamyBaHHs TenedoHa
905.Programmierkonsole f — xorcosb porpamyBaHHS
906.Programmierplatz m — nporpamyBaHHs cTaHIIi1
907.Programmiersprache f — MmoBa nporpamyBaHHs
908.Programmiertechnik f — Texnika nporpamyBaHHsI
909.Programmierung durch Unterricht f — mporpamyBanHs 4epe3 ypoku
910.Programmkarte f — kapta nmporpamu
911.Programmkorrektur f — kopexkiist mporpamu
912.Programmsatz m — mpomno3wuilis mporpamu
913.Programmsimulator m — nporpama-imitarop
914.Programmspeicher m — mam’s1Th mporpam
915.Programmsteuerung f — nporpama yrmpasiiHHS

916.Programmtest m — nporpama BunpoOyBaHb
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917.Programmverschiebung f — rayuka nporpama

918.Programmwort n — ciioBo mporpamu

919.Programmzeiger m — moKa>K4uK mporpamu

920.Proportionalglied n — mponopiiiitauii eneMeHT

921.Protokoll mit dem Ursprung der Standard-Ethernet-Technologie [IEEE 802.3]
— IIPOTOKOJI Ha OCHOBI cTaHaapTHOI TexHosorii Ethernet [IEEE 802.3]

922.Prozeduraufruf m — Bukink npoueaypu

923.Prozess m — mporec

924.Prozessanalytik f — anani3 nporecy

925.Prozessautomatisierung f — aBromaru3ariist mporecy

926.Prozessdaten pl — o6po6satu naHi

927.Prozessdiagnose f — miarHocTrka mporiecy

928.Prozesseinrichtung f — TexHonoriyHa ycraHOBKa, TEXHOJIOTIYHAS MAIIMHA

929.Prozessindustrie f — 06poOHa MPOMHUCIIOBICTh

930.Punktschweillen n — ToukoBe 3BaproBaHHS

931.Punktsteuerung f — konTpOJIbEHA TOYKA

932.putzen V — yuctutu

933.P-V-Diagramm n (Cylinder Pressurediagram) — giarpaMa THCKY IHJIiHAPIB

934.Qualitét f — sxicThb

935.Qualititsaudit n — ayauT sKocCTi

936.Qualititsdatenerfassung (QDE) f — 361p sikicHuX gaHuXx

937.Qualititsmanagement n — ynpaBJiiHHS SKICTIO

938.Qualititsregelkarte f — miarpama yrmpaBiiHHS

939.Qualititsregulierung f — peryntoBaHHs SKOCTI

940.Qualitatssicherung f — 3a0e3neueHHs sIKOCTI

941.Qualititssicherungssystem n — cucteMa 3a0€3MeueHHs TKOCTI

942.Quantisierung f — kBaHTyBaHHS

943.Quellprogramm n — BuxinHa nmporpama

944 Rad m — xoneco
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945.Radar n — panap, paaiojoKaliifHa cuctemMa

946.Radarsensorik f — maTunk pagapa

947.Radencoder m — xox pamapy

948.Radgetriebenen Robotern pl — podoTu, kepoBaHi KojiecaMu

949.Radialkolbenmotor m — pamiansHO-TIOPITHEBHIA TBUTYH

950.Radialkolbenpump m — pamianbHO-IOPIIHEBUI HACOC

951.Radialliifter m — BilIeHTPOBUIT BEHTHIATOP

952.RAM (Random Access Memory) m — O3I1/OII (onepaTrBHA 11aM’SITh)

953.Rasenmiher-Roboter m — po6oT razoHokocapku

954 .Rastermallstab m — maciTab ciTku

955.Rationalisierungsmittel n — parionanizaTopcbke cepeIOBHIIE

956.Raum m — mpocrip

957.Raumtemperaturfithler m — garuuk Temnepatypy npUMilIEHHS

958.Reaktion f — peakiris

959.Realisation f — peanizartis

960.Rechengesetze pl — o6umcoBaIbLHI paBUIa

961.Rechenregeln pl — mpaBuia po3paxyHky

962.Rechner, Computer m — koM totep

963.Rechnerdirektsteuerung f — npsime ynpasmninas 3a gornomororo EOM

964.rechnerunterstiitzter Robotereinsatz m — aBToMaru3oBaHe POOOTOTEXHIUHE
BUKOPHCTAHHS

965.Rechteckzyklensteurung f — npsiMuit Uk yrnpaBaiHHs

966.Recloser m — aBTomMat MOBTOPHOTO BKIIFOUCHHS

967.Red Button n — yepBoHa KHOIIKA

968.Redundanz f — mepenoBHeHich iHbOpMAaIIii, TEpPETOBHEHHS

969.Referenzpunkt m — opienTup

970.Referenzpunktfahren n — kpamnka no4arky BigpaxyHky, pe)epeHTHa TOUKa

971.Referenzpunktgeber m — xomoBuit KOHTpOILIED

972.Regeldifferenz f — pi3uuis ynpapimiHHs



973.Regelgrofle f — perynroBanuii mapameTp

974.Regelkreis m — perymoBalbHUN KOHTYp, CHCTEMa
PETYITIOBaHHS

975.Regelstrecke f — kepoBana cucrema

976.Regelung f — perymoBanus

977.Regelungstechnik f — rexuika perymtoBaHHs

978.Regelventil n — xnaman KOHTPOJIIO

979.Region Frame m — perioHansHa pama

980.Regionalstruktur f — perionaibHa cTpykTypa

981.Regler m — perynsitop
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982.Rehabilitationsmanipulator m — peaGimitamiitauii MaHITyJIATOP

983.Reichweite f — ocBiTiieHHs

984.Reihenkondensator m — kouaeHcarop cepii
985.Reihenresonanz f — cepis pe3oHaHCiB
986.Reihenschaltung f — cepis nanitoris
987.Reihenschlussmotor m — nociToBHE BKITIOUEHHS MOTOPY
988.Reinigungskopf m — ouwuitoBaabHa rojgoBKa
989.Reinigungsroboter m — po6oT-npubupanbHUK
990.Reinraumroboter m — podoT-npuOupaIbHUK KiMHAT
991.Relais n — perne

992.Reluktanzmotor m — peakTHBHHMIA JBUTYH

993.Repetiergenauigkeitbeim Positionierung f — mepemiiienns TOYHOCTI IMiJ Yac

NO3UII0HYBaHHS
994.repowering Gerund. — mepeocHaIeHHs
995.reproduzieren V — BiaTBOPIOBATH
996.Repulsionsmotor m — ABUryH BiIIITOBXYBaHHS
997.Resolver m — npoBiaHU# TPUCTPIi
998.Responder m — BignoBigaui

999.Retardation f — Bizcramicts



1000.
1001.
1002.
1003.
1004.
1005.
1006.
1007.
1008.
10009.
1010.
1011.
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Retardationsstecker m — mrencenbHa 3aTyjibHa apMarypa
Rettungsroboter m — pstyBaibHi poboTH

Revolvergreifer m — peBoibBepHHMii 3axBat

Rezeptor m — penenirop

Richtigkeit f — mpaBuiIbHICTH, KOPEKTHICTB
Richtungsdiskriminator m — HanpssMoK JUCKpHMIiHATOPA
Riemenantriebe f — pemiHHiI mpyUBOAM, CTPIYKOBI HAKOIIHUYYBaUi
Riemenscheibe f — mkiB mist pemenis

Ringfluss m — kijbIieBuii MOTIK

Ringfiihrung f — kinpueBe kepyBaHHs

Ringmotor m — kiybLieBHiA ABUTYH

RMI — (Remote Method Invocation) — mporpamuwmii iHTepdeiic BUKIUKY

BI/IJIAJICHUX METO/IIB Y MOBI Java

1012. RMS (remote manipulatorsystem) — CJIM (cucrema AMCTaHI[IHHOTO
MaHIITyJIFOBaHHS )
1013. Robofaktur f — pobodakrypa

1014.
1015.
1016.
1017.
1018.
10109.
1020.

Robofu3ball n — po6o ¢pyrdon

Robotelsteuerung f — kepyBanHs po6oTamu

Roboter-auf-Radern m — poboTu Ha Koecax

Roboter fiir Feinbearbeitung m — po6otu ju1st TO4HOT MEXaHIYHOT OOPOOKH
Roboter fiir Fligeprozesse m — poOoTu 115t mpueaHAHHS MPOIIECIB

Roboter fiir Giitekontrolle m — poGOT /17151 KOHTPOJIIO SIKOCTI

Roboter fiir Pressbearbeitung m — poOoT 151 mpec-00pooku

1021. Roboter im Kugelkoordinatensystem m — poGot y chepuuniii cucremi
KOODPJIUHAT
1022. Roboter im Wartemodus m — po6oT B pexuMi O4YiKyBaHHS

1023.
1024.
1025.

Roboter in Baukasten bauweise m — po6oT B Moy IbHOMY JTU3aiiHi
Roboter in der Metallugie m — po6oT y meranyprii

Roboter in der Qualitidtskontrolle m — po6oTu B KOHTPOJII SIKOCTI
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1026. Roboter m — poboTt

1027. Roboter mit Drehmomentmotor-Antrieb m — po6oT 3 MOTOPHUM MPHUBOIOM
3 KPyTHUM MOMEHTOM

1028. Roboter mit menschlichen Armabmessungen m — poGoT 3 po3Mipamu
JIIOACBKOI PYKH

1029. Roboter mit numerischer Steuerung m — po0oT 3 YKCIOBHM KOHTPOJIEM

1030. Roboter mit offenem Steuerkreis m — poOOT 3 BIAKPUTOK CXEMOIO
YIpaBIIHHS

1031. Roboter mit Regelkreis m — po6oT 3 KOHTpoJIeM TETJIi

1032. Roboter Programmiersprache f — moBa nporpamyBanHs po6oTa

1033. Roboter, beriihrungsgesteuerter m — poOOTH, KepoBaHI CEHCOPHHUM
yIpaBIIHHIM

1034. Roboter, bodengebundener m — nazemni pobotu

1035. Roboter, elektrisch angetriebener m — enexTpuunuii podoT

1036. Roboter, flichenbewegliche halb m — naniaBurynuuii podbot

1037. Roboter, gelenkfreier m — crinbHuiA podoT

1038. Roboter, halbautonomer m — namiBaBTOHOMHHU# pOOOT

1039. Roboter, hydraulischer m — rigpapmiunuii podoT

1040. Roboter, kartesischer m — nexaptoBuii pooOT

1041. Roboter, kooperierender m — po6oTH, 1110 CITiBIPALIOIOThH

1042. Roboter, medizinische m — meauunuii podoT

1043. Roboter, menschendhnlich aussehender m — poGor, 1O BUrIsSAAE
I'YMaHICTUYHO

1044. Roboter, ortbeweglicher m — po6oTu, 6ibI1 MOOITBHUI

1045. Roboter, ortfester m — po6oT, GiTbII TIOKATBHUI

1046. Roboter, pneumatisch angetriebener m — poGor, 1m0 mpaiioe Ha
ITHEBMATHII

1047. Roboter, prozessintegrierter m — nporec-iHTerpoBaHuii poooT

1048.Roboter, radbeweglicher m — koneco-Mo0iIbHHI pOOOT
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1049.Roboter, sensorgefiihrter m — poGoT, KepOBaHUM TaTUUKOM
1050.Roboteranwendung f — momaTox podoTa

1051.Roboterarm m — pyka po6ota

1052.Roboterassistent m — poboT-acucTeHT

1053.Roboterauto n — po6oTrn30BaHUi aBTOMOO1TH
1054.Roboterbaukasten pl — Ha6ip pobdora

1055.Roboterbein m — po6otru3oBana Hora
1056.Roboterbeladung f — 3aBanTakenHs poOoOTIB
1057.Roboterbestiickzelle f — kiniTunu podorta
1058.Roboterbetriebssystem n — onepariiiina cucrema podoTa
1059.Roboterbewegung f — pyx pobota

1060.Roboterbild n — po6ot 300paskeHHs
1061.Roboterchirchurgie f — xipypriunauii po6oT
1062.Roboterdrohne f — 6e3ninorHuii podot
1063.Robotereinsatzdichte f — minsHicTh pobOTa
1064.Roboterentwicklung f — po3BuTok po6oTiB
1065.Roboter-Flugzeug n — po6oT-miTak

1066.Roboterhaft f — 3axBar po6ora

1067.Roboterhand f — 3axBar

1068.Roboterinformationsystem n — ingopmariilina cuctema podora
1069.roboterisieren V — pobotuszyBaTu

1070.Roboterkalibrierung f — kaniopyBanus podoTis
1071.Roboterkenntnisse f — sHanHs poOoTiB
1072.Roboterkinematik f — kinemaTuka podora
1073.Roboterkonfiguration f — kougiryparis po6oTiB
1074.Roboterkoordinaten pl — koopauHaT poboTa
1075.Roboter-Leasing f — po6oT-mi3uHr
1076.Roboterlokalisierungsystem n — cucrema jokaiizaiii poOoTiB

1077.Roboter-Lotwerkzeug n — nasiibHe 00J1agHaHHS poOOTa



1078.Robotermarkt m — purHok po6oTiB

1079.Robotermetrologie f — meTposiorist poOoTiB
1080.Robotermodul m — po6oTtuzoBanuii MmomyIH
1081.Robotermontage f — poboTr3oBana 30ipka
1082.Robotermontagesystem n — po6oTrn30BaHa cucTeMa 30ipKu
1083.Roboterperipherie f — nepudepitinuiipodot
1084.Roboterpilot m — po6oT-mijot

1085.Roboterprogramm n — nmporpama po6oTiB
1086.Roboterprogrammierung f — mporpamyBanHs poOOTiB
1087.Roboterprojekt n — poGoT mpoekTy
1088.Roboter-Raumfahrzeug n — po60T KOCMIYHOTO KOPaOIIsI
1089.Roboterschraubzelle f — rBunTOBa KITiTHHA pOOOTA
1090.Roboterschweissbrenner m — po6oTr3oBaHi 3BaproBajbHI MATBHUKA
1091.Roboterschweilen n — po6oTr3oBaHe 3BaprOBaHHs
1092.Roboterschweissportal n — po6oTi3oBanuii 3BaproBaJIbHUI TOPTAIT
1093.Roboterschweissstrasse f — po6oTr3oBaHa JiiHist 3BaprOBaHHS
1094.Robotersehen n — poGot 6aueHHs, pOOOT-HAIIIIAY
1095.Robotersicherheit f — po6ot 6e3neku

1096.Robotersimulation f — cumynsituBHUi poboT
1097.Robotersoftware f — pobot nporpamuoro 3ade3neycHHs
1098.Raobotersprache f — moBa podoTa

1099.Roboterstaubsauger m — po6oT-muaococ
1100.Roboter-Steuertafel f — manens ynpasainas podoTom
1101.Robotersteuerung f — 3acrocyBannst poOOTIB
1102.Robotersteuerungsystem n — cucrema yrnpasiiHHS poOOTaMK
1103.Roboterstruktur f — ctpykrypa po6oTiB

1104.Robotersystem n — cucrema po6oTiB
1105.Robotertaktilsystem n — cucrema TeXHIYHOTO JOTHKY poOOTa

1106.Robotertechnik, Robotik, f — podoTorexnika, podoTHKa
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1107.Robotertechnologie f— Texmomorii poOOTOTEXHIKH

1108.Roboter-Television f — Tenesisiitauii podoT

1109.Robotertraining n — tperyBanHs poOOTIB

1110.Robotertrajektorie f — Tpaexropis podora

1111.Roboterunterstiitzung f — miarpumka poOOTiB

1112.Robotervereinigungen pl — 06’eqHanHs poOOTIB

1113.Roboterwaffe f — podoT 30poi

1114.Roboterzelle f — knituna podoTa

1115.Roboterzubehdr m — akcecyapu 1151 po6OTIB

1116.Robotic workcell n — po6oTorexniuHa KiTiTHHA pOOOTa

1117.Robotik f — po6oToTexHika

1118.Robotiker m — po6oToTexHik

1119.Robotisierte Torkretierung f — po6oTnzoBane TOpKpETYBaHHS

1120.Robotisierter Fertigungs-komplex m — poboToTexHiuHe
BUPOOHUIITBA

1121.Robotisierung f — podoTu3ariis

1122.RobotLan n — Robot Language — moBa po6ota

1123.Robotologie f — pobotosoris

1124.robotpflichtig sein — Oytu cy0’exTom podoTa

1125.Robotronik f — po6otponika

1126.Robotruck m — tuck po6ora

1127.Robotsteuersprache f —moBa kepyBaHHs poOOTOM

1128.Robson-Gletscher m — nbomoBux Pobcona

1129.robust adj — vaiitamii

1130.Robustheit f — criiikuit 10 mepemKox

1131.Rohre f — tpyou

1132.Rohrleitung f — Tpy6omnpoBiz

1133.Rohrschlangenkondensator m — 3mieBHKOBHiT KOHIEHCATOP

1134.Rollbahn f — 3niTHO-TIOCAaIKOBA CMYyTa
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1135.Rotationspalettenspeicher m — poropue 30epiradHHs miII0HIB

1136.Rotatorische Achsen pl — potopsi Bici

1137.rotieren V — oGepratu

1138.Rotorautomat m — poropuuii aBToMaT

1139.RPL — Robot Programming Language — MIIP (MoBa nporpaMyBaHHS
pOOOTIB)

1140.Riickkopplung f — 3BopoTHMI1 3B’ S130K

1141.Riickmeldung f — miarBepxeHHs

1142 Riickschlagventil n — 3BopoTHUM KIanaH

1143.Riickschlagventil mit Innengewinde n — mepeBipka 3 BHYTPIIITHLOIO Pi3600T0

1144 Rickwartskinematik f — 3BopoTHs KiHEMaTHKa

1145 Riickwartsschnitt m — pe3ekiris

1146.Riickzug m — BUCHOBOK

1147 .rundtakttisch m — moBopoTHwuii crin

1148.Riisselarm m — x060T pyku

1149.Sackspeicher m — minrok 36epiranHs nam’sti

1150.Safe-live-Verhalten n — moBexninka caMo30epeKeHHS

1151.Saltoschiene f — canbTo petiku

1152.Sample and hold — 3pa3ku Ta yrpumanHs

1153.Sanftanlauf m — m’sixwuii ctapt

1154.Saugergreifer m — 3axBaTHe BCMOKTYBaHHS

1155.Scara-Roboter m — ckapa po6ot

1156.Schaftfrdser m — kinueBa ¢gpesa

1157.Schallschutz m — 3Bykoi3omsiist

1158.Schaltanlage f — cucrema komyTartii

1159.Schalter m — pumukau

1160.Schaltgerit n — po3moaipuHii MPUCTPiit

1161.Schaltschrank m — po3noninpunii kabineT

1162.Schalttafel f — posnoainbua manenn
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1163.Schaltzeichen pl — koHTakTHa MOCIITOBHICTD,
1164.Schiebedachintegration f — nanamadTHa iHTErpaLis
1165.Schlepper m — mutenep

1166.Schleppkabel n — nurenep xadenn
1167.Schleppteller-Eckumlenkung f — omip miacTuHM KyTOBOTO MPUBOIY
1168.Schlittenfiihrung f — kepiBHUIITBO MepeBe3eHHS
1169.Schlupfsensor m — gaTunk KOB3aHHS
1170.Schmiedemanipulator m — maHimynsTOp KyBaHHS
1171.Schmiederoboter m — kyBayibHI POOOTH
1172.Schmiedewalzen-Manipulator m — kyBaHHS KpeHy MaHIITyJIITOpa
1173.Schmierdlriicklauf m — noBepuenHs macia
1174.Schneckengetriebe f — 3mienoaioHuii peaykTop
1175.schneiden (schnitt, geschnitten) v — pizatu
1176.Schneidkopf m — pizanpHa rojoBka

1177.Schnittkraft f — pizaneHa cuna

1178.Schnittkraftsensor m — natuuk cumm

1179.Schnittstelle f — inTepdeiic

1180.Schnittstelle, automatische f — aBTomaTuunuit inTepdetic
1181.Schnittstelle, Interface f — inTepdeiic

1182.Schnittstelle, mechanische f — mexaniunuii inTepdetic
1183.Schnittstelle, prozedurale f — mpoueaypuuii inTepdeiic
1184.Schnittstellenadapter m — intepdeticHuii agantep
1185.Schopfradbunker m — koneco 6yHkepa
1186.Schopfsegmentbunker m — Hacoc cermenTta OyHkepa
1187.Schraube, robotergerechte f — po6otoBuit rBUHT
1188.Schraubengetriebe f — rBunTOBHMIT 3yOUuacToi nmepenayi
1189.Schraubengewinde n — reunTOBa pi3bba
1190.Schraubenkopf m — rBuHT TONOBKH

1191.Schraubenzufiihrgerit n — mHEKOBE KPITJICHHS



1192.Schreitmaschine f — podot pyxy

1193.Schritt m — xpok

1194.Schrittfehler m — kpox momwukn

1195.Schrittkontrolle f — cTtynenese ynpaBainHs
1196.Schrittmotor m — kpokoBuii TBUTYH
1197.Schrittmotoransteuerung f — kpokoBuii KepyBaHHS JIBUT'YHOM
1198.Schrittschaltwerk m — mexani3m nepeMuKkaHHs KpOKiB
1199.Schrittzyklogramm n — xpokoBa nuk;Iorpama
1200.Schubgelenk m — 3miHHui#t cyrio6

1201.Schubleichter m — nmixtep st OykcupyBaHHS IITOBXAHHIM
1202.Schulter f — mieue

1203.Schutzweste f — 3axucHwmii KHUICT

1204.Schutzzone f — 30Ha 3axucry

1205.Schweiss Adj — 3BaproBaibHHUI (€JIEMEHT)
1206.Schweillen n — 3BaproBaHHs

1207.schweillen V — 3BaproBaTu, poOUTH CBAPKY
1208.Schweissnahtverfolgung f — BiacTexxeHHs 3BapHOTO I11Ba
1209.Schweillroboter m — poGoTH 151 3BaprOBaHHS
1210.Schweillsensor m — gaTyuk 3BaprOBaHHS
1211.Schweillzange f — 3BaproBasibHUIA MICTONET
1212.Schwellenmethode f — moporoswuit meTox
1213.Schwenkachse f — Bick moBOpoTY
1214.Schwenkarmroboter m — moBopoTHwmii po6oT
1215.Schwenken n — po3kauyBaHHs, KauaHHS, TOBOPOT
1216.Schwerkraftausgleich m — kopexkitist cuu TSOKIHHS
1217.Schwerkraftforderrinne f — TSDKKICTH KOHBEEPHOTO 3K07100a
1218.Schwerkraftspeicher m — TspkKicTh mam’siTi
1219.Schwerlastroboter m — naamoTyxHu#H podbOT

1220.Schwerpunkt m — nienTp Baru
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1221.schwimmende Lagerung f — rraBaroua ycraHOBKa
1222.Schwingung f — BiOpaliis, KOJTHBaHHS

1223.SechsfiiBler m — mecTunoTHA

1224.Sehsystem n — 3opoBa crcTema

1225.Seitenmanipulator m — 1BOCTOpOHHI¥M MaHIITYJIATOP
1226.Selbstbearbeitung f — camoo6podka
1227.Selbstorganisation f — camoopranizarris
1228.Selbstreparatur f — camoBinHOBICHHS
1229.Selbstreproduktion f — camoBinTBOpeHHS

1230.Selsyn n — cenpcun

1231.Sensitivititanalyse f — anani3z 9yTauBOCTI

1232.Sensor Linearverschiebung f — maTumk niHIHHOTO 3MIIIICHHS
1233.Sensor m — matyuk

1234.Sensor, intelligenter m — po3ymHuuii qaTauK
1235.Sensordatenverarbeitung f — 00poOka 1aHuX AaTYKMKIB
1236.Sensordatenvorverarbeitung f — monepeaHst 00poOka JaHUX AaTYHKA
1237.Sensordatenvorverarbeitung f — nonepeHst 00poOKa JaHUX AaTYMKa
1238.Sensorelement N — ayTIUBHI €IEMEHT

1239.Sensorfiihrung f — ynpasmiaas gaTanka
1240.Sensorfullboden m — naTyuk migjIoru

1241 .sensorgefiihrter Roboter m — poGoT, KepoBaHUI JATYHMKOM
1242.Sensorik f — cercopuka (Hayka mpo JaTYHKH)
1243.Sensorprogramm n — nporpaMa JaT4uKa
1244.Sensorschaltwerk n — natyuk-nepeMukay
1245.Sensorsteuerung f — naTark KOHTPOITIO
1246.Sensortechnologien pl — cercopni TexHoIOTIT

1247 .Serienabtastung f — BuGipka cepii

1248.Server m — cepBep
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1249.Service f — cepsic, TexHIuHEe 00CITyroByBaHHs, cepa MisTIbHOCTI, TOCTYTH
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1250.Serviceroboter m — cepBicHuii poOOT
1251.Service-Software f — cepBicHe nporpamue 3a0e3neUeHHs
1252.Servicezone f — 30Ha 00cITyroByBaHHS

1253.Servo m — cepBonpHUBI

1254.Servoantrieb m — motyxHicTh

1255.Servohydraulik f — cepBorinpasiika
1256.Servomotor m — cepBOABUTYH
1257.Servo-Regelung f — cepBoympaBmiHHS
1258.Servoschaltung f — cepBosnanirtor
1259.Servoschloss n — cepBo3amok
1260.Servo-Schrittmotor m — cepBep KpOKOBOT'O JABUTYHA
1261.Servo-System n — cepBo-cuctema

1262.Servoventil n — cepBoxiianan

1263.Servo-Zylinder m — cepBormtiHAp

1264.Sicherheit f — 6e3neka

1265.Sicherheitsabstand m — Ge3neyHa BifcTaHb
1266.Sicherheitsanalyse f — anaini3 6e3mnexu
1267.Sicherheitsebene f — piBens 6e3nexu
1268.Sicherheitsflansch m — ¢anens 6e3nexu
1269.Sicherheitsmafinahmen pl — 3axoau 6e3nexu
1270.Sicherheitsmodus m — pexxum Oe3neku
1271.Sicherheitsphilosophie f — dimocodis Oe3mexn
1272.Sicherheitsrelais n — pene 6e3nexn
1273.Sicherheitsschalter m — Bumukau Ge3nexu
1274.Sicherheitssensor m — narunk 6e3nexu
1275.Sicherheitssteuerung f — xonTpob OC3MEKH
1276.Sicherheitsventil n — 3ano0i>xHwmit Kamax
1277.Sicherungsring m — cronopHe KijibIie, 3aXUCHE KIJIbIIE

1278.Signal n — curuan
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1279.Signalaufbereitung f — nepeTBopeHHs curHazy

1280.Signalverkehr m — curuan tpadiky

1281.Simulacrum n — BUAAMICTb, MYJISDK, IMITaIlisT, MOJICIb

1282.Simulation f — moaemroBanHs

1283.Simulationsgrafik f — rpadika monemtoBanus

1284.simulieren V — cumymoBaTu

1285.Simultansteuerung f — ogHOuYacHe KepyBaHHs

1286.Singularitét f — ynikanbpHICTH

1287.Sinnbilder pl — cumBosu

1288.Sklave m — BepoBaHwmii mpHUCTpiid

1289.Sklavenarm m — kepoBaHa pyka (KpaH)

1290.Slot m — po3’em, THI3IO

1291.smart Adj — po3ymHuii, cMapT

1292.smart Data m — cMapTXxapakTepUCTUKH, TApaMETPU

1293.SMART f — simulation of machining and robot tasks — monemtoBaHHs
00poOKH Ta 3aBaHb POOOTIB

1294 .smart Factory f — cmaptdabdpuka

1295.smart Platforms pl — po3ymsi miardopmu

1296.soft adj — M’ sikmid, IACTUYHMM, JIABHUM, TUXHH, CIA0KUIM, HE3aXUIICHUI

1297.soft Robotik f — m’sika poboToTexHIKa

1298.soft Sensor / Virtual Sensor m — m’sikuii JaT4uK / Bi3yaabHUI JaTUHK

1299.soft Start Chokes pl — mpucTpoi M’siK0oT0 3amycKy

1300.soft starting n — m’sikuii 3ammyck

1301.Softbumper m — m’sikuit Gammep

1302.Softgreifer m — maaBue 34yerieHHs

1303.Softstarter m — rmuraBHui MycK

1304.Sollwert m — 3aaHe 3HaYCHHS

1305.Sollwertfilter m — pinpTp 3amanoro 3HaYeHHS

1306.Sollwertgeber m — reneparop 3a1aHoro 3HaveHHs
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1307.Sollwertspeicher m — 3agana mam’sth

1308.Sondermaschinen pl — crerianbpHi MaIuHU

1309.Sondierungsbetrieb m — po3BigyBanbHi poboTH

1310.sortieren V — copryBatu

1311.soziale Robotik f — comianpHa poboTOTEXHIKA

1312.Sozialroboter m — comianbHO-aganTOBaHU POOOT

1313.spanende Formung f — 00poOka pizaHHsIM

1314.Spannelement n — 3atucHuii eeMeHT

1315.spannen der Werkstiicke pl — 3aTrckanHs 3aroTiBok

1316.Spannlager m — cepudHuUit miIIAITHAK

1317.Spannmaschine f — 3arncHa mammHa

1318.Speicher m — nmam’sITh

1319.Speicherdichte f — minbHicT 30€piranus

1320.Speicherflidche f — 30na 30epiranns

1321.Speichergrole f — obcsir mam’siti

1322.speichern V — ekOHOMHTH, HAKOITUYYBATH

1323.Speicheroszilloskop m — ocrimorpad 3amnam’siToByBaHHS

1324.Speicherprogrammierbare-Steuerung (SPS) f — mporpamMoBanuii JOrigHMIA
KOHTPOJIEp

1325.Speicherzuweisung f — po3mnozin mam’sTi

1326.Spezialgelenk n — criemiaiabHe 3’ € THAHHS

1327.Spezialmaschine f — coerianpaa MarmHa

1328.Spiegelbildprogrammierung f — BinoOpaxeHHs porpamMyBaHHS

1329.spiegeln V — BigoOpaxaTu

1330.Spiegelroboter m — n3epkanbHui pO6OT

1331.spine Robot m — cniuuaHUMI podoT

1332.Spiralfedern pl — cripanbhi npyKkuHH!

1333.Splinefunktion f — crorindynkis

1334.Sprache f — moBa
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1335.Spracherkennung f — po3mizHaBaHHS MOBH

1336.Sprachschnittstelle f — moBa inTepdeiicy

1337.Spreizmagnet n — po3muproBayd

1338.Sprungantwort n — nepexijaHa BiMOBIb

1339.Sprungfunktion f — cryninvacra QyHkIis

1340.Stabilisierungsbahnlédnge f — crabinizaiiisi JOBKUHU HUISXY

1341.Stand-alone-Roboter m — aBToHOMHI poOOTH

1342.Standardisierung  von  Roboterkomponenten f —  crammaptuzaiis
KOMITOHEHTIB poOoTa

1343.Stinderroboter m — poGoT, SIKUii CTOITH

1344.Standsdulenroboter m — poOOT Ha CTOBITax

1345.Stanfordarm m — crendopaceka pyka podora

1346.Stangenlader m — Gap HaBaHTa)KEHHS

1347.Stapelmagazin n — sxkypHai 1mrabe/toBaHHs

1348.Stapler m — BusiouHi HaBaHTaXKyBayi

1349.stationdre Roboter m — crarionapHai podoTH

1350.stationdrer Handhaberoboter m — crarfionapauii KuIieHbKOBHUIT poOOT

1351.Steckverbinder m — mrrencenbHui po3’em

1352.Steigerung f — 301abIICHHS

1353.Stellantrieb m — cepsomexanizm

1354.Stellgerét n — mpuBig

1355.StellgroBe f — kepiBHa 3MiHHA

1356.Stellmotor m — cepsomoTop

1357.Stellungsparameter m — no3uniiiHi mapameTpu

1358.Stereoskopie f — crepeockomis

1359.Steuer f — ynpamniHHS, KEpiIBHUK

1360.Steuerbarkeit f —kepoBaHicTh

1361.Steuerbus m — KOHTpOIIB

1362.Steuerdaten pl — nani ynpaBaiHHs
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1363.Steuereinheit f — 6110k KkepyBaHHs

1364.Steuergerdt n — KOHTPOJILHUN MIPUCTPIid

1365.Steuermanipulator m — KOHTPOJILHUI MaHITYJISITOP

1366.steuern V — peryintoBatu, KEpyBaTH, BiIperyatoBaTu

1367.Steuernetz n — ympaBiaiHHS MEPEXKEIO

1368.Steuerprogramm n — yrpaBJiiHHS IPOTPAMOIO

1369.Steuerung f — kepyBaHHs, pery/IrOBaHHs

1370.Steuerung von Teleoperatoren f — koHTpOJIB TENEOTIEPATOPIB

1371.Steuerung, freiprogrammierbare f — BiibHO MporpaMoBaHUi KOHTPOJIb

1372.Steuerung, verbindungsprogrammierte f — 3amporpamoBaHHII KOHTPOJIb
3’ € THAHHS

1373.Steuerungshierarchie f — iepapxist ynpaBmiHHs

1374.Steuerungsoftware f — ynpaBniaHs nporpaMHIM 3a0€3MEeYeHHSIM

1375.Steuerungstechnik f — rexHosoris yripaBmiHHS

1376.Stewart-Plattform f — mratdopma Ctroapt

1377.Stillstandsverhalten n — mocriiina moBeziHKa

1378.Stirnradgetriebe f — muninapuyHi 3yd4acTi Koeca

1379.Stopper m — mrromop, mpodxa

1380.Storbereich m — ginsiHKa, 30Ha BTpy4YaHHS

1381.StorgroBe f— mopymeHHs

1382.Stérungsspeicher m — HeclipaBHICTh TaM’ATi

1383.StoBddmpfer m — amopTuzarop

1384.Strahlschrank m — cranpuuii mkad

1385.Streckensteuerung f — ynpasiiHHS TOCHIaHHAMEA

1386.Subsumption f — kareropusarrist

1387.Suchlauf m — momryk

1388.Suchmuster m — 3pa3oxk mnouryky

1389.Suchstrategie f — crparerist momryky

1390.Sugery Assistant Roboter m — podoT-acucTeHT Xipyprii
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1391.Supervisorsteuerung f — koHTpoJIL CyTIEpBI30pa

1392.Supervisory Control m — HarisiioBUii KOHTPOJIb

1393.Surveyor m — 1oCiiTHUK

1394.Switch m — kiroy, po3’eqnyBay, pyOHIbHUK, 3aMHUKaY

1395.Synchrodrive m — cuaxpoHHUit IpUBia

1396.Synchron Adj — cuaxponHuuii

1397.Synchronantrieb m — cuHXpOHHUI PUBI

1398.Synchronfahrgenauigkeit f — cuHxpoHHa TOYHICTH BOXIHHS

1399.Synchronfahrneuigkeit f — curxpoHHE OBITOMJICHHSI ITPO BOIIHHS

1400.Synchronmanipulator m — cHHXpOHHHIT MaHIITYJIATOP

1401.Synchronmaschinen pl — cuaxpoHHi MamHA

1402.Synchronmotoren pl — CHHXpOHHI IBUT'YHH

1403.Synchron-PTP Steuerung (Punkt zu Punkt) f— cunxponne ynpaBmiHHS (Big
TOYKHU JIO TOYKH)

1404.Synergie f, Synergismus m — cuHeprisi, CHHEpPTi3M

1405.Synthese f — cunTe3

1406.System n — cucrema

1407 .systematisieren V — cucremarusyBaru

1408.Systempalette f — mamitpa cuctemu

1409.Systemsoftware f — cuctema mporpaMHOro 3a0e3neucHHs

1410.Szene f — cuena

1411.Tachogenerator m — raxoreHeparop

1412 taktil Adj — TakTrIBHMIA

1413.taktilegleitende Sensoren pl — TakTHIBHI IPOBIHI TATYNKH

1414 taktiler Sensor m — TaxTUIILHUN TATYUK

1415 taktiletastende Sensoren pl — naT4Mky TAKTHILHOTO 30HIyBaHHS

1416.Tangentialbeschleunigung f — TanrexmianbHe MPUCKOPEHHS

1417.Taskgestaltung f — quzaiin 3aBgaHb

1418.Tastsensor m — naT4MK TOPKAHHS
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1419.Tastsinn m — TakTHUJIbHE BIIIYTTS
1420.Tauchbootmanipulator m — 3aBanTa)kyBajbHHI MaHIITYJIITOP
1421.Teach-by-doing Methode f — HaBuaIBbHO-TIFOUHIA METOT
1422.Teach-by-leading Methode f — HaB4aIbHO-TIPOBIAHUI METOT
1423.Teach-by-showing Methode f — HaB9abHO-IEMOHCTPATHBHHUIA METOT
1424.Teach-In Programmierung f — HaBuajbHe mporpamMmyBaHHs
1425.Teach-in Tablet n — HaBYaIbHUI TUTAHIIIET

1426.Teach-in Verfahren n — HaBuanbpHa mponeaypa
1427.Teachmodus m — pexxuM HaBYaHHS

1428.Technik f — Texnika

1429.Techniker m — texnik

1430.technisch Adj — Texuiunmit

1431.technische Dokumentation pl — TexHiYHa TOKyMEHTAIIisI
1432.technische Einheit f — Texniunuii miapo3mia

1433.technische Informationen pl — Texuiuna iHpopMaris

1434 .technische Kommunikation f — rexniyna koMMyHiKaItis
1435.technische Regelwerke pl — rexHiuHMii periaMeHT
1436.Technologiegebiet n — cdepa TexHoMOTII

1437 .technologisch Adj — TexHooriuHMH

1438.technologischer Industrieroboter m — TexHosOTiYHNN TPOMUCIOBHI pOOOT
1439.Teil n — gerains, yacTuHa

1440.Telecherie f — nucTanmiiHO KepyOUHil pOOOT-MaHIMyJIATOP
1441.Telekommunikation f — Tenexomynikaris

1442 . Telekommunikationstechnik f — TenexomyHikariitna TexHika
1443.Telematik f — Tenemarnka

1444 Telemetrie f — Tenemerpis

1445.Telerobotik f — TenepoboTrka

1446.Temperatursensor m — 1aT4vK TeMIepaTyp

1447 . Temperatur-Sicherheitsschalter m — Bumukau remnepaTtypu 6e3nexu
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1448.Testprogramm n — TecToBa mporpama

1449.Thermodynamik m — tepmoauHamika

1450.Thyristor m — tupuctop

1451.Toleranzausgleichsystem n — cucrema KOMIICHCAIIT JOMYCKiB
1452.Tool-Center-Point n — meHTp KOOpIUHATH IHTPYMEHTA
1453.Totzeitglied n — 6110k, 1aHKa 3aTPUMKHU

1454 Tragfahigkeit f — BanTax<omiAiOMHICTD
1455.Tragheitsnavigation f — iHepiliaabHa HaBiraIis
1456.Traglast f — HaBaHTa)KEHHSI

1457 .Tragzahl f — BaHTa)KOII AHOMHICTB

1458.Traktionsmotor m — TroBuii IBUTYH

1459.Trangulation f — Tpaurysmsiis

1460.Transferautomat m — rpancdopmaTtop

1461.Transformation f — tpanchopmarris

1462.Transformator m — rpancdopmarop

1463.Transistor m — TpaH3ucTOp

1464.Transistorziindung f — TpaH3uCTOpHE 3aNaTIOBAHHS
1465.Translation f — Tpancsiiis

1466.Translationsache f — mepexiani peui

1467.Translatorische Achsen pl — mepexiaHi Bici
1468.Transponder m — TpaHcoHAep

1469.Transportband n — cTpiukoBHit KOHBEEP, TPAHCIIOPTEPHA CTPiUKa
1470.Transportroboter m — rpanciopTHHi POOOT

1471. Transportsystem n — TpaHcnopTHa cucTeMa

1472 . Transputer m — Tpanci oTep

1473.Tray n — n0TOK, Tpei

1474.Trial anderror Methode f — meTox BunpoOyBaHb Ta MOMHIIOK
1475.Triangulationssensor m — TpuaHryJIAMIHHANA JaTIUK
1476.Turbine f — typ0Gina



1477.Turbogenerator m — ryp6oreneparop

1478.1iiberkritische Kraftwerke pl — cykputuusi exekTpocTaHiii
1479.1bertragen V— nepeHocuTH

1480.iiberweisen V— nepenaBatu

1481.Ultraschallsensor m — yneTpa3BykoBuUii 1aT4nK
1482.Umformwerkzeug n — ¢opmyBaHHS IHCTPYMEHTAIBHUX 3aC00IB
1483.Umgebung f — cepenoBuiiie

1484.Umgekehrt dynamische Aufgabe f — 3BopoTHe nuHaMiuHe 3aBIaHHS
1485.Umgekehrt kinematische Aufgabe f — 3BopoTHe KiHeMaTH4YHE 3aBIaHHS
1486.Umkonfigurieren n — pexondiryparrii

1487.Umlaufradergetriebe f — mmaneTapra kopobka nepemad
1488.Umlenkbogen m — apyra TpaekTopis pyXy, peBepCUBHHI KpHUBa
1489.Umlenkposition f — BigxuIaTHCh Bia MO3HIIIT

1490.umprientieren V — npueHyBaTHCh

1491.Umrichter m — inBepTop

1492.Umrichterstation f — inBepTopHa craHiis

1493.Umschlag m — 3aBopor, nepekuaka

1494 .Umsetzmodul m — Mmoaysb mepeTBOpeHHs

1495.Umspannwerk n — migcraHiis

1496.Umweltkoordinaten pl — exosoriuni KOOpAUHATH

1497.Umweltmodell n — Moens HaBKOJUIIIHBOTO CEPEIOBHINA
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1498.Umweltsensorsystem n — cuctema JaTYMKIB HABKOJIMIIHBEOTO CEPEIOBHUIIA

1499.Unfallschutzgitter-Einweg-Lichtschranke f — 0esneka pemiTkn depes

IPOMEHI JIaTYMKa
1500.Unfreiheit f — 3anexHicTh
1501.universal Adj — yniBepcanbHui
1502.Universalgreifer m — yHiBepcaibHU#1 3aXBaTHHIA TPUCTPIl
1503.Universalroboter m — yniBepcanbuuii po6oT

1504.Unordnungsgrad m — cTymiHb po3iaay
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1505.Unterarm m — nepearuiiygys

1506.Unterdruckgreifer m — BakyymHe 3aXOIICHHS
1507.Unterlegscheibe f — mpanbna mammna
1508.Unterprogramm n — mianporpama
1509.Unterrichts-Software f — naBuanbHi mporpamu
1510.Unterstation f — migcranuis

1511.Unterstiitzung f — migTpumka

1512.Unterwasserroboter m — migBogHuit podOT
1513.Upstream m — mBUAKICTh BUXIJTHOTO Tpadika

1514.User m — kopuctyBay

1515.Utah/MIT-Hand f — pyka

1516.Vakuumschaltkammer m — nepepuBHHK KaMepH BaKyyMy
1517.Venturisauger m — nuiaococ BEHTYPIB

1518.verbinden V — 00’ennyBatu

1519.Verbindung-link m — 00’ eaHanHs, THK, IOCUIAHHS
1520.Verbindungselement n — 3’etHyBaJIbHUI €IEMEHT
1521.Verbrennungsmotor m — 1BUryH BHYTPILTHBOTO 3rOPSHHS
1522.Verbrennungsprozesse f — nporecu criaaroBaHHs
1523.Verdampfereinheit f — anapar ns BumapoByBaHHSI

1524 Verdichter m — kommpecop

1525.Verdichterfunktionstest m — ¢yHkIioHaIbHA TIEpEBipKa KOMIIpEcopa
1526.vereinen V — 00’ eqHyBaTH

1527.Vereinigen n — 00’ etHaHHS, COIO3

1528.Vereinzeln n — ciHrynsitop, BiACiKaHHS

1529.Vereinzler m — cemaparop

1530.Verfahreinheit f — myHkT moi3aku
1531.VerfahrensflieBbild n — 610k-cxema mporecy
1532.Verfahrgeschwindigkeit f — mBunkicts pyxy
1533.Verfahrweg m — tpaBepc pyxy



1534.Verfahrzeit f — gac pyxy

1535.Verformungskorper m — aedhopmoBane Tij1o
1536.Verfiigbarkeit f — noctymnHicTh

1537.verfligen V — BUKOHYBaTH, BCTABJIATH
1538.Vergleicher m — kommapaTop

1539.vergiiten V — minatutu
1540.Verkettungseinrichtung f — 3B’s13yBaHHs IPUCTPOIO
1541.Verkettungsroboter m — koHkaTeHaris podoTa
1542 Verlustleistung f — BrpaTa moty>xHOCTI
1543.verpacken V — ymakoByBaTH

1544 .Verpackung f — ynakoBka
1545.Verpackungsroboter/Packroboter m — po6ot nakyBaisHUK
1546.Verpackungstechnik f — makyBaibHi TeXHOJIOT11
1547 Verriegelung f — 3amukatu

1548.Verschleifen n — nedextHa nutioBka, CTUpaHHs
1549.Versiegeln / Dosieren n — ymiineHeHHS / JO3yBaHHS
1550.Versorgungssicherheit f — 6e3neka mocraBok
1551.Verzugszeit f — yac 3ani3HIOBaHHS
1552.Vielpunktsteuerung f — mynbeTuTacK ynpaBimiHHS
1553.Vier-Augen-Prinzip N — npuHIUI YOTUPU OKa
1554.Vierquadrantendiode f — giox woTupu kBagpaHTa
1555.Vierwegepalette f — migmon mkoicTrka
1556.virtuell Adj — BipryanbHuii

1557.virtuelle Realitét f — BipTyasibHa peanbHICTh
1558.visuell Adj — BizyanbHwmii

1559.visuellen Sensoren pl — onTu4Hi gaTYUKK
1560.visuelles Erkennungssysteme des Roboters pl — BizyanbHi

po3mi3HaBaHHs poboTa
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1561.visuellgemeinerte Koordination des Manipulators f — Bizyami3oBaHa
KOOPAMHAIlIS MaHIyJISITOpa

1562.Vorschub m — xopma

1563.Vorspannung f — monepeaHe 3aBaHTaKEHHS

1564.Vorwirtskinematik f — npsima kinemaTuka

1565.Wabenspeicher m — crinpuuku i 30epirans

1566.Wachroboter m — Baxkkuii poO0T-0XOpOHEIb

1567.Wafer-Greifer m — BadenpHMiA 3aTHCK

1568.Wahrnehmung f — cipuitasaTTs

1569.Wahrnehmungsmotorik f — mepuentuBHuMit 1BUTYH

1570.Walze — f Ba1, ponuk, DAIIHAP, KATOK

1571.Walzenordnungseinrichtung f — npokatHuii 3aci0 paHXupyBaHHS

1572.Walzenvorschubeinrichtung f — sxuBunsHu# posn

1573.Walzfiihrung f — Hanpansrounii posmk

1574.Wilzlager m — pyxoMuii TiIIAITHAK

1575.Walzschraubtrieb m — ponmukoBuii rBuHTOBMIT IpHBiA

1576.Wandler m — Bu3Ha4YHMK, JaTYHK, IEPETBOPIOBAY

1577.Wiarmeabstrahlung f — heatemissionTenoBa paaialis: TeIIOBE
BUIPOMIHIOBAHHS

1578.Warmekapazitit f — TenioeMHiCTh

1579.Wiérmekraftmaschine f — TerioBuii 1BuryH

1580.Wirmepumpe f — TeruioBuii Hacoc

1581.Wirmeiibertragung f — Tenionepenaya

1582.Wave-Generator m — reHepatop XBUJIb

1583.WC (World coordinates / Welt-koordinaten) pl — CK (cBiToBi KoopauHaTH)

1584.Weblnspection System n — Be0-iHCHeKIIiliHA cHCTEMa

1585.Wechselgreifer m — 3minHi nasypi

1586.wechseln V — 3minroBaTH

1587.Wechselrichter m — 3minuii yctanaroBay


https://www.energie-lexikon.info/waermekraftmaschine.html

1588.Wechselstromumrichter m — koHBepTOp 3MIHHOT'O CTPYMY
1589.Wegeventile pl — xom0Bi k1amanu

1590.Wegfindung f — nepmonpoxomkeHHs
1591.Wegmesssysteme pl — BuMiproBaJIbHI CHCTEMH

1592 . Wegmessung f — BoIOTOHHAXHICTh
1593.Wegmessverfahren n — crioci6 BUMiprOBaHHS HPOLCIYypU
1594 .Weg-Schritt-Diagramm n — cxeMa «IUISIX-KPOK», PyXy
1595.Wegwerfmanipulator m — omHopa3oBuii MaHIITYJISITOP
1596.Weitergeben n — moij, TpaHCHIOPTYBaHHS
1597.Wellenschlitten m — migmunank kapeTku
1598.Wellgetriebe f — xBuis nepenau
1599.Weltkoordinatensystem n — cBiToBa cucTemMa KOOpIUHAT
1600.Weltmodell n — cBiToBa MoENH

1601.Weltraumroboter m — kocmiuuuit po6OT

1602.wenden V — obepraTu

1603.Wendeplatz m — moBopoTHicTh

1604.Wendepositionierer m — mo3uiioHyBaHHs TOBOPOTIB
1605.Werk n — po6ota, mparis, MexaHi3M, IPOMHUCIIOBUI 00’ €KT
1606.Werkstiick n — 3arotoBka

1607.Werkstiickanalyse f — anani3 3arotismi
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1608.Werkstiickaufnahme f — mocaakoBe Miciie s BCTaHOBJICHHS 3aroTiBil,

BHUpOOY; YCTaHOBKA 3aroTiBIIi

1609.Werkstiickoberflache f — moBepxHst 00poOtoBaHOiI geTamni

1610.Werkstiickspanner m — mpucToCyBaHHs JiJIsl 3aKpIMJIEHHS 3arOTiBEJb

1611.Werkstiicktrdger m — onopa aerainmi

1612.Werkzeug n — iHCTpyMEHT

1613.Werkzeugaufnahme f — yrpumyBau inCTpyMeHTY
1614.Werkzeugaufruf m — Bukimik, 3BepHEHHS 10 IHCTPYMEHTY
1615.Werkzeugbefestigung f — kpiruteHHs IHCTpyMEHTY
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1616.Werkzeugkegel m — xonyc iHCTpyMEHTY
1617.Werkzeugkoordinaten pl — koopauHaTH IHCTPYMEHTIB
1618.Werkzeugkoordinatensystem n — ciucrema KOOpIMHATIB IHCTPYMEHTIB
1619.Werkzeugkorrektur f — kopekiiist iIHCTpyMEHTY
1620.Werkzeugmanipulator m — iHCTpyMeHT )11 poOOTH
1621.Werkzeugmaschine f — Bepcrar

1622.Werkzeugrahmen m — pamka iHCTpyMEHTY
1623.Werkzeugroboter m — incTpyMeHTOBHI POOOT

1624 .Werkzeugschlitten m — cajgoBuii IHCTpyMEHT
1625.Werkzeugspanner m — HaTsSHKHANA THCTPYMEHT
1626.Werkzeugspeicher m — ckiaj iHCTpyMEHTY
1627.Werkzeugsystem n — cucreMa TEXHOJIOTTYHOI OCHAIIICHHS
1628. Werkzeugtrager m — yrpuMyBay iHCTPYMEHTY
1629.Werkzeugwechselsystem n — cucrema 3MiHM IHCTPYMEHTY
1630.Werkzeugwechsler m — mpuctpiit aBTOMaTHUHOT 3MiHH IHCTPYMEHTY
1631.Werkzeugwinkel m — kyT iHcTpyMeHTY

1632.Widerstand m — omip

1633.Wiederholgensnauigkeit f — cTtadinpHICT
1634.Wiederholung f — moBropenus

1635.Wiederstandsldufer m — potop onopy (Typ0Oina)
1636.Winkel m — xyr

1637.Winkelcodierer m — koaepu

1638.Winkelgeschwindigkeit f — kyroBa mBuakicTb
1639.Winkelhand f — kyT pyku

1640.Winkelschwenkeinheit f — kyt moBopoTy, po3maxy
1641.Wirkorgan n — eekTopHUli OpraH

1642.Wirkprinzip n — crioci6 it

1643.Wirkstelle f — 3ona nit

1644.Wirkungsgrad m — edpexruBnicth, KKJ]
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1645.X-Achse f — Bich X

1646.Y-Achse f —BicpY

1647.Zahnkranzantrieb m — 3y64are KoJieco IPUBOTY
1648.Zahnradpumpe f — mecTepHuii Hacoc

1649.Zahnriemen m — 3yOuacTuii peMiHb

1650.Zeitdruck m — 6pak vacy

1651.Zelle f — kniTuHa

1652.Zubehor n — nmpuHaIeKHOCT1, KOMIUIEKTHA JETalb
1653.Zufiihrung f — momaua

1654.Zugriff m — qoctymn, 3axBar

1655.Ziindverteiler m — mucTpu6d’ roTOP
1656.Zusammenfiigen mit Robotern pl — po6otuzoBana 36ipka
1657.Zwangsarbeit f — mpumycoBa mparisi, KaTopHa mpars
1658.Zyklisches Koordinatensystem n — nukiiigyHa cucTeMa KOOpIuHaT
1659.Zyklogramm n — nukiaorpama

1660.Zyklus m — 1. mukir; 2. 3aMKHYTHH KOHTYP
1661.Zyklussteuerung f — mepioguuHuit KOHTPOJIH
1662.Zykluszeit f — gyac nuxiry

1663.Zylinder m — utinap

1665.Zylinder, einfachwirkend m — uuniaap ogHOMpPOXiAHUN
1666.Zylinder, kolbenstangenlos m — nuniaap 6e3 cTep)kHiB
1667.Zylinderhiilse f — rinp3a muiagpa
1668.Zylinderkopfgreifer m — 3axBat rosioBku nuIiHIpa
1669.zylindrisch Adj — ruminapigHAi

1670.zylindrische Topologie f — umiHapHYHA TOMOJIOT S
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JlonaToxk 2

Koporkuii TiyMayHuil CJIOBHUK OCHOBHHMX HiMeIlbKHX TePMiHIB

3 po0OTOTEeXHIKHN

Tepmin
Begriff

IMepexaan
YKPAiHCbKUM
Ubersetzung

Hedininist
Definition

A

Abstandssensoren,
pl

ATYUKHU BiACTaHl

Die Sensoren, die die Entfernung
zwischen dem Sensor und einem
Gegenstand messen. Sie dienen dem
Roboter zur Orientierung in seiner
Umgebung und zur
Kollisionsvermeidung.

abnehmbare

Anhéngerkupplung
, f

3MIHHUH Ky30B
MIPUYIIT

Mit der Anhéngerkupplung am
Fahrzeug kann man
einen Anhénger ziehen.

Adaptronik, f

aJanTpoHIKa

Interdisziplindre Wissenschaft, die
sich mit dem Aufbau adaptiver
(selbstanpassender), aktiv
reagierender mechanischer
Struktursysteme befasst.

Adaptiver Roboter,
m

aJalTUBHUMN
pobort

Der Roboter, dessen
Steuerprogramm die Abfolge oder
Eigenschaften von Aktionen
abhdngig von den gesteuerten
Parametern der Arbeitsumgebung
oder der Funktionsweise des
Roboters selbst dndert

Akkumulator,
Akku, m

aKyMYJISITOP

Wieder  aufladbare  elektrische
Spannungsquelle (Batterie).

Aktor, m

aKTyaTop

Ein Aktor, auf Grund des englischen
Begriffes  Aactuator oft auch
Aktuator genannt, ist das
Gegenstiick zu einem Sensor. Als
Aktor werden die beweglichen
Bauteile eines Roboters bezeichnet,
die die Form, Position und
Orientierung eines Roboters
verdndern

Aktuator, n

MIPUBIJ

In der Elektrotechnik bezeichnet
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Aktuator einen Mechanismus, mit
dem ein

Gerat ein- oder ausgeschaltet,
eingestellt oder bewegt werden kann,
normalerweise

ausgelost durch ein elektrisches
Signal.

Algorithmus, m

AJIroOpuT™M

Eine Reihe von (mathematischen)
Anweisungen oder Prozeduren zur

Durchfithrung einer bestimmten
Aufgabe

Anwenderprogram
m, n

nporpama
KOpHCTyBayda

Programm zur Ausfiihrung einer
Aufgabe, wie z. B. die Steuerung
eines Roboters

10.

Audiosignal, n

ayn10CUTHAI

Das elektrische Signal, das als
zeitlich  verdnderliche elektrische
Spannung zum Beispiel an
einem Mikrofon entsteht,
hinein gesprochen wird.

in das

11.

Automat, m

aBTOMarT

eine Maschine, die vorbestimmte
Abldufe selbsttitig («automatischy)
ausfihrt

12.

Autonom, adj

ABTOHOMHMUM

Eigengesetzlich machend. Der
Roboter kann sich ohne externe
Unterstiitzung in seiner Umgebung
funktionieren

13.

autonomer mobiler
Roboter, m

aBTOHOMHUU
MOO1TEHUM POOOT

eine Maschine, die sich in einer
natiirlichen Umgebung aus eigener
Kraft und ohne Hilfestellung von
auBlen bewegen und dabei ein ihr
gestelltes

Ziel erreichen kann

14,

Auto-Check-
System, n

aBTOMaTUYHA
nepeBipka
CUCTEMU

Das System bei
eingeschalteter
Zindung Fahrzeugfunktionen und

bestimmte Fahrzeugkomponenten

tiberpriift

15.

Asynchronmaschin
e, pl

ACUHXPOHHUH
JIBUTYH

Motoren und Generatoren werden
zusammenfassend als

«Maschinen»  oder

Maschineny bezeichnet.
Die Drehzahl einer
«Synchronmaschine» — d.h. die
Rotationsgeschwindigkeit der Welle

«elektrische




286

- ist von der Frequenz der
Energieversorgung abhingig. Die
Drehzahl von Synchronmaschinen
ist unabhingig von der Belastung an
der Welle konstant

16.

Assistenzrobotik, f

JOTIOMI>KHA
poboTOTEXHIKA

Assistenzroboter stellen eine neue
Klasse von Robotern dar, da sie sich
direkt mit dem Menschen den
Arbeitsraum  teilen und direkt
interagieren. Sie zeichnen sich
dadurch aus, dass sie mit Hilfe von

Sensoren und intelligenten
Algorithmen in der Lage sind, ihre
Umwelt sowie Personen

wahrzunehmen, mit  Menschen
multimodal zu kommunizieren,
autonom  zu  navigieren  und
selbststaindig  Entscheidungen zu
treffen.

17.

Automatisierung, f

aBTOMAaTH3ALIIA

Der Umrlstungsprozess eines
Unternehmens auf technische
Fertigungsanlagen zur selbstdndigen
Produktion unter Ausschluss von
humaner Arbeitskraft. Der Zustand
der vollendeten Automatisierung
wird in der Betriebswirtschaftslehre
als Automation bezeichnet

18.

Automatisierungste
chnik, f

TEXHIKA
aBTOMaTu3aril

Ein Maschinenbau und
Elektrotechnik tibergreifendes
Teilgebiet der Technik und der
Ingenieurwissenschaften, das alle
Mallnahmen behandelt, Maschinen
oder Anlagen zu automatisieren, also
selbststindig und ohne Mitwirkung
von Menschen betreiben zu konnen

19.

Autonomer
mobiler Roboter,
m

aBTOHOMHHU
MOOUTEHUN POOOT

Das ist eine Maschine, die sich in
einer natiirlichen Umgebung aus
eigener Kraft und ohne Hilfestellung
von aullen bewegen und dabei ein
ihr gestelltes Ziel erreichen kann.
[...] Dabei erkennt sie die Umwelt,
sofern dies notwendig ist, {iiber
eigene Sensoren.
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B
20. | Baukastenroboter, | MogysbHMIA 1. Handhabung;
m poGoT 2. Der Baukastenroboter besteht aus
mehreren modularen Baueinheiten
21. | Bearbeitungszeit, f | yac 06poOku Die Bezeichnung fiir die
Bearbeitungszeit  ist in  der
industriellen Produktion die

Vorgabezeit fiir das Ausfiihren eines
Auftrages durch den Menschen

22,

Bedienelement, n

pobouunii eneMeHT

Mit dem Bedienelement werden von
einem Maschinenbediener Befehle
eingegeben. Zum Beispiel das
Eingeben der Schalter zum Starten
eines Steuerungsablaufes

23. | Betriebsbereitschaf | roroBuicte 1o | Bereitschaft des Betriebes, im
t, f eKCILTyaTaIii Rahmen einer gegebenen Kapazitit
eine Produktionsleistung zu
erbringen
24. | Bewegungsachse, f Der Roboterarm kann Bewegungen
BICh pyXy in einer vorher bestimmten Richtung
ausfiihren
25. | Bewegungsfunktio Als Bewegungsfunktion bezeichnet
n, f pyxoBa pynkmis | man die aktive Féhigkeit von
Robotern den Ort zu verdndern. Die
Ortsverdnderung wird zum Beispiel
durch Rollen erreicht
26. | Beschleunigungsse | maTumk Dieser Sensor misst eine
nsoren, pl TIPUCKOPEHHS Beschleunigung mit Hilfe einer
Kraftmessung
27. | Bezugssystem, n JIOB1/IKOBa Ein Bezugssystem ist ein
cucTeMa Koordinatensystem, das an einen

Bezugskorper gebunden ist und
damit einen Bezugspunkt festlegt

28.

BIOS
basic input/output
system, n

BCBB (FIOC)
bazoea cucmema
66E0CHHSI-
B8UBCOCHHS

Das BIOS [/'bar.ous/] (von englisch
«basic input/output systemy) ist die
Firmware bei x86-PCs. Es ist in
einem nichtfliichtigen Speicher auf
der Hauptplatine eines PC abgelegt
und wird unmittelbar nach dessen
Einschalten ausgefiihrt.
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29. | Collaborative CILTbHE Verfahren zur Vernetzung
Production BHPOOHUYE verschiedener, aber voneinander
Management YIpaBITIHHS abhédngiger Fertigungsanlagen, das
(CPM), n (CBY) der Erhohung der Produktivitit

dient. Computergestiitzte =~ CPM-
Losungen sind Software-
Anwendungen, die

Prozessfertigern die Planung,
Uberwachung, Analyse und
Steuerung  ihrer  Prozessabliufe
ermoglichen

30. | Computerized YHCIIOBE Die Bewegungen eines Werkzeugs
Numerical Control | mporpamue werden mit einer CNC-Steuerung
(CNC), m KepyBaHHS programmiert

(UIIK)
D

31. | Dezentrale nererrpamizopani | Kleine Generatoren wie
Erzeugungseinheit | reaepatopu Mikroturbinen oder Brennstoffzellen
en, pl in der Ndhe der zu versorgenden

Verbraucher

32. | Dezentrales nenentpaizopan | Ein Leitsystem, das einen Prozess
Prozessleitsystem, | a cuctema (Fertigungsprozess, chemischen
n YIPABIIHHS Prozess o. 4.) nicht von einer

MIPOIIECOM einzelnen zentralen
Steuerungseinheit, sondern  von
mehreren strategischen Positionen
innerhalb der Prozessanlage aus
regelt

33. | Differentialantrieb, | nudepenmiansan | In diesem System sitzen zwei separat
m 178110)20:30i angetriecbene Réder gemeinsam auf

einer Achse. So hat der Roboter die
Moglichkeit geradeaus zu fahren,
sich auf der Stelle zu drehen und

sich auf einer Kreisbahn

fortzubewegen
34. | Digitale mudposi mepexxi | Bei der Digitalen Kommunikation
Kommunikation, f verkniipft man  Signalleitungen,

Mikroprozessoren, Mikrocontroller,
Computer, SPS und die Peripherie
iiber einen externen Bus miteinander

35.

Digitalisierung, f

onudpyBaHHS

Die Verdnderungen von Prozessen,
Objekten und Ereignissen, die bei
einer zunehmenden Nutzung
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digitaler Geréte erfolgt

36.

Doppelgreifer, m

OBl HE
3aXOIUIEHHSI

Der Doppelgreifer besteht aus zwei
unabhingig voneinander startbarer
Einzelgreifer. Die Position der
Greifer kann rotatorisch  oder
translatorisch  verdndert werden.
Zeiten werden verkiirzt, weil der
Doppelgreifer ein neues Rohteil
liefern und zugleich ein Fertigteil
aufnehmen kann

37.

Drehgelenk, n

TTIOBOPOTHHM
HIapHip

Bezeichnung fiir beweglich
verbundene Festglieder. Die
Festglieder drehen sich  dabei
zueinander nur um eine Achse

38.

Drehzahlsensor, m

TaTYNK
MIBUIKOCTI

Sensor zur Erfassung der Drehzahl
rotierender Bauteile, wie zum
Beispiel einer Maschinenspindel.

39.

Drift, f

Apeiid

Langsame zeitliche Anderung des
Wertes eines messtechnischen
Merkmals eines Sensors oder
Messgerites.

E

40.

Echtzeit, f

peanpHU Jac

Ein System wird als Echtzeit-System
bezeichnet, wenn es innerhalb eines
festgelegten Zeitrahmens auf
Eingaben reagiert

41.

Echtzeit-System, n

cucrema
peanIbHOro Yacy

Echtzeit wird als Echtzeit-System
bezeichnet, wenn es innerhalb eines
festgelegten Zeitrahmens auf
Eingaben reagiert. Beispielsweise
miissen sicherheitskritische Systeme
immer innerhalb vorher festgelegter
Zeitlimits reagieren. Viele
Automationsanwendungen sind
Echtzeit-Anwendungen, da
unberechenbare Ansprechzeiten und
-verzogerungen den Prozess
nachhaltig destabilisieren wiirden.
Um die Echtzeit-Funktion eines
Systems zu gewéahrleisten, miissen
hohe Anforderungen an das
Hardware- und Softwaredesign
erfiillt werden.
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42.

Eigenschaften
mechatronischer
Teilsysteme, pl

BJIACTUBOCTI
MEXaTPOHIYHUX
MJICUCTEM

Zu den bestimmenden Eigenschaften
mechatronischer Teilsysteme
gehoren Energie, Bewegung, Kraft,
Uberlastsicherheit, Umwelt und die
Féhigkeiten des Personals.

43.

Eingabe/Ausgabe,
E/A

BBEJIEHHS, BUBIJI

Ein Gerit, das die Kommunikation
zwischen elektronischer

Ausriistung und externen Systemen
einschlieBlich menschlichen
Bedienern ermoglicht. Beispiele fiir
E/A-Gerite sind Computertastaturen,
Drucker, Sensoren und alle Arten
von

Schnittstellenkarten.

44,

Einstellzeit, f

qac
BITPOBAI’KCHHS

Zeitspanne zwischen einer
sprunghaften Anderung des Wertes
einer Eingangsgrole und dem
Zeitpunkt, ab dem der Wert der
AusgangsgroBe dauernd innerhalb
definierter Grenzen bleibt

45,

elektrische
Maschinen, pl

CJIEKTPOHHI1
MaIIHHA

Motoren und Generatoren werden
zusammenfassend als
«Maschinen»  oder
Maschinen» bezeichnet

«elektrische

46.

Elektromotor, m

€JEKTPOABUTYH

Eine Maschine, die elektrische
Energie in mechanische Energie
umwandelt und zum Antrieb von
mechanischen Gerdten eingesetzt
wird

47.

Empfindlichkeit, f

YYTIUBICTh

Anderung des Wertes der
AusgangsgroBle bezogen auf die
Anderung  des  Wertes  der
Eingangsgrofe.

48.

Engineering
Procurement and
Construction
(EPC)

1HKEHEPHI
3aKyMiBIIl Ta
Oy/IIBHUIITBO
(EPC)

Bezeichnung fiir Vertrige, bei

denen ein  Unternehmen die
Verantwortung fiir die gesamte
Projektierung (Engineering),
Materialbeschaffung (Procurement)
und den Bau (Construction)
libernimmt

49.

Entwurf
Mechatronischer
Systeme, pl

MPOEKT
MEXaTPOHIYHUX
CUCTEM

Mechatronischer
Funktionen,
Komponenten,

Beim Entwurf
Systeme werden
Elektronische
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Integrationsformen, Bedienung und
Entwurfsmethoden miteinbezogen

50.

Erweiterte
Prozesskontrolle, f

PO3LIMpPEHNN
KOHTPOJIb
pouecy

Allgemein bezieht sich der Begriff
der erweiterten Prozesskontrolle auf
grofle Computersysteme

51,

Externe Sensoren,
pl

JaTUYNKH
OTOYCHH:

Sensortyp, der Informationen {iber
die

Umgebung des Roboters sammelt
(Entfernung, Position,

Hindernisse,  Bilder von  der
Umgebung,...)

F

52,

Feldbusse, f

IIOJbOBA IIINHA

Feldbusse sind industrielle
Kommunikationssysteme mit
bitserieller Ubertragung zur
Ankopplung von Sensoren,
Stellgerdten und Antrieben

53.

Fertigungsverfahre
n,n

BUPOOHUYUI
IpoLEC

Zu den grundsitzlichen
Fertigungsverfahren gehoren
Urformen, Umformen, Trennen,
Fiigen, Beschichten und
Stoffeigenschaften dndern

54,

Fertigungszelle, f

THYYKHI
BUPOOHUYUI
MOAYJb

Die  Fertigungszelle ist  eine
Automatische Fertigungseinrichtung.
Die Fertigungszelle setzt sich
zusammen aus integrierten
Teilsystemen wie Roboter,
Verkettungseinrichtungen, Maschine
und Speicher

55,

Fest
programmierte
Handhabungsgerit

e, pl

KOPCTKO
porpamMoBaHi
MIPUCTPOI IS
00poOKH

Fest programmierte
Handhabungsgerite kommen zum
Einsatz bei speziellen
Handhabungseinrichtungen mit
einem festen
Bewegungsprogramm.Fest
programmierte Handhabungsgerite
sind bei hohen Stiickzahlen im
Vergleich zu den komplexeren
Robotern  sehr  preisgiinstig.Der
Nachteil ist aber die meist nur sehr
kleine Flexibilitat bei
Produktionsidnderungen.

56.

Festprogramierter

KOPCTKO

Der Roboter, dessen Aktionen vom
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Roboter, m

MPOrpaMOBAHUN
poboT

Steuerprogramm eingestellt werden,
kann wihrend des Betriebs in
Abhéngigkeit von der
Funktionsweise des Roboters oder
den Parametern der
Arbeitsumgebung nicht geédndert
werden

57,

Frequenz, f

qacToTa

Anzahl Schwingungen pro Sekunde.
Einheit Hertz (Hz).

58.

Frequenzumrichter
, m

YaCTOTHUU
MEPETBOPIOBAY

Bei ABB wird dieser Begriff in der
Regel fiir Gerdte verwendet, die die
feste Netzspannung und
Netzfrequenz in eine variable
Spannung und  Frequenz  zur
Speisung  von Elektromotoren
umwandeln. Frequenzumrichter sind
eine zentrale Komponente
drehzahlgeregelter  Antriebe und
regeln die Position, die Drehzahl
oder das  Drehmoment  der
Antriebswelle eines Elektromotors.
Sie werden auch zur Regelung bei
Windturbinen verwendet, um eine
effiziente Leistungsiibertragung in
das elektrische Versorgungsnetz zur
gewdhrleisten

G

59.

Geradlinige
Bewegung, f
Translation

JTHIAHUN pyX

Ein Korper bewegt sich geradlinig in
eine Richtung und entfernt sich
dabei immer weiter vom Startpunkt

60.

Generator, m

reHepaTop

Eine Maschine, die mechanische
Drehbewegung in elektrische
Leistung

umwandelt.

61.

Geschlossener
Regelkreis, m

cucrema
YIOPABIIHHS 31
3BOPOTHUM

3B’ SI3KOM

Dabei handelt es sich um ein
System, das zur Prozesssteuerung
anhand einer selbsttdtigen Regelung
(Feedback Control) verwendet wird
(im Gegensatz zum offenen
Regelkreis, der auf einer
Optimalwert, d.h. Feedforward-
Regelung basiert). Ein geschlossener
Regelkreis reagiert auf die aktuellen
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Systembedingungen mit
unterschiedlichen Antworten. Er
reagiert zwar langsamer auf
verdnderte Prozessbedingungen als
ein offenes System, seine
Reaktionen fallen jedoch
spezifischer aus und er spricht auf
eine héhere Anzahl unterschiedlicher
Bedingungen an. Ein geschlossener
Regelkreis kann mit einem Fahrer
verglichen werden, der ein Fahrzeug
lenkt. Schert das Fahrzeug nach
links aus, lenkt der Fahrer zum
Ausgleich nach rechts.

62.

Geschwindigkeitss
ensoren, pl

aTYUKU
MIBUIKOCTI

Sensoren, die den pro Zeiteinheit
zuriickge- legten Winkel oder Weg
messen

63.

gestalten

HaJaBaTH BUTJISI,
opopMIISITH

Einer Sache eine bestimmte Form
geben; sich in einer bestimmten Art
entwickeln; organisieren

64.

Gyroskop, n

ripOCKOII

Es ist ein schnell rotierender Kreisel,
der sich in einer Kardanauthidngung
befindet; dient zur Orientierung im
Raum; bestimmt die Kraft, die
proportional zur
Winkelbeschleunigung steht

65.

Global Positioning
System (GPS), n

cucrema
rJ100aJIBHOTO
MO3ULIOHYBaHHS

Das Global Positioning System
(GPS) wird zur
Positionsbestimmung und zur
Navigation verwendet. Es handelt
sich um ein System, das aus
mindestens 24 Satelliten (zur Zeit
sind es 30 Satelliten) besteht, die
sich in einer Hohe von ca. 20.183km
befinde

66.

Gravitation, f

TSOKIHHSA

Kraft, mit der sich zwei Korper
anziehen.

67.

Greifer, m

3aXBaTHUU
MPUCTPIH

Greifer sind Effektoren von
Handhabungsgeriten. Die Greifer
finden ihre Anwendung in der
Werkstiickhandhabung.Geschwindig
keits- und Bewegungssensoren
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68.

Handhabungsgerit
e, pl

oOJtaTHaHHS JUTS
00poOKu

Die Grundfunktionen der
Handhabungsgerite sind Greifen,
Zuteilen, Ordnen, Eingeben,
Positionieren,  Kontrollieren  und
Spannen. Die Handhabungsgerite
sind manuell gesteuert
[Manipulatoren] und
programmgesteuert,

festprogrammiert [Einlegegerite]
oder freiprogrammiert
[Industrieroboter.]

69.

Hilfsindustrierobot
er, m

JIOTIOMI>KHHM
MIPOMHUCIIOBUH
poboT

Der Industrieroboter  wird  zur
Wartung der  technologischen
Ausristung, zum Bewegen von
Gegenstianden und zur Ausstattung
mit einer Greifvorrichtung
verwendet

70.

Inbetriebnahme, f

BBEJICHHS B
EKCILTyaTaIio

Nach der Montage der Maschine
wird diese durch die Inbetriebnahme
in den Dauerbetriebszustand
gebracht.

71.

Industrieroboter
(IR), m

MIPOMHUCIIOBU I
poboT

Es ist eine universelle,
programmierbare  Maschine  zur
Handhabung, Montage oder
Bearbeitung von  Werkstiicken.
Diese Roboter sind fiir den Einsatz
im industriellen Umfeld konzipiert
(z. B. Automobilfertigung).

72,

Industrierobotik, f

IIPOMHMCIIOBA
pobOTOTEXHIKA

Laut ISO 8373 ist  ein
Industrieroboter eine automatisch
gesteuerte Mehrzweck-
Handhabungseinrichtung
(Manipulator), die auf drei oder
mehr Achsen programmiert werden
kann. Typische
Roboteranwendungen sind
Schweillen, Lackieren, Montieren,
Bestiicken, Verpacken, Palettieren
und  Produktpriifung —  wobei
samtliche ~ Arbeiten mit  hoher
Ausdauer, Geschwindigkeit und
Prézision ausgefiihrt werden.
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73.

Industrial, adj

MIPOMUCIIOBUI

Eine Reihe vollstindig kompatibler
Software- und Hardwareprodukte
von

ABB und/oder Drittanbietern, die
dafiir ausgelegt sind, miteinander zu
kommunizieren und als Teile eines
groBeren Systems fiir eine bestimmte
Anwendung zusammenzuarbeiten.

74,

Industrielle
Produktivitit, f

MIPOMHUCIIOBA
MPOYKTUBHICTh

Die Kosten pro produzierter Einheit
(z. B. ein Auto, Roboter usw.) zu
senken

75.

Intelligente
Systeme, pl

cucrema
IIPOTPaMyBaHHS

Intelligente Systeme bestehen aus
eingebetteten und programmierten
Computern. Es wird iiber Sensoren
die unmittelbare Umgebung
beobachtet und iiber Aktoren diese
beeinflusst.

K

76.

Kinematik, f

KIHEMATHKA

Die Lehre von Bewegungen und
deren Gesetzen, ohne dass dabei die
Ursachen beachtet werden, die diese
Bewegungen  hervorrufen  oder
beeinflussen.

77,

Kinematische
Kette, f

KIHEMATUYHUHA
JIQHIIOT

Eine Kinematische Kette ist eine
duch Elementpaare [zum Beispiel
Gelenke] entstehende Verbindung
von festen Korpern. Beispielsweise
die Armsegmente von Robotern

78.

Kondensatormotor
en, pl

JBUTYHU 3
KOHICHCATOPOM

Kondensatormotoren bezeichnet
man auch als Einphasen-
Asynchronmotoren. Die Hilfsphase
wird iiber einen Kondensator
(Betriebskondensator) mit dem Netz
verbunden.

79.

Kraftsensor, m

JaTYHUK CUJIN

Der Kraftsensor erfasst Krifte und
mechanische Belastungen.
Kraftsensoren sind aus
piezoelektrischen Elementen oder
Dehnungsmessstreifen
zusammengesetzt.

80.

Kreisbewegung, f

KPYTOBHUM PYX,

Ein Korper bewegt sich auf einer
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oder
Drehbewegung
Rotation, f

abo oOepTaHHs

geschlossenen Bahn (Kreisbahn) und
kehrt 1mmer wieder an einen
bestimmten Ort zurtick.

81.

Kiinstliche
Intelligenz, f

WTYYHUN
1HTEJIEKT

Ein  Teilgebiet der Informatik,
welches sich mit der
Automatisierung intelligenten
Verhaltens befasst.

L

82.

Laborrobotik, f

JabopaTtopHa
poboTOTEXHIKA

Wissensgebiet der Roboter und ihrer
Technik, das in dem ein Labor
untergebracht ist

83.

Laufwagen, m

penbcoBa
MaIlfHa

Der  Laufwagen  besteht aus
Laufrollen. Als Fiihrungsschiene
wird  eine  Prézisionsstahlwelle
eingesetzt. Der spielfreie Lauf lésst
sich mit exzentrischen Laufrollen
einstellen.

M

84.

Magazinieren, v

KypHa
30epiranHs

Magazinieren ist das Speichern von
Werkstiicken in einer bestimmten
Ordnung zu der Vorratsbildung vor
und nach der Fertigungseinrichtung.

85.

Manipulation, f

MaHIIyJIS s

(latein. ~ Zusammensetzung  aus
manus ,Hand’ und plere .fiillen’;
wortlich ,eine Handvoll (haben),
etwas in der Hand haben’,
tibertragen: Handgriff, Kunstgriff)
bedeutet im eigentlichen Sinne
«Handhabung» und wird in der
Technik auch so verwendet

86.

Manipulator, m

MaHIMyJIsTOp

Vorrichtung zur Handhabung von

etwas aus groflerem Abstand oder
hinter Schutzwinden; ein Gerit in
der Robotik, mit dem Materialien

ohne direkten Kontakt manipuliert
werden konnen.

87.

Maschinenbau, m

MaIIMHOOYyBaHH
s, THKEHepis

Eine klassische
Ingenieurwissenschaft und erstreckt
sich auf Entwicklung, Konstruktion
und Produktion von Maschinen

88.

Maschinenkarte, f

MMacCIopT MalliInHU

Man findet die Bezeichnung und
Hersteller der Maschine. Aullerdem
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das Zubehor und die
Anwendungsbereiche. Des weiteren
die Ausmalle der Maschine und die
Sicherheitseinrichtungen.

89.

Mechanische
Antriebssysteme, f

MeXaHiuHa
CUCTEMa TIPUBOIA

Mechanische  Systeme  wandeln
Bewegungen um. Zum Beispiel das
Umwandeln  einer  Translations-
Bewegung in eine Rotations-
Bewegung. Hierzu benutzt man
mechanische Elemente wie
Verbindungen, Nocken, Getriebe,
Zahnstangen, Ketten und
Bandantriebe.

90.

Mechanischer
Antriebsstrang, f

MEXaHIYHUHI
MIPUBIiJ

Dieser  Begriff wird in der
Windenergieindustrie fiir die
Kombination aus Rotor und -lager
des Motors (Generators), Kupplung,
Getriebe und  Mechanik  der
angetriebenen Maschine verwendet.

91.

Mechatronik, f

MeXaTpoHIKa

Die Mechatronik beschiftigt sich
interdisziplinér mit dem
Zusammenwirken der Disziplinen
Mechanik/Maschinenbau,
Elektronik/Elektrotechnik und
Informatik/Informationstechnik,
Robotik/Robotertechnik. Sie steht
aber auch in enger Beziehung zu
weiteren  Disziplinen wie zum
Beispiel Adaptronik,
Elektromechanik, Feinwerktechnik,
Mikrosystemtechnik, Optoelektronik
und Optomechanik.

92.

Mechatronisches
System, n

MeXaTpOHIYHA
cucrema

1. Mechanik [Lager, Wellen,
Gehause].

2. Sensorik  [Erfassung  des
Systemzustandes durch Sensoren].

3. Informatik
[Informationsverarbeitung und
Informationsaufbereitung].

4. Aktorik [Regelung und Steuerung
iiber Motoren, Hydraulik,
Piezoaktorik].

93.

Mikrocontroller, m

MIKPOKOHTPOJIEP

Das Robotergehirn. Halbleiterchips,
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die einen Prozessor und zugleich
auch Peripheriefunktionen enthalten

94,

Mikroprozessor, m

MIKpPOITPOIIECOP

(von griechisch pikpog mikros,
deutsch  ,klein, eng’) ist ein
Prozessor in sehr kleinem Mal3stab,
bei dem alle Bausteine des
Prozessors auf einem Mikrochip
(integrierter Schaltkreis, IC)
vereinigt sind

95.

Mikrosystemtechni
k, f

MIKpPOCUCTEMHI
TEXHOJIOT11

(MST, engl. micro  systems
technology), selten auch
Mikrosystemtechnologie, ist ein
Teilbereich der Mikrotechnik und
beschiftigt sich mit der Entwicklung
und Herstellung von Mikrosystemen

96.

Mobile Roboter, m

MOOUTEHUN POOOT

ein Roboter, wenn er Aktoren zur
Verdanderung seiner Position in der
Umwelt besitzt

97.

Montagesystem, n

cucTema
30UpaHHs

Das System des Aufstellens,
Zusammensetzens, Anschlie3ens
einer  Maschine;  Zusammenbau
einzelner vorgefertigter Teile zu
einer funktionsfahigen Maschine,
technischen Anlage

98.

Motor, m

JBUTYH

Eine Maschine, die mechanische
Energie abgibt, also etwas bewegen
oder antreiben kann

99.

Motorbremse, f

rajJibMoO JIBHUI'YHA

Das Bremsen eines Fahrzeugs unter
Zuhilfenahme des Antriebsmotors

100.

Elektromotor, m

CICKTPOABUI'YH

Ein elektrisches Gerit, das mit Hilfe
von magnetischen Feldern
elektrische Energie in mechanische
Energie umsetzt

N

101.

Naherungssensoren

, pl

ATYUKA
HAOJIMKEHHS

Der Klasse der nichttaktilen
Sensoren zugeordnet und werden zur
Ortung von Objekten in einem
bestimmten  Abstand eingesetzt.
Durch die Unempfindlichkeit

gegeniiber Umwelteinfliissen und
den Nichtbesitz von
Verschlei3teilen, haben sie eine
langere  Haltbarkeit wie andere
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Sensoren.

102.

Nullpunktabgleich,
m

KaJmiOpyBaHHS
HYJIS

Ein  Nullpunktabgleich wird an
einem  Sensor  oder  Regler
vorgenommen, wenn der Wert O der
Messgrofle nicht mit dem Wert 0 des
Ausgangssignals iibereinstimmt

O

103.

Offline-
Programmierung, f

nporpaMyBaHHS B
ABTOHOMHOMY
pexuMi

Offline-Programmierung nennt man
die Programmierung einer Steuerung
ohne Verbindung zur Steuerung.
Beispielsweise wird das Programm
einer Speicherprogrammierbaren
Steuerung in der Firma offline
eingegeben

104.

Optimierung, f

OIITHUMI3ALlIA

Die Verdnderung eines Systems mit
dem Ziel, es so perfekt oder
wirkungsvoll wie moglich zu
gestalten.

P

105.

Parallelkinematik,
f

napa’siejibHa
KIHEMAaTHKAa

In  einem  parallelkinematischen
Mehrachssystem wirken alle
Aktoren auf eine gemeinsame
Plattform. Dadurch konnen die
dynamischen  Eigenschaften  der
Achsen identisch ausgelegt und die
bewegte Masse stark reduziert
werden.

106.

Pneumatik, f

ITHCBMAaTHKa

Das Wort (von altgriechisch mvedua
pneuma, deutsch ,Hauch, Wind’)
bezeichnet den  Einsatz  von
Druckluft in Wissenschaft und
Technik zur Verrichtung
mechanischer Arbeit.

107.

Positioniergenauig
keit, f

TOYHICTb
MO3ULIOHYBaHHS

Als Positioniergenauigkeit
bezeichnet man  die  groBte
Abweichung zwischen der Ist-
Position und der programmierten
Soll- Position des Arbeitsorgans

108.

Positionssensor, m

TaTYNK
MO3UI[IOHYBaHHS

Der Sensor kann die Bewegung
eines Objekts erkannt und in
geeignete Signale zur Verarbeitung,
Ubertragung und Steuerung
umgewandelt werden. Im
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industriellen Einsatz sind
Positionssensoren heutzutage fiir die
zuverldssige Erfassung von
Positionen an Maschinen

unentbehrlich

109.| Prazisionsroboterte | mperu3iitHa 1 Die Qualitdit der Genauigkeit;
chnik, f poOOTOTEXHIKA Richtigkeit im Bereich der Robotik;
2 Modifikator, gekennzeichnet durch
oder mit einem hohen Mal3 an
Genauigkeit Prazisionsschleifen, ein
Prizisionsinstrument in der
Robotertechnik
110.| Produktionsplanun | muranyBaHHsS Ta Ein PPS-System
g und -steuerung KOHTPOJTb (Produktionsplanungs- und
(PPS), f BUPOOHUIITBA Steuerungssystem) ist ein
Computerprogramm, das den
Anwender bei der
Produktionsplanung und -steuerung
hilft und die damit verbundene
Datenverwaltung regelt.
111.| Programmiergenau | TOYHICTb Als Programmiergenauigkeit
igkeit, f nporpamyBanHs | bezeichnet man den Abstand der
mittleren Ist- Position von der
programmierten Soll- Position bei
Automatikbetrieb.
112.| Protokoll, mit dem | mpotokoin Ha SafeEthernet. Bezeichnung fiir ein
Ursprung der OCHOBI Protokoll, mit dem Ursprung der
Standard-Ethernet- | cranmaptHoi Standard-Ethernet-Technologie
Technologie [IEEE | Texnomorii [IEEE 802.3]. Diese Tlbertragt
802.3] Ethernet [IEEE sicherheitsgerichtete Daten bis 100
802.3] Mbit/s und macht die Nutzung aller
Ethernet-Funktionalitdten moglich.
113.| Prozessautomatisie | aBromaTH3artis Der Ausdruck
rung, f POLIECY Prozessautomatisierung bezieht sich

auf Automatisierungssysteme, deren
Hauptaufgabe darin besteht, die
Durchfiihrung eines
Herstellungsprozesses zu
automatisieren oder zu unterstiitzen.
Ein solcher Prozess kann die
Fertigung oder Behandlung von
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Giitern sein, die auf kontinuierliche
oder quasi-

kontinuierliche Weise hergestellt
werden (z. B. Brennstoffe, Papier,
Zement, Stahl, Chemikalien,
Nahrungsmittel)

Q

114.

Quellprogramm, n

BUXI1IHA
nporpama

Das  Quellprogramm st  ein
Programmitext einer hoheren
Programmiersprache. Das
Quellprogramm wird durch
Kompilierung in  Maschinencode
iibersetzt.

R

115.

Radarsensorik, f

JaTYUK pagapa

Der Begriff ist daher sehr weitldufig
gefasst und kann lediglich das
«Aufspiiren» eines Objektes
betreffen oder auch als nichsten
Schritt die Ortung und Peilung eines
oder mehrerer Objekte umfassen.

116.

Radgetriebenen
Robotern, pl

po0OTH, KepoBaHi
KOJIECAaMH

Die Robotern, die mit Hilfe von
Réadern funktioniert

117.

Red Button, n

YCpBOHA KHOIIKA

Der «rote Knopf». Wenn Ihr
Receiver iiber HbbTV verfiigt und
das eingestellte Programm diesen
Dienst ebenfalls unterstiitzt, starten
Sie hiermit die HbbTV-Funktion.

118.

Regelventil, n

KJIaImaH
KOHTPOJIIO

Regelventile  sind  pneumatische
Ventile oder hydraulische Ventile
zum Regeln eines Druckes oder
VVolumenstroms,

1109.

Roboter, m

poboT

Es ist eine technische Apparatur, die
iblicherweise dazu dient, dem
Menschen  mechanische  Arbeit
abzunehmen.

120.

roboterisieren

poOoTH3yBaTH

Arbeitsvorgiange automatisieren,
durch Roboter ausfiihren lassen

121.

Robotertechnik, f
Robotik, f

pobOTOTEXHIKA

Das Themengebiet befasst sich mit
dem Versuch, das Konzept der
Interaktion mit der physischen Welt
auf Prinzipien der
Informationstechnik sowie auf eine
technisch  machbare Kinetik zu
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reduzieren.

S

122.

Signalaufbereitung
¥

NIEPETBOPEHHS
CUTHAITY

Eine Signalaufbereitung bendtigt
man fiir die Regelung und Steuerung
technologischer Prozesse. Es miissen
empfangene  Signale auf die
nachfolgende Bearbeitung angepasst
werden. Es  werden  werden
beispielsweise  Signale  verstarkt
,Storungen beseitigt ,Signale
linearisiert und analoge Signale in
digitale Signale gewandelt.

123.

Sensor, m

JaTUYHUK

Ein Sensor (lateinisch: Sensus = der
Sinn) ist  ein mechanisch-
elektronisches Bauteil, das eine
gemessene  physikalische  oder
chemische Grofle (z.B. Temperatur,
Druck oder Entfernung) in ein
geeignetes  elektrisches  Signal
umwandelt

124.

Sensorik, f

CEHCOpHKa (HayKa
PO JATYUKH)

Die  Wissenschaft  und die
Anwendung von Sensoren zur
Messung und  Kontrolle von
Veranderungen von
umweltbezogenen, biologischen oder
technischen Systemen

125.

Sensortechnologie
n, pl

CEHCOpHI
TEXHOJIOTIT

Linearitat und Wiederholgenauigkeit
hochdynamischer und
hochauflésender Positioniersysteme
sind nicht denkbar ohne den Einsatz
hochstauflosender Messverfahren

126.

Server, m

cepBep

Ein  Computer, mit spezieller
Software, der Internet-Dienste
abwickelt. Server wird auch als
Begriff fiir ein Programm verwendet,
das fiir die Abwicklung eines
Internet-Dienstes sorgt.

127.

Serviceroboter, f

CepBICHUH poOOT

Der Roboter, der halb- oder
vollstindig autonom arbeitet, um
Dienste auszufiihren, die fiir das
Wohlbefinden von Menschen und
Geriten niitzlich sind

128.

Synchronmotoren,

CUHXPOHHI

Eine bestimmte Drehzahl mit hoher
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JABHUI'YHHU

Prazision einhalten konnen, werden
sie fiir spezielle Anwendungen, wie
mechanische Uhren und DVD-
Laufwerke, eingesetzt.

129.

Soft Start Chokes

npUCTpii
M’SIKOTO 3aIyCKy

Sanftanlaufdrosseln.  Bezeichnung
fiir einfach aufgebaute, billige und
robuste Vorschaltgerite fiir
Drehstrom-

Kurzschlussldufermotoren mit
geringer Leistung. Es wird der
Anlaufstrom und das
Anzugsmoment  begrenzt.  Uber
Wicklungsanzapfungen stellt man
den erforderlichen Sanftheitsgrad ein

130.

Soft starting, n

M’ SIKUH 3aITyCK

Sanftanlauf. Ist der sanfte Anlauf
von Asynchronmotoren mit langsam
steigender Spannung.

131.

Soft Robotics, f

M’sIKa
poOOTOTEXHIKA

Das spezifische Teilgebiet der
Robotik, das sich mit der
Konstruktion von Robotern aus
hochgradig nachgiebigen
Materialien beschéftigt, dhnlich mit
lebenden Organismen

132.

Soft Sensor /
Virtual Sensor, m

BIpTyaJIbHHI
JATYUK

Virtueller Sensor ist ein Software-
Paket fiir die Online-Bestimmung
von Qualitatsgrofen n
verfahrenstechnischen Prozessen.

133.

Softstarter, m

IJIABHUU ITYCK

Sanftanlaufgerite. Ist die
Bezeichnung fiir Softstarter.
Sanftstarter ermoglichen den
ruckfreien Anlauf und Auslauf von
Einphasen- und Dreiphasen-
Asynchronmotoren mit Kéfiglaufern.
Diese werden in Antrieben mit
konstanter Betriebsdrehzahl
eingesetzt.

134.

soziale Robotik, f

collajJibHa
pOOOTOTEXHIKA

Die soziale Robotik beschéftigt sich
mit (teil-)autonomen Maschinen, die
in Befolgung sozialer Regeln mit
Menschen interagieren und
kommunizieren  und  zuweilen
humanoid  bzw. anthropomorph
realisiert und mobil sind
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135.

Sozialroboter, m

COLllAJILHO-
aJanTOBaHUM
poOoT

Roboter zum Ausfiihren eines Satzes
von Operationen eines bestimmten

Typs

136.

Spanende
Formung, f

oOpoOka
pi3aHHsAM

Sammelbegriff fiir alle
Bearbeitungsverfahren, bei denen
die Fertigform des Werkstiicks durch
das Abnehmen von Spinen erreicht
wird.

137.

Spannen der
Werkstlicke

3aTUCKAHHS
3aroTIBOK

Zuerst entgratet und reinigt man die
Werkstiicke. Dann wihlt man den
Maschinenschraubstock nach Grof3e
und Form des Werkstiickes aus. Jetzt
richtet man das Werkstiick mit
Parallelleisten aus und spannt das
Werkstiick [Mit dem Spanner]. Nach
dem Spannen presst man das
Werkstiick durch leichte Schldage mit
dem Plastikhammer gegen die
Parallelleisten.

138.

Spannlager, m

chepruyuHui
I TITATTHUK

Das Spannlager ist ein
Rillenkugellager. Das Spannlager
hat einen verlidngerten Innenring und

einer Spannmoglichkeit auf der
Welle

139.

Stellantrieb, m

CEpBOMEXaHI3M

Der Stellantrieb dient zur
Verstellung des Stellglieds, sofern es
mechanisch betatigt wird, und somit
zur direkten Einwirkung auf eine
Regel- oder Steuerstrecke.
Hydraulische oder pneumatische
Stellantriebe sind: Membransystem,
Stellkolben, Stellmotor

140.

Steuerung, f

KEepyBaHHS,
peryJIrOBaHHs

Prozessrechner und Peripherie-
Hardware zur Steuerung der
Roboterachsen und

weiterer Geriite.

141.

Synchronantrieb,
m

CUHXPOHHUU
MIPUBIJ

Bei dem Synchronantrieb sind die
Réader so miteinander verbunden,
dass sie sich alle immer gleichzeitig
bewegen.

142.

Schwingung, f
Oszillation

BiOparis
KOJINBAaHHS

Ein Korper bewegt sich zwischen
zwei Umkehrpunkten auf derselben
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Bahn hin und her

T
143.| Taktilen Sensoren, | rakTunbHUN Die taktilen Sensoren sind dem
pl JTaTYnK menschlichem Tastsinn
nachempfunden. Sie dienen zur
Aufnahme und Erkennung von
Informationen durch den
mechanischen Kontakt bestimmter
Elemente. Taktile Sensoren werden
zum groflten Teil im Bereich des
Robotergreifers  eingesetzt.  Sie
dienen zum Beispiel zur
Positionsbestimmung,
Objekterkennung oder zur
Ermittlung der
Oberfliachenbeschaffenheit.
144.| Technologischer TEXHOJIOTTYHUAN Industrieroboter ist zur
Industrieroboter, m | mpomucioBwmii Aufrechterhaltung von
poGot technologischen Ubergiingen,
Operationen, Prozessen, mit einem
Arbeits-  oder  Messinstrument
ausgestattet
145.| Thermodynamik, f | repmoaunamika | ein Gebiet der klassischen Physik,
das sich mit Wirme und
mechanische Energie befasst
146.| Transistorziindung, | TpaH3uCTOpHE Die kontaktgesteuerte
f 3armaatOBaHHs Transistorziindung (TSZ) besteht aus
Transistoren (elektronischen
Elemente).
U
147.| Universalroboter, | yniBepcanbuuii Roboter fiir verschiedene
m poboT Operationen der verschiedenen Art
\%
148.| Verdichter KOMIIPECOP Maschine  (Fluidenergiemaschine),

Kompressor, m

die einem eingeschlossenen Gas

mechanische Arbeit zufiihrt;
Verdichter werden zum
Komprimieren von Gasen
verwendet.

149.

visuellen Sensoren,
pl

OINTHUYHI JATYUKHA

Die visuellen Sensoren geben viele
Informationen liber die
Strukturierung der Umgebung. Sie
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arbeiten Beriihrungslos und mit
hoher Messgenauigkeit. Typische
Vertreter sind Photodioden,
CCDWandler und die 3D-Sensoren

150.| Vorspannung, f MOTIEPETHE Die Vorspannung ist eine Kraft. Die
3aBaHTAKCHHS Vorspannung wird hervorgerufen
aus negativem Betriebsspiel oder
negativer Lagerluft be1 Wilzlagem.
w
151.| Warmekapazitit, f | reruioemHicTh ein MaBl fiir die Fahigkeit eines
Korpers, Warme zu speichern
152.| Wiarmekraftmaschi | temioBuii eine Maschine, die Warme teilweise
ne, f JBUTYH in mechanische Energie umwandeln
kann
153.| Werkstiick, n 3aroTiBIIs der zu bearbeitende Gegenstand
154.| Werkzeugkoordina | koopauHaTu Ist ein Kartesisches
ten, pl IHCTPYMCHTIB Koordinatensystem. Der Ursprung
ist in einem programmierbaren
Arbeitspunkt  eines  Werkzeuges
[TCP] zu finden
X
155.| X-Achse, f Bich X Waagrechte Achse im kartesischen
Koordinatensystem, auch Abszisse
genannt.
Y
156.| Y-Achse, f Bich Y Senkrechte Achse im Kkartesischen
Koordinatensystem, auch Ordinate
genannt.
Z
157.| Zeitdruck, m Opax 4Jacy knappes Verhéltnis von fiir eine
Handlung bendtigter Zeit zu der
dafiir vorgesehenen Zeit
158.| Zyklus, m 1. nukI; Konjunkturzyklus, Lebenszyklus
2. 3aMKHYTUH
KOHTYP
159.| Zylinder, LUTIHIP Die Druckluft bewegt den Kolben
doppeltwirkend, m | moasiiinoi aii beim Einfahren und beim Ausfahren
beim  doppeltwirkenden Zylinder.
Der doppelwirkende Zylinder hat
zwei Druckluftanschliisse
160.| Zylinder, WTIH]IP Mit Hilfe der Druckluft wird der
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einfachwirkend, m

OJTHOTIPOX1THUI

Kolben beim einfachwirkenden
Zylinder ausgefahren und die
eingebaute Feder
zusammengedriickt. ~ Wenn  die
Druckluft entwichen ist, wird der
Kolben wegen der Feder eingefahren

161.

Zylinder,
kolbenstangenlos,
m

UJHIp 6e3
CTEP>KHIB

Der Kolben wird beim
kolbenstangenlosen Zylinder {iber
eine  Kraftbriicke  durch  das
geschlitzte Zylinderrohr mit dem
Mitnehmer verbunden. Es wird ein
Seil am Kolben befestigt, durch den
Zylinderdeckel gefuhrt und
umgelenkt. Der Mitnehmer dient als
Laufschlitten
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Jonarok 3

Cnucok ny0Jikaniii 3100yBa4a 3a TeMOK qucepTaunii

HayxkoBgi npaui, B sKHX 0ny0/1iKOBaHi 0CHOBHI HAYKOBI pe3yJIbTaTH

aucepTanii
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