Cuprins

Cuprins
1. Sistemul robot

1.1. Notiuni de baza ale sistemului robot
1.2. Prezentare generala a sistemului
1.3. Alimentarea cu energie

2. Utilizarea panoului de comanda KCP

3. Sistemele de coordonate ale robotului

3.1. Sistemul de coordonate propriu robotului
3.2. Sistemul de coordonate atasat bazei robotului
3.3. Sistemul de coordonate atasat sculei

3.4. Sistemul de coordonate atasat piesei

3.5. Alegerea sistemului de coordonate

4. Aducerea robotului in pozitia de acasa

5. Masurarea (calibrarea) sculei

5.1. Sumar al masurarii sculei
5.2. Masurarea TCP-ului
5.2.1. Metoda XYZ-4 puncte
5.2.2. Metoda XYZ-referinta
5.3. Masurarea orientarii
5.3.1. Metoda ABC-baza 5D
5.3.2. Metoda ABC-baza 6D
5.3.3. Metoda ABC-2 puncte
5.4. Activarea sculei
5.5. Datele de incircare ale sculei

6. Masurarea piesei (bazei)

7. Programarea miscarilor robotului

7.1. Miscare prin programare PTP

7.2. Miscarea pe traiectorie liniara

7.3. Miscarea pe traiectorie circulara

7.4. Pozitionarile aproximative (racordarile) ale miscarilor
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8. Navigatorul (generarea programelor)
9. Programarea logica

10.Tehnologia manipularii

11.Masurarea unui TCP extern

12.Nivelul de programare expert

13.Programare cu subprograme

14.Programarea buclelor repetitive si de ramificare

15. Automatizare externa

16. Exercitii

1. Sistemul robot
1.1 Notiuni de baza ale sistemului robot

Parti componente ale sistemului robot KUKA

KUKA robot
(e.g. KR 180)

KR C2
controlerul robotului

KUKA Control Panel
(KCP)
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