Utilizarea panoului de comanda KCP

Elemente de comanda pentru utilizarea comunicarii CAN-Bus
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Tasta de selectare ptr. activarea functiilor
numerice ale tastelor blocului numeric
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sfarsitul liniei pe
care este poztionat
cursorul de editare.

INS: selectare intre
modul de editare
de inserare sau de
suprascriere.
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DEL: cifra aflata la

dreapta cursorului de
editare va fi stearsa.
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Blocul numeric

LDEL : stergerea

liniei pe care este PGUP: afisarea
HOME: saltla pozitionat unei pagini in
inceputul liniei pe cursorul de editare directia de inceput
care este poztionat A et
cursorul de editare. TAB: salt

predefinit.

UNDO: anularea
ultimei actiuni de Er?el?ség;??nlea
editare. directia de sfarsit
END: saltla a fisierului.

CTRL: tasta de
control.

Sageata: cifra
aflata lastanga
cursorului de
editare va fi
stearsa.
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Utilizarea panoului de comanda KCP

Elemente de executie pentru utilizarea comunicarii CAN-Bus
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Bloc de caractere alfabetice ASCIl

Tasta NUM Tasta SYM
0000000006
2000000006
2000000060

Tasta SHIFT

Tasta ALT

KUKARoboter GmbH , Hery Park 3000 ,D-86368 Gerstofen Tel : +49 (0) 8 21 /45 33-1906, Fax: +49 (0) 8 2145 33-2340, htip: www kuka-roboter de
© Copyrightby KUKARoboter GmbH College 108.012004 1 College IAC 117

Pag. 20 din 156 © KUKA Roboter GmbH 2006 / 01.00 BP . KRC2 V5 en R02



Utilizarea panoului de comanda KCP

Elemente de executie pentru utilizarea comunicérii CAN-Bus
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Tasta RETURN

Blocul de sageti
pentru CURSOR
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Utilizarea panoului de comanda KCP

Cheile de selectare a modului de functionare a robotului
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Vizualizarea starii selectiilor curente

Starea tastei de
selectare NUM

Scriere cu
caractere mari-
mici Numele
robotului
inum [caps [§][1[R ceLL IP<6 [T1 [POv=100% [Paul [10:09
j \ Override
Numele Numarul liniei (vit.eza de
programului de program miscare)
ales/curent curente
Mod de
operare
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Utilizarea panoului de comanda KCP

Vizualizarea selectiilor curente

W [caps [8[11R [ceLL IP=6 T [pov=100% [Paul [10:09

— Actionarea nu e pregatita
— Actionarea este gata (cam 1s.)

|_S T Submit-Interpreter neselectat
— Submit-Interpreter oprit
. ___ Submit-Interpreter pornit
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3. Sistemele de coordonate ale robotului

Sistemele de coordonate ale robotului

» Sistemul de coordonate propriu al robotul ui:

Fiecare axa comandata a robotului poate fi deplasata
in sens pozitiv sau negativ.

k2

Sistemul de coordonate atasat bazei robotului:

Sistem de coordonate fix, tri-ortogonal drept, cu
originea la baza robotului.

&

Sistemul de coordonate atasatsculei:

Sistem de coordonate triortogonal,
cu originea in punctul caracteristic al sculei

2

Sistemul de coordonate atasat bazei (piesei):

{E, Sistem de coordonate triortogonal, cu originea in
punctul caracteristic al piesei de prelucrat.
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