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4. Aducerea robotului în poziţia de acasă 
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De ce se aduce robotul în poziţia de acasă?

A1=0°

A2=-90°

A3=+90°

A4, A5, A6=0°

• Aducerea robotului în poziţia de acasă, 
înseamnă situarea axelor comandate
într-o poziţie definită mecanică, aşa
numita poziţie zero mecanică.

• Când robotul este în poziţia zero
mecanică se memorează valorile
absolute ale traductoarelor de poziţie
pentru fiecare axă comandată.

Numai un robot adus în poziţia de acasă poate să se 
deplaseze într-o poziţie învăţată sau să se mişte în
raport cu sistemul de coodonate cartezian, numai
acesta cunoaşte poziţiile limitatoarelor software de 
capăt de cursă. 
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Instrumente pentru aducerea în poziţia de acasă a robotului

Palpator electronic de măsurare (EMT)

Comparator

• Pentru deplasarea cu precizie
ridicată în poziţia zero
mecanică, se utilizează un 
comparator sau un palpator
electronic de măsurare (EMT).

La utilizarea EMT-ului pentru
aducerea în poziţie de acasă a 
robotului, controlerul va comanda
deplasarea în mod automat a axei
în poziţia zero mecanică. La 
utilizarea comparatorului, 
deplasarea se realizează prin
comandă manuală în raport cu 
coordonatele proprii ale robotului.
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Secţiune prin sistemul de măsurare

EMT
sau

comparator

Locaş/cătare

Crestătură de 
măsurareŞtift de măsurare

Cartuş de măsurare
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Schema deplasărilor necesare aducerii robotului în poziţie de acasă

EMT
sau

comparator

Direcţie de deplasare
+ -

Poziţia zero mecanică

EMT
sau

comparator

+ -

Poziţia iniţială 
(înainte de aducerea în poziţia de acasă)

Locaş sau cătare

Direcţie de deplasare
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Cazuri de anulare a poziţiei zero mecanice

... manual de către operator… după schimbarea unui mecanism

1) dacă se determină discrepanţe între datele traductoarelor de poziţ ie memorate l a inchi derea controlerului şi
cele corespunzătoare poziţ iei actuale,  toate datele poziţ iei zero mecanice sunt şterse di n moti ve de siguranţă în
funcţ ionare. 

... manual de către operator... după o coliziune a sculei, respectiv a braţului
robotului

... manual de către operator
... după un impact cu un tampon limitator de 

cursă mecanic la o viteză mai mare 25 cm/s, 
viteza maximă de comandă manuală

... automat la pornirea sistemului 1)... după ce robotul s-a mişcat fără comandă de 
la controler (de exemplu cu o manivelă)

... automat la pornirea sistemului 1)
... după o reparaţie (de ex. înlocuirea motorului

de acţionare sau a traductorului de poziţie)

Anularea poziţiei zero mecanice
se realizează…Robotul trebuie adus în poziţia de acasă ...

... manual de către operator... dacă se specif ică ştergerea datelor poziţiei
zero mecanice pentru câte o axă comandată

Poziţia zero mecanică se 
anulează...Se poate anula pozitia zero mecanică...

 
 
 

I 08 .01.2004 I  Col lege I AC  I  6KUKA Roboter  GmbH , Hery Park 3000 , D-86368 Gersthofen , Tel .:  +49  (0) 8 21 /45 33-1906,  Fax:  +49 (0) 8  21/45  33-2340,  ht tp: //www.kuka-roboter.de
© Copyright by KUKA Roboter  GmbH  College

Aducerea în poziţia de acasă cu EMT

P
ie

rd
er

i/
ve

rif
ic
ăr

i

Verificarea poziţiei
zero mecanice

Aducerea în
poziţia de acasă cu 

sarcină, cu offset

Aducerea în poziţia
de acasă cu 

sarcină, fără offset1)

Aducerea în poziţia
de acasă

Învăţarea
offset-ului

Prima aducere în poziţia de acasă

Aducerea în poziţia de acasă cu EMT

1) este posibilă numai atunci când pri ma aducere in poziti a de acasa este încă valabilă
(adică nici o schi mbar e la acţ ionare, de exempl u, schimbarea motorul ui sau a unor
piese,  respec tiv după coliziune, etc).

R
ea

liz
ar

ea
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Acţiuni pregătitoare la aducerea în poziţia de acasă cu EMT

!

OK

• Axa comandată se va deplasa într-o
poziţie relativă pregătitoare: cătarea
aliniată crestăturii

• Deplasarea axei se va realiza manual, 
în sistemul de coordonate propriu
robotului

• Fiecare axă se va aduce individual în
poziţia de acasă

• Se porneş te de la axa 1 în sens 
crescător

• Întotdeana deplasează axa de la + la –

• Modul de funcţionare al robotului este 
numai în T1!
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Acţiuni pregătitoare la aducerea în poziţia de acasă cu EMT

• Se îndepărtează capacul cartuşului de 
măsurare

• Se înşurubează EMT-ul şi se 
conectează cablul de date (cupla X32) 
a cutiei cu cuple de la baza robotului

Semnificaţia aprinderii celor 3 LED-uri ale 
EMT-ului:

Roşu- eroare

Verde- flanc coborâtor

Verde- flanc ridicător

1

3

2

Cartuşul de 
măsurare

1 32
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Menul aducerii în poziţia de acasă a robotului

Cu corectură din sarcinăCu corectură din sarcinăStandardStandard

Verifică
aducerea în

poziţia de acasă

Verifică
aducerea în

poziţia de acasă

Aducerea în
poziţia de acasă
Aducerea în

poziţia de acasă
Prima aducere
în poziţia de 

acasă

Prima aducere
în poziţia de 

acasă

Invăţarea
offset-ului

Invăţarea
offset-ului

Aducerea în
poziţia de 

acasă cu sarcină

Aducerea în
poziţia de 

acasă cu sarcină

Fără offsetFără offsetCu offsetCu offset

Aducerea în poziţia de acasăAducerea în poziţia de acasă

CeasCeas EMTEMT Salvează datele actualeSalvează datele actuale
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Aducerea în poziţia de acasă la roboţii cu precizie de poziţionare ridicată

Cu corectură din sarcinăCu corectură din sarcinăStandardStandard

Verifică
aducerea în

poziţia de acasă

Verifică
aducerea în

poziţia de acasă

Aducerea în
poziţia de acasă
Aducerea în

poziţia de acasă
Prima aducere
în poziţia de 

acasă

Prima aducere
în poziţia de 

acasă

Invăţarea
offset-ului

Invăţarea
offset-ului

Aducerea în
poziţia de 

acasă cu sarcină

Aducerea în
poziţia de 

acasă cu sarcină

Fără offsetFără offsetCu offsetCu offset

Aducerea în poziţia de acasăAducerea în poziţia de acasă

CeasCeas EMTEMT Salvează datele actualeSalvează datele actuale

Realizare

Pierdere sau
control

 
 

Exerciţii practice: Aducerea în poziţia de acasă a robotului 


