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6. Măsurarea piesei (bazei) 
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Măsurarea (calibrarea) piesei

Suprafeţei de lucru (paletă, masă de lucru, piesă..) i se defineşte de către
utilizator un sistem de coordonate cartezian, cu originea sistemului stab ilită de 
către utilizator.

XBase

ZBase

YBase
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Scopul măsurării bazei (piesei)

Deplasarea

comandată manual

de-a lungul muchiilor

suprafetei de lucru

sau pe piesă.

Direcţie de miscare

Baza +XW ORLD

+ZW ORLD

+YW ORLD

Deplasare manuală 
cu taste de mişcare

sau cu
mouse 6D

Scula

 



 
 
 
 
 

Măsurarea piesei (bazei)  
 

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

 
54 

 

I 08 .01.2004 I  Col lege I AC  I  3KUKA 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

Scopul măsurării bazei (piesei)

Baza

Punct învăţat

Coordonatele punctului
învăţat sunt determinate

în raport cu originea
sistemului de coordonate

ataşat piesei.

+XW ORLD

+ZW ORLD

+YW ORLD

Scula
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Scopul măsurării bazei (piesei) 

Funcţionare prin
program

Prin translatarea
sistemului de 

coordonate ataşat
piesei, se 

translatează şi 
punctele învăţate.

Baza

Baza

Scula
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Scopul măsurării bazei (piesei)

Funcţionare prin
program

Pot fi create mai multe
sisteme de coordonate

ataşate pieselor.

Baza 2

Baza 1
Scula
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Metoda celor 3 puncte: Etapa I 

In prima etapă, se deplasează TCP-ul sculei
de referinţă în originea noului sistem de 
coordonate ataşat bazei (piesei). 

Originea sistemului de 
coordonate ataşat piesei

Primul punct

TCP

+XW ORLD

+ZW ORLD

+YW ORLD
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Metoda celor 3 puncte: Etapa a II-a

În a doua etapă se deplasează TCP-ul
sculei de referinţă într-un punct pe
sensul pozitiv al axei X al noului sistem
de coordonate ataşat piesei.

Punctul doi
în sensul pozitiv

al axei X

TCP

+X
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Metoda celor 3 puncte: Etapa a III-a

În a treia etapă, TCP-ul sculei de referinţă se 
deplasează într-un punct cu valoare pozitiva a 
coordonatei Y în planul XY al noului sistem de 
coodonate ataşat piesei.

TCP

Punctul 3 
In planul XY in sensul

pozitiv al axei Y

+X

+Y
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Baza măsurată

TCP

+Z
+Y

+X

Această măsurare defineste univoc situarea
sistemului de coordonate ataşat bazei
(piesei).
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Activarea unui sistem de coordonate ataşat bazei

Afişarea numelui
sistemului de 
coordonate ataşat 
bazei

Introduceţi numărul
sistemului de 
coordonate ataşat 
bazei
BASE_DATA[1-32]

 


