Masurarea sculei

5.3.2 Metoda ABC-bazdi 6D

Metoda ABC-baza 6D

Prin aceasta metoda, scula trebuie
sa fie instalata si situata fata de
sistemul de coordonate atagat
bazei robotului. Axele sistemului de
Tool _ coordonate atagat sculei trebuie sa
fie paralele cu axele sistemului de
coordonate atasat bazei robotului.
Metoda este utilizata atunci cand
este necesara pozitionarea si

k]
Xworid Y orientarea celor trei axe ale
World A .
Conditii : S|stlen_1zjlu1j de coPrdonate atasat
< sculei (sudarea in puncte,
Xioo Paralelacu zZ,, ., 4 manipulare).

Y10 Paraleld cu Yyy.q
Z;.o Paraleld cu X4
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5.3.3 Metoda ABC-2 puncte

Metoda ABC-2 puncte

A

Aceasta metoda este utilizatd daca
este necesara o orientare precisa a
celor 3 axe comandate ale
mecanismului de orientare pentru
pozitionare simanipulare (de
exemplu ventuze).

Punct de * Mai intai se deplaseazd TCP
referin{a (care a fost masurat in prealabil)
intr-un punct de referinta ales in
\ ‘ spatiul de lucru al rob otului.
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Masurarea sculei

Metoda ABC-2 puncte 1. etapa

» Se deplaseaza TCP-ul intr-un punct
de pe scula de masurat aflat pe
+Xtoo| \ ‘ directia negativa a axei X, astfel
incét sa se stabileasca directia de
actiune a sculei.
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Metoda ABC-2 puncte 2. etapa

Scula se deplaseaza astfel incéat
punctul de referinfa sa se
pozitioneze in sensul pozitiv al axei
Y, in planul XY al sistemului de

\ ‘ referinta atasat sculei.

KUKARoboter GmbH ,Hery Park 3000 ,D-86368 Gersthofen , Tel .. +49 (0) 8 21/4533-19086, Fax: +49 (0) 8 21/45 33-2340, http: /www kuka-roboter.de
© Copyrightby KUKARoboter GmbH College 108012004 | College IAC 13

5.4 Activarea sculei
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Masurarea sculei

Activarea sculei

Configure

oo

1140 Driver
2 5SUBMIT Interpreter
3 Statuskeys
4 Jogging

5 User group

LR

T ool definition
B On/0ff options
A Miscellaneous

Introduceti numarul sculei
1-16

Numele sculei
este afigat
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Exercitii practice: Masurarea sculei (stift-dispozitiv de prehensiune)
5.5 Datele de incircare ale sculei

Datele de incércare
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Masurarea sculei

Sarcini de incarcare ale robotului

Fiecare robot este proiectat pentru:

*O sarcina nominala la mecanismul de orientare a robotul ui,
*O excentricitate specificatd a centrului de greutate a
incércarii,

*Un moment de inertie propriu specificat al incarcarii,
*Oincarcare suplimentara a bratului robotului.

Cu aceastd sarcina nominala robotul se misca in intregul spatiu de
lucru cu acceleratii si viteze de valori standard.

| Sarcina suplimentara admisa a robotului nu trebuie depasita!
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Sarcini de incarcare ale robotul ui

Daca robotul este supraincércat, creste uzarea robotului. Aceasta conduce la
defectiuni premature si o reducere a duratei de viata a rob otului.

O supraincércare a robotului poate avea ca urmare o functionare nesigura a
acestuia.

A Daca se depdseste momentul static la franare al robotului, acesta nu
mai functioneaza sigur si pot s& aparad deformari ale axelor rob otului!

v’ Utilizarea unor date de incarcare eronate anuleaza garantia
asigurata de firma Kuka Roboter GmbH.
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Masurarea sculei

Distribuirea incarcarii: exemplu KR 16

Incércare suplimentara
Brat

Sarcina totah=
sarcina utila + sarcina suplimentara
=max46 kg

Sarcina utila

Incércare
suplimentara
Antebrat”

" ") calculat cu program de incarcare Kuka
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Distantele centrului de greutate-notatii

L, = distanta de la centrul

de greutate la centrul flansei,
pe directia axei X

L, = distanta de la centrul
de greutate la centrul flansei,
pe directia axei Y

L,= distanta de la centrul
de greutate la centrul flangei,
pe directia axei Z

L, = distanta de la centrul
de greutate la centrul flansei,

in planul flansei

Ly =VLZ+ L7
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Masurarea sculei

KR 16-diagrama standard a sarcinii utile

200
] Momentul de inertie masic in
E 6hg punctul caracteristic 0.36 kgnv
200 3 (L,=120 mm,L,=150 mm)
100 ;
s 3

€ 100 200 300 400 500 600

i %

Atentie: momentele de inertie masice trebuie verificate cu
programul Kuka Load. Introducerea datelor de incarcare in
controler sunt absolut necesare!
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Datele de incarcare ale sculei

0%YZ -4 Point

LRYZ-Reference | 1Base Valoarea -1 se utilizeaza ca

2AEC- 2 Point 2 Fixed taal

388 C - world P valoare standard, corespunde cu
TN M 1 Stormalnematic valoarea incércari introduse in

6 Tolerances datele de ma$|né.

Default |

e ]
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Masurarea sculei

Datele de incarcare ale sculei

Pentru a putea utiliza optimal momentele maxime disponibile ale acceleratiilor
axelor robotului, treb uie introduse datele de incércare a sculei utilizate.

Posibilitatile de determinare a valorilor corecte ale datelor de incarcare a sculei
sunt:

*Rezolvare matematica (asistatd de modelul matematic Kuka)
«Sistem CAD (de exemplu CATIA)
*Detemrminarea experimentald a incércarii (cu program de utilizare Kuka).

V= Atentie: Datele de incércare trebuie introduse
pentru fiecare sculd masurata geometric.
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Incércarea suplimentara la robot

Pe langa incarcarea la robot precizata mai sus, rob otul poate migca alte
greutatimontate pe brat, antebrat sau carusel cu valori dinamice standard.
Acestea pot fi, de exemplu: transformator de sudare sau cutie de cuple cu
baterie de ventile.

Pentru fiecare robot se specifica de cétre Kuka o valoare permisa a incarcarii
suplimentare.

Valoarea incarcarii suplimentare nu trebuie depaésita, altfel, la fel ca la
incéarcarea cu scula, altfel pot sa apara deformdri ale sistemului mecanic al
rob otului.

O depdsire a sarcinii suplimentare creste in general uzura si reduce
durata de viata a rob otului.
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Masurarea sculei

Incdrcarea suplimentard pe brat/antebrat/carusel: exemplu la KR 16

Dimensiunile L,, Ly L, ale
sarcinii suplimentare se
masoara in raport cu
originea sistemului atagat
bazei robotului.
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incdrcarea suplimentara pe brat/antebrat/carusel

0 & 0 Toal »
1 Master 3 1 Base 3
2 UnMaster 2 Fixed tool

3 Supplementary load data
4 External kinematic
5 Measurement Points »
& Tolerances

3 Software Update  »
4 Service 3
5 Robok name

Valoarea -1 se utilizeaza ca valoare
standard, ea corespunde cu valoarea
fncarcarii
Wné.

introduse 1n datele

de

Default
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Masurarea sculei

incdrcarea suplimentara pe brat/antebrat/carusel

4 Service 3
5 Robot name

e 0 Toal 3
1 Master 3 1 Base »
2 UnMaster 2 Fixed tool L4
R (AN S Supplementary load data Dacé se i ntrod uce va | oarea 0 ,

4 External kinematic
S Measurement Points »
6 Tolerances

aceasta inseamna ca nu s-a
montat o incarcare suplimentara pe
xa respectiva. Acesta este valabil

si pentru datele de incarcare ale

[supplementary oad

Joint

Enter the data for the supplementary la
{Mass M), Canter of mass <Y Z),

sculei.

i the selected ass
e Oientation [3,8,C] of the

Moment of inertia =07 JZ)). R
1obot coordinate system, for

M [kak ID I

3itis the flange coordinate system

Rimml: 0 ATE Jo B kgl [0
Yme] 0 B[} o ¥ kgl [0
Zlmm] [0 Crl o JZ kgl [0
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6. Mdasurarea piesei (bazei)

Masurarea (calibrarea) piesei

Suprafetei de lucru (paletd, masa de lucru, piesa..) i se definegte de cétre
utilizator un sistem de coordonate cartezian, cu originea sistemului stabilita de

cdtre utilizator.
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