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8. Navigatorul (generarea programelor) 
 
9. Programarea logică 
 
10. Tehnologia manipulării 
 
11. Măsurarea unui TCP extern 

 
12. Nivelul de programare expert 
 
13. Programare cu subprograme  

 
14. Programarea buclelor repetitive şi de ramificare 
 
15. Automatizare externă 
 
16. Exerciţii  

1. Sistemul robot 
1.1 Noţiuni de bază ale sistemului robot 
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KUKA Control Panel
(KCP)

Părţi componente ale sistemului robot KUKA

KR C2 
controlerul robotului

KUKA robot
(e.g. KR 180)

 


