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7.2 Mişcarea pe traiectorie liniară 
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Mişcarea pe traiectorie liniară

Punctul TCP va fi condus de-a lungul celei mai scurte traiectorii
(linie) la punctul ţintă.

TCP

P1

P2

P3
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Profil de viteză

Timp t

Viteza de deplasare
pe traiectorie V

P1 P2

V prog

Accelerare DecelerareConstant

Profilul de viteză pentru deplasare
se referă la  TCP-ul sculei alese
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Programarea unei mişcări pe traiectorie liniară

Tip de mişcare

Denumirea
punctului

Viteză

Parametrii de mişcare

Poziţionare aproximatiă a
traiectoriei ON 

Precizie de urmărire a traiectoriei
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Programarea unei mişcări PTP

Sculă: 
Alegerea sculei
Tool_Data[1]….[16], Nullframe

Base
Alegerea sistemului de 
coordonate ataşat piesei
Base_Data[1]..[32], Nullframe

External TCP
Dacă robotul manipulează scula: False
Dacă robotul manipulează piesa:  True
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Programarea unei mişcări pe traiectorie liniară

Accelerare
Valoarea acceleraţiei care va fi
utilizată la comanda mişcării: 
Domeniu: 1…100% 

Distanţa de racordare*): 
(Approximation distance*) )
Mărimea razei de racordare
pentru mişcare
Domeniu de valori 0..300mm

*) Parametrul “Approximation distance” va fi
afişat când se selectează opţiunea (CONT).

 
 
 

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

Programarea unei mişcări pe traiectorie liniară

Poziţie de start
Poziţie ţintă

Controlul orientării - Standard

În timpul mişcării pe traiectorie se va modifica continuu
orientarea sculei din poziţia start până în poziţia ţintă. 
Aceasta se realizează prin mişcarea de rotaţie
pronaţie-supinaţie şi flexie-extensie pe direcţia de 
strivire a sculei.
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Programarea unei mişcări pe traiectorie liniară

Poziţie de start
Poziţie ţintă

Controlul orientării -
Mecanism de orientare PTP

În timpul mişcării pe traiectorie, orientarea sculei se va
modifica continuu din poziţia start până în poziţia ţintă. 
Aceasta se realizează printr-o transformare liniară (în
coordonatele ataşate axelor robotului) a unghiurilor
mecanismului de orientare. Problema constrângerilor
geometrice ale structurii mecanice a robotului
(problema singularităţilor) se poate rezolva cu această
opţiune, pentru că nu se realizează controlul orientării
prin miscarea de pronaţie-supinaţie ş i de flexie-
extensie pe direcţia de strivire a sculei.
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Programarea unei mişcări pe traiectorie liniară

Poziţie de start
Poziţie ţintă

Controlul orientării - Constant

În timpul mişcării pe traiectorie orientarea rămâne
constantă. Pentru poziţia ţintă orientarea programată
va fi ignorată ş i se va utiliza orientarea sculei din 
punctul de start.
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7.3 Mişcarea pe traiectorie circulară 

I 08 .01.2004 I  Col lege I AC  I  1KUKA 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

Mişcarea pe traiectorie circulară

Poziţie ţintă

Poziţie intermediară

Poziţia de start 

TCP

TCP-ul se deplasează spre poziţia ţintă pe un arc de cerc.
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Mişcarea pe traiectorie circulară

Poziţie ţintă

Punctul de referinţă al sculei respectiv al piesei se deplasează spre
poziţia ţintă pe un arc de cerc. Traiectoria este determinată de poziţia
de start, intermediară şi ţintă. Ca poziţie de start se poate considera

poziţia ţintă a comenzii de mişcare anterioare. 

Poziţia de start

Poziţie intermediară Poziţie ţintă

Poziţia de start

Poziţie intermediară

Poziţie ţintă

Orientarea vârfului sculei (TCP) în punctul intermediar nu este
luată în considerare şi nu are nici o importanţă în învăţarea
coodonatelor poziţiei.
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Profilul de viteză

Timp t

Viteza de deplasare
pe traiectorie V

P1 P2

V prog

Accelerare DecelerareConstant

Profilul de viteză a mişcării se referă la
TCP-ului sculei alese
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Programarea unei mişcări circulare

Tip de mişcare

Denumire a pozitiei
intermediare

Viteză

Parametrii de mişcare

Denumire a 
pozitiei ţintă

Precizie de urmărire a traiectoriei

Racordarea traiectoriei ON
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Programarea unei mişcări circulare

Sculă
Selectarea sculei
Tool_Data[1]..[16], Nullframe

Bază
Selectarea sistemului de 
coordonate ataşat piesei
Base_Data[1]..[32], Nullframe

TCP Extern
Robotul manipulează scula: False
Robotul manipulează piesa: True
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Programarea unei mişcări circulare

Acceleratie
Acceleraţia mişcării.
Domeniu de valori: 1...100%

Approximation distance*)

Mărimea domeniului de 
poziţionare aproximativă pentru
mişcare.
Domeniu de valori: 0...300 mm

*) Parametrul “Approximation distance” este
afişat numai dacă a fost selectată opţiunea
de poziţionare aproximativă (racordare) 
CONT.
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Programarea unei mişcări circulare

Controlul orientării - Standard

În timpul mişcării pe traiectorie se va modifica continuu
orientarea sculei de la poziţia start la poziţie ţintă. 
Aceasta se realizează prin mişcări de pronaţie-
supinaţie ş i flexie-extensie a sculei pe direcţia de 
strivire a sculei. 
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Programarea unei mişcări circulare

Controlul orientării – mecanism de orientare PTP

În timpul mişcării pe traiectorie se va modifica continuu
orientarea sculei de la poziţia start la poziţie ţintă. Acest fapt
se realizează printr-o transformare liniară  (în coordonatele
ataşate axelor robotului) a unghiurilor axelor mecanismului
de orientare. Problema constrângerilor geometrice ale 
structurii mecanice a robotului (problema singularităţilor) se 
poate rezolva cu această opţiune, deoarece nu se realizează 
controlul orientării prin mişcarea de pronaţie-supinaţie şi de 
flexie-extensie pe direcţia de strivire a sculei.
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Programarea unei mişcări circulare

Controlul orientării - Constant

În timpul mişcării pe traiectorie orientarea rămâne 
constantă. Pentru poziţia ţintă orientarea programată 
va fi ignorată ş i se va utiliza orientarea din punctul de 
start.
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Unghi plan complet  (360º)

Un unghi plan complet trebuie
programat din cel puţin 2 segmente.

P1

P2 P3

P4

P5

P1

INI
PTP HOME
…
LIN P1
LIN P2
CIRC P3 P4 ; P3 is AUX; P4 is END
CIRC P5 P2 ; P5 is AUX; P2 is END
LIN P1
...
PTP HOME
END

INI
PTP HOME
…
LIN P1
LIN P2
CIRC P3 P4 ; P3 is AUX; P4 is END
CIRC P5 P2 ; P5 is AUX; P2 is END
LIN P1
...
PTP HOME
END

 


