Masurarea piesei (bazei)

6. Mdasurarea piesei (bazei)

Masurarea (calibrarea) piesei

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

catre utilizator.
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Scopul masurarii bazei (piesei)

Deplasarea @

comandata manual
de-a lungul muchiilor

suprafetei de lucru

sau pe piesa.

Deplasare manuala
cu taste de miscare

=3

sau cu
mouse 6D

Y

Baza

T 1S
Directie de miscare
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Masurarea piesei (bazei)

Scopul masurarii bazei (piesei)

Punctinvatat

¥

Coordonatele punctului
invatat sunt determinate
in raport cu originea
sistemului de coordonate
atagat piesei.

A
Baza +XwoRrLD
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Scopul masurarii bazei (piesei)

Functionare prin
program

:

Prin translatarea
sistemului de
coordonate atagat
piesei, se
translateaza si
punctele invétate.

Baza

Baza
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Masurarea piesei (bazei)

Scopul masurarii bazei (piesei)

Functionare prin
program

¥

Pot fi create mai multe
sisteme de coordonate
atagate pieselor.

Bazg

Baza 2
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Metoda celor 3 puncte: Etapa |

Originea sistemului de
coordonate atasat piesei
Primul punct

[ree I\

In prima etapa, se deplaseaza TCP-ul sculei
de referinta in originea noului sistem de
coordonate atasatbazei (piesei).
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Masurarea piesei (bazei)

Metoda celor 3 puncte: Etapa a ll-a

Punctul doi
in sensul pozitiv

al axei\X
| TCP | \

+X

In a doua etapa se deplaseaza TCP-ul
sculei de referinta intr-un punct pe
sensul pozitiv al axei X al noului sistem
de coordonate atagat piesei.
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Metoda celor 3 puncte: Etapa a lll-a

Punctul 3
In planul XY in sensul
pozitiv al axei Y

In a treia etapa, TCP-ul sculei de referints se
deplaseaza intr-un punct cu valoare pozitiva a
coordonatei Y in planul XY al noului sistem de
coodonate atasat piesei.
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Masurarea piesei (bazei)

Baza masurata

[ree I\

+Z
+Y

+X

Aceasta masurare defineste univoc situarea
sistemului de coordonate atasat bazei
(piesei).
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Activarea unui sistem de coordonate atasatbazei

Configure

010 3
1 Driver 3
2 SUBMIT Inkerpreter ¥
3 Statuskeys

4 Jogging »
5 Liser group

7 Tool definition
3 On/Off options »
9 Miscellaneous 3

Afi._sarea r?umelui s Pt Iqtroduce!i numérul
sistemului de sistemului de
coordonate atagat coordonate atagat
bazei bazei

BASE_DATA[1-32]

KUKARoboter GmbH ,Hery Park 3000 ,D-86368 Gersthofen , Tel.: +49 (0) 8 21 /45 33-1906, Fax: +49 (0) 8 21/45 33-2340, http:/mww kuka-roboter.de
© Copyrightby KUKARoboter GmbH College 108.01.2004 | College IAC 110

© KUKA Roboter GmbH 2006 / 01.00 BP . KRC2 V5 en R02 Pag. 57 d1n 156



