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KUKA

Portfolio KUKA
Swoboda w automatyzacji

LBR iisy KR DELTA KR SCARA KR 4 AGILUS KR AGILUS KR CYBERTECH nano (ARC)

PAYLOAD 3-15kg PAYLOAD 3 kg PAYLOAD 6-12 kg PAYLOAD 4 kg PAYLOAD 6-11kg PAYLOAD 6-10 kg

REACH 760 — 1300 mm REACH D1200 mm REACH 500 and 850 mm REACH 601 mm REACH 706 — 1101 mm REACH 1421 - 1843 mm

Ea

113983 K

KR CYBERTECH (ARC) KR IONTEC KR QUANTEC KR FORTEC KR TITAN KUKA PaIIetlzmg Robot
PAYLOAD 8-22kg PAYLOAD 20-70 kg PAYLOAD 120 - 300 kg PAYLOAD 240 - 600 kg PAYLOAD 750 - 1300 kg PAYLOAD 40 - 1300 kg
REACH 1612 — 2101 mm REACH 2101 - 3101 mm REACH 2671 —3904 mm REACH 2485 —3326 mm REACH 3202 — 3601 mm REACH 2100 — 3601 mm
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Osie robota

Rys. 1-5: Osie robota firmy KUKA

Rys. 1-3: Manipulator Przyktadowe dane techniczne manipulatoréw z palety produktéw firmy KU-
KA:
1 Manipulator (uktad mechaniczny robota) + Liczba osi:
2 Poczatek tancucha kinematycznego: stopa robota (ROBROOT) — 3 osie w przypadku KR SCARA

4 osie w przypadku KR40 PA
6 osi w przypadku standardowego pionowego robota z ramieniem
przegubowym
— 7 osi w przypadku lekkiego robota budowlanego
A6 + Zasieg: od 0,54 m (KR3 R540) do 3,9 m (KR 120 R3900 ultra K)
+ Masa wiasna: od 23 kg (LBR iiwa 7 R800) do 4700 kg (KR1000 Ti-
tan).
+ Dokiadnos¢ powtorzen: dokiadnos¢ powtorzen 0,03 mm - 0,2 mm

3 Swobodny koniec faricucha kinematycznego: kotnierz (FLANGE)
A1 Osie robota 1 - 6
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KUKA

Dzieki programowaniu robota uzyskuje sie mozliwos¢
automatycznego, powtarzanego cyklicznie wykonywania ruchéw
i procesow.

Uktad sterowania potrzebuje do tego wielu informaciji:

e Aktualna pozycja robota = pozycja aktualnego narzedzia (Tool)
w aktualnej przestrzeni (baza)

e rodzaj ruchu

e predkos$é/przyspieszenie

e informacje sygnatowe np. dla warunkéw oczekiwania,
rozgatezien lub petli
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KUKA

Jakiego jezyka uzywa uklad sterowania?

Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com

Proste programy sg definiowane za pomocg wstepnie zdefiniowanych
formularzy.

Przykfadowy formularz

EPT; Pl > CDN'F Vel=‘ IDD‘[%] PDAT1| P | | ColDetect= -
Ems =

Rys. 1-22: Formularz

W przypadku petli, uktadu logicznego | programowania mozna uzywac
jezyka programowania KRL - KUKA Robot Language.

Przyktadowy program:

LOOP

SPTP Pl Vel=100% PDAT]1 Tool[Z2] EBase[4]
SPTPF P2 Vel=100% PDATZ Tool[Z2] Base[4]
SPTPF P3 Vel=100% PDAT3 Tool[Z2] Base[4]
S.IN P4 Vel=0.5m/s CPDAT4 Tool[Z] Base[4]

ENDLOOP
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Programowanie online metodg ,teach-in".
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KUKA

* Programowanie za pomocg WorkVisual: W otoczeniu programistycz-
nym WorkVisual mozna tworzy¢ programy i testowac je online w ukia-
dzie sterowania. Do wyszukiwania btedow stuzg nastepujgce narzedzia
do debugowania.

Alternatywnie mozliwe jest rowniez programowanie offline w ramach
projektu robota.

M & Yeu Lo Do Wedw 7
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KUKA

Tryby pracy robota KUKA
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* T1 (Recznie Ograniczona Predkosc)
— Do testowania, programowania i wczytywania
— Predkos¢ w trybie programowym maks. 250 mm/s

— Predkos¢ w trybie recznym maks. 250 mm/s
+ T2 (Recznie Duza Predkosc)

— Do testowania

— Predkos¢ w trybie programowym odpowiednia do zaprogramowa-
nej predkosci!
Uzytkownik moze jg zredukowac¢ za pomocg POV - Program-Over-
ride.

— Przemieszczanie robota za pomocg myszy 6D lub klawiszy przesu-
wu nie jest mozliwe.

« AUT (Automatyka)

— W robotach przemystowych bez nadrzednego uktadu sterowania

— Predkos¢ w trybie programowym odpowiednia do zaprogramowa-
nej predkosci!
Uzytkownik moze jg zredukowac¢ za pomocg POV - Program-QOver-
ride.

— Przemieszczanie robota za pomocg myszy 6D lub klawiszy przesu-
wu nie jest mozliwe.

+ AUT EXT (Automatyka zewnetrzna)

— W robotach przemystowych z nadrzednym ukladem sterowania
(PLC)

— Predkosc¢ w trybie programowym odpowiednia do zaprogramowa-
nej predkosci!

Uzytkownik moze jg zredukowaé za pomocg POV - Program-QOver-
ride.



100 mm/10°

10 mm/3°

1 mm/1°

0.1 mm/0.005°
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KUKA
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Uktady wspoirzednych majgce zwigzek z robotami

Uktady wspoétrzednych majg duze znaczenie podczas obstugi, programo-
wania i uruchamiania robotéw przemystowych. W uktadzie sterowania ro-
bota zdefiniowane sg nastepujace uktady wspotrzednych:

Flange /

SNULLFRAME $TOOL

$BASE

Pag



KUKA @

Ustalanie potozenia Osi
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KUKA

Przesuw reczny robota w uktadzie wspotrzednych uniwersalnych
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KUKA

Pomiar Narzedzia

Pomiar narzedzia sktada sie z trzech krokow:
Krok Opis
Wyznaczenie poczatku ukltadu wspoétrzednych TOOL

Dostepne sg nastepujgce metody:

* 4-punkfowa XYZ
+ Referencyjna XYZ

Okreslanie orientacji ukiadu wspéirzednych TOOL
Dostepne sg nastepujace metody:

+ ABC-Worid

+ 2-punktowa ABC

Bezposrednie wprowadzanie wartosci odlegtosci od srodko-
Alterna- | wego punktu kotnierza (X, Y, Z) i przekrecenia (A, B, C).
tywnie

+ Wprowadzenie wartosci liczbowych
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KUKA

Orientacja Narzedzia

+XTOOL

Metoda uniwersalna ABC Metoda 2-punktowa ABC
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KUKA

Pomiar Bazy

' A o

0.00 |mm B i 0.00 ' *

‘ Pomiar
J
1 -
0.00 |mm C ] 0.00 3-punktowa
posradnie

Kontrola | oresda

WORLD

LA o Zagaz .
% Witecz

s 4
=/ SROBROOT
SWORLDg
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KUKA

Metoda 3-punktowa

S STIFT_165

,y' '.l lll. ' :, v 4;A~\. TS O —‘
X -151.13mm Y 90181mm Z 701.99mm
A 6.17 ¢ B 6696° C 82.20°

'- Pogiom XY Wykona¢ Touch Up

Touch-Up Ok
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KUKA

Przesuw w narzedziu i bazie

Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com Page: 20



KUKA

Przesuw w narzedziu i bazie

TOOL_DATA[1]
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KUKA

Programy

R S

“Bitr: Uzyckown
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GlueTech MOVEMENT TO PU.
A4
AS
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4 m 3

B NSRS NN RS A F SRR AR AR AR AR AN AT RN NS NNERRSE R

my) | Zaznaczono obiekx(y) /9833 Bajty
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Rys. 5-3: Kierunki przebiegu programu: w przéd/wstecz

Poz. Opis
1 Przycisk Start Do przodu
2 Przycisk Start Do tytu

Gdy program jest wykonywany, dla sterowanego programem ruchu robota
do dyspozycji jest kilka trybéw wykonywania programu:

a4l |CGO

» Program jest nieprzerwanie wykonywany do konca.
* W trybie testowym nalezy przytrzymaé¢ naci$niety przycisk
Start.

m Ruch

» Kazde polecenie ruchu jest wykonywane pojedynczo

* Po zakonczeniu ruchu nalezy za kazdym razem ponownie
nacisng¢ ,Start”.

m Pojedynczy krok | Dostepny tylko w grupie uzytkownikéw
—ir .Ekspert”!

» Wykonywany jest wiersz za wierszem (niezaleznie od
tresci wiersza).

* Po kazdym wierszu nalezy ponownie nacisng¢ przycisk
Start.
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KUKA

Przyktadowy program

PDAT]1 Tool[5] Base[10]
PDAT]1 Tool[5] Base[10]
CPFDAT1 Tool[5] Base[10]
CPDATZ Tool[5] Base[10]

SPTP P5 VEL= 100% PDAT]1 Tool[5] BRase[1l0]

1 DEF KUKA Prog()

2

3 INI

4 SPTP HOME VEL= 100 % DEFAULT
5 SPTP Pl VEL= 100 %

& SPTP P2 VEL= 100 %

7 SLIN P3 VEL= 1 m/s

8 SLIN P4 VEL= 1 m/s

9
10 SPTP HOME VEL= 100 % DEFAULT
11
12 END

Kod zrodtowy:
Plik SRC zawiera kod programu.

DEF MATNPROGRAM ()

INT

SPTP HOME Vel= 100% DEFAULT

SPTP P1 Vel=100% PDAT1 TOOL[1] BASE[2]
SPTP P2 Vel=100% PDAT2 TOOL[1] BASE[2]

END

Lista danych:
Plik DAT zawiera state dane i wspdirzedne punktow.

DEFDAT MAINPROGRAM ()

DECL E6POS XP1={X 900, Y O, Z 800, A 0, B O, C 0, S 6,
T 27, E1 0, E2 0, E3 0, E4 0, E5 0, E6 0}

DECL FDAT FPOINT1 ..

Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com

ENDDAT
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KUKA

Programowanie

YiusantUe

$Base

ispﬂ:i P1 | =] \na|=‘ mu‘[%] ‘pmm > CulDetect=‘GFF
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Stowo klu-
Pytanie Rozwigzanie czOWe
W jaki sposob robot zapamig- | Kazda pozycja narzedzia w przestrzeni jest POS
tuje swoje pozycje? zapisywana. (Pozycja robota odpowiednio do
- . E6POS
ustawionego narzedzia i bazy)
Skad robot wie, jak ma sie Dzieki podaniu rodzaju ruchu: z punktu do SPTP
£ -
poruszach punktu, liniowo lub kotowo. SLIN
SCIRC
Jakg predkos¢ majg ruchy ro- | Podanie predkosci migdzy dwoma punktami i Vel
bota? przyspieszenia nastepuje podczas programo- Acc
wania. )
Czy robot musi sie zatrzymac | Aby zaoszczedzi¢ na czasie cyklu, punkty CONT
w kazdym punkcie? mogg rowniez zostac osiggniete z przyblize-
niem, nie ma wtedy miejsca doktadne zatrzy-
manie.
Jakg orientacje przyjmuje na- | Dla kazdego ruchu mozna indywidualnie usta- | ORI_TYPE
rzedzie, gdy punkt zostanie wi¢ prowadzenie orientacji.
P
osiagniety’ To ustawienie dotyczy tylko ruchow po torze.
(=== "Rodzaje ruchéw" Strona 201)
Czy robot rozpoznaje prze- Nie, robot podaza .uparcie” swoim zaprogra- Monitorowa-
szkode? mowanym torem. Zapewnienie bezKolizyjnosci nie Kkolizji

nalezy do obowigzkow programisty.

Istnieje jednak mozliwosc ,monitorowania ko-
lizji" w celu ochrony maszyny.
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KUKA

Ruchy SPTP

S 02

S 01
o T43

Tag N Bhic

S 001
T 100110

S 06

S04
110 T19

T63 oo

S 100
T 11111

> N

P2 cont
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KUKA

Polecenia ruchu

7

8 SLIH P1 Vel=0.5 m/s CPD Tool[1]:Greifer
b Base[1]:Basis_Tisch
9

1=
11  EHDLOOP

8 SLIN P1 Vel=0.5 n/s C
b Base[1]:Basis_Tisch

10
11 ENDLOOP
12
13
15
15

ll’ouf Tool[1]):6reifer

Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com
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KUKA

Polecenia ruchu

Zmiana parametréw ruchu Ustawianie narzedzia i bazy

Odlegloéé przyblizenia [mm]  Przyspieszenie [%]) Narzedzie Podstawowe

@ w R wo Tool[1}Gipper  (3) H Base(tlBasel  (3) H

9 SPTP P13 Uel=180 % PDATH Tool[1]:Greifer

'I. a 1:Basi: Tis
SPTP| | P14 Vel=| 100 |[%] J PDATS

ColDetect=| OFF

Uel=180 % PDATY Tool[1]:Greifer
:Basis Tisch

IVd-I IMI[%] PDATSE ColDetect= OFF'
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KUKA

Polecenia Ruchu — ruchy po torze

¢ | Rodzaj ruchu Znaczenie Przykilad zastosowania

p1 Liniowy: liniowy Zastosowania toru, np.:

-
SLIN + Ruch po torze w linii pros- | * Spawanie po torze SLIN_I
tej: + Klejenie
+ TCP narzedzia jest pro-

i o

2 ‘ [m/s]

CPDAT2 w ColDetect=

+ spawanie/ciecie laserowe
P2 wadzony ze stalg pred- ¢ ADAT
koscig i zdefiniowang
orientacjg od startu do
punktu docelowego.
* Predkos¢ i orientacja od-
nosza sie do TCP.
Kofowy: kotowy Zastosowania toru jak w przy- ’
P-1_ SCIRC padku SLIN: @ @
* Ruch po torze kolowym - 1 ! > ‘
P§ jest zdefiniowany przez + kola, promienie, wypukios- SCIRC| | P15 ’ P16 w ‘ Vel= 0‘5‘[0'0/5] CPDAT12
punkt poczatkowy, punkt ci = = — So—
P2 pomocniczy oraz punkt ColDetect-' OFF IANGLE.270°.
docelowy.

+ TCP narzedzia jest pro-
wadzony ze stalg pred- ldetw.l . Touch up |
koscig i zdefiniowang
orientacjg od startu do
punktu docelowego.

* Predkos¢ i orientacja od-

noszg sie do TCP narze- . ;.
dzia. | Osobliwosci !
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KUKA

Wyswietlanie wejsé/wyjs¢ | zmiennych

* Wybraé: Przycisk robota > Wskazanie > Wejscia/wyjscia * Wybraé: Przycisk robota > Wskazanie > Zmienna
Menu gldwne Wskazanie : Wers : e
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Logika

-mn
o W T T

Smatric
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Fdytor
1 DEF program 5( )
2 M
3
S=L00P
s
6 SPTP HOME Uel=100 T DEFAULT
7

8 SLIN P1 Uel=0.% m/s CPDAT2 Tool[1):Greifer
b Base[1]:Basis_Tisch
9 SLIN <P2> Vel~0.5 n/s CPDATI Tool[1]:Creifer
b Base[1):Basis_Tisch
10 SLIN P3 Uel~0.5 m/s CPOATA Tool[1]:Greifer O

b Base[1):Basis_Tisch|«
11 SCIRC P& PS5 Vel=0.5 m/s CPDATS Tool[1):Greifer
b Base[1]:Basis Tisch
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Programowanie stanow chwytaka

Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com

Gripper CHECK anperl State=

7 C?? 7

[1] OPEN CDNT lmﬂl Strategy 1

Rys. 10-19: Formularz dotgczony Gripper CHECK

Poz. | Opis
1 Aktywne chwytaki
Wyswietlone zostang tylko aktywne chwytaki.
2 Status chwytaka, ktory ma zosta¢ sprawdzony
Liczba wybranych statusow i ich definicje w zaleznosci od konfi-
guracji.
3 + CONT: Status jest sprawdzany za posrednictwem przebiegu
do przodu.
« [pusty]: Status jest sprawdzany wraz z przebiegiem gtow-
nym.
4 Strategia btedu

Jesli dany status nie wystepuje, mozna ustawic strategie bledu.

« No Check: Program jest kontynuowany bez sprawdzania,
czy wystepuje dany status.

« Strategy 1...3: Skonfigurowane strategie bfedu
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Kontrola przebiegu programu




KUKA

Kontrola przebiegu programu

<

==
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Oszczedzaj czas Wazrost tatwosc Niezawodnos¢ Moduty
przychodéw wykonania planowania
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KUKA

“

my.kuka.com

&

Przeglad danych produktow

W cyfrowym katalogu produktow
znajdziesz szczegotowq oferte naszych
robotdw, odpowiednich czesci
zamiennych, a takze naszych produktow
cyfrowych.

Oprogramowanie bazujace
na Chmurze

Uzyskaj bezptatny dostep do KUKA Xpert
Basic i KUKA Compose. Wykorzystaj login
do KUKA Connect lub przetestu) KUKA
Sim.Pro.

my.KUKA: Twoj cyfrowy portal klienta | KUKA AG

I

Weryfikacja dostepnosci
produktow

SprawdZ online terminy dostawy | zasoby
uZywanych robotow, a takze czesci
zamienne KUKA Ready Pack (tylko dla
partnerdw KUKA) i — wykonujac kilka
kliknie¢ — zapytaj bezpozrednio o
okreglone produkty.

Zarzadzanie zapytaniami do
dziatu wsparcia technicznego

Stworz wiasne zapytania do dziatu
wsparcia technicznego online i migj
wglgd w status ich przetwarzania. W ten
sposdb bedziesz zawsze na biezaco i
odpowiednio szybko uzyskasz niezbedne
informacje.

Kupno produktéw online*

Kupu] produkty KUKA, np. czesci
zamienne lub pakiety oprogramowania,
tatwo 1 wygodnie online oraz wysyfaj
zapytania dotyczace naszych robotdw.
(*funkcja dostepna w poszczegdlnych
krajach)

b

Cyfrowa baza wiedzy

Cyfrowa baza wiedzy KUKA Xpert zawiera
obszerne informacje techniczne, takie jak
instrukcje i dokumentacje dotyczace
produktdw KUKA.

Rejestracja i zarzadzanie
produktami

Zarejestruj swoje produkty KUKA w
szybki i prosty sposdb online, aby
uzyskac dostep do petnej dokumentacji
produktdw.

KUKA System Partner

Jako KUKA System Partner mozesz
czerpac specjalne korzysci z my KUKA.
Zyskujesz miedzy innymi dostep do
rozszerzonych testéw oprogramowania
KUKA Cloud, zapowiedzi produktdw,
informacje o czasach dostawy robotéw
itd.
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KUKA

“

KUKA Compose

Po prostu dobierz robota przemystowego do swoich potrzeb, korzystajgc z tylko jednej

platformy
Wybor wiasciwego robota do Twojego zastosowania moze zajg¢ duzo czasu. Szybko posortuj

setki dostepnych robotow KUKA wedtug zasiegu, udzwigu i innych istotnych cech.

KUIKA | Compose 3f

ROBOTY FILTERS

ROBOTS
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KUKA

“

KUKA Compose

Statyczna i dynamiczna analiza udzwigu

*Podczas analizy mogg zosta¢ wprowadzone specyficzne dla klienta dane dotyczgce udzwigu,
wigcznie z masg, srodkiem ciezkosci masy i bezwtadnoscia.

*Uzytkownicy mogg mie¢ wglad w wykres udzwigdéw lub wykresy oceny obcigzenia
statycznego i dynamicznego, aby sprawdzi¢, czy robot nie jest przecigzony.

*Szczegdtowa analiza obcigzenia dla kotnierza i réznych osi.
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KUKA

Razem robotyzujemy Polske!

KUKA CEE GmbH Sp. z o0.0.
Oddziat w Polsce

] 4|l e “n

- AR Et"!‘k B L= dﬁ- ANN

www.kuka.com
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