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Portfolio KUKA

Swoboda w automatyzacji
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KR 4 AGILUS KR AGILUS KR CYBERTECH nano (ARC)

KR CYBERTECH (ARC) KR IONTEC KR QUANTEC KR FORTEC KR TITAN

LBR iisy

PAYLOAD 4 kg

REACH 601 mm

PAYLOAD 6 - 11 kg

REACH 706 – 1101 mm

PAYLOAD 6 - 10  kg

REACH 1421 – 1843 mm

PAYLOAD 8 - 22 kg

REACH 1612 – 2101 mm

PAYLOAD 20 - 70  kg

REACH 2101 – 3101 mm

PAYLOAD 120 - 300 kg

REACH 2671 – 3904 mm

PAYLOAD 240 - 600 kg

REACH 2485 – 3326 mm

PAYLOAD 750 - 1300 kg

REACH 3202 – 3601 mm

PAYLOAD 3 -15 kg

REACH 760 – 1300 mm

KR SCARA

PAYLOAD 6 -12 kg

REACH 500 and 850 mm

KR DELTA

PAYLOAD 3 kg

REACH D1200 mm

KUKA Palletizing Robot

PAYLOAD 40 - 1300 kg

REACH 2100 – 3601 mm

Portfolio KUKA

Swoboda w automatyzacji
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Dzięki programowaniu robota uzyskuje się możliwość 
automatycznego, powtarzanego cyklicznie wykonywania ruchów 
i procesów. 
Układ sterowania potrzebuje do tego wielu informacji: 
• Aktualna pozycja robota = pozycja aktualnego narzędzia (Tool) 
w aktualnej przestrzeni (baza) 
• rodzaj ruchu 
• prędkość/przyspieszenie 
• informacje sygnałowe np. dla warunków oczekiwania, 
rozgałęzień lub pętli
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Tryby pracy robota KUKA
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Ustalanie położenia Osi

Seite: 13
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Przesuw ręczny robota w układzie współrzędnych uniwersalnych

! OSOBLIWOŚĆ !
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Pomiar Narzędzia
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Pomiar Narzędzia
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Orientacja Narzędzia

Metoda uniwersalna ABC Metoda 2-punktowa ABC 
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Pomiar Bazy
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Metoda 3-punktowa
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Przesuw w narzedziu i bazie
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Przesuw w narzedziu i bazie
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Programy
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Przykładowy program
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Programowanie
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Ruchy SPTP



Page: 26Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com

Polecenia ruchu
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Polecenia ruchu
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Polecenia Ruchu – ruchy po torze

• OsobliwościoO

! Osobliwości !
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Wyświetlanie wejść/wyjść I zmiennych
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Logika
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Programowanie stanów chwytaka
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Kontrola przebiegu programu



Page: 33Warsztat KUKA | 2024 | www.kuka.com

Kontrola przebiegu programu
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KUKA.Sim 4.3
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Gdzie szukaćwiedzy
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my.kuka.com

my.KUKA: Twój cyfrowy portal klienta  | KUKA AG

https://www.kuka.com/pl-pl/serwis/my-kuka
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KUKA Compose

my.KUKA: Twój cyfrowy portal klienta  | KUKA AG

Po prostu dobierz robota przemysłowego do swoich potrzeb, korzystając z tylko jednej 
platformy
Wybór właściwego robota do Twojego zastosowania może zająć dużo czasu. Szybko posortuj 
setki dostępnych robotów KUKA według zasięgu, udźwigu i innych istotnych cech.

https://www.kuka.com/pl-pl/serwis/my-kuka
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KUKA Compose

my.KUKA: Twój cyfrowy portal klienta  | KUKA AG

Statyczna i dynamiczna analiza udźwigu
•Podczas analizy mogą zostać wprowadzone specyficzne dla klienta dane dotyczące udźwigu, 
włącznie z masą, środkiem ciężkości masy i bezwładnością.
•Użytkownicy mogą mieć wgląd w wykres udźwigów lub wykresy oceny obciążenia 
statycznego i dynamicznego, aby sprawdzić, czy robot nie jest przeciążony.
•Szczegółowa analiza obciążenia dla kołnierza i różnych osi.

https://www.kuka.com/pl-pl/serwis/my-kuka
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