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Robotprogramozas 1 Szoftververzi6 KSS 8.x (KR C4 / KR C5)
Résztvevék: Zsolt Varga

® A KUKA robotrendszer felépitése és mikodése
® A KUKA robot mechanikajanak attekintése
® A KR Cé robotvezérlés attekintése
® A KUKA smartPAD attekintése
® Robotbiztonsag
® Robot mozgatasa
® Arobotvezérlés Uzeneteinek elolvasasa és
értelmezése
Uzemmod kivalasztasa és beallitasa
Robottengelyek egyenkénti mozgatasa
Koordinata-rendszerek robotokkal
dsszefliggésben
® Robot mozgatasa a WORLD koordinata-
rendszerben
® Robot mozgatasa a TOOL koordinata-
rendszerben
® Robot mozgatasa a BASE koordinata-
rendszerben
® Kézi mozgatas rogzitett szerszammal
® Uzembe helyezési tevékenységek a roboton
® A beszabalyozas elve
A robot beszabalyozasanak végrehajtasa
A robot terhelése
Szerszamterhelési adatok
A robot kiegészité terhelései
Szerszam mérése
Bazis bemérése (munkadarab-koordinata-
rendszer)
® ROgzitett szerszam bemérése
® Robot altal vezetett munkadarab mérése
® (zembe helyezési mod
® Robotprogramok futtatasa
® |Inicializal6 menet végrehajtasa
® Robotprogramok kivalasztasa és inditasa
® Programfajlok kezelése
® Programmodulok készitése
® Programmodulok szerkesztése
® Robotprogramok archivalasa és
helyreallitdsa

Programozott mozgasok létrehozasa és modositasa
® (j mozgatoparancsok Iétrehozasa
® Optimalizalt Gtemidejd mozgasok
létrehozasa (tengelymozgas)
Palyamozgas létrehozasa
® Mozgatdparancsok médositasa
® Palyamozgas programozasa kulsé TCP-vel
Utkozésfelismerés programozasa
® Mozgasok programozasa
Utkdzésfelismeréssel
Logikai figgvények hasznalata a robotprogramban
® Bevezetés a logikai programozasba
® Varakozasi funkciok programozasa
® Egyszer( kapcsolasi funkciok programozasa
® Pp3lyakapcsolasi funkciok programozasa
Technolégiai csomagok hasznalata
® Megfogokezelés KUKA.GripperTech
hasznalataval
® Megfogbprogramozas KUKA.GripperTech
hasznalataval
® A KUKA.GripperTech konfiguralasa
Valtozok kezelése
® Valtoz6értékek megjelenitése és mddositasa
® Robotallapotok lekérdezése

 Valtozok és deklaraciok

® Adatnyilvantartas KRL-ben

® Munkavégzés egyszer( adattipusokkal
Sikeres programozas KRL-ben

® Robotprogramok szerkezete és felépitése

® Robotprogramok strukturalasa

® Robotprogramok 6sszekapcsolasa
Programlefutési ellendrzések hasznélata

® |ekérdezések vagy elagazasok programozasa

® Flagazas programozasa

® Ugrasi parancs programozasa

® (Ciklusok programozasa
Varakozasi funkciok programozasa

® |d6fuggd varakozasi funkcio

® Jelfuggd varakozasi funkcio
Munkavégzés folérendelt vezérléssel

Program- és allapotvaltozasok megértése naplo
segitségével

® PLC programinditasanak el6készitése
® PLC kapcsolat illesztése (Cell.src)
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