CURSO DE:

PROGRAMACION
DE ROBOTS KUKA




DIRIGIDO POR:

ANDES TECHNOLOGY

Nuestra mision es difundir, promover y proveer vanguardia tecnoldgica en el
equipamiento, soluciones y servicios ofrecidos a la industria y la educacion que

contribuyan con el desarrollo de |la sociedad.

En Andes Technology creemos que es escencial para los esudiantes y trabajadores

disponer de conocimientos en materia de robdtica y automatizacion.

KUKA

KUKA es el mayor fabricante de robots industriales y proveedor de soluciones y
tecnologias para la industria. La empresa ofrece numerosas variantes de robots

industriales con las capacidades de carga mas diversas y distintos alcances.



TEMARIO

O-I Estructura y funcién de
un sistema de robot KUKA

I

Informacion basica sobre un robot

Vista general de la mecanica de un robot
KUKA

Vista general de la unidad de control del
robot KR C4

Vista general del KUKA smartPAD
Seguridad del robot

03 Mover el robot

I

Mover cada uno de los ejes del robot
Sistemas de coordenadas con los robots
Movimiento del robot en el sistema de
coordenadas universal

]

O 2 Trabajar con el navegador

I

Crear y editar modulos de programa
Archivar y restaurar programas de robot
Seleccionar e iniciar programas del robot
Realizar el desplazamiento de inicializacion
Leer e interpretar los mensajes de la unidad
de control del robot

Seleccionar y ajustar el modo de servicio

I
O ‘i Ajustar el robot y
transmitir los datos de carga

I

Principio de ajuste
Cargas sobre el robot
Datos de carga de la herramienta



Trabajar con el sistema
05 de coordenadas de la

base y de la herramienta

Sistema de coordenadas de la herramienta
Medicion de una herramienta

Sistema de coordenadas de base

Medicion de una base

Consulta de la posicion actual del robot

Crear movimientos
programados

N

Creacion de nuevas instrucciones de
movimiento punto a punto

Crear movimientos con optimizacion del
tiempo de ciclo (movimiento del eje)
Modificacion de las instrucciones de
movimiento

Crear movimientos de trayectoria

]

O 6 Crear funciones légicas

I

Introduccién a la programacion légica
Programacion de funciones de espera
Programacion de funciones de conmutacion
simples

]

O 8 Crear y modificar
movimientos programados

N

Creacion de nuevas instrucciones de
movimiento

Creacion de movimientos con optimizacion
del tiempo de ciclo (movimiento del eje)
Crear movimientos de trayectoria

Modificar instrucciones de movimiento
Programar movimientos con TCP externo




Programar Trigger
Yy manejar la garra

I

Programar spline Trigger
Manejo de la garra con KUKA.GripperTech
Programacion de las garras con formularios
inline

- Comprobacion de garra con formulario inline

]

Informacién general
sobre la programacion

de expertos

N

- Trabajos en el nivel Experto
Programar un bucle sinfin
Enlazar programas de robot mediante la
activacion del subprograma.

]

-I O Trabaja con bloques
Spline

I

Programacion de blogques Spline con

formularios inline

Perfil de velocidad para movimientos spline
- Cambio en blogues Spline.

iConocimientos practicos para el futuro!
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