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Procedimiento para utilizar el KUKA

En esta parte veremos lo pasos a seguir desde como encender Kuka hasta hacer un

programa el cual los movimientos que usted programa se repita las veces que usted estime
conveniente.

=  Como encender el Kuka

=  Conecte el enchufe trifasico a la toma de corriente trifasica, ubicada al costado
derecho de la "caja".

= Inserte la llave en la ranura, tiré la manilla y gire la manilla hacia su derecha.

= Conecte un mouse con conexion PS2 en la interfaz del PC, si desea, puede conectar
un teclado, un monitor, etc.
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- Cierre la gaveta.
- Gire la perilla a posicién on
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» Cuando pide el password al inicializar el sistema operativo de la gaveta apriete
aceptar con el mouse

= Espere a que el programa inicialice (alrededor de 10 a 15 minutos y pocas veces
menos)

= Se abrird un programa que es el cual usted puede manejar en forma manual y
programar en modo usuario el Kuka.

* Yaesta en posicion de empezar a trabajar con KUKA, ;jjifelicidades!!!!



-Como manejar en forma manual el KUKA

« Para manejar en forma manual el Kuka tendrds que hacerlo a través del KCP que
es el siguiente:
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= En la parte superior a su derecha hay una perilla la cual para moverlo manualmente
tienes que estar en Testl o en Test 2.
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» Abhora debe apretar el botén que muestra en la figura

» Hasta que al lado en la pantalla aparezca para moverlo:

Con las teclas de desplazamiento 0. para moverlo con el space Mouse.

Las teclas de desplazamiento son la que estdn a la izquierda de la pantalla y tiene la
siguiente forma mostrada el space mouse, la tecla del hombre muerto y la tecla de arranque

Pulzador de hombre muerio

Pulzadaor de
hombre muerto

Conexiones

Space-Mouse /

Pulsador de
harmbre musrto

- Arrangue del programa hacia adelante
fi + Flaca caracteristica autoadhesiva



del programa hacia adelante (las cuales explicaremos mas adelante) se ve en la siguiente
figura.

- Ahora seleccionar las coordenadas en cual usted quiera que el KUKA siga de referencia
para el desplazamiento de este

=  Sistema de coordenadas especificaz del eje
Cada eje del robot puede ser desplazado individualmente en direccion positiva o nega-
tiva;

- Sistema de coordenadas universales (WORLD)

Sistema de coordenadas rectangulares fijo cuyo origen se encuentra en la base del
robot;

] Sistema de coordenadas de la pieza (BASE)

Sistema de coordenadas rectangulares, cuyo origen se encuentra en la pieza a
elaborar;

] Sistema de coordenadas de la herramienta (TOOL)
Sistema de coordenadas rectangulares, cuyo origen se encuentra en la herramienta.
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El cual se cambia apretando la tecla representada abajo
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1. Abhora apretando el botén de hombre muerto mientras estés haciendo el movimiento
manual y hasta que en la parte inferior izquierda este como muestra la figura recién
puede mover con las teclas de desplazamiento o el space mouse el brazo.

» NUM[CaPs (S ) R

Ojo: Mientras usted quiera hacer el movimiento manual tiene que mantener apretado el
boton de hombre muerto.

71 Ahora veremos los movimientos que puedes hacer con las teclas de desplazamiento segun
las coordenadas que elijas y el tipo de movimiento manual y sabiendo que las teclas de
desplazamiento manual son las que estdn a la izquierda de la pantalla.



Coordenadas especificas del eje.

Coordenadas universales:
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Y al igual que las coordenadas base A gira sobre z, B gira sobre y e C gira sobre x. Ademads
las coordenadas iniciales son la posicion de la herramienta antes de moverse.

Y si colocas una herramienta como un Gripper o un soldador se cambian las
coordenadas como se representa en la figura y esta se configura de tal manera que las
coordenadas de tal manera que x coincida con la direccion del trabajo de la herramienta
estas coordenadas (en el suministro del robot este se mueve en relacion ala brida que es
donde se instala la herramienta) y estas se programan (mas usted trabajar con un Gripper el
cual esta paralelo a la brida sus ejes mas X y z se intercambian).

Coordenadas de la pieza (Base).

Bueno las coordenadas de la pieza es un sistema el cual se mueve en relacién a una
pieza externa, el sistema esta palaleramente y esta es acoplada matemdticamente y el
movimiento segun las teclas de desplazamiento y el space mouse es igual al de la
herramienta (como cambiar este sistema de coordenadas se ilustrara mas adelante).

« Ahora un break para explicar como moverlo con el space mouse.

Al desear mover manualmente con el space mouse usted puede manejar con 3 o 6 grados de
libertad.
Para esto usted tiene que meterse a configurar como indica la figura:
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para meterse aqui tiene que apretar la tecla sobre donde salga configurar y moviéndose
dentro de este con las teclas del cursor (mostrada en la figura) se puede mover sobre las
opciones.

con la ventana abierta usted define la cantidad de grados de libertad.



Grados de libertad del
Space-Mouse

Se dispone, en total, de tres opciones:

Movimiento de Movimiento de los  Funcionalidad
los ejes base ejes de lamuneca ilimitada

donde los 3 botones mostrado estan en la parte inferior izquierdo de la pantalla.

que cuando esté seleccionada la ventana que quiere usar, esta saldrd resaltada en
comparacién con las demés.



Con el que maneja x y z son de acuerdo a las coordenadas elegidas y si estdn en
coordenadas especificas del eje son A1, A2 y A3.

El de 6 grados de libertad es distinto y se mueve como es representado en las figuras
que mostramos al hablar sobre cada tipo de coordenada.

Para tres grados de libertad se muestra la representacion en el movimiento del
mouse en las siguientes figuras tomando como referencia el sistema sefialado

Sistema de coordenadas de referencia especificas del gje:

ABC

Ahora ver que influye si el eje dominante esta activado o no. Para esto decimos que eje
dominante es aquel eje que tiene la mayor desviacién en las coordenadas de space mouse.
La explicaremos en la figura.

Las desviaciones de Al, A2, A3 en el space mouse estdn
representadas por las longitudes de las flechas
correspondientes. Con esto el eje A2 es el dominante y
solo él es desplazado. En el momento que otro eje tenga
mayor desviacidn este serd el eje dominante.




—1 Este simbolo representa que el eje dominante esta activado.
Si el eje dominante no esta activado se puede desplazar en 3 o 6 grados de libertad.

—— Este dibujo representa que el eje dominante no esta activado.

*= Los errores comunes en el modo manual ocurren cuando se trata de desplazar el
brazo sin que en la barra de estado diga que estén activados los comandos.

= Para solucionar esto tiene que seleccionar la ventana de errores y apretar confirmar
todos que se ve en la parte inferior derecha de la pantalla los botones de confirmar y
confirmar todos.

-Como programar en modo usuario programas para los desplazamientos del Kuka.
* Primero para programar tienes que crear el archivo donde vas a digitar el programa
para esto a pulsa usted el softkey “Nuevo” que esta en la parte superior izquierda

del Pad clica

1 | jHI

2  BTP HOME Uel= 188 % DEFAULT
3

N

5 PTPF HOME Uel= 188 % DEFAULT

sobre el archivo creado y aparecerd la siguiente pantalla.

» Para ejecutar un programa usted tiene la softkey “seleccionar que estd al lado de
Nuevo.
» Para editar el programa usted tiene que apretar el softkey “Abrir”
* Antes de entrar a programar el movimiento, explicaremos los movimientos estandar
de KUKA, que son:
v El movimiento punot a punto (PTP): La herramienta o Gripper es desplazada
al punto destino en la forma més répida.
v' Lineal: en donde la herramienta se desplaza describiendo una recta al punto
de destino.
v" Circular: En donde el desplazamiento es circular.

Movimiento PTP

Con este tipo de movimiento no se puede prever el recorrido del robot. Debido a
que el movimiento en todos los ejes comienza y finalizan al mismo tiempo.

Este movimiento tiene dos tipos de movimiento:
Parada Extacta: El robot se desplaza al punto de destino con posicionamiento exacto.

- i Trayectorias Trayectorias
PTP posibles PTP posibles
P2 >

Parada exacta



-Con posicionamiento aproximado: Aqui supervisa un entorno de aproximacion alrededor
del punto de destino. Cuando el punto de referencia pasa a este entorno de aproximacion,
pasa al punto de destino de la instruccién que siguiente. En el ejemplo P2 es el punto de
referencia

- Ahora veremos como se programa el movimiento PTP. Después de seleccionar la opcion

PTP de 1 mend movimientos para esto a través de 1 menu se teclea “Instrucc.”’y uno se
desplaza hasta 1 Movimiento con las teclas del cursor y selecciona PTP.

Instrucc, I 0 Ultirra irstrucsisn

OrTP
1LIM 2 Pararnebios moveniento #
2CIRC 3 Lagica

5 Comentario

]
4 Salida Analagice k
3
G Azistente KRL g

—I(IDNI 3 Entorno de aproximacion

P4

Y al seleccionar PTP aparece las siguientes opciones.

| « [P [coNT x]Vel=[T00 %[PDAT1

Donde el primer recuadro sefiala el tipo de movimiento el segundo la denominacién del
punto, el tercero es si quieres con posicionamiento aproximado “CONT” o con parada
exacta “ 7, la razén de velocidad con respecto a la maxima velocidad con la cual el Kuka se
desplaza que es 20 cm/s y el quinto los para metros de movimiento . -Al colocar el cursor
sobre P1. Se abre una lista de parametros en la cual se declara datos de la herramienta y de
la pieza.

IPIPﬂMl = |wer=[1o0 x[PoaTE |
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Tool: esta selecciona unos de las 16 posible herramientas que
se pueden configurar para el Kuka (mas adelante veremos
como configurarlas al igual que los sistemas de coordenadas).
Base: Aqui seleccionamos entre los 16 sistemas de
coordenadas de herramientas. External TCP: Aqui se informa a
la unidad de control si el robot conduce la herramienta o la
pieza. Si el robot conduce la herramienta es False y si conduce
la pieza es True.

e Ahora hay que desplazar el robot manualmente al punto de destino que quiere
programar y accione la tecla “Touch Up” ( ver que esta tecla siempre permite, en
todo momento la transferencia de las coordenadas actuales del robot a la linea de
programa que se encuentra el cursor). Las coordenadas de programa son integradas

en la lista de datos.

e Los pardmetros de movimiento dependen del tipo de movimiento.

| =

— Aceleracion

1

L —

Parametros de movimiento 141

Aceleracion: Aqui se puede reducir la velocidad
que se tiene durante el movimiento, cuidado que

1| a veces, segin la longitud de recorrido puede

suceder que no pueda alcanzar el punto de
destino a la velocidad desplazada o el caso que la

|cONT =]

Farametros de movimiento 141

Aceleracion

muifieca tiene que desplazarse a una gran
velocidad para alcanzar la posicion deseada.

e Accione ahora la tecla “Instruc OK”

Distancia de posicionamiento: Aqui se reduce el
- .. . .
1 L mo| entorno de posicionamiento aproximado que se
(ILLIRIINIUTINTTI TN IR INTLY ] utlllza durante el mOVll’IlleIltO.
Distancia posicionam.
aproximado
100 %
100
AN NN ERENEE RN NI NEREEEI

o de entrada. Y el movimiento esta

completamente programado.



Movimiento Lineal (LIN).
Aqui se puede prever el movimiento ya que el movimiento es recto. Y tiene los
mismo tipos de movimiento que el movimiento PTP.

'I Parada exacta

P2

P3

Parada exacta

ICONIj' Entorno de aproximacion

P4

Al seleccionar el tipo de movimiento lineal (LIN) aparecen las siguientes opciones.

LIN >|[P1 [coNTx]Vel=[2 mis/CFDATI

| j Parametros de movimienta 141

T — Y se programa de la misma manera que ql de
1 100)  PTP y al programar el punto aparecen la misma
opciones para definir los pardmetros de la pieza y
herramienta la diferencia es que aqui la velocidad
|CGNI;| Parametros de movimienta 141 €5 definida y notar que los tipos de pardmetros de
- movimiento son los mismos que en los de PTP
solo que la posicién de aproximacién es definida

Aceleracion

e y vade 0 a 300mm.

1 1an

Distancia posicionam.
" aproximado
100 mm

300




Movimiento Circular:
Este tipo de movimiento tiene los mismos tipos de movimiento que los ya
mencionados y que para definir la trayectoria de I circulo se necesita programar un
punto auxiliar.

vl i punto de

destino

auxiliar
punto de
arrangue

punto de
destino

punto
punto de auxiliar

destino

|COHT "I

Entorno de aproximacion

punta punte
punto de enrAlfen auxiliar
arrangue

Al seleccionar el tipo de movimiento circular (CIRC) aparecen las siguientes opciones:

CIRC=J[PT [P2 |CONT =] Vel=]2 m/s|[CPDATI

punto de destino. La diferencia esta en como definir los puntos (auxiliar y destino) y notar
que al

seleccionar cualquiera de los cuadros de las denominaciones de los puntos, salen los
mismos parametros que en los movimientos anteriores (PTP y LIN) de pieza y herramienta.
Para definir el punto auxiliar se desplaza el robot manualmente donde quiere el punto
auxiliar. Accione la tecla “Touch PI” la cual hace lo mismo que “Touch UP” de los
movimientos anteriores.

Touchlp F'FI



Para definir el punto de destino se desplaza el robot manualmente donde quiere el punto
auxiliar. Accione la tecla “Touch PF” la cual hace lo mismo que “Touch UP” de los
movimientos anteriores.

Touchlp F'FI

Como hacer que el robot ejecute un movimiento determinadas veces.

Para esto hay que programar en modo experto donde para cambiar el modousted va donde

se pulsa softkey “Configurar” seleccionar dentro del menu “grupo de usuario” apareceran
las siguientes opciones:
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Y después teclear el softkey “Experto”’pedird una contraseia la cual el encargado del
laboratorio le proporcionara.

Uno va al softkey archivo y dentro de éste a “Nuevo” y luego se elige la opcion “Expert” y
luego coloque el nombre que dard al programa.

Abra el archivo y aparecera el cdigo sin ordenes a diferencia de lo que aparece en el modo
usuario.

Para Comenzar a programar un orden en el cual al principio se declara las variables (como

enteros o arreglos, etc. A excepcion de los puntos para los movimientos) a utilizar luego la

inicializacion si la necesita y luego las instrucciones.



Para que una secuencia se repita hay dos comandos los cuales son:

LOOP:

Que es el cual se puede programar un bucle sin fin si se desea. En el cual no se necesita
inicializacién (a decir verdad en modo experto no necesita inicializacién para un programa
excepto cuando se quiere programar una funcién que se utilizara en otro programa) declara
variables y en el final de las instrucciones que quiera que entren dentro del bucle al final de
este colocar ENDLOOP. LOOP se utiliza de la siguiente manera.

LOOP
Instrucciones

ENDLOOP
La ejecucion repetida del bloque solo se interrumpe con EXIT.

LOOP
Instrucciones
IF condicion
EXIT
ENDLOOP

FOR:

Es un bucle de conteo en el cual se necesita declarar un entero el cual serd el contador. Al
final de las instrucciones las cuales quiere que entre dentro de este bulce es ENDFOR.
Notar que este comando necesita que el valor inicial de 1 contador sea “1”. Ahora vermeos
como serd un programa con FOR.

DECL INT contador
FOR contador=1 TO numero de veces que quiere que la instruccidn se realice
Instrucciones

ENDFOR

PD1: las ordenes en negrita usted las tiene que digitar y los movimientos se pueden
programar de la misma manera que en el modo usuario.

Como ejecutar, modificar, compilar, cerrar e interrumpir un programa.

Para ejecutar un programa dependiendo si estd en modo de servicio T1 o T2 o automaético
(los cuales los dos primeros nombrdbamos cuando habldmabmos de mover manualmente el
robot).

Para ejecutar un programa se tiene que entrar a este y dentro de este debemos seleccionar
desde qué linea deseamos ejecutar el programa (es decir un programa en modo experto no
selecciona desde bajo la declaracion de variables) la cual lo hace colocando el cursor sobre
esta y pulsamos el softkey “Seleccionar”.



Si estd en modo T1 o T2 hay que hacer lo dicho en el parrafo anterior y pulsar la tecla de
hombre muerto y cuando los comandos estén accionados apretar el botén de arranque hacia
delante (recordar que no debe dejar de pulsar la tecla hombre muerto).

Si estd en modo automadtico debe hacer lo dicho anteriormente y pulsar el softkey de
accionamiento de comando que es el siguiente:

- .. »
O
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Y solo apretar el boto de arranque hacia delante hasta que realice la primera orden de
movimiento.

Ahora dependiendo del modo de ejecucion

continuada si estd en modo T1 o T2 tienes que mantener el botén de arranque
presionado mientras se ejecute el programa. En modo automdtico si el botoén de
arranque se mantiene presionado hasta que haga el primer movimiento programado.

\ En este modo se selecciona para ejecutar el programa completo en forma

En este modo se ejecuta el programa paso a paso, debes mantener pulsando mientras

se ejecuta el paso para pasar al siguiente tienes que dejar de presionar y volver a
i presionarlo de nuevo todo esto si estas en el modo T1 o T2.Si estas en modo

automdtico presionar el botén de arranque solo una vez y dejar de presionarlo
cuando se empiece a mover y espera que termine el movimiento y volver hacer lo mismo
para el siguiente paso.

opcidn pulsando la tecla que estd abajo a la de arranque hacia delante. Esta funciona

ﬂ En este modo se tiene es el de arranque de programa hacia atréds la cual se abre esta
igual que el modo paso a paso s6lo que con el botén de arranque hacia atras.

Para modificar y compilar un programa tienes que abrirlo como voy a expresarlo en las
siguientes lineas. En modo usuario solo tienes que abrir el programa seleccionar la linea
que quieres modificar y pulsar el softkey ‘“Modificar” y se abrird las opciones que presenta
la orden que vas a modificar. En modo experto seleccionas el programa que quieres
modificar y pulsas el softkey abrir luego podrds modificar lo que sea y de la misma manera
anterior los movimientos.



Para compilarlo pilarlo tienes que apretar el softkey cerrar y decir que si cuando preguntas
si esta seguro en guardar los cambios. cambios. En modo usuario solo tiene que ir a
“Procesar” y elegir la “Cancelar programa” y se guardaran las modificaciones. En el modo
experto solo tiene que presionar el softkey “Cerrar”.

En caso que no es posible encontrar el softkey “Abrir” y al softkey “Archivo” elegir la
opcién “Abrir” y dentro de esta “Fichero/Carpeta” que es la primera de todas.

Para borrar linea tienes que presionar el softkey “Modificar” y elegir la opcién Borrar pero
antes tienes que tener el puntero sobre la linea.

La opcién “Resetear programa” deja el programa lo deja igual que en el momento que lo
abriste. Para Interrumpir el movimiento cual sea de este o a través de un programa tienes
los siguientes botones:

El cual el primero es de “parada de emergencia” el cual el robot para su motor el segundo
es el de accionamiento desconectado el cual frena en forma brusca los movimientos que
esta realizando el robot y el tercero es el de stop el cual frena los movimientos en forma
segura.



