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VALFER AUTOMATIZACION DE PROCESOS INDUSTRIALES, S.L.

KUKA OFFICIAL SYSTEM PARTNER DESDE EL ANO 2017
CURSO FORMACION ROBOT KUKA NIVEL BASICO:

DURACION: 30 HORAS (5 JORNADAS DE 6 HORAS)

TEMARIO:

1. Estructura y funcion de un sistema de robot KUKA
1.1 Infroduccién a la robdtica
1.2 Mecdnica de un robot KUKA
1.3 Unidad de control del robot KR C4
1.4 El KUKA smartPAD
1.5 Resumen smartPAD.
1.6 Programacion del robot.
1.7 Seguridad del robot.

2. Mover un robot:
2.1 Leer e interpretar los mensajes de la unidad de control del robot.
2.2 Seleccionar y ajustar el modo de servicio.
2.3 Mover gjes del robot individualmente.
2.4 Sistemas de coordenadas en relacién con los robots.
2.5 Mover el robot en el sistema de coordenadas universales.
2.6 Ejercicio: Operacion y desplazamiento manual.
2.7 Mover el robot en el sistema de coordenadas de herramienta.
2.8 Ejercicio: Desplazamiento manual en el sistema de coordenadas de la
herramienta.

2.9 Mover el robot en el sistema de coordenadas de base.

2.10 Ejercicio: Desplazamiento manual en el sistema de coordenadas de la

herramienta.
2.11 Procesos manuales con una herramienta fija.

3. Puesta en servicio del robot:
3.1 Principio de ajuste.
3.2 Ajustar el robot.
3.3 Ejercicio: Ajuste de robofs.
3.4 Cargas sobre el robot.
3.5 Datos de carga de la herramienta.
3.6 Datos de carga adicional en el robot.
3.7 Medicion de una herramienta.
3.8 Ejercicio: Medicion de la herramienta garra, método de 2 puntos.
3.9 Medicion de una base.
3.10 Consulta de la posicion actual del robot.
3.11 Ejercicio: Mediciéon de base mesa, método de 3 puntos.
3.12 Medicién de una herramienta fija.
3.13 Medicién de una pieza guiada por robot.
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4. Ejecutar los programas del robot:
4.2 Realizar el desplazamiento de inicializacion.
4.3 Seleccionar e iniciar programas del robot.
4.4 Ejercicio: ejecutar programas del robot.

5. Crear y modificar movimientos programados:
5.1 Creacion de nuevas instrucciones de movimiento.
5.2 Creacion de movimientos con optimizacion del tiempo de ciclo (movimiento del
eje).
5.3 Ejercicio: Programa en el aire - Tratamiento de programa y movimientos PTP.
5.4 Crear movimientos de frayectoria.
5.5 Modificacién de las instrucciones de movimiento.
5.6 Ejercicio: Desplazamiento de trayectoria y posicionamiento aproximado.

6. Usar funciones légicas en el programa del robot:
6.1 Infroduccién a la programacion ldgica.
6.2 Programacion de funciones de espera
6.3 Programacion de funciones de conmutacién simples
6.4 Programacion de funciones de conmutacion de trayectoria
6.5 Ejercicio: Instrucciones légicas y funciones de conmutacion

7. Uso de variables
7.1 Vista general
7.2 Indicacién y modificacion de valores de variables
7.3 Consultar los estados del robot
7.4 Ejercicio: Visualizacion de variables del sistema
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