Zadanie konkursowe Il edycji Konkursu

na najlepsza aplikacje z zastosowaniem robotéw przemystowych

Zadanie nalezy wykona¢ w programie KUKA Simpro 4.0 lub 3.1.

Program dostepny jest w wersji trialowej po rejestracji na portalu mykuka.com
Rejestracja -> https://my.kuka.com/

Tres¢ zadania

Opcja 1:

Paletyzacja skrzynek z napojami o masie 20Kg. Skrzynki przyjezdzajg przenosnikiem o wysokosci
800mm co 10s. Robot czeka, az skrzynka dojedzie na pozycje i jg przenosi na palete. Paletyzujemy
2x4x4. Po zapetnieniu jednej palety, robot paletyzuje na drugy. Robota dobieramy zgonie z danymi
obcigzenia i wymaganymi zasiegami. W celu optymalizacji czasu cyklu mozna uzyé chwytaka na dwie
skrzynki.
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Opcja 2:

Paletyzacja skrzynek z napojami o masie 20Kg. Skrzynki przyjezdzajg dwoma przenosnikami o
wysokosci 800mm co 10s. Robot ma chwytak na dwie skrzynki. Po dojechaniu skrzynek na pozycje
zabiera po jednej skrzynce z kazdego przenosnika i przenosi je na palete. Paletyzujemy 2x4x4. Petna
paleta odjezdza przenosnikiem. Robota dobieramy zgonie z danymi obcigzenia i wymaganymi
zasiegami.




Mozna korzysta¢ z modeli z eCatalog

Paletyzacja skrzynek z napojami — masa skrzynki 20kG
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Miscellaneous
» @l Annotations
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v Wl Beverage
Bottles 0.25L
Bottles 0.33
Bottles 0.5L Crate 1bottle

Crates 0.33L
rates 1.5L

Pile of 15L ¢

Skrzynki przyjezdzajg przenosnikiem o wysokosci 800mm (lub dwoma - opcja)
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Robot (odpowiedni ze wzgledu na zasiegi i obcigzenie) do paletyzacji z chwytakiem na jedng skrzynke
(lub dwoma - opcja)
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+ @ KUKASim Library 4.1

» @l KUKA

~ @ KUKA_ROBOTS
Cobots (3kg - 14kg) KR 1000 1300 titan KR 1000 L950
Fenceless (4kg - 24kq) PA titan PA
Heavy-Duty (360kg - 1000
High Payloads (90kg - 300
Low Payloads (5kg - 22kg)
Medium Payloads (30kg - KR 140 R3200-2 2 R
Palletizers (40kg - 1300 PA y KR 180 R3200 PA
Press-to-Press Robots (60}
Small Robots (3kg - 10kg)

Miscellaneous

KR 120 R3200 PA

Annotations

Beverage PA
Cameras
Conveyors
Fences
Grippers

T— KR 40 PA KR 470-2 PA KR 700 PA
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Transport
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» KUKA_ROBOTS

- Miscellaneous LBF‘ iii.«\ra .— 3 _ i e Vacuum Gripper
RS finger gripper
Applikations
Beverage

Ab

Cameras
Conveyors
Fences
Grippers
P Bl Schunk Gripping_Syste
B Humans
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Paletyzuje odktada na jedng z dwéch Euro palet, tak aby drugg (petng) mdgt zabraé woézek widtowy

Alternatywnie

Euro paleta jest generowana i przyjezdza przenosnikiem o wysokosci 200mm

| zatrzymywana jest przez czujnik
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Po zatadunku petna paleta jedzie dalej przenosnikiem

Stanowisko odpowiednio wygrodzi¢
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