
Автоматизация в промышленности 2023. №12 
www.avtprom.ru 
 
 
 
DOI: 10.25728/avtprom.2023.12.09 
 
 

Белов Н.В., Воронова Л.И.  (МТУСИ) 
 
 
 
 
Система удаленного управления промышленным манипулятором KUKA 
 
Для управления и программирования роботами манипуляторами Kuka используется язык KRL (Kuka 

Robotics Language) и пульт для ручного управления KUKA smartPAD. Однако пульт ручного управления не 
позволяет управлять и контролировать положения робота в реальном времени с помощью удаленного 
доступа. Для решения этой проблемы в статье предлагается способ дистанционного управления 
промышленным манипулятором KUKA с использованием языка программирования Python и передачи данных по 
протоколу TCP/IP.  
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Belov N.V., Voronova L.L. Remote control system for KUKA industrial robot  
 
KUKA  industrial  robots  are  programmed and  controlled  by means  of  KUKA  Robotics  Language  (KRL)  and 



smartPAD  manual  control  panel.  However,  the  manual  control  panel  does  not  allow  remote  real‐time 
control  of  the  robot’s  position.  To  overcome  the  challenge,  paper  offers  a  remote  control  technique  for 
KUKA based on Python programming language and TCP/IP data transfer protocol. 
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