UNIVERSAL ROBOTS

. Curso técnico de formacién que incluye terminologia
basica y practica en el manejo del robot.
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Rol: ingresa tu posicion de trabajo aqui
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UNIVERSAL ROBOTS

Modulo 1: Carga y descarga

|i.ﬂ Profesor

* Introduccidon y demo de la pestaiia Mover
e Como conectar E/S

> Tarea

e Familiarizarse con la pestafia mover

e Realizar un programa de carga y descarga

(basado en entrenamiento online)

? Objetivo

* Programa de carga y descarga capaz de funcionar sin ningun error
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Introduccion
Inicializar robot (2]
[ ]
EStadOS del rObOt Aseglrese de que la instalacidn y la carga Util sean correctas y pulse el botdn con el icono verde para inicializar el robot.
State Power  Brakes - 2 Normal
@ Power off OFF Engaged Carga util actual kg
& Idle ON Engaged
INICIAR & Apagar
@ Normal ON Released
PN Archivo de instalacian default Cargar instalacion
* Inicializar robot y
Vista 3D

*  Comprobar carga util Q] Q
* ENCENDER: Tensién ON ‘
* INICIAR: Libera frenos

Configurar PCH ‘

‘ Configurar montaje ‘

e Modo retroceso il

«  Util cerca de colisidn > on




UNIVERSAL ROBOTS

Moviendo el robot

Desplazamiento

* Porjunta individual

e Cambia la orientacién del PCH

Limites min./max.
Muestra el angulo de giro

e Lineal

*  Orientacion fija del PCH
cuando se desplaza en XYZ

*  Relativo a la Funcién elegida
e Ver
. Base
*  Herramienta

*  Movimiento libre

¢ Botdn Movimiento libre en TP

Botén Movimiento libreen GUI

& Archivo

Instalacion " Mover | E/S | Registro |

16:43:11

cccc @

Mover herram. Robot

A8 Q

¥

Funcion

IBase

=
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-115.10| mm

-426.7

7l mm

-53.80[ mm
0.001

-0.039

Mover juntas

Oorigen

Base <:| [

£

Hombro <:||

Codo <:||

&

Mufieca 1 <j|

Movimiento libre

Mufieca 2 <:| [

Mufieca 3 <:||

QLI

Simulacion
o Fobot real

velocidad =——=1 ho00%

-91.7

-98.9
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-46.2
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Conectar E/S

* Placa de Control de Seguridad (SCB)

=Seguridad *Controf remoto =E/S configurables =E/S digitales *E/S analdgicas
=Parada de Encender/Apagar "8 enFradas =8 entradas :2 en'Fl’adas
emergencia =Alimentacion =8 salidas =8 salidas 2 salidas
- =2A PSU interna
Parad? ,de *PSU externa =24V DC, PNP =0-10V DC
proteccién ’ =24V DC, PNP 24-20 mA

4 A N [ A \ 4 A \ 4 A \ '4 A \
Safety Remote I Power Configurable Inputs| |Configurable Outputs Digital Inputs Digital Outputs Analog
g |2av 12v|H |PWRF 24V|H|(|24V|H| |OV|H|| OV |H| |24V/H||24V|/H| [oV (H|(OoV(E| |£|AG|H
% ElO GND|H | [GND cio|m|[cia|m| [coo/m||cos|m| [pio|m|[Di2|m| [Doo|m|[pos/m| | £ (A0 |
& [2av on |H| [2av|®) [2av|m|[2av|/E| [ ov|m|| ov|m| |2av(m]||2av(m]| [ov [m|| ov|m %' AG (H
E Ell OFF|H | | ov ciL{m||ci5|m| [co1/m||cos/m| [Di1|m||Di15|m| [Do1{m|[pos|m| | < [an|m
§|24v 24v|H||24v|H| |ov |H|| oV |H| [24v|H||24v|H| ([ov |H||ov(H| |£|AG|H
; SI0 Cl2(H||ci6|H| [cO2|H||co6/H| |DI2(H|(DI6|H| |[DO2|H |[DO6|H ngo |
%24\/ 24V(H||24v|H| | oV (H|| OV |H| [24V/H||24V(H| |OV (H|| OV |H| |2 |AG (H
& s CI3|H||c17|H| |[cOo3/H|(co7/H| |DI3(H|(DI7|H| [DO3H [DO7(H E AOLl(H 8
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Pestaiia E/S

Q Archive 11:01:35 CCCC '0
E/S [ Programa | Instalacién | Mover | E/S | Registro |
[(Robot | Cliente MODBUS |
° Monitorizar Senales Entrada configurable Entrada digital Entrada herram.
At_ ~| SGuard @ | @ 4 0Q D4
L4 Digital
Ctllvar senailes scuard @ | @ 5 L oles ge;
* Configurar senales analdgicas 29|95 29|95 1
39| @7 30| D7
Entrada analagica el
analog_in[0] analog_in[1] 0.00 Vv |Tensic’m |v|
0.00V | [Tension || | 0.00V | [Tension |+ analog (3]
A Lo A Lo | oo0ov  [rension |~]
Salida configurable Salida digital Salida herram.
0@ | @4 0@ | @ 4
Digital
1@ (@5 1@ (@5 gz
2@ |@s 2@ |@s o1
3@ |@7 30 |@7
salida analéqica Tension Corriente
analog_out[0] analog_out[1]
[ = W . 1 o
amA 20mA 4mA 20mA o iz &
?j Simulacian
o Robot real
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Méddulo 1: Carga y descarga

5
T gravesstt AOB0T

.‘UMV
[ ] €A,

> Tarea

e Familiarizarse con la pestaifia mover

e Realizar un programa de carga y descarga

(basado en entrenamiento online)
YW objetivo
* Programa de carga y descarga capaz de funcionar sin ningun error

10
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Méddulo 1: Carga y descarga

Alguna duda?

11



UNIVERSAL ROBOTS

Mddulo 2: Optimizar programa de carga y descarga

|i.ﬂ Profesor

 (¢Como optimizar? iDe que herramientas dispongo?

> Tarea

e Optimice el programa de carga y descarga reduciendo el tiempo de ciclo

e Suavizar trajectorias para asegurar un resultado éptimo
* Buen ajuste de las posiciones

W  objetivo

* |dentificar todas las posibilidades de optimizacion del programa usando las
herramientas disponibles

e Fije su tiempo de ciclo para la aplicacion 12
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Herramientas de optimizacidn: transicion con radio

La transicion con radio hace que la trayectoria del brazo se mueva alrededor de un punto, en vez de pasar
por este punto, permitiendo al robot no detenerse en ese punto. Esto suaviza la trayectoria y reduce el

tiempo de ciclo.

Movel (sin transicion) Movel con transicion

r w F &

13
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Herramientas de optimizacidn: transicion con radio

& Archivo 15:00:16 CCCC o
L., . . fPrograma ["Instalacion | Mover | E/s | Registro |
La transicion con radIO se ajusta =unnamed= anmando | Graficos | Estructura | variables |

W Programa de robot Py -
para cada punto de paso il Punto de paso 1 [Posician fija B

o Punto_de_paso_1

| Mover robot aqui |

/4” | Cambiar este punto de ... |

Editar pose

Mostrar opciones avanzadas

@ Parar en este punto @ Tiempo s
(J Transicién con radio @ Velocidad de junta [
Aceleracion de junta ° /s
mm
@ Usar parametros compartidos

‘ Anadir punto de paso antes ‘

_____ Anadir punto de paso despu... Quitar punto de paso
QU@fo]=—>] | | Matrpuntodepasodespu. | | Qutarpuntodapaso |

O Simulacian . .
© robot real IE"E“E“:‘ welocidad 100% | 48 Anterior || Siguiente B |

14
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Herramientas de optimizacidn: velocidad y aceleracidn
de un movimiento

& Archivo 10:41:50 CCCC 0
La Conﬂgur‘a(]én de velocidad y [ Programa [ Instalacién | Mover | E/S | Registro |
I .z I t d I =unnameds= anmandn | Graficos | Estructura | Variables |
aceleracion se aplica a todos los ¥ Programa de robot
puntos de paso dentro del move. iy Mover Movel M
o Punto_de_paso Especifiqgue como se movera el robot entre los puntos de paso.
? :v’qﬁj:j Los valores siguientes se aplican a todos los puntos de paso secundarios y dependen del

o Punto_de paso tipe de movimiento seleccionado,

Ajustar PCH Velocidad herram.

| Use |a brida de la herramienta|v| mm!s

Funcion Aceleracion herram,

BT S [ s
Transicion con radio

Afiadir punto de paso
: o Restablecer
I:l Afiadir movimiento circular

Q@) <-—-»]
O oo (1440 [ ][ ] vtz oo ® snterion || siguiente® |

15
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Herramientas de optimizacion: velocidad y aceleracion de un

punto de paso _
«  Configuracién individual SR oass7 cccc @

fPrograma ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

*  Velocidad y Aceleracién
) Y =unnamed> f Comando | Graficos | Estructura | Variables |
° Tiempo ¥ Programa de robot Posicién fija |"|
R Punto de paso
o Punto_de_paso
= Ajustar
¢V Move/
© Punto_de_paso Especifiqgue la posicion del robot para este punto de paso
? Fijar este punto de paso

Editar pose

|Mostrar opciones avanzadas [v]|

@ Parar en este punto (3 Tiempo s
(@ Transicién con radio (@ Velocidad herram. mm/s
Aceleracién herram, mm/s?

mm . -
[ @ Usar parametros compartidos

‘ Anadir punto de paso antes

E@D| < .,| Anadir punto de paso despu... Quitar punto de paso

o Simulacion _ . -

@ Robot real E“E‘EIE‘ velocidad =——== 100% | € Anterior || Siguiente B |
16




UNIVERSAL ROBOTS Comandos bdsicos 1

Herramientas de optimizacion: Editor de posiciones

o e Robot Funcion 0
 Modifica e Q 8 T
* Valores absolutos Posicion herram.
o x 115.10(mm [ & || = |
* Afadir/Sustraer a los valores y e [2] [=]
z -453.80(mm | & | [ =]
o . . |Vector de rotacion [rad] |v|
* Posiciones de juntas o oo [2][=]
* Valores angulares en grados = RY 31664 [ ][=]
Rz 0.0395 L& ][=]
° Posicio'n del PCH !_: Posiciones de la junta
Base| 91.71[° [ ]|[=]
* Valor cartesiano en mm. . o Hombro| _ 08.96]° [ ] [=]
Definir unidades de rotacion codo[ -12622]° [ ][=]
Mufecal| -4629)° [ ][ =]
Mufieca 2 g139c & |[=]
Mufieca 3 -1.78|° Ii‘ Ii‘
| o€ cancelar || & OK |

17
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Mddulo 2: Optimizar programa de carga y descarga

> Tarea

e Optimice el programa de carga y descarga reduciendo el tiempo de ciclo
e Suavizar trajectorias para asegurar un resultado éptimo
* Buen ajuste de las posiciones

W objetivo

e |dentificar todas las posibilidades de optimizaciéon del programa usando las
herramientas disponibles

* Fije su tiempo de ciclo para la aplicacién

18
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Madulo 2: Optimizar programa de carga y descarga

A continuacion
* Preguntas?

19
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Méddulo 3 : Flujo de programa

i.!. Profesor

e Légica de programa y comandos If...else
* Uso de variables
e Como creary llamar a subprogramas

> Tarea

* Afade una secuencia de inspeccion de calidad al programa de cargay
descarga (inspeccionar una de cada 5 piezas)

W  objetivo
e Por cada 5 piezas, realice una inspecciéon de calidad usando variables,
comandos if...else y un subprograma

20
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¢Que es la ldgica de progama?

La légica de programa son los puntos de decision del robot que controlan el flujo de programa.
Una forma de controlar el flujo de programa es usando commandos if...else

\If sensorl is True} \ move to punto_pasoy \ Else muestra mensaje }

| | |

Condicidn Condicion es Condicion es falsa
verdadera

¢ W Mowve)
° Waypoint_1

W If sensorl= True
¢ W Else

21
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¢Que es la lagica de progama?

Original Modificado
¥ [Robot Program ¥ Robot Program
¢ ¥ Move) oW If sensorl= True
& Waypoint_1 PV Movel
¢ W Movel o Waypoint_1 _
® Waypoint_2 ¢ ¥ Movel @ No workpiece
¢ W MoveP o Waypoint_2
& Waypoint_3 PV MoveP
o Waypoint_4 o Waypoint_3
¢ W CircleMove o Waypoint_4
o Waypoint 5 7 W CircleMove
o Waypoint_& o Waypoint_5
¢ W MoveP o Waypoint_6&
& Waypoint_7 PV MoveP
o Waypoint_8 o Waypoint_7
7 W Movel o Waypoint_8
& Waypoint 9 P W Movel
o Waypoint_9
?
= Popup

22



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 1

Comando If ... else

Q Archive 13:17:21 CCCC 0
If l/ Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
=unnamed= l/Cnmandn | Graficos | Estructura | variables
° Evalia una condicion: ¥ Programa de robot
v
* Estado de unsensor = <empty> If

‘ Valor de una variable En funcion del estado de la entrada del sensor o de la variable del programa indicadas, se
. Combinacidn de varios estados ejecutaran las siguientes lineas.

* |f condicion = True 'fl |

[] comprobar expresion constantemente

* Ejecuta los comandos contenidos

Programa de robot

MovelL
Punto_de_paso_1
IF DI[O] = True
Punto_de_paso_2
Punto_de_paso_3 | Anadir Elself || Quitar Elself
Qb=
g;::;ﬂf:::lw @E@E velocidad s======l_}100% | @anterior || siguiente B |

23



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 2 n

Editor de expresiones

@)
* Opciones preee -
* Valores numéricos
* Entradas
e Salidas and or xor not True (HI) ( ) / *
e Variables
z - 7 8 9 -
»  Posiciones = = False (LO)
* Cbdigos Script S . 4 5 6 +
* Operadores légicos
=\ariable= w | |=Pose> o 1 2 3
* Teclado 0
=Function= — 0 .
Mayis. 0

24
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Comando If ... else

... elseif

e Examina nueva condicidon

... else

* Define qué hacer si no
se cumple ninguna condicién

Programa de robot
MovelL
Punto_de_paso_1
IF DI[O] = True
Punto_de_paso_2
Else
Punto_de_paso_3

Comandos avanzados 1

& Archivo

13:25:27 CCCC 0

fPrngrama ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

=unnamed=

anmandn | Graficos | Estructura | Variables |

W Programa de robot
eV If..

= camptys

¢V Elself .

¢V Else

= <ampty=

If

En funcién del estado de |a entrada del sensor o de la variable del programa indicadas, se
ejecutaran las siguientes lineas.

If

[ ] Comprobar expresion constantemente

IAﬁadirEIseIf || Quitar Elself I

Quitar Else

R

O Simulacién _ . -
o Robot real IE”E”E“E‘ welocidad l:@l(m% | 48 Anterior || Siguiente =3 |

25



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 2 n

¢Qué es una variable?

* Unavariable es un espacio de almacenamiento (contenedor)
* Su contenido puede cambiar

e ¥

e Lectura/Escritura de variables
* Suvalor puede ser sobrescrito
* Suvalor puede ser leido

* Elvalor de las variables puede ser
comparado con otras variables o
con los estados de los sensores

26



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 2 .

Tipos de variable

Tipo de variable Valor

boolean True / False

integer Numeros enteros (32 bit)
floating point Numeros reales (decimal)
string Texto (caracteres ASCII)

pose Variable de posicion p[x,y,z,rx,ry,rz]
list Lista de variables

27



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 2

Comando Asignacion
Q Archive 09:27:22 CCCC 0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
L] OpC|OneS =unnamed= l/Cnmandn rGréficos rEstructura l Variables l
o . WV Programa de robot . . Fuente -Expresién
e  Definir nombre de variable | === Asignacion -]
¢ DEC|arar t|p0 de Variable Asigna |a variable seleccionada con el valor de la expresion.
* Asignar valor a la variable Variable Expresion
I war_1 E =

‘ Renombrar

Programa de robot
var_1=True
Espera 0.5
var_1 = False
Espera 0.5

Q&) 2>
Qenisss b [D]M] oot — xS | smiema® |

28



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 2

Usar una variable como contador

Q Archive 12:05:32 CCCC 0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
¢ Contador =unnamed= l/Cnmandn | Graficos | Estructura | variables
. . VP de rob >
*  Variable tipo entero L Asignacién Fuente [Expresion ||
* Incrementar variable en
Asigna la vaniable seleccionada con el valor de la expresion.
bucle _ B
) Variable Expresién
* Comparar la variable
f 1 - | =
con un ndmero L. =] = |
‘ Renombrar T |

Programa de robot
var_ 1=0
Buclevar_1<5

Coger_pieza
Dejar_pieza
var_1=var_1+1

Q&) 2>
Qinisas — a[b [P M| oot ——oon [ S | siema® |

29
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Inicializacion de variables

* |nicializar variables
e Lista de variables locales

* Pre asignacion de valores
fijos

Comandos avanzados 2

& Archivo

l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

12:18:29 CCCC '0

=unnamed= l/Cnmandn | Graficos | Estructura [ Vvariables |

= Inic. variables

= vyar_li=ocbtener entero

V programa de robot | \fqlgres de variable inicial

La variable var_1 no tiene valor inicial

Variable Expresién

m—

4] Il [» ‘ Renombrar%: |
Q& <-—-p]

[ conserve el valor de ejecucién anterior

‘ Borrar expresion H fmm ‘

O Simulacian
@ Robot real @E@E velocidad Loo%

| 4 Anterior || Siguiente B |

30



UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 1

Comando SubProg
Q Archive 13:03:53 CCCC O
) I nvoca r Su b p rog ra m a l/ Programa |/ Instalacion r Mover |/ E/S rRegistro |
. . =unnamed= l/Cnmandn | Graficos | Estructura | variables
e (Cargar archivo existente ¥ Programa de robot
P P invacar SubProgram_1 | SUbP rogram 1 Renombrar ‘
Subp 1 —
: Crear SprrOgrama en : -"r::g"lf?m_ Un subprograma puede apuntar a un archivo en el disco o estar incluido en este
un programa nuevo programa.

Archivo de subprograma:
*  Guardar subprograma como

archivo

<Mo File Selected= ‘

*  Parte del programa principal I Cargar archivo |

Programa de robot
Movel
Punto_de _paso_5
Bucle 3 veces

Movel
Punto_de_paso_l I Guardar subprograma I‘ Borrar subprograma
Punto_de_paso_2
ENnE _d - _3 [J Mantener archivo de subprograma actualizado con este programa
unto_de_paso_
Punto de paso 4 Mostrar arbol de subprograma
Invocar SubP_movec |q”“” ” P > [] seguir ejecucidn de pragrama
Move) g Eir';u'fdé? @E@E velocidad == _J100% | @anterior || siguiente B |
Punto_de_paso 5 obot rea

* Guardar programa de ejemplo como call_sub.urp 31



UNIVERSAL ROBOTS

Médulo 3: Flujo de programa

> Tarea

* Afade una secuencia de inspeccion de calidad al programa de cargay
descarga (inspeccionar una de cada 5 piezas)

W objetivo

* Por cada 5 piezas, realice una inspecciéon de calidad usando variables,
comandos if...else y un subprograma

32
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Mdédulo 3: Flujo de programa

A continuacion
* Preguntas?

33



UNIVERSAL ROBOTS

Maodulo 4: Paletizado

|i.ﬂ Profesor
e Asistente en Polyscope
* Asistente Palé

> Tarea

* Modifique el programa de carga y descarga para que descargue en un palé
en vez de en la segunda cinta

W objetivo

* El programa deja las piezas con un patrdon del asistente de paletizado y
pregunta al operador que confirme que hay un nuevo palé antes de
continuar

34



UNIVERSAL ROBOTS Asistentes

Asistentes
Q Archive 10:43:50 CCCC '0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
® Pale =unnamed= [ Comando | Graficos | Estructura | Variables |
WV Programa de robot .
«  Funcién de paletizado = <empty> Editor de estructura de programa
° Patrones Ajustar colocacion del nodo |Después de la seleccién|v|
° s Insertar
Busq ueda Basico | Avanzado || Asistentes |
*  Funcién de busqueda — —_—
* Fuerza — _
Fuerza Seguimiento de la cint...
* Funcidn de fuerza
* Seguimiento de la cinta
transportadora
e Sigue el movimiento del Citar
transportador | 4 Mover | | Copiar || Pegar | | Suprimir |
| ¥ Mover | | Cortar || Eliminar |
Qo] <-—»
G ororee [ aa[b [ D[] voiod ——ran @i | _sawirie |

35



UNIVERSAL ROBOTS

Asistente Palé

e Patron

* Determina el patréon de
paletizado
* Posiciones
e Linea
e Cuadrado
e Caja
. Lista

e PalletSequence

* Qué hace el robot en
cada posicion del patrén

Asistentes

& Archivo

11:38:08

cccc @

fPrograma [Instalacion | Mover | E/S | Registro |

=unnamed=

l’ Comando | Graficos | Estructura | Vvariables

W Programa de robot
§-on Pale

Patron

o Robot real

7% PalletSequence Un patron es un grupo de posiciones entre las que se alterna.
o Acercar Los patrones pueden usarse para muchas mas cosas que paletizar, ete.
o PatternPoint
= Ajustar
-
= Esperar Posiciones en una linea Linea Feo
o Salir -
- &-----8
Posiciones en un cuadrado Cuadrado R R
Te==== -
wo---- L
[
L R - | d——eZ
Fosiciones en una caja Caja i:—-—T—L. ’T
Sl S
Pl s oes £l
- - - -
Lista de posiciones Lista = =
==
Simulacian . . .
@ | 4 Anterior || Siguiente B |

EEEE velocidad == J100%

36



UNIVERSAL ROBOTS

Patron: Cuadrado

alst

Patron

Utilizar Patron: Cuadrado

Indicar objetos entre
* Puntola?2
* Punto2a3

Enseiar las 4 esquinas

Patron

azndWrd

adth

Asistentes

11:48:07 CCCC 0

& Archivo

=unnamed=

l/Prngrama ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
[’Cnmandu | Graficos | Estructura | variables |

W Programa de robot

<% Pale

o alst_ Corne

o Acercar

= Ajustar
= Esperar
o Salir

¢ osPatran: Cuadrado

© a2nd_Corner
o a3rd Corner
o a4th_Corner
§ <% PalletSeguence

o PatternPoint

r

Patrén: Cuadrado | X cambiartipo |

La variable de recuento "cnt_1" utilizada para el cruce
[ ] Recuerde |a posicion de recorrido entre ejecuciones del programa

Recuento de intervalo entre punto 1y 2

Recuento de intervalo entre punto 2y 3

Parametros compartidos

elocidad herram. 250| mmjs

Aceleracion herram. 1200| mmys?

| Anadir punto nuevo |

| Restablecer valores predet. |

Quitar punto

Q]| <-—>
Q crisss [ D] oot —nome [ St | s |

37



UNIVERSAL ROBOTS Asistentes .

PalletSequence

* PalletSequence Programa de robot PalletSequence

« Ensefiar posiciones selller
) Patrén: Cuadrado
. PatternPoint

alst_Corner

e Acercar Acercar Salir
el a2nd_Corner
o ' a3rd_Corner
o Definir acciones adth Corner

PalletSequence
Acercar
PatternPoint_1
Ajustar DO[0] =Encender  PatternPoint = alst
Esperar 0.5
Salir

* Consejo practico: grabar PatternPoint como alst_Corner

* Guardar programa de ejemplo como pallet.urp 38
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Maodulo 4: Paletizado

> Tarea

* Modifique el programa de carga y descarga para que descargue en un palé
en vez de en la segunda cinta

W objetivo

* El programa deja las piezas con un patrdon del asistente de paletizado y

pregunta al operador que confirme que hay un nuevo palé antes de
continuar
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Maodulo 4: Paletizado

* Preguntas?

40



UNIVERSAL ROBOTS
Modulo 5: Aplicacion con seleccion de operador

i._'] Profesor

Comando bucle
 Como preguntar al operador para que introduzca una variable

e Crear un programa usando comandos switch/case

> Tarea

e Construya un programa que sea capaz de procesar 3 tipos distintos de
piezas basandose en las entradas marcadas por el operador

Y ObjetIVO

PCH configurado correctamente

* El operario selecciona una pieza para procesar y se usa un switch/case
para examinar la entrada del operador

e Usar el comando bucle para mover el robot a una posicidén de servicio cada
7 piezas y mostrar un mensaje 41
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Comando Bucle

* Definicion

Ejecuta ciclicamente las
instrucciones que contiene

Tipos de bucle
*  Bucle siempre
*  Bucle nveces
*  Bucle <expresion>

Programa de robot
Movel

Punto_de _paso_5

Bucle 3 veces

Movel
Punto_de_paso_1
Punto_de_paso_2
Punto_de_paso_3
Punto_de_paso_4

Movel

Punto_de paso_5

Comandos avanzados 1

& Archivo

12:41:10 CCCC O

fPrograma ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

=unnamed=

l/Comando | Graficos | Estructura | Vvariables |

¢ W Bucle

= gmptys

¥ Programa de robot

Bucle

Seleccione cuantas veces debe ejecutarse el programa en este bucle,

o Bucle siempre
o Bucle El veces, usando variable: Bucle_1

@ Bucle siempre que la siguiente expresion sea verdadera:

[] Comprobar expresion constantemente

ETYEEET

O Simulacion

o Robot real

E”E“E”i‘ Velocidad l:DlOO% | 48 Anterior || Siguiente» |

Guardar programa de ejemplo como loop.urp
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UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 1

Comando Bucle

Q Archive 12:46:33 CCCC 0
° I nte rru pCiO,n ("Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
., =unnamed= l/Cnmandn | Graficos | Estructura | variables
e Comprobar expresion ¥ Programa de robot
¢ & Bucle digital infoi= 7 Bucle
constantemente = <empty=

Seleccione cuantas veces debe ejecutarse el programa en este bucle,

@ Bucle siempre
(J Bucle El veces, usando variable: Bucle_1

@ Bucle siempre gue la siguiente expresion seaverdadera:

Programa de robot

Move) digital_in[0]£ True
Punto_de _paso_5
Bucle DI[0] = True
Movel

Punto_de_paso_1
Punto_de_paso_2
Punto_de_paso_3
Punto_de_paso_4 : an

{]
Move) Qe ] _=—»>
Punto_de_paso_S g ;Z?;?:;ZT IE“E“E”E velocidad l:QlOO% | 48 Anterior || Siguiente B |

* Guardar programa de ejemplo como loop_interrupt.urp 43




UNIVERSAL ROBOTS

Llamar al operador para asignar variable de entrada

& Archive 11:59:30 CCcC 0
Y Asignacién de Ope rador l/ Programa rlnstalacién r Mover | E/S | Registro |
<unnameds= [ ‘comando | Graficos | Estructura | Variables |

* Seleccione Fuente AL LS s Fuente

B=var_1="Introduzca num ASig n

*  Definir tipo de variable

Asignada la Asignacién do por el operador de la maguina.

° A i i . Introduzea numero de piezas
Anadir mensaje Variabl P tador para;
var_1
Renoml C =< 5
Ko

7 8 9

Mensaje df o

Introduzc 4 5 6
1 2 3
0 o +

K Ii [ [v]

Simulacién _ . -
o Robot real I:“EI:“E‘ Welocidad lﬁloo% | 48 Anterior || Slgmente* |
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Comando Interruptor

Interruptor de caso

El editor de expresiones se
usa para definir la condicién

Para afiadir un caso utilizar
+y—
Un caso predeterminado

se puede seleccionar de
ser necesario

Comandos avanzados 3

& Archivo

10:28:05 CCCC '0

l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

=unnamed=

l/ Comando | Graficos | Estructura [ Variables

¢V Intemuptor ]

= =gmpty=

W Programa de robot

Interruptor

Puede usar una instruccion switch para controlar el curso del programa, Esto puede
sustituir las complejas instrucciones If...Else If y puede probar una gama de valores
para su expresion

Interrupto“ I

ID Caso predeterminado I

H Caso Sin seleccidn ‘v‘
Q][] w-—-»]
g izrl]azlta:g: @E@E Welocidad l:@loo% | 48 Anterior || Siguiente B |
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UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 3

Comando Interruptor

Q Archive 10:31:06 CCCC O
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
L4 Numero de caso =unnameds= (‘comando [ Graficos | Estructura | Variables
WV Programa de robot
*  Selecciona nimero de caso |* ¥ et Caso 1

= <gmpty= ; he ]

o Puede usar una instruccion switch para controlar el curso del programa, Esto puede
sustituir las complejas instrucciones If...Else If y puede probar una gama de valores
para su expresion

|I‘\IL’Jmero de caso lI

Programa de robot
Seleccion_no:=‘Ingresar nimero entre 1y 3'
Interruptor Seleccion_no
Caso 1
Aviso
Caso 2
Aviso
Caso 3

Aviso El Remove this Switch case
Caso predeterminado Qe

Aviso O si >
Simulacién i . .
0 Robot real E“E”E”E velocidad :DIOO% | # Anterior || Siguiente & |

* Guardar programa de ejemplo como Interruptor.urp
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Modulo 5: Aplicacion con seleccion de operador

> Tarea

e Construya un programa que sea capaz de procesar 3 tipos distintos de
piezas basandose en las entradas marcadas por el operador

Y ObjetIVO

PCH configurado correctamente

* El operario selecciona una pieza para procesar y se usa un switch/case
para examinar la entrada del operador
e Usar el comando bucle para mover el robot a una posicidén de servicio cada
7 piezas y mostrar un mensaje 47



UNIVERSAL ROBOTS

Mddulo 5: Aplicacidn con seleccion de operador

Objetivo
* PCH configurado correctamente

* El operario selecciona una pieza para procesar y se usa un switch/case
para examinar la entrada del operador

 Usar el comando bucle para mover el robot a una posicidon de servicio cada
7 piezas y mostrar un mensaje

* Preguntas?
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Mddulo 6: Configuracion de seguridad

|i.ﬂ Profesor

* Limites de junta
* Limites generales

> Tarea

e Usar la configuracion de seguridad del robot para limitar el riesgo de
colision en el area del operador

? Objetivo

e Eliminar el riesgo de colisidén en el area del operador

49



UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Limites de junta

D Archive 12:05:34 CCCC 0

. , . Programa [ Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° VE|OCIdad maxima Configuracion de PCH Configuracién de seguridad

(] Establece Velocidad Montaje ( Limites generales i Limites de junta I Limites |/ E/S de seguridad |
1. . fig.
mdxima para cada junta confia. £/5

Cada uno de los siguientes limites de junta puede configurarse de forma independiente:

5 idad
Q egurida lo velocidad méxima I

Variables 0 Intervalo de posiciones

* Modo reducido

|C|iente MODBUS

Funciones

° MOdO normal Seguimiento de la ci... Juntas Maximo Modo normal Modo reducido
° MOdO redUCidO EtherNet/IP Base max.: 191 °/s ‘ 191‘ -11 °/s
R Requiere uso de entradas Programa predet. Hombro max.: 191 °/s ‘ 191‘ 11 s
o limites de seguridad Cargar/guardar Codo max.: 191 /s ‘ 191‘ 11 %s
Mufieca 1 max.: 191 °s ‘ 191‘ -11 s
Mufieca 2 max.: 191 °fs ‘ 191‘ -11 °s
Mufieca 3 max.: 191 °/s ‘ 191‘ -11 °js
ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Limites de junta

* Velocidad maxima

* Establece velocidad
maxima para cada junta

Rango de posiciones

* Asigna el area de trabajo
para cada junta

i

Move Joints

N
Ve N
N 4

Freedrive

>

_ - L
< 5 »

QD File 11:21:07 Fgj12) 0
[ Program | Installation | Move | /O | Log |
Move Tool Robot Feature

—
%i
L]

3
3

3
3

-161.2
1522

=1ILS] in|
=i = lw
Sl o|[&
L= | (OO [ gy
| == || || n
3
3

R2EnN<x

Home |

Base <:||—| A

A

o

Shoulder <::| [

Elbow <:||

A

-
o
o

o

Wrist 1 <j |

Wrist 2 <j |

w
—
=

o

wrist 3 <j|

. =l
w ol |wo
= W
m to| |i
Ml (B =] 2] (e
o o

Simulation

o Real Robot

Speed =——{ 100%
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UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Configuracion basica

Q Archive 11:18:14 CCCC 0
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
L4 i i M e .
NIVElES de Segurldad Configuracion de PCH ConflguraCIon de segurldad
° M uy restringido Montaje [ Limites generales | Limites dejunta |* Limites | E/S de sequridad |
® Re stri n |d0 Config. E/S PELIGRO: El uso de parametros de la configuracion de seguridad
g Q‘%|Seguridad distintos a los que estan definidos por la evaluacion de riesgos
. puede traducirse en peligros que no se eliminan razonablemente o
° Predeterminado Variables riesgos que se no reducen lo suficiente.
* Menos restringido |C"e"te MODBUS
. Seleccionar configuracion de seguridad predeterminada:
Funciones
. L4
* Estado de configuracion |s. umiento de 1a .. o
e Sl ncron izada EtherNet/IP Muy restringido Menos restringido
Alterada Programa predet. Esta tabla contiene los valores de la configuracion predeterminada selecciona...

Cargar/guardar

. . . I Limit Maxi Mod |
£ Configuracion invalida A e - °"°"1";0

° Guardar Conﬁgu racién Potencia max.: 1000 W 300
" . ” Velocidad max.: 5000 mmJs 1500

* Tocar "Aplicar Momento méx.: 100 kg mfs -

e Confirmar ajustes

‘ Configuracion avanzada... |

.ontrasefia de seguridad || Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Configuracion basica

e Valores por defecto

Modo configurado Muy restringido Restringido Predeterminado
Fuerza (N) 100* 120 150
Potencia (W) 80 200 300
Velocidad (mm/s) 250 750 1500
Momentoo (kg-m/s) 5 10 25

*  Enel UR3 el ajuste de Fuerza (N) por defecto en el modo Muy restringido es 50

Seguridad configurable

Menos restringido

250
1000
5000

100

* Los limites son valores maximos tedricos, si se superan el robot se detendra por seguridad
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UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Configuracion avanzada

D Archive 11:46:39 CCCC 0
Programa [ Instalacion | Mover | E/S | Registro |
ré
* Parametros adaptados  |configuracion de pen Configuracién de seguridad
(] Fuerza Montaje Limites generales Limites de junta |’ Limites |/ E/S de seguridad |
. Config. E/S . o .

° POtenCIa . Limite Maximo Modo normal Modo reducido

Q Seguridad
. Fuerza max: 250 N 25N
° Velocidad Variables
. Potencia  max: 1000W 300 0w
° Momento |CI|ente MODBUS . '
) Velocidad max.: S000 mm/s -150 mm/s
Funciones
Seguimiento de la ci... Momento méx.: 100 kg m/s "3 kg m/s
EtherNet/IP
*  Modos

Programa predet.

° MOdO normal Cargar/guardar

*  Modo reducido

*  Requiere uso de entradas
o limites de seguridad
Configuracion basica...
ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Violacion de la seguridad

* En caso de violacion de la seguridad:

*  Modo recuperacion

Activo cuando se produce una violacion de alguno de los otros modos

Este modo permite el movimiento manual del robot fuera del drea violada

No es posible la ejecucién de ningun programa en este modo

Las limitaciones de posicionamiento de junta y PCH estan deshabilitadas en este modo
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Mddulo 6: Configuracion de seguridad

> Tarea

e Usar la configuracion de seguridad del robot para limitar el riesgo de
colision en el area del operador

Y Objetivo

e Eliminar el riesgo de colisidén en el area del operador
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Module 6: Safety settings

Objetivo
* Eliminar el riesgo de colision en el area del operador

Preguntas
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|i.ﬂ Profesor

e iQue son las funciones?
* |nsertar un movimiento relativo a una funcion

> Tarea

* Crea una aplicacion que esté programada relativa a una funcién de un
plano

Y Objetivo

* La ubicacion de la pieza puede cambiar cambiando solamente una funcion
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Seguridad configurable

Plano de seguridad definido por el usuario

 Archivo 10:22:55 EF6 ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° FU nciones Configuracion de PCH .
, Funciones
* En PolyScope un Planose  |"°ae
. .z fig.
define como una Funcién [ F/®
%Seguridad
* Se pueden establecer \ariables
multiples Funciones e R
* Establecer Funciones como: |Funciones
Base
° Punto Herram
* Linea Seguimiento de la ci...
* Plano EtherNet/IP
Programa predet.
Cargar/guardar
e Anadir Funcion
* Seleccionar Plano
Nuevo Punto = Linea.“~“ ‘I Plano.:“—‘-~__-_._‘::=. I
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UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Plano de seguridad definido por el usuario

O Archivo 10:25:41 FiFe ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

. M . v
OpCIOI’]es Conflg.urauon de PCH Plano 1 -m
«  Renombrar Funcidn it
El ) c ., Config. E/S
o Iminar Funcion c[% .
Seguridad
\Variables

Cliente MODBUS

* Parametros L

*  Mostrar ejes Base

Herram

-_|
« Desplazable e

. H Punto_2
* Variable ® Punto_3

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.

Cargar/guardar

Mostrar ejes
Desplazable
[wvariable
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UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Plano de seguridad definido por el usuario

& Archivo

10:35:15 EF6 ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° EStab|ecer P|an0 Configuracion de PCH

Punto_1| renombrar |
El plano se define mediante |"°™¢ _ 11 Renombrar |
tres puntos fijos Config. E/S

% Seguridad

\Variables

Aprender plano vertical
*  Punto_1 =0rigen

Cliente MODBUS

Funciones

Ease
Herram

= Di ion- ¢ & Plano_1
* Punto_2 = Direccion-Y X BURtaT]
. . X
*  Punto_3 = Direccidn-X e

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.
Cargar/guardar
[[] Mostrar ejes

I Fijar este punto I
[ ] Desplazable
[wvariable
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UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Plano de seguridad definido por el usuario

& Archivo

10:40:21 EB 0
. ;. | Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
Represe ntaCIOI’l graflca Configuracion de PCH

Eliminar
(o] enombrar
del Plano aprendido Montaje Plano_1 nenombrar |

Config. E/S

e@ Seguridad
VWariables
Mover robot aqui
[v] Desplazable
[wvariable

Guardar instalacion

Cliente MODBUS

Funciones

Ease
Herram

¢ & [Plana 1]
H Punto_1
¥ Punto_2
¥ Punto_3

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.

Cargar/guardar I

[v] Mostrar ejes
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Programando relativo a una funcion

& Archivo 10:24:12 CCcCcC 0
Movel y los puntos de paso dentro de Programa | Instalacién | Mover | E/S | Registro |
este son relativos a la funciéon <unnamed= [ comando | Graficos | Estructura | Variables |
Plane_1 var ¥ Programa de robot
T Th Mover Mowvel |v|

® Punto_de_paso_1

® Punto_de_paso_2 Especifique como se movera el robot entre los puntos de paso.

Los valores siguientes se aplican a todos los puntes de paso secundarios y dependen del
tipo de movimiento seleccionado.

Ajustar PCH Velocidad herram.
| Use |la brida de |a herramienta|v| mm!s
Funcién Aceleracion herram.
| / planol_var_var |v| 1200|mm/s?
. Transicion con radio
Waypoint_1
--------- >0
Afiadir punto de paso
: : Restablecer
I:l Afiadir movimiento circular
Plane_1_var . QH"\” || - .,|
v ———
@ g R:;::;f:g;? | > velocidad =———{ N1 00% | 48 Anterior || Siguiente = |

Waypoint_2 63
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Programando relativo a una funcion

& Archivo 10:24:12 CCCC 0
Si la funcién se desplaza, los puntos de Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
paso programados relativos a la funcion <unnameds= [Comando | Gréficos | Estructura | Variables |
se desplazan también. ¥ Programa de robot
P ? ‘? Mover Movel |v|

o Punto_de_paso_l

® Punto_de_paso_2 Especifique como se movera el robot entre los puntos de paso.

Los valores siguientes se aplican a todos los puntos de paso secundarios y dependen del
tipo de movimiento seleccionado.

Ajustar PCH Welocidad herram.
| Use |a brida de la herramienta|v| mm!s
Funcian Aceleracion herram.
| / planol_var var |v| 1200|{mm/s?
Transicion con radio
Waypoint_1
_________ >0
Afiadir punto de paso

: 3 Restablecer
I:l Afiadir movimiento circular

’ Plane_1_var by @E\I—\ <—-->

) Simulacid . L

\O/ g RLZ&L;?:;ZT ‘ ] ” > ” ™ ” | Velocidad =—=—={_100% | 48 Anterior || Siguiente B |

Waypoint_2 64
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Mddulo 7: Reubicacidon de planos

> Tarea

* Crea una aplicacion que esté programada relativa a una funcién de un
plano

Y Objetivo

* La ubicacion de la pieza puede cambiar cambiando solamente una funcion
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Mddulo 7: Reubicacidon de planos

Preguntas?
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Mddulo 8: Desapilar usando la funcion fuerza

i._'] Profesor

Subproceso
* Fuerza |
* Asistente de busqueda o

> Tarea -

e Construir un programa capaz de mover (desapilar) una pila de cuatro
piezas en otro lugar.

W  objetivo
e Lafuncion fuerza debe ser usada para detectar piezas

e El asistente de busqueda debe ser usado para mover piezas
* Todas las piezas pueden ser quitadas sin pulsar la parada de proteccion
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UNIVERSAL ROBOTS Comandos avanzados 3

Subprocesos/Eventos
Prog. Robot Evento Subproceso
Inicio
* Subproceso
‘ Proceso paralelo Disparador: DO[O] = HI
. y . DO[0] = HI
* En ejecucion continua
* Evento
*  Proceso paralelo
* Iniciado por una condicién DO[0] = LO

Fin D -

* Proposito

«  Util para el control de E/S de comunicacién con otras maquinas, para la realizacién de calculos,
supervision de variables, temporizadores, etc.
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Subproceso

e Configuraciones

*  Bucle perpetuo

* Seguir ejecucioén de prog.

Programa de robot
Movel
Punto_de_paso_1
Punto_de_paso_2
IF DI[O] = True
Detener

Programa de robot
Movel
Punto_de paso_1
Punto_de paso_2
Subproceso_1
IF DI[O] = True
Detener
Esperar 0.01

Comandos avanzados 3

& Archivo 09:30:19

cccc @

l/Prngrama ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

=unnamed=

l’Cnmando | Graficos | Estructura | Variables |

W Programa de robot

= camptys

Subproceso

Un subproceso es un programa paralelo gue se ejecuta junto al programa principal. Un
subproceso puede realizar E/S, esperar sefiales y ajustar variables.

Resulta Gatil para controlar otras maquinas mientras el robot esta funcionando.

Bucle perpetuo
Q||"I|| ” - ._| [[] Sequir ejecucién de programa
g iﬁfﬂ [ | EEE velocidad =——=1_)100% | 4 Anterior || siguiente B |

* Guardar programa de ejemplo como thread.urp
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Control de fuerza

e Uso del control de
fuerza del robot como
sensor

¥ Robot Program|
W Move)
" Waypoint_1
" Waypoint_2
W Thread 1
= fi=force()
oW If f=40
= Halt
=Wait: 0.01

=Function=

pose_add(<posel= <pose2=)
pose_sub({=pose_to=,<pose_from=)
pose_trans(=pose_from=,=pose_to=)
pose_invi<pose=)
interpolate_pose(<pose_from=,<pose_to=,<alpha=)
pose_dist(=pose_from=>,<pose_to>)

<<

get_actual_tep_pose()
get_actual_joint_positions()
get_inverse_kin(<pose=)
get_target_tcp_pose()
get_target_tcp_speed()
get_target_joint_positions()
get_target joint_speeds()

force()
get tcp force()

integer_to_binary_list{<integer=)
binary_list_to_integer({=<list=)
d2ri=deg=)

r2di=rad=)

read_port_bit(=address=)
read_port_register(=address=)

=Function= -

Shift
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UNIVERSAL ROBOTS

Asistente Busqueda

& Archivo 11:59:28 CCCC 0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/s | Registro |
L] Ap| Ia r =unnamed= fComando | Graficos | Estructura | variables |
W Programa de robot
s : H H <% B d . . -
* Afadir objetos en la pila T Seleccionar tipo de busqueda
Una operacion de blsqueda viene dada por una
. posicion de inicio s y una direccion d.
e Desapilar
° Recoger ObjetOS de la p||a Elija entre apilar y desapilar,
Apilar Desapilar ‘
P b oo f
d d
=5 i IE
Q&) <-—»
g :Z;Lglf::;? E”E“E”i‘ ‘elocidad l:@ltm% | 4@ Anterior || Siguiente B |
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Desapilar

 Ejemplo
* Insertar busqueda
* Seleccionar desapilar

e Desapilar

*  Fijar posicion StartPos

Desde donde empezar la
bldsqueda
* Establecer direccidon de pila

*  Cualquier direccién lineal
*  FromPos
* ToPos

* Establecer grosor de objeto

e Grosor Unico para todos

e Establecer condicién d

e Determina cuando se
encuentra el objeto

e Utilizar force() > 30

Asistentes

& Archivo

12:08:43

l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

cccc @

=unnamed=

l/ Comando | Graficos | Estructura [ Variables

W Programa de robot
¢ i Desapilar]

o StartPos
&% Direccion
&% PickSeguence

Desapilar

Al desapilar, se retiran articulos uno a uno de una pila.
La pila se define con los siguientes parametros:

s: La posicién inicial
d: La direccidn de la pila
it El grosor del articulo

La siguiente Eosicic’m se encuentra cuando:

I ) °

Grosor del articulo

mm

[1secuencia antes de empezar

Velocidad herram.

Aceleracian herram.

Parametros compartidos

250

1200

mm/s

mm/s?

|Q||"l” || e > [[]secuencia después de finalizar | Restablecer valores predet. |
IO —

| 4 Anterior || Siguiente B |
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Desapilar
& Archivo 12:13:26 CCCC 0
1’ Programa | Instalacién | Mover | E/S | Registro |
® P|Cksequence <unnameds= [‘comando [ Graficos | Estructura | Variables
% Programa de robot .
e  StackPos # & Desapilar PickSequence
@ StartPos
. Define donde coger el objeto &% Direccion iQué debe hacer el robot en cada posicion?
7 <& PickSequence
al encontrarlo o StackPos Digale al robot qué hacer en cada posicion programando
= Ajustar una secuencia que le indique lo gue hacer en una posician.
e Salir = Esperar _
o Salir La posicion de anclaje es, por definicion, la nueva posicidn,
*  Define como salir después de o )
. Posicion de anclaje fStackPosfiw
recoger el objeto
° Definir acciones
e Ajustar
*  Esperar
Qla[r] <--—»
O Simulacion _ . .
o I IE”E“E”E velocidad l:'@ltm% | 4@ Anterior || Siguiente B |

* Consejo practico: Fijar StackPos igual que StartPos /3
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Mddulo 8: Programa de desapilado usando funcion fuerza

]
> Tarea
e Construir un programa capaz de mover (desapilar) una pila de cuatro
piezas en otro lugar.

W  objetivo
e Lafuncion fuerza debe ser usada para detectar piezas

e El asistente de busqueda debe ser usado para mover piezas
* Todas las piezas pueden ser quitadas sin pulsar la parada de proteccion
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Mddulo 8: Programa de desapilado usando control de fuerza

Preguntas?
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Modulo 9: Puesta en marcha

i._ﬂ Profesor

Secuencia BeforeStart
*  Puntos de paso relativos

e Cargade un programa por defecto, auto-inicializar y inicar el programa
cuando se active la alimentacion principal

> Tarea

* Configurar el robot para cargar el programa de desapilado, auto-inicializar
e iniciar el programa cuando se active la alimentacion principal

W objetivo

 El programa de desapilado se carga automaticamente
* Elrobot se autoinicializa y empieza el programa
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Secuencia BeforeStart

e BeforeStart

Esta secuencia solo se
ejecuta una vez antes de
que comience el programa

Puede ser usada para
*  Poner salidas y variables a su
estado por defecto

*  Mover el robot a su posicion
original

* Programa de Robot

Por defector el programa se
ejecuta constantemente

& Archivo

Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

11:01:01 CCcCC 0

<unnamed=>

l/Cnmando | Graficos | Estructura | Variables |

Programa

# Use los botones Siguiente y Anterior para navegar por
el arbol del programa.

Afiadir secuencia BeforeStart

[_] Fijar valores de variable inicial

Q&[]

Programa en bucle perpetuo

# La ventana de la izquierda muestra el arbol del programa.

# Use |la pestafia Estructura para modificar el arbol del programa.

O Simulacian
@ Robot real @EED Velocidad 100%

€ Anterior || Siguiente B |
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Punto_de_paso relativo

Q Archivo 09:16:05 CCCC 0
o MOV|m|entO relat'VO [Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
L. . =unnamed= l/Comandn | Graficos | Estructura | variables |
° Movimiento lineal ¥ Programa de robot IPosicic’m T I'|
: .y 7V Movel Punto de paso_ 1| Renombrar |
* Relativo a la posicidon ® Punto_de_paso_1 - = -

previa en el programa Movimiento relative dado por la diferencia entre las posiciones desde y hasta

- - Desde punto A punto Distancia 50.0 mm
° Se muestran d|5ta Nncila I Fijar este punto I I Fijar este punto I Angulo 0.0 °

yéngUIo | Mover robot aqui | | Mover robot aqui |

Editar pose

Mostrar opciones avanzadas

@ Parar en este punto (J Tiempo 5
(@ Transicién con radio (3 \Velocidad de junta °fs
E Aceleracion de junta °fs?
& Usar parametros compartidos

‘ Anadir punto de paso antes |

Qe[ [w=—»] | | Madrpuodepssodespu.. | | uerpumodepass |

@ simulacion EEIE‘D Velocidad =——={_100% | 4 Anterior || Siguiente B |

o Robot real
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Programa por defecto

* Prdposito
* El robot se autoinicializa por
defecto
¢ Como?
1. Seleccione programa pred
E. digital para autoinicializar

Entrada digital para empezar
Guardar instalacion

s

Reiniciar

d File

09:13:49 CCCC @

"Program | Installation | Move | 1/0 | Log |

TCP Configuration
Mounting

1/O Setup

@@ Safety
Variables
MODBUS client
Features
Conveyor Tracking
EtherNet/IP

PROFINET

efault Program

Load/Save

Set Default Program

Default Program File

Automatically load a default program when the robot is turned on

[[] Load default program:

|< No Program Selected>

’ Select Default Program

A If the Auto Initialize option below is enabled too, the robot can start moving on
power up!

[] Auto Start the default program in the Run Tab
on l | edge to ‘7‘

Auto Initialize

Automatically initialize the robot when the main power is turned on
M The robot can move due to the brake releasing procedure!

[[] Auto brake release the robot

on <Di.Input> |v| edge to
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Modulo 9: Puesta en marcha

> Tarea

* Configurar el robot para cargar el programa de desapilado, auto-inicializar
e iniciar el programa cuando se active la alimentacion principal

W objetivo

 El programa de desapilado se carga automaticamente
* Elrobot se autoinicializa y empieza el programa
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Modulo 9: Puesta en marcha

Preguntas?
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Descargas y consejos

FAQ - Preguntas frecuentes
How to’s - ¢Cémo?
Download - Descargas

*  Magic files

e Software/Firmware
*  URSim

* Logreader

*  Planos CAD

e Manuales

www.universal-robots.com/support

(R
UNIVERSAL ROBOTS

Mantenimiento

BACK TOMAINSITE  SUPPORT SITE

HOW-TO  FAQ DOWNLOAD Q

Welcome

Universal Robots shares with

How-to articles

2
G g
In the How-to articles you will find useful examples. The filter and search field helps you to find the topic you are
interested in. You can see and choose difficulty level.
Go to How-to

Frequently Asked Questions (FAQ)
Here you can find answers to most of your questions. e

Go to FAQ

Download files '
In the download section you can find User and Service manuals, electrical and mechanical documentation,
Software tools, and updates.
Go to Download
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UNIVERSAL ROBOTS

Sobre la pantalla
Manual en linea

*  Configurar robot

Idioma y unidades
Actualizar software
Fijar password
Calibrar pantalla
Configurar red
Horay fecha
URCaps

. Instalacion

Calculo de la carga util
Montaje

Configuracion de E/S
Seguridad configurable
Habilitador de 3 posiciones
Modbus TCP

Ethernet/IP

ProfiNet

*  Programacion

. Otros

Area de edicién / Dashboard
Ambito de las variables
Eventos

Introduccion a URScript
Control de fuerza

Magic files

Actualizacién de software
Actualizacién de Firmware
URSim

Log history

Support Log Reader
Interfaz de usuario

*  Seguridad

Estandares
Certificacién TUV
Evaluacidn de riesgos
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Acerca de

@

Interfaz de usuario de robot PolyScope

* |nformacion Seleccione
= - + X

* Numero de serie

* \ersidon de Software [Version | Legal |

° Direccién IP Interfaz de usuario: Folyscope 3.2.18744 (Oct 07 2015)
Controlador de robot: URControl 3.2,18744 (Oct 07 2015)
Procesador de seguridad A: URSafetys 471

Procesador de seguridad B:  URSafetyB 211

Mombre de host: ursim

UNIVERSAL ;-0 i
0 0 Mam, de serie: 2014359999

wuw . universal-robots.com

Copyright @ 2009-2015 - Universal Robots &4/S
Cubierto por la Patente estadounidense n.2 8,779,715

Cerrar
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Manual en linea

e Caracteristicas

* Se muestra en el lenguaje
seleccionado

*  Versidn resumida del
manual de software

Primeros pasos

x

WO L

Interfaz de
programacion Comience a programar

PolyScope

Pantalla de
inicializacion

Pantalla de bienvenida

Una vez iniciado el PC del controlador, aparece la pantalla de bienvenida. que ofrece las siguientes
opciones:

= Ejecutar programa: slija v ejecute un programa existente. Esta es la forma maés sencilla de
utilizar el brazo robético v la caja de control.

# Programar robot: sirve para cambiar o crear un programa nusvo.

a Configurar robot: sirve para cambiar el idioma, establecer contrasefias, actualizar software, etc.

@ Apagar robot: apaga el brazo robdtico v la caja de control.

® Acerca de: proporciona detalles relacionados con la version del software, nombre del host,
direccidn IP, numero de serie e informacién juridica.

[»

[a]
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Configurar robot

Interfaz de usuario de robot PolyScope ©
e Configurar robot Seleccione
e Ajusta parametros de
software Eieculanamazana
UNIVERSAL
ROBOTS
I Config. robot I

Acerca de

Apagar robot
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Configurar robot

Config. robot (2]

° Ajustes de Softwa re I Inicializar robot I

° In|C|a||2ar RObOt Idioma y unidades

* Idiomay unidades

Actualizar robot

e Actualizar robot

*  Fijar contraseia Fijar contrasefia

* Pantalla Calibrar

Pantalla Calibrar

* Configurar red

Configurar red

’ AJUSte de hora Polyscope 3.2.18744 (Oct 07 2015)

Ajuste de hora

Atras
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Idioma y unidades

Idiomas
* 20idiomas
*  Programacion en inglés

. Mantiene las instrucciones
en inglés

Unidades

* Sistema métrico
* Sistema anglosajon

Primeros pasos

Config. robot (2]

Inicializar robot

Idioma y unidades

Actualizar robot

Fijar contrasefia

Pantalla Calibrar

Configurar red

Ajuste de hora

Atras

Seleccion de idioma

Espar ]

English programming

Seleccion de unidades

o Sistema métrico

(J sistema anglosajon

Reinicie PolyScope para gue entren en vigor los nuevos ajustes

Reiniciar ahora
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Actualizar robot

Config. robot (2]
Software de Robot
Actualizaciones gratuitas PerT—— Actualizar software robot
* Se descarga desde la pagina
Idioma y unidades
de Soporte de UR .
I Actualizar robot I
Fijar contrasena Haga clic en "Buscar..." para descargar una lista de posibles actualizaciones
para este robot,
Pantalla Calibrar Descripcion

Configurar red

Ajuste de hora

Atras
|

*  Serealizard una demostracion mas adelante durante la sesidon 89
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Fijar contrasena

o . Config. robot ©
e Contrasena del sistema

e Limita el acceso a partes Inicializar robot Cambiar contrasena del sistema
del SOftwa re Las contrasefias garantizan la proteccion de los cambios realizados en las
Idioma y unidades funciones y el comportamiento de los robots. Las areas en las que puedan

realizarse modificaciones estaran protegidas.

Actualizar robot Contrasefia ‘ |

* Contrasena de seguridad

* Requerida para modificar
parametros de seguridad

I Confirmar contrasefia ‘ |

Fijar contrasena I
Aplicar

Pantalla Calibrar

Cambiar contrasena de seguridad

Configurar red

Para establecer una contrasefia para la configuracion de seguridad, introduzca y
. confirme una nueva contrasefia y, a continuacion, haga clic en el boton, Para borrar
Ajuste de hora la contrasefia, introduzca la contrasefia actual y haga clic en el botdn.

Introducir contrasefia actual

Contrasefia ‘ |

Confirmar contrasefia ‘ |

Atras
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Calibrar la pantalla

Calibrado de |la
pantalla tactil

Marque las cuatro
esquinas para calibrar

Primeros pasos

Apunte con mucha precision al centro de |a cruz szul.

Cancelar

(@)
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Configurar red

Configuracioén de red

Primeros pasos

Config. robot

@

La direccidn IP se puede Inicializar robot

establecer en esta pantalla

Idioma y unidades

Actualizar robot

Fijar contrasena

Pantalla Calibrar

I Configurar red

Ajuste de hora

Atras

Configurar red

Seleccione el método de red

(J pHcP

Q Direccion estatica
o Red deshahkilitada

Ajustes detallados de red:

Direcciaon IP:
Mascara de subred:

Pasarela predet.:

Servidor DNS preferido:

Senvidor DNS alternativo:

0.0.0.0

0.0.0.0

0.0.0.0

0.0.0.0

0.0.0.0

Aplicar

Actualizar

Se realizara una demostracion mas adelante durante la sesidon
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Ajuste de hora y fecha

Hora
*  Formato de hora
e 24 horas
. 12 horas
Fecha

*  Formato de fecha

Primeros pasos

Config. robot (2]

Inicializar robot

Idioma y unidades

Actualizar robot

Fijar contrasena

Pantalla Calibrar

Configurar red

Ajuste de hora

Atras

Ajuste de hora

Formato de la hora: Seleccione el momento actual:
@ 24 horas ‘+H+H+‘
0 12 horas

14 || 14 |:| 05

Ajuste de fecha

Seleccione la fecha de hoy:

‘ 4 de enero de 2016 ‘

Formato de la fecha:

o 4 de enero de 2016
(J 04-ene-2016
40116

Reinicie PolyScope para que entren en vigor los nuevos ajustes

Reiniciar ahora
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URCaps

URCaps

Permite la integracion
de soluciones de software de

terceros con ‘UR workflow’

Setup Robot

Initialize Robot

Language and Units

Update Robot

Set Password

Calibrate Screen

Setup Network

Set Time

URCaps Setup

Back

URCaps Setup

Active URCaps:

URCap Information:

Restart
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Calculo de la Carga util

Ejemplo:

e Coémo calcular la carga maxima permitida

6,00

5,00
% 4,00
™ ’
S 3,00 Payload UR5
&
8 2,00

1,00

0,00

0 200 400 600
Centro de Gravedad (mm)
*  Férmula simplificada:
4.5 4.5

Carga max. =

(09 + CoG) _ (0.9 +0.1)

Primeros pasos

Centro de Gravedad (CoG) = 100 mm

= 4.50 kg

|
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Montaje

Configurar cdmo esta
montada la base del robot

Primeros pasos

& Archivo

Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

13:17:03 CCCC 0

Configuraciéon de PCH

ontaje

Config. E/S

QL% Seguridad
\Wariables

Cliente MODBUS
Funciones
Seguimiento de la ci...
EtherNet/IP

Programa predet.

Cargarfguardar

Montaje y angulo del robot

Girar fijacion de base del robot E

J

A |

1

Inclinar

4 as°

&

0.0®

\ 4

¥ 45°
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Configuracion de E/S

& Archivo 11:07:50 CcCcccC O
E nt ra d as Programa [ Instalacion | Mover | E/Ss | Registro |
~ Configuracién de PCH Config. entrada/salida
* Renombrar sefales : g: /
Montaje Nombres de entrada Nombres de salida
° ASignar aCCién Config. E/S digital_inlo] o =default= i digital_out[0] o =default= |~
o Iniciar programa 0 e digital_in[1] o =default> digital_ouwt[1] ; <default>
2 digital_in[2] v =defaults> digital_out[2] o =default>
*  Detener programa Variables 3 ; igi
digital_in[3] o edefaults> L digital_outl3] . edefault>
Pausar programa Cliente MODBUS digital in[4] L <defaults digital out[4] i <defaults |
° Movimiento libre Funciones digital_in[5] o <defaults> digital_out[5] . <default>
Base digital_in[&] v =default> || digital_out[&] o =default>
hisuE digital_in[7] ¢ =defaults digital_out[7] o edefault= |
e tool_in[@] o =default= tool_out[@] i =default=
EtherNet/IP tool_in[1] o =default= tool_out[1] ¢ =default=
Programa predet, analog_in[a] o =default= analog_out[0] o =default=
I B e analog_in[1] o =defaults> . analog_out[1] ; =default= =
= Amalan anlal . el 4w momFaa Ao+ TAl . wrdaF a4 —

digital_in[0]

Renombrar a | || clear name |

Accién de EIS:rNada |v

MNada

Iniciar programa
Detener programa
Pausar programa
Movimiento libre

* Tanto el programa como la pestafia de E/S se actualizan al modificar el nombre de la sefiales 97
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Configuracion de E/S

Q Archive 11:16:52 CCCC O
Sa | |das Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
< Renombrar sefiales CO"figlumcién EERSY Config. entrada/salida
Montaje Nombres de entrada Mombres de salida
* Opciones para cambiar el Config. E/S digital_in[o] . «default> |~ digital out[o] : <default> |2
estado de Ia Sa“da desde % o] digital_in[1] ¢ <default> digital_out[1] : =default=
~ = digital_in[2] o =default= digital_out[2] ¢ =default=
la pestana de E/S \Variables digital_in[3] Poedefaults  |_ digital_out[3] . edefaults
Cliente MODBUS digital_in([4] o =default= digital_out[4] : =default= T
|Funci0nes digital_in[S] o =default= digital_out[S] : =default>
Base digital_in[6] o =default= | | digital_out[6] ¢ =default=
BElE digital_in[7] ¢ edefaults digital_out[7] : edefault> |
Seguimiento de la ci... tool_inlo] . =default= tool_out([0] : <default=
EtherNet/IP tool_in[1] . =default= tool_out(1] : <default=
Programa predet. analog_in[@] . =default= analog_out[0] : <default=
Cargarjguardar | TTOENT 0 TR ) el T R

digital_out[0]

Renombrar a | | | clear name |

Control de pestafia EfS:IActivado |v|
Activado |

Accion de E/S: Programador salo I |'|
Desactivado !

* Tanto el programa como la pestafia de E/S se actualizan al modificar el nombre de la sefiales 98
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Configuracion de E/S

& Archivo 11:19:38 CCCC O
Sa | |das Programa [ Instalacion | Mover | E/S | Registro |
~ Sy s R Config. entrada/salida
* Renombrar sefales : 9 .
Montaje Nombres de entrada Nombres de salida

° Fijar el estado de la senal Config. E/S digital_in[@] o =default= |2 digital_out[o] o <defaults  [*

/ ) digital_in[1] v =default= digital_out[1] v adefaults

n | r ram - Seguridad - -

Cua do e p Og ama esta % digital_in([2] o =default= digital_out[2] o =default>

pa rado Variables digital_in[3] i o<defaults | digital_out[3] ¢ <default>
Cliente MODBUS digital_in[4] o =default= digital_out[4]  =defaults T

Funciones digital_in[5] o =default= digital_out[S] o =defaults

Base digital_in[6] o =default= | | digital_out[&] o =default=
hiEiEm digital_in[7] ¢ =default= digital_out[7] ¢ edefault> [

Seguimiento de la ci... tool_in[0] o =default= tool_out[0] . <default>

EtherNet/IP tool_in[1] o =default= tool_out[1] o =default=

Programa predet. analog_in[0] o =default> analog_out[0] o =default>

analog_in([1] o =default= analog_out[1] o =default=
Cargar/guardar I = o |
= mmm T mm 2w TA . el Fmia T mmmF L andTA . el Fmd T+ —

digital_out[0]

Renombrar a | | | clear name |
Control de pestafia E/S: =
Accian de E/SfiMNada -

MNada

Bajo cuando el programa no esta funcionando

Alto cuando el programa no esta funcionando

Alto cuando el programa esta funcionando v bajo cuando se ha detenido

* Tanto el programa como la pestafia de E/S se actualizan al modificar el nombre de la sefiales 99
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Caracteristicas de seguridad

e Ajustes de Configuracion de seguridad

Sistema de seguridad avanzado y patentado
Seguridad redundante
Protegida mediante contrasefia

* Propodsito

Adaptar la seguridad a cada aplicacién
Evitar dafios a personal y equipos periféricos

e Evaluacién de riesgos

Siempre debe realizarse una evaluacion de riesgos
al instalar una aplicacion robotizada

Los ajustes de la configuracién de seguridad facilitan
la evaluacion de riesgos

Seguridad configurable

100



UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Contrasena de seguridad

& Archivo 11:18:14 CCCC 0
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° . n . ., .

La ConﬂguraClon de Configuracion de PCH ConflguraCIon de segurldad
Segu ridad esté proteglda Montaje [ Limites generales | Limites dejunta |* Limites | E/S de sequridad |

Config. E/S p ) fe ,

= FELIGR®: El uso de parametros de la configuracion de seguridad

po r co nt rasena Q‘%|Seguridad distintos a los que estan definidos por la evaluacion de riesgos

puede traducirse en peligros que no se eliminan razonablemente o
° Bl oquear Variables riesgos que se no reducen lo suficiente.

e Protege la configuracion de Cliente MODBUS
Seleccionar configuracion de seguridad predeterminada:

seguridad

Funciones
° De5b|oquear seguimiento de la ci... L}
o Habilita la modificacién de la EtherNet/IP Muy restringido Menos restringido
configuracién de seguridad Programa predet. _ _ By _ _
Esta tabla contiene los valores de la configuracion predeterminada selecciona...
° Ca m bia r CO ntra Se ﬁ a Cargar/guardar Limite Maximo Modo normal
. Fuerza max.: 250 N 150
: Ira Conflg' robot Potencia méax.: 1000 W 300
* IraFijar contrasena Velocidad méx.; 5000 mm/s 1500
Momento max.: 100 kg m/s 25

* Cambiar contraseia de
Seguridad ‘ Configuracion avanzada... |

° IntrOdUCir ContraSEﬁa :ontraseﬁadeseguridadl l Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |

*  Aplicar cambios
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Configuracion basica

Q Archive 11:18:14 CCCC 0
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
L4 i i M e .
NIVElES de Segurldad Configuracion de PCH ConflguraCIon de segurldad
° M uy restringido Montaje [ Limites generales | Limites dejunta |* Limites | E/S de sequridad |
® Re stri n |d0 Config. E/S PELIGRO: El uso de parametros de la configuracion de seguridad
g Q‘%|Seguridad distintos a los que estan definidos por la evaluacion de riesgos
. puede traducirse en peligros que no se eliminan razonablemente o
° Predeterminado Variables riesgos que se no reducen lo suficiente.
* Menos restringido |C"e"te MODBUS
. Seleccionar configuracion de seguridad predeterminada:
Funciones
. L4
* Estado de configuracion |s. umiento de 1a .. o
e Sl ncron izada EtherNet/IP Muy restringido Menos restringido
Alterada Programa predet. Esta tabla contiene los valores de la configuracion predeterminada selecciona...

Cargar/guardar

. . . I Limit Maxi Mod |
£ Configuracion invalida A e - °"°"1";0

° Guardar Conﬁgu racién Potencia max.: 1000 W 300
" . ” Velocidad max.: 5000 mmJs 1500

* Tocar "Aplicar Momento méx.: 100 kg mfs -

e Confirmar ajustes

‘ Configuracion avanzada... |

.ontrasefia de seguridad || Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Configuracion basica

e Valores por defecto

Modo configurado Muy restringido Restringido Predeterminado
Fuerza (N) 100* 120 150
Potencia (W) 80 200 300
Velocidad (mm/s) 250 750 1500
Momentoo (kg-m/s) 5 10 25

*  Enel UR3 el ajuste de Fuerza (N) por defecto en el modo Muy restringido es 50

Seguridad configurable

Menos restringido

250
1000
5000

100

* Los limites son valores maximos tedricos, si se superan el robot se detendra por seguridad
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Configuracion avanzada

D Archive 11:46:39 CCCC 0
Programa [ Instalacion | Mover | E/S | Registro |
ré
* Parametros adaptados  |configuracion de pen Configuracién de seguridad
(] Fuerza Montaje Limites generales Limites de junta |’ Limites |/ E/S de seguridad |
. Config. E/S . o .

° POtenCIa . Limite Maximo Modo normal Modo reducido

Q Seguridad
. Fuerza max: 250 N 25N
° Velocidad Variables
. Potencia  max: 1000W 300 0w
° Momento |CI|ente MODBUS . '
) Velocidad max.: S000 mm/s -150 mm/s
Funciones
Seguimiento de la ci... Momento méx.: 100 kg m/s "3 kg m/s
EtherNet/IP
*  Modos

Programa predet.

° MOdO normal Cargar/guardar

*  Modo reducido

*  Requiere uso de entradas
o limites de seguridad
Configuracion basica...
ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Modos de seguridad

e Modo normal
* Modo de seguridad activo de forma predeterminada

* Modo reducido

e Activo cuando el PCH del robot se posiciona mas alla de un limite seguridad definido como Modo
Reducido con activador

e Activo cuando se usan las entradas configurables definidas como Modo reducido

* En caso de violacion de la sequridad:

° Modo recuperacién
*  Activo cuando se produce una violacion de alguno de los otros modos
*  Este modo permite el movimiento manual del robot fuera del area violada
*  No es posible la ejecucién de ningln programa en este modo
* Las limitaciones de posicionamiento de junta y PCH estan deshabilitadas en este modo
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Suma de comprobacion de seguridad

D Archive 12:01:27 ICCCC Io
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

e Comprobacion Configuracio| @) — + x
e Indicacion visual de la Montaje
Conﬁguracioln de Seguridad Config. E/S [ Limites generales | Limites de junta |/Limites |/E;S de seguridad |’Varios |
. er% Segurid Limite  Modo normal e
* Indicada con colores \ariables Fuerza 1500 N !
. Paotencia  300.0 W W
y numeros |Cliente MODE Velocidad 1500.0 mm/s
* Lasuma de comprobacion [rFunciones Momento 25,0 kg m/s [
.. . . !
cambia si se modifica la Seguimiento "
configuracion Sl Hnl
YR T Programa pr
* Al pulsar sobre el codigo
. ., Cargar/gy
aparece la conflguracmn
de seguridad activa
asica...
‘ontrasefia de seguridad || Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Limites de junta

D Archive 12:05:34 CCCC 0

. , . Programa [ Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° VE|OCIdad maxima Configuracion de PCH Configuracién de seguridad

(] Establece Velocidad Montaje ( Limites generales i Limites de junta I Limites |/ E/S de seguridad |
1. . fig.
mdxima para cada junta confia. £/5

Cada uno de los siguientes limites de junta puede configurarse de forma independiente:

5 idad
Q egurida lo velocidad méxima I

Variables 0 Intervalo de posiciones

* Modo reducido

|C|iente MODBUS

Funciones

° MOdO normal Seguimiento de la ci... Juntas Maximo Modo normal Modo reducido
° MOdO redUCidO EtherNet/IP Base max.: 191 °/s ‘ 191‘ -11 °/s
R Requiere uso de entradas Programa predet. Hombro max.: 191 °/s ‘ 191‘ 11 s
o limites de seguridad Cargar/guardar Codo max.: 191 /s ‘ 191‘ 11 %s
Mufieca 1 max.: 191 °s ‘ 191‘ -11 s
Mufieca 2 max.: 191 °fs ‘ 191‘ -11 °s
Mufieca 3 max.: 191 °/s ‘ 191‘ -11 °js
ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Limites de junta

* Intervalo de posiciones

* Establece rango minimoy
maximo para cada junta

e  Modos

*  Modo normal
*  Modo reducido

*  Requiere uso de entradas
o limites de seguridad

Seguridad configurable

& Archivo

12:09:01

Configuracion de PCH
Montaje

Config. E/S

Q Seguridad
\Variables

Cliente MODBUS

Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

cccc @

Configuracion de seguridad

( Limites generalesi Limites dejuntal Ll'mites[’ E/S de seguridad|

Cada uno de los siguientes limites de junta puede configurarse de forma independiente:

O Velocidad maxima

Io Intervalo de posiciones I

Funciones
Seguimiento de la ci... Juntas Intervalo Modo normal Modo reducido
EtherNet/IP Minimao Maximao Minimao Maximao
Base 363 — 363 ° | _353H 353‘ +3°/3°
Programa predet.
Hombro  -363 — 363 ° | R H ‘ +3°/-3°
Cargar/guardar 363 363
Codo -363 — 363 ° | -353” 353‘ +3°/3°
Mufecal -363 — 363 ° | _363H 353‘ +3°/-3°
Mufieca 2 -363 — 363 ° | _353H 353‘ +3°/3°
Mufieca 3 -363 — 363 ° | 353” 353‘ +3°/-3°
ontrasefia de seguridad | Desbloquear || Bloguear | Aplicar |
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Limites
D Archive 12:15:15 CCCC '0
i Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
® PlanO de Segundad Configuracion de PCH Configuracién de seguridad
o Area de trabajo restringida Montaje [ Limites generales |*  Limites de junta m E/S de seguridad |
- Hasta 8 planos distintos [ B
° Seguridad Safety plane 0 Q] 8
* Activos en movimiento Variables Safety plane 1
manual y en ejecucion Cliente MODBUS il
de programas |Funci0nes Safety plane 3
Safety plane 4
« Los planos pueden activar [Fe9vimientedelaci. .
Modo Reducido cuando FHIEEE Safety plane 6

Programa predet.

Cargar/guardar

Safety plane 7

el PCH los atraviesa

Limite de la herramienta

Seleccionar un limite de seguridad
MNombre Seleccionar modo de segurid...

‘Safety plane 0 ‘ ‘ ‘ ‘

Funcion de copia Desplazamiento
‘ =No definido= |v‘ ‘ | 1 mm
ontrasefia de seguridad | Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |

* |IMPORTANTE: Los limites de seguridad limitan solo al PCH, no al brazo del robot 109
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Limites
& Archivo 12:42:45 62.3 0
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
. - - 'l n - -
EStab|ecer p|an0 Configuracion de PCH ConflguraCIon de segurldad
(] Seleccionar Funcién Montaje r Limites generales |/ Limites de junta l Limites l E/S de seguridad
. Config. EfS Limites de sequridad Vista 3D
de copia g Qaa a
. . L Q Seguridad Plano seg. 0 D
e Define qué funcién usar ) ®]
como limite Variables Safety plane 1
. Cliente MODBUS el [ L= (@]
° Seleccionar modo Y
. Safety plane 3
. Funciones
de seguridad - || safetyplane a
. i . Seguimiento de la ci...
e Define en qué modo se activa Safety plane 5
el limite, o si es el limite quien |FtherNet/P i e
activa el modo reducido Programa predet. Safety plane 7
i Cargar/guardar
¢ Desp|a2amlent0 gar/g Limite de la herramienta
° Desplaza el plano la Propiedades del plano de sequridad
distancia indicada Mombre Seleccionar modo de segurid...
° Aplicar ‘Plano seq. 0 ‘ IU MNormal -
) ) i6n d : Desactivado
* Activa los cambios en la [FURENTIT @2 @ D rormal
configuracién I Base vl‘ ® Reducido
i ;;xlsoedefinido:- §) Ambos ||
ontrasefia de segumoo g " Desbloquear %) Modo Reducido con activador —|
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Modos de seguridad

Seguridad configurable

« Comportamiento de los limites segin el modo de seguridad

Modo de seguridad
Desactivad
Normal
Reducido
Ambos

Modo Reducido con activador

TB® .0

Comportamiento

inactivo

actua como limite estricto con el robot en modo normal

actua como limite estricto sdlo si el robot esta en modo reducido
actla como limite estricto en ambos modos

pasa el robot a modo reducido cuando el PCH atraviesa el plano
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Comportamiento de los limites

Modo de seguridad:

[ ]
Prueba ® Mormal

*  Funcién de copia = Base

* Modo de seguridad = Normal

*  Aplicar configuracion

*  Prueba en movimiento manual L

Mover el robot desde la zona
Normal hacia la zona Segura

”Limite estricto”

Zona Segura

* Comportamiento en ejecucidon de programa

* Se aborta la ejecucién del programa, indicando la violacién de seguridad mediante un
mensaje emergente 112



UNIVERSAL ROBOTS Seguridad configurable

Modo Reducido con activador

e Prueba Modo de seguridad:

. . 93 Modo Reducido con activador
* Cambiar modo de seguridad a:

Modo Reducido con activador

* Seleccionar velocidad maxima
en Modo Reducido a: 350 mm/s

_ , , Entra en Modo Reducido 4
*  Aplicar configuracion

*  Guardar como safety.installation pl

Programa de robot p4 °
Movel E / Sale de Modo Reducido
Punto_de paso_1 IL
Punto_de_paso_2 p2  so
Punto_de paso_3 Sso
Punto_de_paso 4

Velocidad Reducida

* Guardar programa de ejemplo como trigger _reduced _mode.urp 113



UNIVERSAL ROBOTS

Seguridad configurable

Plano de seguridad definido por el usuario

 Archivo 10:22:55 EF6 ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° FU nciones Configuracion de PCH .
, Funciones
* En PolyScope un Planose  |"°ae
. .z fig.
define como una Funcién [ F/®
%Seguridad
* Se pueden establecer \ariables
multiples Funciones e R
* Establecer Funciones como: |Funciones
Base
° Punto Herram
* Linea Seguimiento de la ci...
* Plano EtherNet/IP
Programa predet.
Cargar/guardar
e Anadir Funcion
* Seleccionar Plano
Nuevo Punto = Linea.“~“ ‘I Plano.:“—‘-~__-_._‘::=. I
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Plano de seguridad definido por el usuario

O Archivo 10:25:41 FiFe ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

. M . v
OpCIOI’]es Conflg.urauon de PCH Plano 1 -m
«  Renombrar Funcidn it
El ) c ., Config. E/S
o Iminar Funcion c[% .
Seguridad
\Variables

Cliente MODBUS

* Parametros L

*  Mostrar ejes Base

Herram

-_|
« Desplazable e

. H Punto_2
* Variable ® Punto_3

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.

Cargar/guardar

Mostrar ejes
Desplazable
[wvariable
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Plano de seguridad definido por el usuario

& Archivo

10:35:15 EF6 ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° EStab|ecer P|an0 Configuracion de PCH

Punto_1| renombrar |
El plano se define mediante |"°™¢ _ 11 Renombrar |
tres puntos fijos Config. E/S

% Seguridad

\Variables

Aprender plano vertical
*  Punto_1 =0rigen

Cliente MODBUS

Funciones

Ease
Herram

= Di ion- ¢ & Plano_1
* Punto_2 = Direccion-Y X BURtaT]
. . X
*  Punto_3 = Direccidn-X e

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.
Cargar/guardar
[[] Mostrar ejes

I Fijar este punto I
[ ] Desplazable
[wvariable
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Plano de seguridad definido por el usuario

& Archivo

10:40:21 EB 0
. ;. | Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
Represe ntaCIOI’l graflca Configuracion de PCH

Eliminar
(o] enombrar
del Plano aprendido Montaje Plano_1 nenombrar |

Config. E/S

e@ Seguridad
VWariables
Mover robot aqui
[v] Desplazable
[wvariable

Guardar instalacion

Cliente MODBUS

Funciones

Ease
Herram

¢ & [Plana 1]
H Punto_1
¥ Punto_2
¥ Punto_3

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.

Cargar/guardar I

[v] Mostrar ejes
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Plano de seguridad definido por el usuario

@ Archivo 10:50:45 EiF6 ©
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
* Establecer nuevo plano  |configuracion de pen Configuracién de seguridad

de Segu ridad: R [ Limites generales | Limites de junta | Limites | E/S de seguridad |
. . . Config. E/S Limites de seguridad Vista 3D
e Elegir Funcién de copia: @ sequridad blano seg, 0 OE 288
P/G”O_l Variables Plano red. 1 EP]
*  Seleccionador modo de Cliente MODBUS 00 T 2 B[]

. Safety plane 3 -
Funciones yP E

seguridad: Modo Reducido E . — &'

con activador seguimiento delacl.. | @ planes i
. . ., EtherNet/IP o i
*  Aplicar configuracion Safety plane 6
Programa predet. o _ BEE .. |2
Safety plane 7
=1 Cargar/guardar
gar/g Limite de la herramienta
Propiedades del plano de seguridad
Mombre Seleccionar modo de segurid...
‘Plano usuario 2 ‘ 9 Modo Reducido con activ... |-
Funcion de copia Desplazamiento
e T ¢ 100m
— ]
ontrasefia de seguridad | Desbloquear || Bloquear | l Aplicar
N

. iy . . . 11
* Guardar instalacién de ejemplo como safety.installation ¢
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Plano de seguridad definido por el usuario

e Prueba Modo de seguridad:

— 9 Modo Reducido con activador
¢ Movimiento manual

*  Mover el robot desde la zona
Normal hacia la zona Segura
* Ejecucidon de programa
e Crear un programa de ejemploy

verificar que cambie la
velocidad del PCH

Entra en Modo Reducido

Programa de robot
Movel Lo M
Punto_de_paso_1
Punto_de_paso_2

Velocidad Reducida

* Guardar programa de ejemplo como trigger reduced_mode_feature.urp 119
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Limite de la herramienta

@ Archivo 11:20:01 7 @
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
[ ] q - - . N
le'ta Ia variacion Configuracion de PCH ConflguraCIon de segurldad
angU|ar del PCH Montaje [ Lmites generales |°  Limites de junta | Limites | E/S de seguridad |
L, Config. EfS Limites de seguridad Vista 3D
e Establece la variacion @ seguridad e e Q ] Q
angular maxima del PCH Norizbles Plano red. 1 I’
respecto de la funcién Cliente MODBUS Plano usuario 2
elegida Funciones safety plane 3
EEms Safety plane 4
! :e;rlzlr?o 1 Safety plane 5
¥ Punto_1 Safety plane 6
o Prueba H Punto_2 S
¥ Punto_3 Safety plane 7
° Eleg|r FunCién de copia: Seguimiento de la ci... Limite de la herramienta
Base EtherNet/IP Propiedades del limite de la herramienta
. ., o Programa predet. Desviacion Seleccionar modo de seguridad:
e Establecer Desviacion: 20 . .
' B ‘ 5—181,-1.0 8] Ambos
e Seleccionar modo de Funcion de copia
seguridad a: Ambos Base -|‘ |
*  Aplicar
ontrasefia de seguridad | Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |

*  Probar en movimiento
manual
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E/S de seguridad
@ Archivo 11:28:33 7 ©
Programa | Instalacion r Mover |/ E/S |/Registro |
® ¢ i . e .
FunC|OneS de Segurldad Configuracion de PCH ConflguraCIon de segurldad
° Se pueden asignar Montaje [ Limites generales | Limites de junta | Limites | E/S de seguridad
. . Config. E/S
Funciones de Seguridad a g
IaS E/S Conﬁgurables @ Seguridad Senal de entrada Asignacion de funciones
Variables
Cliente MODBUS config_in[0], config_in[1] Restablecimiento de proteccion |v|
* Todas las funciones son |Funciones config_in[2]. config_in(3] Sin asignar -
redundantes Seguimiento de la ci... config_in[4], config_in[3] Sin asignar -
. Dos sefiales para cada EtherNet/IP config_in[&], config_in[7] Sin asignar -
funcién (doble canal) Programa predet.
. Categoria 3, PLd BT Senal de salida Asignacion de funciones
config_out[0], config_out[1] Sin asignar -
° E/S COnflgU rables config_out[2], config_out[3] Sin asignar -
*  Entradas digitales config_out[4], config_out[S] Sin asignar -
*  Salidas digitales config_out[6], config_out[7] Sin asignar -
ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Entradas de seguridad

@ Archivo 11:30:54 7 ©

. Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
* Entradas de seguridad  |configuracion de pcn Configuracién de seguridad

° Para de emergencia Montaje [ Limites generales | Limites dejunta | Limites | E/S de seguridad
.y Config. E/S
° Para la conexion de un 9-F
pulsador de emergencia o @ Seguridad Sefal de entrada Asignaciéon de funciones
PLC de Seguridad \ariables
° Modo reducido Cliente MODBUS config_in[0], config_in[1] Restablecimiento de proteccian |
~ . -z f oy iy Sin asignar
+  Sefial baja: operacion en Funciones config_in[2], config_in[3] e emergencia
modo reducido Seguimiento de la ci... config_in[4], config_in[5] Modo reducido
. Ral alta: ., o o Restablecimiento de proteccion
Senal alta: operacion en EtherNet/IP config_in[&], config_in[7] Interruptor de 3 posiciones
modo normal
Programa predet.
L] imi Sefal de salida Asignacion de funciones
Restablecimiento de TR S g
proteccion
. Si la Parada de proteccién config_out[0], config_out[1] Sin asignar |v|
estd conectada, se puede config_out[2], config_out[3] Sin asignar -
restablecer mediante esta config_out[4], config_out[5] Sin asignar -
sefial config_out[6], config_out[7] Sin asignar w7
* Interruptor de 3 posiciones
*  Ver siguiente diapositiva.
ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloguear | | Aplicar |
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Entradas de seguridad

@ Archivo 11:41:58 7 ©

. Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
* Entradas de seguridad Configuracién de PCH Configuracién de seguridad

° |nterruptor de 3 posiciones Montaje [ Limites generales |* Limites de junta | Limites | E/S de seguridad
. Config. E/S
*  Se puede cablear directamente 9-E/
a la placa de control de @ Seguridad Senal de entrada Asignacion de funciones
seguridad. Variables
L] MOdO operativo |C|iente MODBUS config_in[0], config_in[1] Interruptor de 3 posiciones -
*  Solo se puede seleccionar Funciones config_in[2], config_in[3] Sin asignar =
cuando un interruptor de Seguimiento de la ci... config_in[4]. config In[S] i:r:c?;gz:remergencia
3 posiciones ha sido EtherNet/IP config_in[6], config_in[7] Modo reducido
previamente seleccionado. Restablecimiento de proteccién
Programa predet. nterruptor de 3 posiciones

senal de salida Modo operativo

Cargar/guardar

config_out[0], config_out[1] Sin asignar -
config_out[2], config_out[3] Sin asignar -
config_out[4], config_out[S] Sin asignar -
config_out[8], config_out[7] 5in asignar -

ontrasefia de seguridad Desbloquear || Bloquear | | Aplicar |
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Salidas de seguridad

e Salidas de seguridad

Sistema en parada de
emergencia

*  HIl: modo normal

*  LO: parado por emergencia

Robot en movimiento
. HI: robot no se mueve
*  LO: robot moviéndose

Robot no detenido

*  HI: la sefial de peticion de paro
esta activa hasta que el robot
se ha detenido

*  LO: sin peticién de paro
Modo reducido

e HIl: modo normal

e LO: modo reducido
Sin modo reducido

e Estado inverso al modo
reducido

Seguridad configurable

& Archivo

Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

12:12:02

7 ©

Configuracion de PCH

Configuracion de seguridad

Montaje (

Limites generales |

Limites de junta |

Limites |

Config. E/S

@ Seguridad
Variables
Cliente MODBUS
Funciones

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP

Programa predet.

Cargar/guardar

Senal de entrada

Asignacion de funciones

E/S de seguridad

config_in[0], config_in[1]
config_in[2], config_in[3]
config_in[4], config_in[3]

config_in[&], config_in[7]

sefnal de salida

Restablecimiento de proteccion |v|

config_out[0], config_out[1]
config_out[2], config_out[3]
config_out[4], config_out[S]

config_out[8], config_out[7]

Sin asignar -
Sin asignar -
Sin asignar -
Asignacion de funciones
ISin asignar b d
in asignar

istema en parada de emergencia

obot en movimiento
obot no detenido
odo reducido

in modo reducido

ontrasefia de seguridad

Desbloquear || Bloquear |

| Aplicar |
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3-point Enabling Device & Mode Selector

Configurable Inputs
24V|H||24V|E
Clo| || Cl4 |+
24V ||24V|E
CI1| || CI5| K
24V|H||24V| B
Cl2|H||CI6|HH
24V|H|[24V|E/
ci3|m||ci7|®
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é¢Qué es ModBus TCP?

Modbus TCP

Protocolo de comunicacion basado en Ethernet

Protocolo de comunicacidon

Modbus TCP/Ethernet IP .

Un protocolo es un lenguaje comun mediante el cual dos dispositivos pueden comunicarse

Posibilita la transmisidon de datos entre los dispositivos

Dispositivo 1

Ethernet

Estructura Cliente / Servidor

datos

Dispositivo 2
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Cliente / Servidor

e Servidor (Esclavo)
* Uno de los dispositivos actua como Servidor
* Alaescucha de peticiones desde el Cliente
* Cliente (Maestro)

* Otro dispositivo en la red actua como Cliente
* Envia peticiones al Servidor

peticion

Dispositivo 1 Dispositivo 2
» respuesta Y

Cliente ModBus Servidor ModBus

* Cada dispositivo debe tener configurada una direcciéon-IP Unica
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Tipos de datos

* Tipos de datos disponibles en Modbus TCP

Tipo de dato Valor Rango de direcciones
Entradas digitales ON/OFF
Consultar la
i igi ON/OFF
salidas digitales / documentacion del
Entradas de registro 16 bits fabricante del
dispositivo Servidor
Salidas de registro 16 bits

* Rango de direcciones

Cada seiial digital y cada registro poseen una Unica direccidn

La direccidén se especifica siempre en la documentacidon suministrada por el fabricante
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Modbus TCP

 Ejemplo
e Usar el robot como Cliente y conectar a un Servidor

Ethernet ( Dispositivo
) L externo
Modbus Cliente Modbus Servidor
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Configuracion de red

Config. robot o
° 1 ]
Ajustes o Configurar red
, . ., L. Inicializar robot
’ MetOdO D|reCC|On eStatlca Seleccione el método de red
* Introducir la direccion-IP idioma y unidades @ DHcp

o Direccion estatica
Q Red deshahilitada

del robot
* |ntroducir la mascara de

Actualizar robot

Ajustes detallados de red:

subred Fijar contrasena Direccion IP: fi7218.17.10 & |

¢ Aplicar para guardar |a Mascara de subred: I255.255.255.0 -E‘o—-— I
. .y Pantalla Calibrar prees

Conf|guraC|on Pasarela predet.: ‘0.0.0.0 = ‘
Configurar red Servidor DNS preferido: 0.0.0.0 e
Servidor DNS alternative:  (0.0.0.0 =

Ajuste de hora

I Aplicar I Actualizar

Atras

* Consejo: Use el botdn “Actualizar” para hacer ping a otro dispositivo 130
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Servidor

* Phoenix Contact ILB ETH 24 DI16 DIO16 2TX
* 16 salidas digitales

. . Modbus Modbus Input Modbus Access Function
° 16 entradas dlgltales Register Table Discretes Table Coil Table
. s (16-Bit Words) (Bits)

* 2-puertos de conexion g 0 0-15 - Read only | Digital inputs (DIO)

S 1 16-32 - Read only | Digital inputs (DI)

3 2 - 0-15 Read/write | Digital outputs

§ 3 - - Read only |Reserved

o

4 - - Read only | Status register
@ 5 - - Read only |l/O diagnostic register
'ﬁ 6 - - Read only | NetFail reason
% 7 - - Read only |IBS diagnostic register (for compatibility
o with FL IL 24 BK)
a 8 - - Read only |IBS para register (for compatibility with
FL IL 24 BK)
E 1280 - - Read/write | Modbus timeout connection monitoring
g 2000 - - Read/write | Process data watchdog timeout
2 2002 - - Read/write |Fault response mode
% 2004 - - Read/write | NetFail test (same value as register 6)
:.,_ 2006 - - Read/write | Command register
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Configuracion del servidor

e Configurar dispositivo
* Anadir nuevo dispositivo

* Introducir la direccion-IP
del dispositivo (Servidor)

e Configurar sefales
* Anadir sefial en dispositivo
* Definir tipo de dato
* Establecer su direccion
*  Definir nombre de la sefial

Modbus TCP/Ethernet IP

& Archivo

15:49:44

Configuracion de PCH
Montaje

Config. E/S

Q‘% Seguridad
Variables

Cliente MODBUS
|Funci0nes

Seguimiento de la ci...

EtherNet/IP
Programa predet.

Cargar/guardar

Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |

cccc @

Config. E/S cliente MODBUS

172.16.17.4

IPRL72.16.17.

)

[ ] Mostrar opcio

Seleccione '~ | o |[moveus 1

Seleccione
Entrada digital
Salida digital
Entrada de registro
Salida de registro

e[ Jo
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Configuracion del servidor

Q Archive 15:53:46 CCCC 0
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° Conﬂgu racion Configuracion de PCH config_ E/S cliente MODBUS
e 2 entradas digitales Montaje 172.16.17.4
. o Config. E/S 172.16.17.4]%
* 2 salidas digitales €, seguridad o
., salida digital v 0| &= | |mobBuUS_se
e Guardar Instalacion Variables L <z

|ctiente mopBus D|Salida digital [~]| 1@ MoDBUS_S1

* Monitoreo o
[Funciones ., I:||Entradadigital [~]| 16@|HODBUS_E0
v

° El estado de Ia Seﬁa|eS Seguimiento de la ci... |:|| g | | || E“
. Entrada digita - 17|55~ | [MODBUS_E1
aparece en la ficha E/S EtherNet/IP -

Programa predet.

 Estado de conexion

Cargar/guardar

|HHHEEE 4

[[] Mostrar opciones avanzadas

Status

Conexion ok

Aviso frecuencia de refresco

Sin conexion

T 066

Cddigo de excepcion
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Uso de las seifiales de Modbus en programa

e Uso de las senales

*  Misma funcionalidad que
sefiales digitales normales

Programa de robot
Movel

Punto_de_paso_1

Ajustar MODBUS_S1 = Encender
Punto_de_paso 2
Punto_de_paso_3
Punto_de_paso 4

Ajustar MODBUS_S1 = Apagar

* Guardar programa de ejemplo como modbus.urp

Modbus TCP/Ethernet IP

@ Archivo
Programa | ‘lnst;lacjorn
E <unnamed>

V Programa de robot
= Austar

Qo] > |
o Simulacion
° Robot real

'« > P . Velocidad || config_out(s)

15:58:05 CCCC @

| Mover | E/S | Registro |
| Comando | Graficos | Estructura | Variables |
Ajustar

Seleccione Ia accién que desee que realice el robot en este punto del programa. También

puede especificar cambios en la carga Gtil del robot.

O Sin accion

° Fijar salida digital | «<DI.Output> v L0 B
digital_out[0] 2T —

@ Fijar salida analdg e outn) kx| 4.0jmA

o [ o0 '| digital_out[2]

% | <Qutput:
A !ar‘ P .| digital_out[3]

digital_out[4] r -

@ Incremente en uni @ instalacion: | <Vanable> -
digital_out[5] L il
digital_out[6]
digital_out[7]
tool_out{0]

L] Fijar la carga Gtil to| tool_out{l]

1| config_out[0]
——| config_out(1]
config_out[2)
config_out([3]
\| config_out[4)

] Ajustar PCH

config_out([6]

Realizar accion ahora

& Anterior Siguiente %

config_out[7]
MODBUS_SO
MODBUS S1 -
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Ethernet IP

& Archivo

Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
° Ethel"n et I P Configuracion de PCH

° Deshabi“tado de forma Montaje Ada ptadOI' de IP/EtherNet
predeterminada Config. E/S

. . Q‘%Seguridad Ad t d d h b'|'t d
e Disponible desde SW 3.2 |variables @ Adaptador deshabilitado

* Noincluidoenla
Formacion Principal

16:27:28 CCCC 0

Cliente MODBUS

Funciones Habilitar
Seguimiento de la ci...

Deshabilitar

| therNet/IP

Accion del programa ante pérdida de la conexion a escaner IP/EtherNet:

El LED indica el estado de |la conexién a un escaner IPJEtheriet:

Programa predet.

Cargar/guardar

# El gris indica que esta funcion esta deshabilitada
& El amarillo indica que no se ha conectado ningun escaner al robot
# El verde indica que el robot esta conectado a un escaner IP/Etherhet

La funcion IP/EtherNet esta deshabilitada de forma predeterminada, por lo

que no es posible la conexion a escaneres IP/EtherNet. Para activarla, pulse el
botdn «Habilitars,
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Profinet
Q File 08:59:22 CCcC @
“Program | Installation | Move | 1/0 | Log |
i PrOfl nEt TCP Configuration

« PROFINET IO Device: Disabled
* Deshabilitado por defecto  |Mounting o

e Disponible desde SW 3.3 |°™*

@é Safety
* Noincluido en la formacion | _.
PrinCipa| MODBUS client
Features Enable ‘ Dlsable

: 10 Device name:
Conveyor Tracking

EtherNet/IP Program action upon loss of PROFINET input connection:
Robot 10 module Registers module 1 Registers module 2

[-]] -] -

ROFINET

Default Program

Load/Save
The LED indicates the status of the connection to a PROFINET 10 Controller:
# Gray indicates that PROFINET functionality is disabled

# Yellow indicates that no controller is connected to the robot
# Green indicates that the robot is connected to a controller
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Area Editar / Panel ejecucién

Area de edicién

Editar y organizar el
arbol de programa

Herramientas de edicion
Funcidn de Suprimir

Panel

Controla la ejecucion de
programa

Simulacion / Robot real

Deshacer/Rehacer

Deshacer/Rehacer cambios
en el programa

Botdn salto a programa
Funcidn de busqueda

Extender la ventana del
arbol de programa

Comandos basicos 1

& Archive 13:47:23 CCcCC 0
Programa | Instalacion | Mover | E/S | Registro |
=unnamed= [ comando | Graficos [ Estructura [ Variables |
% Programa de robot .
= <empty> Editor de estructura de programa
Ajustar colocacion del nodo |Después de la seleccion |v|
Insertar
fBésicn | Avanzado | Asistentes |
Movimiento Punto de paso
Esperar Ajustar
Aviso Detener
Comentario Carpeta
Editar
| 4+ Mover | | Copiar || Pegar | | Suprimir |
| ¥ Mover | | Cortar | | Eliminar |
RS
Simulacion ) n L
© Robot real ] E@D velocidad =——1_J100% I | 4 Anterior || Siguiente = |
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Ambito de las variables

Ambito Localizacién
local Programa
global Instalacion

* \Variables Locales
* Declaradas en el programa
* Accesibles desde el mismo programa
* Suvalor se pierde cuando se desconecta la alimentacion

e Variables Globales
* Declaradas en Instalacion
* Accesibles desde todos los programas que usan la misma Instalacién
* Suvalor se almacena en un archivo en la memoria
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UNIVERSAL ROBOTS

Evento

Q Archive 09:34:07 CCCC 0
fPrngrama ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

® ActivaC|én <unnameds= [ Comando | Graficos [ Estructura | Variables |

W Programa de robot
* Define la condicién para N
ejecutar el evento

Evento Evento

= <gmpty=
Un evento es similar a una interrupcion; sin embargo, en un evento la ejecucion del
programa principal prosigue mientras que se gjecuta el cddigo del evento. Mientras
se ejecute el evento, los eventos nuevos no tendran efecto,

En funcién del estado de |a entrada del sensor o de la variable del programa
indicadas, se ejecutaran las siguientes lineas.

Programa de robot
Movel
Punto_de paso_1
Punto_de paso_2
Evento DI[0] = True

Detener
Q |« <-—-»]
Qo[ [ W] oo O | eameror |_siuince 3 |

139
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é¢Qué es el script?

* Introduccidon a URScript

* Una descripcion mas detallada se abordard en la
Formacion Avanzada

UNIVERSAL
ROBOTS
* URScript

* Lenguaje script de alto nivel desarrollado por UR
The URScript Programming Language

* Similar al lenguaje script Python

¢ El manual Script contiene las definiciones de todos sprrier’ e
los codigos script disponibles
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Como usar script

e Editor de expresiones

e Aparecen listado los
script mas comunes

* Programa de ejemplo con
force()

e Valor devuelto:
Fuerza en el PCH

Programa de robot
MovelL
Punto_de paso_1
& IF force() < 30
Punto_de_paso_2

Comandos avanzados 3

=Function=

pose_add(<=posel = <=pose2=)
pose_sub(=pose_to=,<pose_from=)
pose_trans(=pose_from=,<pose_to=>)
pose_inv(<pose=)

interpolate_pose(<=pose_from=,<pose_to=,<alpha=)

pose_dist(<pose_from=>,<pose_to=)

2

get_actual_tcp_pose()
get_actual_joint_positions()
get_inverse_kin(=pose=)
get_target_tcp_posel)
get_target_tcp_speed()
get_target_joint_positions()
get_target_joint_speeds()

<<

force()
get_tcp_force()

integer_to_binary_list(<integer=)
hinary_list_to_integer(<list=)
d2r{=deg=)

r2d{=rad=)

read_port_bit{<address=)
read_port_register(<=address=)

=Function=

Mayis.

* Guardar programa de ejemplo como force_feedback.urp
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Comando Cddigo de script

Q Archive 10:21:25 CCCC 0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
L] Llnea =unnamed= l/Cnmandn | Graficos | Estructura | variables
v Programa de robot
* Insertar un comando B Seript Cédigo de script [Gne |+

script Line
p A continuacion se puede introducir texto gue el controlador UR ejecutara como u
. codigo de script.
e Archivo

* Llamada a un archivo |

multiples cddigos script |

Programa de robot
set_digital_out(0,True)
Esperar 0.5
set_digital_out(0,False)
Esperar 0.5

Q&) 2>
Qinisas — a[b [P M| oot ——oon [ S | siema® |

* Guardar programa de ejemplo como script_line.urp 142
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Control de fuerza
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Asistente Fuerza

e (Caracteristicas \

* Interaccién con el entorno
e Ajuste de posicién para lograr la fuerza definida

Dinamometro

e Especificaciones
e Precisién fuerza +10 N g

*  Precision torque +5Nm
*  Precision posicion +5mm
*  Precisién orientacion +05°
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Como usar el asistente Fuerza

Q Archive 12:33:24 CCCC 0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |

L4 Configu raC|OneS =unnameds= [Ccomando | Graficos | Estructura | Variables |

WV Programa de robot

¢ 7 Fuerza Fuerza

= =gmpty=

* Tipo de fuerza

Funcié ' B Tipo _Simple
«  Valor de fuerza e p—— 4
. -7 arco
* Direccidon de la fuerza bunto

IMovimiento

La parte del programa bajo este comando de
fuerza se ejecutara en el modo de fuerza. En el

H modo de fuerza, el robot se liberara en la
® Prueba SenCIIIa E direccion de la funcion seleccionada para
aplicar la fuerza especificada.
/1/7
Use el siguiente boton de prueba de forma
Fuerza conjunta con el botdn Movimiento libre en la

consola portatil para probar el modo de fuerza,

* Prueba de aprendizaje

el <-—»
Q ronerven (1] [ [ vottsas o ¢ antoror | siguiente® |
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Tipo de fuerza: Simple

e (Caracteristicas /_ ‘\

* Un eje en modo adaptable
* Fuerza en direccion del eje-Z de la funcion

e Test

* Afadir Fuerza a un nuevo programa
* Establecer Tipo: Simple

e Establecer Funciéon: BASE
 Establecer Fuerza: 30 N

Prueba de aprendizaje F

e Establecer Fuerza: -30 N

Prueba de aprendizaje

e Establecer Funciéon: TOOL

Prueba de aprendizaje
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Tipo de fuerza: Simple
* Programa ejemplo

Punto_de_paso_1 @ i Punto_de_paso_4

Programa de robot
Movel Punto_de_paso_2 5
Punto_de paso_1

Punto_de_paso_2 l ‘ ‘ l ‘

Fuerza
Punto_de_paso_2 FUERZA
Punto_de_paso_3

Punto_de_paso__ 4

@ Punto_de_paso_3

Guardar programa de ejemplo como force_simple.urp 17
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Tipo de fuerza: Marco

e (Caracteristicas /_\

*  Multiples ejes en modo adaptable
* Valor de fuerza especifico sobre cada eje

* Velocidad limitada para los ejes en modo adaptable
* Deriva de posicidn limitada sobre el resto de los ejes
* Base, Herramienta, funciones definidas por usuario
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Tipo de fuerza: Punto

e Caracteristicas
* Especifico sobre una funcién tipo punto

* Fuerza sobre el eje-Y del marco de tarea, desde la posicion
del PCH hacia el punto definido como funcion

* El marco de tarea cambia durante la ejecucién

L ]
Punto
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Tipo de fuerza: Movimiento

e (Caracteristicas /—\

* El movimiento del PCH define el eje-X del marco de trabajo

* El marco de trabajo cambia durante la ejecucion
* El eje-Y, adaptable, queda perpendicular al movimiento del PCH

Mom ‘
\Q

* Eje-X no adaptable
*  Prueba de aprendizaje no aplicable
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Asistente Seguimiento de la cinta transportadora

Seguimiento de la cinta
transportadora

* Definen las partes del
programa dénde el robot
debe seguir el movimiento
de la cinta transportadora

* Noincluidoenla
Formacion Principal

Asistentes

o Robot real

Q Archive 13:10:21 CCCC '0
l/Programa ["Instalacion | Mover | E/S | Registro |
=unnamed= [ Comando | Graficos | Estructura | Variables |
WV Programa de robot .
= <empty> Editor de estructura de programa
Ajustar colocacion del nodo |Después de la seleccign |v|
Insertar
[ Basico | Avanzado [ Asistentes |
Pale Biasqueda
Fuerza I Seguimiento de la cint... I
Editar
| 4 Mover | | Copiar || Pegar | | Suprimir |
| ¥ Mover | | Cortar | | Eliminar |
Qlal] <>
@ simulacion IE“E“E”E velocidad =——=_N00% | 48 Anterior || Siguiente B |
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Magic files

 Copia de seguridad sencilla "4
*  Backup programas \
e Backup historico de avisos log_history
*  Backup archivos de configuracion

¢ Otras funciones
* Carga de programas
e Captura de pantalla del GUI

 Descargar la Magic file desde la pagina de soporte /‘

e Copiar el archivo en una memoria USB —
* Insertar la memoria USB en el TP » aparece el aviso ! USB ! rojo
* Esperar el aviso <- USB verde » copia completada
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Actualizar el Software

Config. robot ©
e Procedimiento

* Descargar ultima versién

Actualizar software robot

Inicializar robot

desde la pagina de soporte Idioma y unidades [UR Software Update Vers, 3.0.16090
e  Copiar archivo en la
. Actualizar robot
memoria USB I I

* Insertar USBen TP Fijar contrasena

* IraConfig. robot 2>
Actualizar robot

Haga clic en "Buscar...” para descargar una lista de posibles actualzaciones
para este robot,

Pantalla Calibrar Descripcion

Officisl release of Universal Robots Software, ver. 3 0 16090

* Pulse el botdn “Buscar...” y Configurar rad
seleccione la actualizacidon

Ajuste de hora

*  Pulse el botdn “Actualizar”

*  NOTA:
El robot se desconectara
tras actualizarse

Atras Actualizar...

e IMPORTANTE: | REALIZAR SIEMPRE UNA COPIA COMPLETA DE ANTES DE ACTUALIZAR SOFTWARE ! 153
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Firmware

* El Firmware es el Software que se encuentra en cada junta

* El Firmware controla la junta

* Durante la actualizacion del Software, el Firmware se copia
automaticamente a la memoria del robot —
No requiere ninguna descarga adicional

* Sies necesario puede ser actualizado

* Enversiones anteriores a SW3.1:
debe hacerse manualmente

* A partir de la version SW3.1:
se actualiza automaticamente la primera vez
tras actualizar el Software
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Actualizacion de Firmware (en versiones anteriores a SW3.1)

@

Interfaz de usuario de robot PolyScope

e Procedimiento

e Arrastre su dedo sobre la
palabra UNIVERSAL en la

pantalla de bienvenida | 'U'N'I'V'EHSA
ROBOTS

Config. robot
—

Apagar robot

Seleccione

Ejecutar programa

155



UNIVERSAL ROBOTS Mantenimiento

Actualizacion de Firmware (en versiones anteriores a SW3.1)

@)
e Procedimiento

* |Introducir contrasefria
lightbot

e Pulsar OK para acceder al
Modo Experto

Introducir contrasena

lightbot

‘ OK \ Cancelar
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Actualizacion de Firmware (en versiones anteriores a SW3.1)

Procedimiento

Pulsar ”Low Level Control”

Mantenimiento

PolyScope Expert Mode

@

Modo Experto

Acerca de

Please select

EDITAR archivo de texto

I Low Level Control I

System Information
- Java info ---

Runtime Java Version = 1.6.0_36

Java 3D version = 1.5.2 fcs (build4)

vendor =

specification.version = 1.5

specification. vendor =

renderer = OpenGL

Renderer = Gallium .4 on SVGA3D; build: RELEASE;
Renderer version = 2.1 Mesa 10.1.3

Java Heap size = 148,013056MB

Java Max memory= 508, 88704MB

Kinematics Calibration

Return to Normal
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Actualizacion de Firmware (en versiones anteriores a SW3.1)

JO: BOOTLOADER P:+0.0000 S:+0.000 C:+0.000 V:+0.0 TM:+0,00 TE:+0.00 5TS:0 0
o J1: BOOTLOADER P:+0.0000 S5:+0.000 C:+0.000 V:+0.0 TM:+0,00 TE:+0.00 STS:0
b Procedlmlento J2: BOOTLOADER P:+0.0000 S:+0,000 C:+0.000 V:+0.0 TM:+0.00 TE:+0.00 5TS:0
. J3: BOOTLOADER P:+0.0000 S:+0,000 C:+0.000 V:+0,0 TM;+0,00 TE:+0,00 5TS:0
¢ Pestafia General J4: BOOTLOADER P:+0.0000 S:+0,000 C:+0.000 V:+0,0 TM;+0,00 TE:+0,00 5TS:0
*  Pulsar ”Turn power on” J5: BOOTLOADER P:+0.0000 S:i+0,000 C:+0.000 V:+0,0 TM;+0,00 TE:+0,00 5TS:0
*  Verificar que el estado de Tool: [OFF] DI:;00 AL:0.0 A2:0.0 Ci+0,01 mA V:+455,97
todas las juntas cambia a: Safety Control Board: DI:00000000 DO:00000000 AT1:0,0 AT2:0.0 AQOL:0.0 ADZ:0.0
BOOTLOADER Safety Control Board: STATE: Power on MV:+48.1 RV:+48.0 CR:+0.82 mA CIO:+0.22 mA T:430.10

[ General | Move | Calibration | Firmware | JointID |

* Pestana Firmware

¢ Seleccionar "All joints” %‘E UPDATE Firmware

*  Pulsar "UPDATE Firmware” Q@ hiljoints |
*  Esperar ”Firmware update ISTATUS l
complete” en la linea de
STATUS
to Normal” Info: Setting stepsize to 0.0005 rad/sec

Info: Setting stepsize to 0.0100 radisec
Info: Setting current joint to 0
LIB: C4A94: Communication issue: Packet counter disagreement in packet from processor Ato B
Fowering robot on...
SUCCESS: Command executed
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Simulador fuera de linea (Offline)

* URSim

* Software para programacion fuera de linea

Virtual machine

* Ejecutable sélo en sistemas operativos Linux -

* Disponible para su descarga desde la pagina de soporte como:

PolyScope Robot

* Fichero de instalacién (SO Linux) UNIVERSAL
* Maquina Virtual (SO Windows)
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Pestaia de Registro

Mantenimiento

D Archive 10:47:40 CCCC O
[ Programa | Instalacién | Mover | E/S | Registro |
° Lectu ras Lecturas Carga de junta
. Temp. controlador 0.0 °C Base oK j:k 0.0V
* Medidas en controlador
Tensién principal 48,0 W Hombro K o 0.0W
i Ca rga d e ju nta Potencia media robot 298 W Codo oK 1':‘:.: 0.0V
° EStadO de |a5 juntaS Corriente de robot 6.2 A Mufieca 1 OK . 0.0V
. . Corriente EfS 0 A Mufieca 2 oK = 0.0V
¢ RengtrO h IStO rico Corriente herram. 0ma Mufieca 3 0K 3:"‘ 0.0V
*  Muestra informacion ES 2016-02-18 10:47:40 [ella]le |I | Borrar | |

importante acerca de la
salud del robot
*  Filtro Mostrar/Ocultar

* Informacién
*  Avisos
. Errores

@ 2016-02-18 10:25:26.224 RobotInterface
@ 2016-02-18 10:25:26.600 PolyScope
@ 2016-02-18 09:57:15.712 PolyScope
@ 2016-02-18 09:57:15.712 RobotInterface
@ 2016-02-18 09:57:15.712 RobotInterface
@ 2016-02-18 09:57:15.712 PolyScope
@ 2016-02-18 09:57:15.712 PolyScope
@ 2016-02-18 09:57:15.712 PolyScope
@ 2016-02-18 10:27:44.152 PolyScope
A 2016-02-18 10:27:44.160 RobotInterface
A 2016-02-18 10:27:44.160 RobotInterface
@ 2016-02-18 10:27:44.168 RobotInterface
@ 2016-02-18 10:27:44.184 RobotInterface
@ 2016-02-18 10:27:44.192 RobotInterface
@ 2016-02-18 10:27:44.200 RobotInterface

C100A3: Ha cambiado el modo del robot: Apagado
Desconectado del controlader

Conectado al conmtrolador

URComtrol 3.2.18744 (0ct 07 2015)

URSafetyA 471: URSafetyB 211

Error al activar robot real

Error al activar robot real

La suma de comprobacidon de seguridad cambié a: CCCC
La suma de comprobacidon de seguridad cambié a: cccc
C102A0: Robot real no conectado; robot de simulacidn
C10240: Robot real no conectado; robot de simulacidn
C100A3: Ha cambiado el mode del robot: Apagade
C100A4: Ha carbiado el modo del robot: Encendido
C100A5: Ha cambiado el modo del robot: Inactive
C100A7: Ha carbiado el modo del robot: Ok

LRl

-

LI
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Pestaia de Registro

@ Archivo 12:01:53  [§aE] 0

[ Programa [ Instalacién | Mover | E/S | Registro |

e Demostraciéon de error | tectures Carga de junta

Temp. controlador 38,5 °C Base APAGADO ;;';:.: 47TV

* Desmontar la tapa azul T
. N Tensién principal 0.0 V Hombro APAGADO [ 47TV

en la junta Mufeca 3 -
Potencia media robot 0w Codo APAGADO g 47.8W
* Desconectar conector A 0.3 x oo 47.8v
negro del cable de N oo

23.8 *C

comunicacion proveniente | ciiente herram. 0 A Fallo o .
de la junta anterior

2015-01-13 12:01:53 SeguridadA : C4A17: Comunicacion rota: Se ha perdido la | @ | | & | | 2 | |
.o W ZULI*UI"L3 1L JF . L. 93Z 1| i i~ i CHEEL
¢ Verificar que el robot © 2015-01-13 11:54:11 .44 | CCOMUNICECION con lajunta 3 irnar sequridad —
d I @ 2015-01-13 11:54:11.568 H
A, 2015-01-13 11:54:11.584 R ido 3 paquetes sequid
eteCta el error y mueStra A, 2015-01-13 11:54:11.584 H Ir a pantalla de inicializacion ido 3 paquetes sequid
un Fa”O A, 2015-01-13 11:54:11.534 H ido 3 paquetes sequid
@ 2015-01-13 11:54:11.216 H desconectado del con=—
@ 2015-01-13 11:54:11.232 = irmar sequridad
A, 2015-01-13 11:54:11.216 SequridadB C50A83: Fallo de encendido del robot: Ultimo restablecimiento de
A, 2015-01-13 11:54:11.240 SequridadB C4A94: Conmunicacion rota: Desacuerdo en el contador de paquetes e

@ 2015-01-13 11:54:11.336 RobotInterface C101A0: Robot real conectado

@ 2015-01-13 11:54:11.888 RobotInterface C100A2: Ha cambiado el modo del robot: Iniciando
@ 2015-01-13 11:54:11.896 No definido Hodo de sequridad cambiado a Hodo normal

A 2015-01-13 11:54:11.048 ConsolaPortatil? C4A0: Comunicacidn rota

A 2015-01-13 11:54:11.056 ConsolaPortatill C4A6: Comunicacién rota

@ 2015-01-13 11:54:15.800 RobotInterface C100A3: Ha cambiado el modo del robot: Apagado _—
%\|2I]15-l]1-13 11:58:25.080 SequridadA C44A0: Fallo de comprobacidn de CRC en bus primario: Base _> |
1 Il | »]

> im
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Pestaia de Registro

@ Archivo 12:05.01  [§A[E] O
[ Programa [ Instalacién | Mover | E/S | Registro |
L 4 -
* Demostracion de error | teduras RN
O1A
. Temp. controlador 38.9 °C Base APAGADO . 47TV
*  Comprobar registro =
Tensién principal 0.0 W Hombro APAGADO S 477V
o .
Mostra r/OCUItar filtrando Potencia media robot 0w Codo APAGADO o 47.8V
por tipos de mensajes Corriente de robot 01 A Mufisca 1 APAGADO o 47.8V
o Destacar un mensaje Corriente E/S 0 A Mufieca 2 APAGADO e 47.7V
pulsando una vez sobre él Corriente herram. OmA  Mufeca 3 APAGADO o 47.9V
. e o e ol » ]l ©
* Registro histérico T e T _ _ |
A, 2015-01-13 11:54:11.584 RobotInterface C103A1: Error de Ethernet de UR: Se han perdide 3 paguetes sequid——|
H A 2015-01-13 11:54:11.216 SequridadB (50A83: Fallo de encendido del robot: Ultimo restablecimiento de | |
¢ Se almacena en fICherO & 2015-01-13 11:54:11.240 SequridadB C4A94: Comunicacion rota: Desacuerdo en el contador de paquetes e
. A 2015-01-13 11:54:11.048 ConsolaPortatil? c4a0: Comunicacidn rota
de texto denominado: A, 2015-01-13 11:54:11.056 ConsolaPortatill C4A0: Comunicacién rota
. A, 2015-01-13 11:58:25.080 SequridadA C44A0: Fallo de comprobacion de CRC en bus primario: Base
Iog h|5t0r‘y t)(t A 2015-01-13 11:58:26.392 SequridadA C44A3: Fallo de comprobacion de CRC en bus primario: Huiieca 1
— : A 2015-01-13 11:58:26.456 Sequridadi cada3. £alle d bociie do £0C on b fmasie. veal
. /A 2015-01-13 11:58:27.800 RTHachine | Se ha producido un problema de comunicaciénen |whi=
° Usar Magic file para A 2015-01-13 11:58:48.416 SequridadA . o
A 2015-01-13 11:58:48.424 SequridadA | S€rie cOn una o varias juntas a ju
recu pera rlo A, 2015-01-13 11:58:48.416 SequridadA CAATG ota: Paquete perdido de Ta herramienta
& 2015-01-13 11:58:48.416 SequridadB C4AT5: ion rota: Paquete perdido de la junta 5
A 2015-01-13 11:58:48.432 SequridadB C4A17: Conmiinicacion rota: Se ha perdido la comunicacidn con la ju
A 2015-01-13 11:58:48.416 Sequridade C4A76: Comunicacidn rota: Paquete perdido de la herramienta L.
4] I | [v]
> im
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Support Log Reader (SLR)

e Support Log Reader
e Lectura de registros
historicos (log_history)
e Conversion de idioma
e Conversion a archivo-csv
* Busqueda de texto

* Soporta
*  Formato de archivos CB3
*  Formato de archivos CB2

*  Formato de archivos CB3

e Conversion de idioma a Inglés

*  Formato de archivos CB2

*  Se mantiene el idioma original

Mantenimiento

[é] Support Log Reader (SLR): C:\Users\acl.UR\Documents\Incidencias\Equiper\Equiper - R... g

File Tools

Version Text search: | | (i) A <}

|@ 0010d16h06m40.704s RTMachine  Programa P1_1 en pausa

2 0010d16h06m43.7525 RTMachine  Programa P1_1 reanudado
D 0010d16h06MS1.848s RTMachine  Programa P1_1 en pausa f
2 0010d16h18m59.912s RTMachine  Programa P1_1 reanudado

2 0010d17h50m28.832s RTMachine  Programa P1_1 en pausa

2 0010d18h00m05.184s Undefined  Safety Mode changed to Emergency Stop

2 0010d18h00mO5.216s Robotinterface C100A4: Robot changed mode: Power on

2 0010d18h00m05.328s Robotinterface C100A3: Robot changed mode: Power off

A\, 0010d18h00M05.400s Shoulder  C4A77: Broken communication: Lost package from uPA to joints
M\ 0010d18h00m05.400s Elbow C31A4: Caught wrong message (not from master): \CODE_31A4!
A\ 0010d18h00MO5.400s Wrist 1 C4ATT: Broken communication: Lost package from uPA to joints

A 0010d18h00mMO5.400s Wrist 2 C4ATT. Broken communication: Lost package from uPA to joints

Ay 0010d18h00mM05.408s Elbow C4ATT: Broken communication: Lost package fram uPA to joints

2 0010d18h00mMOG.184s Undefined  Safety Mode changed to Mormal Mode

D 0010d18h00mM12.0645 RTMachine  Botd*n de encendido pulsado

| »

A Log start (2015-02-26 05:50:04) Total: 13 [Info: 8, Warning: 0, Violation: 0, Fault: 4]

D 0010d15h24m43.024s PolyScope  Polyscope 3.1.16916 (Feb 06 2015) sin: 2014300052
2 0010d18h00mM13.6B0s PalyScope  Conectado al contralador

2 0010d18h00m13.680s Robotinterface URControl 3.1.16916 (Feb 06 2015)

J 0010d18h00M13.680s PolyScope  La suma de comprobaciAn de seguridad cambiA® a: E156

¥ 0010d18h00m13.688s Robotinterface C100A0: Robot changed mode: Robot disconnected from controller
ik 0010d18h00m13.688s Robotinterface C201A0: Setup of safety board failed

ih 0010d18h00m13.688s Robotinterface C102A0: Real Robot not connected - Simulating Robot

D 0010d18h00M13.680s PolyScope  La suma de comprobacid®n de seguridad cambid® a: E1568

ik 0010d18h00m13.688s Robotinterface C201AD: Setup of safety board failed

i 0010d18h00m13.6885 Robotinterface C102A0: Real Robot not connected - Simulating Robot

2 0010d18h00m13.696s Robotinterface C100A3: Robot changed mode: Power off

2 0010d18h00m13.696s Robotinterface Safety Mode changed to Fault Mode

> 0010d18h00m13.896s Robotinterface C100A4: Robot changed mode: Power on

A Log start (2015-02-26 05:53:06) Total: 1 [Info: 1, Warning: 0, Violation: 0, Fault: 0]

() 0010d18h00M13.680s FolyScope  Polyscope 3.1.16916 (Feb 06 2015) sin: 2014300052

A Log start (2015-02-26 05:58:08) Total: 1 [Info: 1, Warning: 0, Violation: 0, Fault: 0]

(0 0010d18h00M33 6085 FolyScope  Polyscope 3.1.16916 (Feb 06 2015) sin: 2014300052

Log start (2015-02-26 06:23:46) Total: 43 [Info: 34, Warning: 9, Violation: 0, Fault: 0]
I

Log Entries (Total/Showing): 9088/9088 ‘ Expand All ‘ | Collapse All |
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Interfaz eléctrica

Conector de herramienta

pin1
pin 2
pin 3
pin 4
pin 5
pin 6
pin 7
pin 8

Al[2]
Al[3]
TI[O]
TI[1]
24V DC
TO[0]
TO[1]
GND

=Entradas digitales
=2 entradas
=24V DC, PNP

=Alimentacion
=24V DCy GND
=Carga max.
600mA

Comandos basicos 2 -

=Salidas digitales
=2 salidas
=24V DC, NPN

=Entradas analdgicas
=2 entradas
=0-10V DC
=4-20 mA
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UNIVERSAL ROBOTS Estandares seguridad

Cumplimiento de estandares internacionales

e Un sistema robdtico colaborativo debe cumplir
con los requerimientos descritos en los
siguientes estandares internacionales

Estandar Describe Responsable

ISO 13849-1 Principios generales para el disefio de las partes de los

sistemas de mando relativas a la seguridad Fabricante
ISO 10218-1 Requisitos de seguridad para robots industriales
ISO 10218-2 Seguridad en la integracion de sistemas robéticos
ISO TS 15066 Especificacidon técnica para robots colaborativos

Integrador

ISO 12100 Principios generales para el disefio. Evaluacién del riesgo y

reduccion del riesgo.



UNIVERSAL ROBOTS Estandares seguridad

ISO 13849-1: 2008

e ¢éQué describe el estandar?

*  Principios generales para el disefo de las partes de los sistemas de mando relativas a la
seguridad

e ¢Cual es su propdsito?

* Es una guia de principios a tener en cuenta por el fabricante de maquinaria industrial en cuanto
al disefio de las partes relativas a la seguridad

e iQué contiene?

* Define los conceptos de Categroria de Seguridad y Nivel de Rendimiento Performance Level (PL)

Los robots UR obtienen un Nivel de Rendimiento “D” (PLd)

PLd es el segundo nivel mas alto de fiabilidad en esta clasificacidn, significa que las funciones de
seguridad con este nivel son extremadamente confiables
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UNIVERSAL ROBOTS Estandares seguridad

ISO 10218-1: 2011

e ¢Qué describe el estandar?
* Requisitos de seguridad para los robots industriales

e ¢Cual es su propdsito?

* Es una guia de principios a tener en cuenta por el fabricante del robot industrial en el disefio en
cuanto a las partes relativas a la seguridad

* 10218-1 fue creado para los robots industriales tradicionales

* |SO 10218-1 Seccién 5.10: Los robots disefiados para una operacion colaborativa deben mostrar una
indicacion visual cuando el robot se encuentre en modo colaborativo y deben cumplir con uno o
mas de los requerimientos descritos en el apartado 5.10.2 a 5.10.5

5.10.2 Paro monitorizado clasificado de seguridad

5.10.3 Guiado manual

5.10.4 Modo velocidad y separacion

5.10.5 Limitacidon de potencia y fuerza inherente por disefio y control

Los robots UR cumplen con el apartado 5.10.5, ya que la funcidén limitadora de potenciay fuerza

esta siempre activa 168




Estdndares seguridad

UNIVERSAL ROBOTS

Sistema de Seguridad certificado por TUV NORD

* 1SO 13849-1: 2008 PLd
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UNIVERSAL ROBOTS Estandares seguridad

Su responsabilidad como integrador

e La evaluacion de riesgos es siempre obligatoria

* Serecomienda ademas cumplir con los siguientes estandares

Estandar Describe Responsable

ISO 13849-1 Principios generales para el disefio de las partes de los

sistemas de mando relativas a la seguridad Fabricante
1ISO 10218-1 Requisitos de seguridad para robots industriales
ISO 10218-2 Seguridad en la integracion de sistemas robdticos
ISO TS 15066 Especificacion técnica para robots colaborativos

Integrador

ISO 12100 Principios generales para el disefio. Evaluacion del riesgo y

reduccion del riesgo.

Identificar los riesgos y reducirlos a un nivel apropiado
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ISO 10218-2: 2011

e ¢éQué describe el estandar?

* Requerimientos de seguridad en la integracion de sistemas robdticos

e ¢Cual es su propdsito?

Constituye una guia para integradores de robots industriales
Considerar el diseno de la instalacion donde el robot va a ser usado

 Consideraciones
* Definiciones del espacio de trabajo, espacios restringidos, espacios colaborativos
*  Emplazamiento de elementos de mando y paros de emergencia
* Disefio de la herramienta del robot
* Movimiento y velocidades del robot
*  Posicién del operario
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ISO/TS 15066

e ¢éQué describe el estandar?

* Requerimientos de seguridad en espacio de trabajo industrial cooperativo. Especificacidon técnica
para el uso de robots colaborativos.

e ¢Cual es su propdsito?

*  Constituye una guia para la operacién colaborativa con robots dénde un sistema robético y las
personas comparten el mismo espacio de trabajo

* (Contiene

Guia detallada para integradores sobre la instalacién de robots colaborativos
Limites de fuerza relacionados con robots colaborativos
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ISO 12100: Evaluacidn y reduccion del riesgo

- OBLIGATORIO P f

. . .. . YES—
El integrador DEBE realizar una evaluacion de riesgos
* NO OBLIGATORIO NO

* El cumplimiento con los estandares

* jSe recomienda cumplir con los estandares!

* En caso de accidente:
* Siel sistema cumple con los estandares » El fiscal debe probar la culpabilidad
* Siel sistema no cumple con los estandares » El integrador debe probar su inocencia
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Diferencias regionales

* Canada CAN/CSA-Z434-03
* CAN/CSA-Z434-03: 2013
*  Armonizado con estdndares internaciones ISO ANSI/RIA R15.06

*  Consiste en la ISO 10218-1 e ISO 10218-2 con diferencias regionales

* EEUU
*  ANSI/RIAR15.06: 2012

*  Armonizado con estandares internacionales ISO

* 1SO 10218-1 e ISO 10218-2 estan unidos en un Unico documento NR12

* Brasil

* NR12

e Estandar no armonizado con estandares internacionales ISO
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Diferencias regionales

* Japodn

e JISB8433-1:2015 and JIS B 8433-2:2015 ;
Traduccion directa de las ISO 10218-1 y I1SO 10218-2 ; W W

e Coreadel Sur ‘Q? JIS B 8433-1/2
«  KSBISO 10218-1 and KS B ISO 10218-2 ) X KS B ISO 10218-1/2
’) CNS 14490-1 B8013-1/2

Traduccion directa de las 1ISO 10218-1 y ISO 10218-2
e Taiwan
* CNS 14490-1 B8013-1 and CNS 14490-1 B8013-2
Traduccion directa de las 1ISO 10218-1 y ISO 10218-2

e Australia

* AS2024.3301-2009

2024: Seguridad de maquinaria
Parte 3301: Requerimientos de seguridad para robots industriales

* Listado completo: Support site - Safety standards 175
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Examen
1. ¢Cudl de los siguientes comandos puede usarse para tomar decisiones en un programa basandote en una condicion?
a. [¢f If.else
b.[ ]  Ajustar
C. @ Interruptor
d. |:| Asignacion
e. |:| Espera

¢Cuando es necesario configurar el eje X y/o Y del PCH?
Si la herramienta no es una pinza

Si se programa relativo a una funcidn

Si el PCH no estd directamente ubicado en el eje Z

20T N

|0

Si el eje Z de la herramienta no es paralelo al eje Z de la brida

¢Cémo crearias una variable que acepte y almacene entradas de un operador?
Uso del comando “asignacion” y seleccionando la fuente como “Operador”

Usando la opcidn de inicializar variables

Usando la opcidn de variables de instalacion

mimlul

Usando un comando “Subproceso”
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Examen
4, ¢Cudl es la diferencia entre las instrucciones de movimiento Movel y MoveP?
a. [ ] Puedes establecer un radio de transicién en un MoveP pero no en un Movel
b. |:| MoveP mantiene constante la velocidad en los ejes, Movel no
C. g MoveP mantiene constante la velocidad en el PCH, Movel no
d. g MoveP puede realizar movimientos circulares

¢En qué casos se usa el comando Ajustar(Set)?
Cambiar Salidas Digitales o Analdgicas

Crear légica de programa

Cambiar el valor de la carga util al cargar o descargar piezas

EClal)

Optimizar la trayectoria del robot

6. ¢Cudando es necesario configurar la orientacion de la herramienta?
a. |:| Si el eje X de la herramienta no es paralelo al eje X de la brida
b. @ Si el eje Z de la herramienta no es paralelo al eje Z de la brida
C. |:| Si el eje Y de la herramienta no es paralelo al eje Y de la base
d. |:| Si el eje Z de la herramienta no es paralelo al eje Z de la base
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Examen

¢Cudl de las siguientes afirmaciones sobre el comando Subproceso son ciertas?
Un Subproceso puede ser llamado desde el programa principal

Un Subproceso ejecuta simultaneamente e independiente del programa principal

Un Subproceso no puede ajustar una variable

mlm =l

Un Subproceso se usa la mayoria de las veces para controlar el movimiento del robot

¢Cuadl de estas variables puede ser usada con un comando Interruptor?
Booleano (verdadero/falso)

Entero (nimero)

Cadena de texto

S

Coma flotante (decimal)

¢Cual de las siguientes afirmaciones sobre los Subprogramas son ciertas?
Un SubPrograma puede ser llamado desde distintos sitios en el programa principal
Un SubPrograma se puede usar en multiples programas

Un SubPrograma solo puede ser llamado usando un comando if...else

<OR

Un SubPrograma puede contener los mismos tipos de comandos que el programa principal
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Examen

[EEN
o

L)

¢Cudl de las siguientes afirmaciones son ciertas cuando estamos programando relativo a una funcién?
Un movimiento circular no se puede programar relativo a una funcidn

Un Movel no se puede programar relativo a una funcion

Si la funcion se mueve, cualquier punto de paso relativo a esta tiene que volver a ser ensefiado de nuevo

La funcidn relativa tiene que configurarse como variable

[E

S

¢En que casos no pueden configurarse los limites de seguridad?
Usando planos definidos por el usuario

Usando formas complejas como elipses o superficies curvas

Para compensar un plano dado

Para activar el modo reducido

[ER
N

¢Cual de las siguientes puede usarse como condicién en un comando if ...else?

a. @ Entrada digital
b. |:| Asignacion

c. |:| SubPrograma
d. |:| Subproceso

e. |:| Bucle

f. @ Variable
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Examen

13. ¢Cuando se usa el comando Espera, a cudl de las siguientes puede esperar el robot?
A que finalice un subproceso
A que un Subprograma finalice

Una entrada analdgica/digital
Una expresion (variable igual a un valor especifico)

a

0

c. E A un periodo de tiempo especifico
d o

e [of

14. ¢Cudl de las siguientes afirmaciones sobre if...else es cierta?
a. Un if puede tener varios Elseif asociados

b. Un if...else no se puede usar en un Subproceso

c. Un if puede tener varios Else asociados

d. Un if no necesita tener asociado ningun Else

[EEN
Ul

¢Cudl de las siguientes opciones habilitan una respuesta instantanea a un cambio de estado de una entrada digital?
Usando la funcién “Subproceso”

Habilitando la casilla “Comprobar expresion constantemente” en un If-Else

Habilitando la casilla “Comprobar expresion constantemente” en un Bucle

Usando una variable de instalacidn que ha sido escrita por una entrada digital

m o o0 T o

DURxE Qo0

Ninguna de las anteriores
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Examen
16. éPor qué necesitamos “Ajustar” y “Reajustar” la carga del PCH en un robot UR?
a. g Los parametros de ajuste de los motores se calculan dinamicamente basandose en la carga
b. Cargas incorrectas afectan a la estabilidad del robot
c. |:| No es necesario, maximizando la carga funciona bien
d. |:| Una configuracion errénea de la carga puede causar un cortocircuito dentro de una junta
e. |:| Ninguna de las anteriores
17. éPosibles razones para el fallo: Error de ejecucion: El programa ha pasado demasiado tiempo sin ordenar que hacer al robot?

a |z Programa sin comandos fisicos ni esperas.

b. g Bucle sin comandos fisicos ni esperas.

c. |:| Variable del bucle muy grande

d. @ Subproceso sin un sync() o tiempo de espera
e |:| Ninguna de las anteriores

18. ¢Cual es la definicion correcta de Centro de Gravedad?
El centro de gravedad es el centro de la brida de la herramienta desde donde se origina el eje Z

El punto de la herramienta donde la masa esta uniformemente distribuida hacia cada lado

a.[]

b. [

c. |:| El peso total de la herramienta y el objeto cogido

d % La distancia desde la brida de la herramienta al final de la herramienta
e

Ninguna de las anteriores
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19. ¢Cudl de las siguientes afirmaciones sobre puntos de paso son ciertas?
Un punto de paso con posicion fija es una posicion especifica en el area de trabajo del robot
Los nombres de los puntos de paso pueden ser definidos por el usuario

a [

b

c. |z Un punto de paso relativo se define ensefiando dos puntos

d |:| No es posible cambiar la velocidad y aceleracién de un punto de paso
e
[

Ninguna de las anteriores

20. ¢Cual de las siguientes afirmaciones sobre crear una aplicacién con un robot UR son ciertas?
El vallado se requiere siempre alrededor de una aplicacién?
La configuracién de seguridad en Polyscope debe siempre ser considerada para cada aplicacion

a. []
b.
c. |:| Una evaluacidn de riesgos solo se requiere cuando un humano esta trabajando dentro del espacio de trabajo del robot
d |:| Solo las funciones de punto se pueden usar para crear limites de seguridad
e

[

Ninguna de las anteriores
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