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Nuestro producto. El brazorobdtico

UR7e UR16e
Carga: 3 kg 7,5 kg 16 kg
Alcance: 500 mm 850 mm 900 mm
Peso: 11,2 kg 20,6 kg 33,1 kg
Huella: @128 mm @149 @190 mm
mm

UR12e

12,5 kg

1300 mm

33,5kg

@ 190 mm

A

UR15
17,5 kg

1300

40,7 kg

@ 204 mm

I
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rh.

UR30 UR20
35 kg 25 kg
1300 mm 1750 mm

63,5 kg 64 kg
@ 245 mm @ 245 mm

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Nuestro producto. La controladora

(Seguridad \ (Remoto \ [Config. sefales \ (Seﬁalesdigitales \ (Seﬁales analdgicas \
Parada de emergencia +  Encendido/apagado « 8entradas + 8entradas « 2entradas
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Seguimiento de cinta de codificacion en
cuadratura
Afadido en e-series
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Nuestro producto. La controladora
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Nuestro producto. La consola de programacion

Consola estandar eSeries

» Botén de dos posiciones para habilitar el
movimiento libre Freedrive.

Consola 3PE

« Botdn habilitador de tres posiciones para
movimientos y ejecuciones en manual y

habilitacion del movimiento libre Freedrive.

» Opcional en eSeries.

» Estandar en nueva generacion UR Series

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Navegacion por pantalla. Ejecutar

2 % QM

. R . Programa Variables
operaciones sencillas y supervisar el -
Nombre - Valor ~ | Descripcién >
estado del robot. ABCDE var_1 p[0.31016, -0.3911, 0.4... N
var_2 10

Puede cargar, reproducir, pausary _

detener un programa, asi como

supervisar variables. Estado
Parado

La pestana Ejecutar le permite realizar

Control

O Mostrar solo variables favoritas|

O Normal : Simulacién .

Velocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Navegacion por pantalla. Programa

v
t-
-
Eiecutar | Proararma

2 P

M

Mover EIS Reaistro

R
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La pestafia Programa muestra el U v )
, .. Graficos Variables
programa que se esta modificando. Mover
1 X Configuracién de variables Prog rama
Punto de paso| 2 v Pro.?fa_'.r.n.é de robot Aquf puede programar su robot para que realice tareas.
Tlene tres areas d|ferenC|ad as: L=l R Para programar su robot, seleccione los nodos de la Lista de nodos y aparecerdn en
Esperar el Arbol de programa.
1. Comandos rapidos Ajustar Lista de nodos  Arbol de programa
s i I~ | Q
2. Arbol de programa Avise .
. ., Detener =
3. Configuracion de comandos E——
y VISU8|IzaCIén Carpeta
Fijar la carga
util
) Avanzado
+49% o XxEBBAEZ
> Plantillas

O ARadir secuencia Antes de Iniciar

2 @ Programa en bucle perpetuo 3

£8 0 xXBB@I)

O Normal o o O Simulacién .

‘elocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Navegacion por pantalla. Instalacion

2+ QM

La pestana Instalacion le permite

+ - Ievo. Abrir...
Punto central de la herramienta Viisualizacién de PCH

configurar los ajustes que afectan al bCH _
rendimiento general del robot y \ Carga L2 ] B -/ = [+
PolyScope. Montaje Posicién
Config. E/S 0.0jmm
Y 0.0/ mm # Medir
Se establecen las condiciones de horram. | 2 0.0/ e *
funcionamiento del robot, por ejemplo: Variables
Arranque Orientacidn
1 . PCH y Cal‘ga Transicion Unidades Vector de rotacién [rad] v | E
fluida
2. Configuracion de Entradas 'y Origen RX 0.0000
Sa“das Seguimiento  RY 0.0000 # Medir
de cinta tra... Az 0.0000
3. Parametros de seguridad Atornillado Brida de la herramienta

: : :
4. Funciones y planos de > seguridad
i ) Funciones
trabajo ) Bus de campo . .
5. Conexiones via Bus de

O Normal : o o O Simulacion .
Velocidad 100%

Campo

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Navegacion por pantalla. Move

En esta pantalla puede mover (poco a

I

PCH activo

w | TCP

L. . Posicion PCH Robot
poco) el brazo robético directamente, ya Funcion
sea desplazando/rotando la herramienta ver

del robot o moviendo una a una las
juntas del robot.

Orientacién PCH

-]

ﬂ? Inicio

AAIinear

Movimiento li...

)

O Normal

Velocidad 100%

R
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Posicién herramienta

x| -143,41mm RX rac
Y -518,99 mm RY -3,160|rad

Z| -183,87/mm RZ -0,047|rad

Posicién de la junta

Base -91,31 °
[ i |
Hombro -106,91 °
[ |
Codo -112,77 *
[ |
Mureca 1 -52,06 °
[ i |
Mufeca 2 91,02 °
[ i |
Mufieca 3 -1,39 °

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Navegacion por pantalla. Entradasy Salidas

En esta pantalla se pueden supervisary
ajustar las senales de Entradas y Salidas Robot e jpu— R i

(E/S) activas que proceden o van a la
S-Guard Reset

it ! stalacion Mover legistro Adr
Entrada configurable Salida configurable Entrada digital Salida digital

. 5 1 5 1 5 Prog-Running 5
caja de control del robot. o -

2 5] 2] (s Start-Prog 6 2] [s

3 7 3037 Stop-Prog 7 3007

La pantalla muestra el estado actual de
|aS E/S tamb|én |nCIUSO dura nte Ia Entrada analégica Entraca digital de herramienta Salida digital de herramienta

ejecucion del programa. analog. O] . 001
ov 10V
Corriente
analog in[1] 0,00
- 000 mA
ov 10V
Salida analdgica Entrada analégica de herramienta
. v analog_in[2] 0,00V Tension
analog_out{o] () oV 10V
4,00 mA
analog in[3] 0,00V Tension
g_outl1] . ov 10V
4,00 mA

O Normal ': o o O Simulacién .
Velocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Navegacion por pantalla. Registro

8 2 ¢ QE

E/S Registro

La pestana de Registro muestra

. ., . Lecturas Carga de junta
informacién sobre el brazo robdticoy la
. emp. controlador . ase ° B
C d trol Temp. controlad 24.0 °C 0B OK e 0,0V -
aja de control. Tensién principal 48,0V 1) Hombro OK —_ = 0,0V 4 ! 3
Potencia media robot ow 2) Codo OK — 2-1"56,:C 0,0V
Sirve para hacer un diagnéstico del Corrlente 0,04 DMufieca 1 oK — oov. 2 O
t d d | robot Corrlente E/S 0A 4 Mufeca 2 oK e 0.0V
estado de : Corriente herram. 0 mA 5) Mufieca 3 OK — e 0,0V 1 |_ 0
Permite exportar un Archivo de Gooie el ieE
diagnéstico que contiene informacién 20221125 01.16:41 ver: (0] [1] [B] [@ & Archivo diagn.
util para el diagnéstico, reproduccion y LT chnrrw bz i -

resolucién de problemas

Seleccione un evento del Registro de fecha para
consultar mas informacion.

O Normal : o o O Simulacién .
Velocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Navegacion por pantalla. Gestor de programas

2 % & B et

Mowver E/S Registro

El Gestor de programas e instalaciones Variables Perosrams
hace referencia a tres iconos que le . —

. Nombre glnstalacmn - Descripcién I»
permiten crear, cargar y guardar ABCDE vor 1 . . .
programas e instalaciones: Nuevo..., var 2 10
Abrir... y Guardar... _

Estado
Parado

ABCDE E
=+
Muewvo...

default

Guardar...

Control

[ Mostrar solo variables favoritas

O Normal - Simulacién .
Velocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Arranque del robot

Estados del robot

@ ~PAGAR S e

Estado de robat
Arranque .
Robot inactivo fnaae nieanae inacise 4o e apaathe
Break Release @ ENCENDER @ Apagar
Robot Operativo Conlirne auae la relsacide v 1 cage sar carmecios y el batdn ENCENDARD pars smpezar.
Carga Robot

1 Lacanga Y activa so wties pava sobroscnbir fa carga utd gz mstalacion

Hacer clic en ON o ENCENDER para Cerge activa B Payione M
alimentar las juntas. Carga 6.000

O Apagar

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Arranque del robot

Estados del robot

Encendido

Arranque completo

Robot activo

£
R

Break Release

Operativo del robot

Hacer clic en INICIAR para liberar frenos y
completar la secuencia de arranque del
robot.

Estado de rabot

Encend de Iricie Faobet Ubarazian Rkt
comphlado arliva de fTenes aperalvy
@ INICIAR @ Apagar
v Aaverencia, Méjese del robet cuanco ko parga enrarcha
carga Rabot
1 {acangae il sctive e utiles pacs sobrescri b cangs O de islalacin,
- - Oa
Carga acthe B mavoad -

Zarga

R
UNIVERSAL ROBOTS

O O

¥
0,000 ﬂ

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Arranque del robot

Estados del robot

° Encendido

° Arranque completo

° Robot activo

° Breakes liberados

° Robot en modo normal

Robot completamente iniciado.

Estado de robot

encenddo H b l: :::::: Fobot =
{'!.'ll'f'Fllﬁtﬂﬂn ot rle TRNCE mida Ha "mal
® INICIAR | @ Apagar |
Carga Robot

1 Lararga bl sotve ee LEN2E pars sabrescsil (s cangs Gl de nstaaciin,

Carga actva B - Payoad - ;
Carga 0,000
]

R
UNIVERSAL ROBOTS

O Normal

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Configuraciéninicial. Montaje

24QH

Ejecutar F

Se debe especificar el montaje del brazo
robédtico en la pestafa Instalacion. Sirve beh

Montaje y angulo de robot

para dos fines: \Carge <
. ™
.. Montaje
1. Hacer que el brazo robadtico Contia. £/8 2
aparezca correctamente en la E/S de
antalla terra Inclinacion
p ) Variables 4‘5.0
2. Comunicar al controlador la Arranque 2
direccion de gravedad. Transicion
fluida 0,0°
Origen .
Seguimiento 45°
de cinta tra...
e Cinta tra ’

Atornillado

> seguridad

) Funciones

» Bus de campo

Girar fijacion de base del robot . 45° ‘ 0,0° » 45° »
O Normal e o o o Sirmulacion .
‘elocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Configuraciéninicial. PCH

El Punto Central de Herramienta (PCH)
puede ubicarse encontrando el (los)
punto(s) de contacto entre la
herramienta y la pieza de trabajo.

El PCH se encuentra en el centro de los
puntos de contacto.

e

Contiene una Posicién y una Orientacion
relacionadas con el centro de la brida de
salida de la herramienta.

it | Registro
Punto central de la herramienta

PCH =
(2] mree >[R[+ ] 1 ]
! Carga
Montaje Posicion
. 0.0
Config. E/S mm
Y 0.0/ mm / Medir
E/S de / [ ]
herram. z 0.0 mm
Variables
Arranque Orientacidn
Transicion Unidades [Vector de rotacién [rad] v |
fluida E
Origen RX 0.0000
Seguimiento  RY 0.0000 /# Medir
de cinta tra... Az 0.0000

Brida de la herramienta

Atornillado

> seguridad

) Funciones

v v
» Bus de campo G & I

o o o Simulacién .

O Normal

Velocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Configuracion

Se pueden introducir los datos si son

conocidos.

PCH

! Carga

Montaje
Config. E/S

E/S de
herram.

Variables
Arranque

Transicion
fluida

Origen

Seguimiento
de cinta tra...

Atornillado

> seguridad

) Funciones

» Bus de campo

O Normal

Punto central de la herramienta

}/ | RTce v |
N\

Posicion

X 0.0/ mm

Y 0.0/ mm

z 0.0/ mm

Orientacidn

/# Medir

Unidades [Vector de rotacién [rad]

RX 0.0000
RY 0.0000
RZ 0.0000
\. J

/# Medir

R
UNIVERSAL ROBOTS

Viisualizacién de PCH

Brida de la herramienta

Simulacion .

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Configuraciéninicial. PCH

El robot puede hacer el calculo del PCH
mediante el boton Medir que habilita una PCH B —
pantalla para configurar 4 puntos que A @ se necesitan més puntos

deﬂnan el PCH de forma automa"“ca i Posicién Mueva el PCH a la misma posicién desde distintos dngulos.

: \ 0.0
Config. E/S Establecer punt...

E/S de ! 0.0

herram. Z 0.0

It nstalacién Mover 15 legistro S
Punto central de la herramienta . L
Ensenar posicion de PCH

=]

Establecer punt...

Variables

Arranque Orientacion Establecer punt...

Transicion Unidades
fluida

Origen RX 0.0000

Seguimiento 0.0000 /# Medir
de cinta tra... a7 0.0000

Establecer punt...

Atornillado

> seguridad
@ Establecer € Cancelar

) Funciones

» Bus de campo

O Normal : o o O Simulacién .
Velocidac

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Configuracion

Se puede:

1. Afadir varios TCPs
2. Eliminar TCPs

3. Editar el nombre

4. Marcarun TCP como
predeterminado.

inicial. PCH

2+ QM

R
UNIVERSAL ROBOTS

Instalacion

Mowver E/S Registro

Punto central de la herramienta

PCH

! Carga
Montaje
Config. E/S

E/S de
herram.

Variables
Arranque

Transicion
fluida

Origen

Seguimiento
de cinta tra...

Atornillado
> seguridad

) Funciones

» Bus de campo

[C2] e ’]
Posicion
X 0.0/ mm
Y 0.0/ mm # Medir
Z 0.0/ mm
Orientacidn
Unidades [Vector de rotacién [rad] v |
RX 0.0000
RY 0.0000 # Medir
RZ 0.0000

Brida de la herramienta

O -

o o O Simulacién .

O Normal

Velocidad 100%

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Configuraciéninicial. Carga util

Se debe configurar para el 6ptimo
funcionamiento del robot:

1.

La carga util: el peso que
manipula el robot incluyendo
la herramienta.

El Centro de Gravedad: el
punto geométrico alrededor
del cual se reparte de forma
equivalente la masa.

La Inercia: introduciendo la
matriz de inercia de la carga
del robot.

Az

it nstalacisn Mower

PCH =
(2] [BvPaoad  ~] ]
! Carga
Carga + Establecer ahora
Montaje
: Masa 0,000 kg
Config. E/S
Centro de gravedad
E/S de . )
herram. Cx 0,00 mm # Medir
Variables cy 0,00| mm
cZ 0,00/ mm
Arranque
Transicion
fluida 1 Recuerde configurar la masa de la carga Util total
Origen

Inercia (kg m?)
Seguimiento

de cinta tra... [ Usar Matriz de inercia personalizada

¥ z
0,000000 0,000000 0,000000
0,000000 0,000000 0,000000

z 0,000000 0,000000 0,000000

Atornillado
> seguridad
) Funciones

» Bus de campo

o Inercia dada con origen en el centro de gravedad v los ejes
alineados con los ejes de la brida de la herramienta.

O Normal

R
UNIVERSAL ROBOTS

Visualizacién de carga Ltil

¥

Brida de la herramienta

O -

o o O Simulacién .

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Configuracion

Se pueden introducir los datos si son

conocidos.

inicial. Carga util

R 18 2

Ejecutar P 13 | Instalacien

PCH

! Carga
Montaje
Config. E/S

E/S de
herram.

Variables
Arranque

Transicion
fluida

Origen

Seguimiento
de cinta tra...

Atornillado
> seguridad

) Funciones

» Bus de campo

¢ 0 M

Mowver E/S Registro

| V4 | |~/Payload V|

Garga

RI[+] 1

+ Establecer ahora

Masa 0,000 kg

Centro de gravedad

Cx 0,00 mm /# Medir
CY 0,00 mm
cZ 0,00/ mm
\,
1 Recuerde configurar la masa de |a carga Util total
Wnercia (kg m?) D
[ Usar Matriz de inercia personalizada
X Y Z
0,000000 0,000000 0,000000

Y 0,000000 0,000000 0,000000

z 0,000000 0,000000 0,000000
\, J

o Inercia dada con origen en el centro de gravedad v los ejes
alineados con los ejes de la brida de la herramienta.

R
UNIVERSAL ROBOTS

Visualizacién de carga Ltil

¥

Brida de la herramienta

O -

nulacién .

O Normal

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Configuraciéninicial. Carga util

El robot puede hacer el calculo de la
Cargay el Centro de Gravedad mediante
el botén Medir que habilita una pantalla
para configurar 4 puntos que definan la
carga util y su centro de gravedad de
forma automatica.

RN AR

Eztimacidn de carga

rtarmacidn aenara

B Fasicidn

P Fasicién ?

P Fasicién 3

P Fasicién £

Finalzar

O Honmal

Pasos (1/6) - Informacion general

El robor pueds esting la carga vy el cercro de gravedsd con A posciores e PCH dstirkas.
Despatis de establocs 135 cuatro posiciones, o robat reslizard o5 cdliuos, Debe varar as

posciores og POH pars eniler cerriios de posidones,

Las cusira imAcenss cus aperecen a contiruscitn se proporconan (nicamerce con Ties
iustretves parky crear £ posidones de robo dstinies

~ vy “ab 4
e . ’i
1 "W A ?}

‘ Antera Elgultntg’ ‘ @ Firalizar Cancelar

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Configuraciéninicial. Carga util

82 4 QM

Ejecutar ma  Instalacien Mowver E/S Registro

Puede definir varias cargas utiles, y Cargs Visualizacin de carga dtil

alternar entre ellas en su programa.
p g PCH | V4 | |~/ Payload v| m
+]
! Carga
I I I . d Carga ~ Establecer ahora
Montaje
Esto es clave en las ap !caC|ones e —— Vaea PR o
recoger y colocar, por ejemplo, en las BN . o orovedad
. E/S de 4 .
que el robot recoge y suelta un objeto. herram, ox 0,00| mm # Medir *
Variables cy 0,00 mm r )
A cZ 0,00/ mm -.
S rrangue
e o RN e Transicion
Q - Gréficos  Varlables fluida ! Recuerde configurar la masa de la carga Util total E|
Ll 1 v Programa de robo i
Punto de paso 2 -PFu:r\aca:;a L’JUTJ;&Y‘DGG_]. Select Payluad orlgen Inercia (kg m’)
eren Payload objects are defined in installation Seg u | m ier‘ltﬂ . . . .
o Fir o carga Gttt de cinta tra... [ Usar Matriz de inercia personalizada
Ajustar B v Payload_1 v Atornillado f z Brida de la herramienta

o carm , : 0,000000/ [ 0,000000/ [ ©0,000000 v v
Detener 4 } Masa 0,000 ) Seguridad
Comentario Centro ce gravedad ¥ 0,000000 0,000000 0,000000
— ) Funciones

= o o z 0,000000 0,000000 0,000000 X .
Eg;rlamma cy 0,00 ) Bus de campo

czZ 0,01

1. Recuerde configurar la masa de s carga (i total o Inercia dada con origen en el centro de gravedad y los gjes

Plantillas ) ; . )
alineados con los ejes de la brida de la herramienta.
. O Normal o o O Simulacion .

'Y LY B =

O Apagar

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Mover el robot. Jogging

R 8 2% 2 H

Mover el robot e - = I
pUISandO Ias erChaS. ze . i: v TCPE s [ o anlmm mxl 3632 red

Y| -491.87mm Ry -2.694 rad

En relacion al Feature | ™ g ,m...;n oo
O Ia FunCién — L 4 ::! _ -.35_53|
seleccionado. -

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Mover el robot. Jogging

@18 2% 2 H

Mover cada T Posidon Aot S—

Feature Acthve TCP

° 4 Base - | TCP x 447.15/mm  RX 1.632 rad
articulacion por 2 N, = ._
S ] Y| -491.87\mm RY -2.6’94. rad
separado. . i e o
Y- ¥+
X Gﬂt Pasition \
4+
L Base -36.53 *
TCP Orlentation - —
Shaulder -125.93 =
[ r ]
Elbow -92.15 *
R+ Rz~ A — — —————
- -] wrist 1 -53.56 *
——— . 1T~ ™ ]
RN+ RX- “‘ Wrist 2 91.20 *
! | ]
LY
Wrist 3 -8, 5
RY+ ...?Hurnn Aﬁlign Freedrive } I : n 59 ]

O Marmal

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.
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Mover el robot. Introduccion de coordenadas

18 2% 2 M

Mover el robot a la T posion Rower ==

Feature Acthve TCP
° e 7 Base [w | TCP ¥ 447.15|mm  RX 1.632|rad
POSICION €XacCla 2 2y — :
i ¥ | -491.B7/mm RY =2.694 rad
Base i '
i + . i
deseada. . ._ N . s
; | |
¥- Ye ' \ S
i Joint Pasition
x4 i
! ] Base -36.53 *
TCP Orlentati : e —
[=lg]
: Shaulder -125.93 =
[ . ]
Elbce -92.15 *
RZ+ RZ- | . |
RY-
-] wrist 1 -53.56 *
| m ]
%
RX+ RX- “ Wrist 2 91.20 *
Y | ]
LY
Wrist 3 -B.85 °
RY+ #g Home A, Aiign Freedrive ) | ]
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Mover el robot. Introduccion de coordenadas

RE QR E

Modificar Robot | ——— |
: Bace hd
« Valor absoluto g -
« Sumar/restar al valor : 4] x 34810 rm [ +][ ]
: ¥ 54151 mm | +][ =]
: z 229.53 mm Lj
E Reotation Wector [rad] hl
Posiciones de la junta ; RX 16101sd [+ ~]
1 RY _ -2.598_ rad L;
- Valor angular en grados. ' Rz -0.000 rad |+ || = |
Joint Positions
_ Base 4531 [+ -
shouder -112.00° [ +][ =]
Posicion de la herramienta Eloew -86.96° |+l -
Wrist 1 -71.04 = i —
- Valor cartesiano en mm Wrist 2 90.00 = [ +|[ -]
Wrist 3 1856 [+ -]

- Definir unidad de rotacion

O Maormal
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Mover el robot. Inicio

INICIO es una posicion de retorno [A]
definida por el usuario '

TCP Position Robot Tool Position

Feature
o o s g o = £ =133.30/mm BRX =0.000| rad
Una vez definido esta disponible en: 2+ o D= |
. I_a peStaﬁa Mover | =348.54 mm RY 3.142. rad
, . 3 ]
- En el arbol de programa . > z[ 462.27mm Az 0.000|rad
X Jaint Position
*
Base -90.00 =
[ ] ——— T+
TCP Orientation
Shaulder -T0.00 =
[ M ]
Elbowy -110.00 *
REZ+ RZ- i ICIPIE I : - :
RY- * -
N :—I wrist 1 -90.00 *
"'. | H |
RX+ RY- * Wrist 2 90,00 *

x -
Wrist 3 0.00 =
RY+ ﬁ? Home . aign Freedrive » L A S s W S S —

O Marmal
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Mover el robot. Alinear

El botdn Alinear permite mover el robot

. Toaol Position
hasta alinear la coordenada Z de |a
Herramienta con la coordenada Z de la ” k| -133.30/mm x| -0.000]rad
funcion seleccionada. v[ 34654mm Ry 3.142rsq
i ya | 482.27|rrm RZ 0.000|rad
- |
Jaint Position
s
Base -9p0.00 =
TCP Orientation I : I
Shaulder -70.00 =
| i |
Elbacmse =110.00 =
REZ+ | |
RY-
Wrist 1 -90.00 *
| |
RXe Wrist 2 90.00 °
| |
Wrist 3 o.oo =
RY+ . . .

O Marmal
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Mover el robot. Freedrive

18 2% 2 M

El modo Freedrive Ilbler'a los frenos del <P Position obot ool Position
robot para moverlo facilmente. Feature Active TCP
Base * TCP x 447.15/mm  RX 1.'532_ rad
I+ I
Se puede activar con el botén trasero de Y| -49187|mm RY -2.694rad
la Teach Pendant o por pantalla. x 2 &2a8lmm Rzl 0,054 rad
¥- Ve L |
L . l
Se pueden restringir direcciones y X !

| Freearive I

Constrained Control

rotaciones segun convenga.

TCP Orientation

Actie TCP: TCP

Faature: Gase -

T Lo
S ey
- o £

e dem | e =

o Freadrive
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Mover el robot. Tipos de movimiento

MoveJ: mueve el PCH a través de R 20QHM
rotaciones coordinadas/simultaneas - e .

Q\ _ Graphics Variables

de las juntas

Maove

1 X Variables Setup Move Mo -
Waypoint ; : :“:_“ i;"mgram Specify how the rabat will move between waypoints. Mo
Direction B
. ot 1 The wvalues below apphy to all child waypaoints and depend otowel
MoveL: mueve el PCH linealmente wait v O type " ”} A
entre puntos de paso Set et TCP Joirt Speed
Popup [Use active TCP - 60.0 */s
Halt F i |
Feature Jalnt Acceleration
MoveP: mueve el PCH linealmente con cemment , [Base - 80.0/ s
. Fold -
velocidad constante -
Set Payload
O Use jaint angles
-
MoveC: puede afiadirse a un MoveP
Reseat

para hacer un movimiento circular/arco ‘

3> XEFBEZ

O Marmial
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Mover el robot. Tipos de movimiento

Movimiento articular / juntas
Moverd

Los movimientos
cercanos a una
singularidad son
posibles

"Transicidn" es posible

No hay velocidad PCH
constante en
"Transicion"

Sin movimiento lineal

Movimiento lineal
MoverL

Los movimientos
cercanos a una
singularidad no son
posibles

"Transicién" es posible

No hay velocidad PCH
constante en
"Transicién"

Movimiento del proceso
MoverP

/N

Los movimientos
cercanos a una
singularidad no son
posibles

"Transicion"
compartida insertada
automaticamente y
absolutamente
necesaria en un MoveP

Velocidad PCH
constante en
"Transicion"

R
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Movimiento circular
MoveC

Tiene que estar
dentro de un MoveP

Se le deben marcar
dos puntos:
Via_Pointy

End_Point

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Primer programa. Pick and Place

Instrucciones:
Tipos de movimientos

Esperar 2s en Pick y Place

_~»_ Inicio
// \
/ \
// \
Ve \
// \
Ve \
// \
Aprox Pick &------------- -¢ Aprox Place
: l
Pick & ¢ Place

R
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Primer programa. Pick and Place

Instrucciones:
Tipos de movimientos

Esperar 2s en Pick y Place

-~ Inicio

// \\
y 7 \

e \\%4

// \(?/

/// \

P \

Aprox Pick & ----- Mol - - Aprox Place
:MoveL MoveL:
Pick ¢ Place

R
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Programacion con UR

Conceptos clave:

 Establecer PCH y Orientacion.

3 Movimientos MoveP (y MoveC).

(1 Modo Orientacion del Move C

R
UNIVERSAL ROBOTS

Variables

MovCircular

Se realiza un mowvimiento circular usando

tres puntos de paso: el punto de paso que

precede al nodo Circlemove, punto de

paso (1), Punto auxiliar (2) v Punto final (3). -

En modo fijo: :.
La orientacidon de este movimiento queda )

definida por el punto de inicio del robot, /’
por lo tanto el robot mantendré esa /
orientacién relativa al circulo durante el i
recorrido y puntos finales del movimiento. [ 6

N

—

Seleccione modo para orientacion relativa al circulo
@ Fio
O limitado
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Primer programa. Soldadura

Instrucciones:

(1 Soldadura en tres tramos

d Acercamiento

d So
d So
d So
d Sa

dadura linea
dadura circu

dadura linea
ida

ar

R
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Primer programa. Soldadura

Resolucion:

1 Movimientos de soldadura con
MoveP (y MoveC).

(d MoveC con modo de orientacion
llimitado.

J Movimientos exteriores con
Moved.

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Segundo programa. Soldadura

Instrucciones:

A Soldadura punteada (Stitch):

1 Soldar 4 tramos rectos.
A Longitud tramo soldadura: 5 mm.
J Distancia entre tramos: 20 mm.

R
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Primer programa. Soldadura

Resolucion:

d Movimientos de soldadura con
puntos relativos.

1 Comando direccion.

© 2024 Universal Robots A/S. All Rights Reserved.



Thank you

Let's change the world!
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