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Introduccion

@ éQué es MAD Controller?

Multi Axis Drive (MAD) Controller es un software URCap que le permite manejar desde
su robot UR multiples ejes mediante controladores Festo CMMT-AS/ST y CMMP-AS.

Con este software puede mover hasta 4 ejes hacia puntos o cotas de forma sencilla 'y
libre de programacion, sin necesidad de otros componentes externos como PLC/HMI.

@ Posibles aplicaciones:

e Paletizacion * Eliminacidon de material
* Manipulacion de material * Inspeccion de calidad
» Carga/descarga de maquinas-herramienta * Dispensacion

A Advertencia: no nos hacemos responsables de los dafios ocasionados por un mal uso de este producto.

.
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Introduccion

}o Aclaraciones

MAD Controller es compatible con las controladoras de motor Festo CMMT-AS/ST y
CMMP-AS segun la version del software URCap:

= 2.X.X: compatible con CMMT-AS/ST (nueva controladora)
= 1.x.X:compatible con CMMP-AS (anterior controladora)

Algunas de las funcionalidades descritas en este manual de usuario estan solo
disponibles para un modelo de controladora, indicado en el pie de pagina.

,
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Requisitos

Requisitos necesarios para utilizar este URCap de forma satisfactoria:

Universal Robots e-Series! (PolyScope 5.3.0% o superior3)

Controlador/es de motor Festo CMMT-AS/ST o CMMP-AS

* Conexion Ethernet entre el robot y el controlador/es de motor

Dispositivo USB (solo necesario para la instalacién)

L A partir de PolyScope 5.10, para un correcto funcionamiento, comprobar que el servicio RTDE
esté habilitado en Ajustes -> Sequridad -> Servicios.

2 Descarga e instrucciones para actualizar PolyScope:
https://www.universal-robots.com/download

,
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Requisitos

(?) Conexién RTDE

Este software hace uso del protocolo Real-Time Data Exchange (RTDE) de Universal
Robots para sincronizar informacién necesaria para el funcionamiento del URCap.

A continuacidon se muestra una tabla con los registros en uso (rango por defecto).
Puede modificar sus offset desde el panel de configuracion avanzada del URCap.

Entero 12 24..35

Booleano 8 64..71

A Advertencia: verifique que ningun otro programa o URCap utilice los registros RTDE configurados para evitar posibles
interferencias que puedan provocar un incorrecto funcionamiento del software.
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Instalacion

Esta seccion explica todo lo relacionado con el proceso de instalacion a nivel
hardware y software. Se divide en las siguientes subsecciones:

1. Montaje
Esquema general de montaje de los componentes mecanicos.

2. Conexionado de seguridad
Conexionado de seguridad entre el robot y el eje/s.

3. Configuracion del controlador del motor
Configuracién del controlador de motor mediante el software de Festo.

4. Instalacion del URCap
Instalacion y licenciacion del software URCap en el robot.

5. Primeros pasos
Primeros pasos a realizar para proceder con el uso del producto.

,
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Instalacion

) Montaje
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Instalacion

Esquema general de montaje’:

Interruptor general

L
7
0

Fusibles

Unidad de alimentacidn para tensién de la logica

Opcional: resistencia de frenado externa

Controlador del motor

Controlador del robot

Motor

! Consulte todos los detalles de montaje en el manual del fabricante:
https://www.festo.com

Pagina 12 © NUTAI S.L. 2024. Todos los derechos reservados &‘Z’:&E“s’“”m*


https://www.festo.com/

Instalacion

) Conexionado de seguridad
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Instalacion

Conecte una salida doble de seguridad del controlador del robot a la funcidn
STO —Safe Torque Off— del controlador/es! de motor.

Configure dicha salida como Sistema en parada de emergencia? desde el panel
de instalacion del robot.

eeeee

Asignacién de funciones

config_in[01, config_in(1] [Restablecimiento de proteccién
config_in[2), config_in{3] lsin asignar

config_in{4], config_in(5] Sin asignar

44 44«

canfig_in[&], config in(7] Sin asignar

Sefial de salida Asignacién de funciones 0ssD

config_out[O], config_out(1] Sisterna en parada de emergencia
config_out[2], config_out3]

< d

canfig_out[4]. config_outl51

config_out[5], config_outl7]

LEn caso de emplear multiples ejes, deberd hacer uso de un relé de seguridad para conectarlos todos.
2 Esto provocara que el eje se detenga ante colisiones, fallos o paradas de seguridad del robot.
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Instalacion

Le aconsejamos que seleccione una configuracion de seguridad? restrictiva
desde el panel de instalacién del robot (Seguridad -> Limites del robot).

Ejseutar
> General
7 ST Elusc de pardmetros de la configuracion de seguridad distintos a los gue estén definidas par la evaluacidn de riesgos puede traducirse
Limites del en peligros que no se eliminan razohablemente o riesgos que nNo se reducen lo suficiente.
robot
@ Ajustes de fabrica
o ‘ ‘ .
Méxima restriccién Minima restriccién
o Personalizado
Limite Normal Reducido
Potencia 80 80 .
Momento 5,0[ kg m, 5,0[ kg m, L)
Tiempo de parada 200 m 200 m
Distancia de parada 200( mm 200( mm
> Funciones Velocidad de herramienta 250 mim, 250 mim, .
> Bus de campo Fuerza de herramienta 100,01 100,01
> URCaps Velocidad de codo 250 mim, 250 mim,
Fuerza de codo 100,0/ 1 100,0/ 1 .
Contrasefa de seguridad | Desbloquear ” Bloquear

1 Consulte el manual de usuario del robot para mas detalles.
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Instalacion

€) Configuracion del controlador/es del motor
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Instalacion

Una vez realizado el montaje y conectadas las conexiones de seguridad entre el
controlador del robot y el controlador/es del motor, es necesario configurar este
ultimo.

Si ha adquirido el equipo directamente a NUTAI, el controlador/es del motor ya estara
preconfigurado para funcionar correctamente con los componentes seleccionados.

En caso contrario o si se requiere reconfigurarlo/s, es necesario conectarse al
controlador/es del motor mediante el software de parametrizacién de Festo y
configurar! los componentes y los pardmetros necesarios para funcionar
correctamente con el URCap.

1 Consulte el documento Manual de configuracion de CMMT-AS/STy CMMP-AS de NUTAI y siga
los pasos indicados para configurar el controlador/es del motor.

,
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Instalacion

) Instalacion del URCap
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Instalacion

Copie el archivo de instalacion madcontroller-{version}.urcap en un
dispositivo USB e insértelo en el teach de su robot.

0 Acceda a Ajustes en el menu superior derecho, luego Sistema -> URCaps y haga
clic en el botdn instalar (+).

BE 2+ QH

Parado

Diss Horas  Mitos  Segundos
6 10 52 25

O Mostrar puntos de paso

,
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Instalacion

Navegue hasta su dispositivo USB, seleccione el URCap y haga clic en el botén
Abrir.

e Haga clic en el botdn Reiniciar para aplicar la instalacion.

[§) maccontralier-0.1.0.urcap

,
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Instalacion

e Una vez reiniciado, si se ha instalado correctamente deberia ver el URCap junto
con la marca @

@ CobotVNC (== Remote TCP & Toolpath
@ MAD Controller

> Preferencias
» Contrasefia

W Sistema

URCaps

Nombre de URCap: MAD Controller ~
Versién: 0.1.0

Desarrollador: NUTAI S.L.

Informacion de contacto: Pol. Ind. L"Alterd, Av. del Palmar, 9, 46460 Silla, Valencia, Spain
Descripcion: Multi Axis Drive Controller for FESTO.

Copyright: Copyright (C)

Tipo de licencia: All rights reserved

Licencia:

Copyright () 2021 - NUTAI S.L.
All rights reserved. v

=

O Apagar

,
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Instalacion

G El siguiente paso es licenciar el URCap. Para ello, inserte el USB con el instalador
de licencia?! en el teach pendant del robot. Espere a que se muestre el mensaje
verde de confirmacion y reinicie el robot.

RECTEENN A, i Avis Drive
i Controller « FESTO -
Multi Axis Drive Controller for FESTO.
> Bus de campo
\/ URCaps

El producto necesita ser licenciado. Por favor, inserte el instalador de licencia o introduzca su clave manualmente.

MAD
Controller

Clave de licencia:

Installing MAD Controller license...

1 También puede licenciar el producto de forma manual introduciendo su clave de licencia.
2 Asegurese de tener siempre actualizada la fecha del robot para evitar problemas de licencia.

,
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Instalacion

@ ¢ Como solicito mi clave de licencia?
Consulte el niumero de serie! de su robot y envienoslo por correo electronico?.

WE 2+ QH

'ersio
T " Software de Universal Robots: URSoftware 5.5.1,82186 (sep 05 2019)
MNormibre de host: ur-20165000422
Direccién IP 142.166.0.104
Parado Pal
[P R————— Tiampa o uncenar UNIVERSAL ROBOTS
Copyright © 2008-2019 - Universal Robots ASS
Cublerto por la Patente estadounidense n.® 8,779,715
Dias  Horas  MINUtos  Sequndos Dias  Horas -
6 10 52 25 6 10
O Mostrar puritos de paso O Mostrar purtos de paso

! Necesitamos el nimero de serie del controlador del robot, que puede consultarse en los
pasos anteriores. Generalmente es el mismo que el mostrado en el brazo, pero debe verificarlo.

2 Contdactenos en sales@nutai.com

,
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Instalacion

© Primeros pasos?

1Para una mejor comprension, le aconsejamos que complete la lectura de este manual de
usuario antes de llevar a cabo las acciones indicadas en esta seccidn.
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Instalacion

Una vez instalado el URCap, debera realizar la siguiente configuracion desde el URCap
para cada uno de sus ejes:

1. Conectarse a su eje

2. Realizar un Home!?

3. Configurar los nuevos limites de posicién software?

1Es posible que no pueda desplazar el eje hacia la posicién que desea debido a los limites de
posicion software configurados por defecto, por lo que en dicho caso debera configurarlos
previamente desde la pestaia Parametros indicando valores amplios de forma temporal.

2 Desde la pestafia Parametros, seleccione la opcion Limites de posicion software y configure el
limite inferior y superior, respectivamente.

,
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Funcionalidades

Esta seccion explica todo lo relacionado con las funcionalidades del software URCap.
Se divide en las siguientes subsecciones:

1. Panel de Instalacion

Configuraciéon de parametros de los ejes y guardado de puntos.

2. Panel de Programa

Instrucciones de movimiento de los ejes mediante nodos programa y cddigo URScript.

3. Panel de Toolbar

Diagndstico de los ejes y movimiento manual en Jog.

,
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Funcionalidades

(D Panel de Instalacién
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Funcionalidades

Puede configurar todas las caracteristicas del URCap desde el panel de instalacion.
Esta ventana tiene 3 pestanas (0): Ejes, Pardmetros y Puntos:

R 182 ¢ M T =

Ejecutar stalacién
> General

> Seguridad

Controller » FESTD
> Bus de campo
W URCaps

_ Parametros Puntos

Seleccione el numero de ejes

MAD
Controller
Eje 1 Eje 2
Direccidn IP: ‘ 192.168‘0‘10| | 192‘158‘0.11|
Puerto: 502| | 502|
Unidades: ‘ mm v| | r v|
| @ Aplicar ‘ | (((T))) Escanear ‘

Simulacién .

0 También se muestra la informacion de los ejes configurados: su estado y su posicién actual.

,
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Funcionalidades

Desde la pestafia Ejes puede seleccionar el numero de ejes con los que se desea
trabajar, asignando a cada uno su direccion IP, puerto y unidades de posicion.

m L] (T =

Multi Axis Drive
Controller « FESTO
_ Parametros Puntos

MAD Seleccione el numero de ejes

Ee 1 Eje 2
Direccion 1P: [ 192.168.0.10] [ 182.168.0.11]

[0 Una vez indicados los ejes, pulse el botdn Aplicar para conectarse! o reconectarse a los mismos.

1En caso de error, revise que no existan otras conexiones activas a sus ejes mediante PLC o FAS/FCT.

,
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Funcionalidades

Seleccione el nimero de ejes
2 v
Eje 1 Eje 2
Direccién IP: 192.168.0.10 192.168.0.11
Puerto: 502 502
Unidades: mm v r A4

* Numero de ejes: habilita el n2 de ejes seleccionados —hasta 4 ejes, limitado
segun la licencia adquirida—.

* Direccion IP y puerto: parametros de conexion con el controlador del motor.

* Unidades: unidades de posicidn, segun se haya configurado el controlador del
motor.
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Funcionalidades

Mediante el botén! Escanear (O) se realizard una busqueda de dispositivos y se listaran
con sus datos principales —direccion IP, MAC, versidn y estado de configuracion—.

> Seguridad
> Funciones Multi Axis Drive
Controller » FESTO
> Bus de campo _ Parametros Puntos
W URCaps
MAD Seleccione el nimero de ejes
Controller
Eje 1 Eje 2
Direccion IP: | 192.168.0.10][  192.168.0.11]
Puerto: ‘ 502] ‘ 502]
Unidades: ‘ mm v | ‘ r v|
‘ |\/| Aplicar | | (((7))) Escanear ‘

Simulacién .

1 Esta funcionalidad solo esta disponible para controladores de motor CMMP-AS.
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Funcionalidades

El botdn Flash (O) permite identificar el controlador de motor. Al pulsarlo se
mostrara las letras HELLO, en la pantalla del controlador de motor seleccionado.

I el

> General

> Seguridad
Busqueda de dispositivos de campo . Escnen00%

) Funciones

> Bus de campo Nombre Dir. IP Tipo Dir. MAC Firmware Cargado

W URCaps
Axis 192.168.0.10 CMMP-AS-MO  00:0E:F0:1C:48:C5  4.0.1501.2.4 0 ’ Flash

MAD
Controller

| .Atrés | | () Escanear ‘

Simulacién .

[ Es posible editar la configuracién de red del controlador al pulsar sobre el mismo, tal y como se
indica en la siguiente diapositiva.

,
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Funcionalidades

En esta ventana podra configurar el nombre, la direccién IP, la mdascara de subred, la
puerta de enlace y el servidor DNS del controlador (O).

Litar alacion  Mover

Eject

> Seguridad

> [EIVE 615 G Configuracién de red actual

= R Dir. IP 192.168.0.10
[ @Eame cobred 255 255 2550

MAD
Controller Puerta de enlace predefinida 192.168.0.10
Servidor DNS 192.168.0.10
Se utilizara la siguiente configuracién de red
Dir. IP 192.168.0.10
Subred 255.255.255.0
Puerta de enlace predefinida 192.168.0.10
Servidor DNS 192.168.0.10
B Aplicar | | ‘ Atras |

Simulacién .

[ Pulse el botdn Aplicar para guardar los cambios y reinicie el controlador.

,
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Funcionalidades

Desde la pestafia Pardmetros puede consultar —botén Leer— vy configurar —botdn
Escribir— (O) los parametros mas comunes del controlador.

REE+ Q =

Eis

Multi Axis Drive Seleccione un parametro
Controller « FESTO
Velocidad de posicionamiento v

Controller Seleccione un parémetro ‘\Velocidad Jog (fase 1)
Velocidad de posicionamiento - ‘ \/elocidad Jog (fase 2)
Modo reducido o

\Velocidad de posicionamiento

Limites de posicidn software

Velocidad (mmy/s): 500.0 Habilitar: ]

Aceleracion de posicionamiento
Velocidad (%): 20

Deceleracidn de posicionamiento
Home

Limite de par en posicionamiento

Fijar Home aqui Corriente maxima del motor

i Leer ‘ | E Escribir | Mover a Home

O Normal — 100% Simulacién .

A Advertencia: la modificacion de los pardmetros afectard al funcionamiento de sus componentes.

,
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Funcionalidades

Descripcion de los principales parametros de configuracion:

1. Velocidad de posicionamiento: velocidad base para las tareas de posicionamiento en
modo directo (no Jog).

2. Velocidad Jog (fase 1)!: velocidad méaxima en modo manual (Jog) durante fase inicial.
3. Velocidad Jog (fase 2)%: velocidad maxima en modo manual (Jog) durante fase final

4. Limites de posicidn software: posicion final minima y maxima por software (no
limitados). Regla de plausibilidad: Limite inferior < Limite superior.

12 parametros solo disponibles para controladores de motor CMMP-AS.

,
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Funcionalidades

Descripcion de los principales parametros de configuracion:

5. Aceleracion de posicionamiento: aceleracion para las tareas de posicionamiento en
modo directo.

6. Desaceleracion de posicionamiento: desaceleracion para las tareas de posicionamiento
en modo directo.

7. Limite de par en posicionamiento?: limite de par en mNm (no limitado). Si el eje supera
dicho limite, entra en fallo. El valor 0 deshabilita la limitacion de par.

8. Corriente maxima del motor: corriente maxima en % o Arms sobre la corriente nominal
del motor.

1 Parametro solo disponible para controladores de motor CMMP-AS.

,
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Funcionalidades

Si se requiere leer o modificar cualquier otro parametro?! del controlador?, es posible
hacerlo® conociendo su PNU y su Indice mediante el botdn Otros params.

Canal de parametros Festo (FPC)

Controller Seleccione un parémetro '
Velocidad de posicionamiento - ‘ Tndice- 1|
Modo reducido [i ] * '
Velocidad (mm/s) Habliar: = Yalor: 1
Velocidad (%): 20
Home Leer PNU Escribir PNU

1 Esta funcionalidad solo esta disponible para controladores de motor CMMP-AS.

2 Consulte el manual del controlador del motor para obtener el listado completo de parametros.
3En caso de leer o escribir parametros de posicion, velocidad o aceleracion, tendra que tener en
cuenta los exponentes previamente configurados en el controlador del motor mediante FCT.

,
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Funcionalidades

Es posible habilitar y configurar la velocidad del eje en Modo reducido (O). Al habilitar
esta opcion, si el robot esta en Modo Reducido se limitara la velocidad maxima de
posicionamiento del eje seleccionado al porcentaje configurado.

\Velocidad de posicionamiento hd ‘

Modo reducido i)

Velocidad (mm/s): 500.0 Habilitar: [}

Velocidad (%): 20

A Advertencia: esta funcionalidad software no sustituye la funcién de seguridad SLS (Velocidad Segura Limitada, EN 61800-5-2)
del controlador de motor, que requeriria el médulo hardware de seguridad adicional.

,
Pagina 39 © NUTAI S.L. 2024. Todos los derechos reservados &;."',‘:sm ROBOTS



Funcionalidades

Puede definir la posicidon actual de Home () mediante el botdn de fijar home. En la
siguiente diapositiva se detalla el procedimiento de Homing*.

Multi Axis Drive
Controller . FESTO

Controller Seleccione un pardmetro

\Velocidad de posicionamiento v ‘

Modo reducido i ]

Velocidad (mm/s): 500.0 Habilitar =

Velocidad (%): 20

[ Al pulsar en Mover a Home el eje se movera hasta la posicidn cero actual.

1 Aconsejamos hacer uso de encdders absolutos multivuelta para evitar tener que realizar
Homing cada vez que se reinicia el controlador de motor.

,
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Funcionalidades

@ éQué es hacer Homing?

El procedimiento de Homing consiste en definir cual sera el punto cero del eje, es
decir, la posicion fisica donde el eje indicara posicion cero—. Una vez definido el
Home, puede mover el eje y memorizar puntos en base a esta referencia?.

@ ¢Como realizo un Homing?

1. Mueva el eje mediante movimiento manual (Jog?) hasta la posicién que quiera
establecer como punto cero? (en el caso de homing en posicion actual)
2. Pulse el botdn de fijar home y espere a que se reinicie el controlador del motor

1En controladoras de motor CMMT-AS/ST, este paso puede no ser necesario si se configura un
método de homing distinto a posicidn actual.

2 Puede moverse en Jog desde la pestafia Puntos o desde el Toolbar.

3 Es aconsejable marcar este punto fisicamente en el eje por si fuera necesario realizar mas
adelante otro Home, y de este modo no perder la referencia de los puntos memorizados.

.
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Funcionalidades

Desde la pestafia Puntos puede guardar —botdn Memorizar P1— y desplazarse —
boton Mover a Pil— a posiciones para utilizarlas durante el programa, asi como
mover el eje seleccionado en modo manual con los botones Jog (O).

Ejecy
> General

> Seguridad
» Funciones Multi Axis Drive
Controller « FESTO
> Bus de campo
v URCaps Descripcién
Controller
R —
i e [ ]
m P7
| oo || e

Mover

Jd c

Memorizar P1

Mover a P1

No memorizado

Memorizar P2

Mover a P2

Memorizado

Memorizar P3

|| Mover a P3

Memorizado en posicién actual

Memorizar P4

|| Mover a P4

Memorizado fuera de limites SW

Memorizar P5

Mover a P5

L JOL JOX J

Controlador del eje N/A o deshab.

Mover a P6

Memorizar P7

” Mover a P7

| < Pag. -

| | > Pag. +

@ ¢ 6 O O O @

Simulacién .

LEl eje debe estar parado al presionar el botén, de lo contrario no se movera y mostrara Espere.

,
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Funcionalidades

También puede memorizar la posicidn de sus puntos de forma manual haciendo clic
sobre el valor de posicion actual e indicando el nuevo valor (0).

Multi Axis Drive
Controller « FESTO
Eje:
N2 punto escripcién osicién (mm) Memorizar
MAD P1 143,04 Memorizar P1 Mov. o II' ®
Controll
P2 480,02 Memorizar P2 Mov. O El O
P3 1056,96 Memorizar P3 Mov O lil (@]
Pa 163373 Memorizar P4 Mov @] lIl . (o]
Ps I - I Memorizar P5 Mover a P5 o ] Ps |:| - Memorizar P5 Mover a PS5 )
] P6 ] - Memorizar P6 Mover a P6 [ ] P ] - Memorizar P& Mover a P& ]
i P7 - Memorizar P7 Mover a P7 ® v i P7 - Memorizar P7 Mover a P7 e -
elocidad Simulacién Apagar locida

elocidad 100%

,
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Funcionalidades

Al pulsar sobre el logo superior izquierdo se abre una ventana de informacion del
producto sobre el estado de la licencia, la versidn, posibles actualizaciones, etc.

Multi f\sxis Drive
c -
nutai

o o s
Contraller Selecclone un parametra Cantroller

o Mombre: MAD Controler
‘Velocidad de posicionamiento - "
Modo reduciie @ Desarroladar NUTAl L Modo reducite @
Versin; 1.3.0(03 0ct 2022)
Velacidad (mmis): 5000 Hebaliar; = Velocidat o L | e &
Estado licencia:  Licenciada -
Velocidad (%) 20 Welocidad (%): 20

Explracion lcencla:  Perpetua
Ejes icenciados: 4 efes

Actualizaciones: Uitima wersion

r il Leer [T e Eaeribir Movar & Homa

,
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Funcionalidades

Desde el popup de informaciéon del URCap puede también acceder al panel de
configuracion avanzada manteniendo pulsado el logo de NUTAI durante 3s.

Desde aqui podra realizar ajustes adicionales como los offset de los registros RTDE.

L
pd s
Contraller
- MNombre: MAD Controler
N
Desarroliadar: NUTAIS L. Modo reducido o # Bootean Integer Float
Versidn: 1.3.0 (03 oct 2022) - - Offset: E\ lIl -
locidar ar:
Estado lcencia Licenciado o :l Usando:
Velocidad (%) 20
Explracién cencla:  Perpetua Disponibie 54.127 24.47 24.47
jes icenciados: Home
Actualizaciones:  Utima versién
Fijar Home aqui
| T e

,
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Funcionalidades

€) Panel de Programa
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Funcionalidades

El URCap dispone de tres nodos programa:

o MAD MOVE: mueve el eje a la posicidn deseada

9 MAD CPOS: espera a que el eje alcance una posicion
€) MAD HOME: realiza un homing en el eje

QB 2 ¢ H

Q - Gréficos Variables
enzace 1 Programa de robot
> Plantilas 2 = MADMOVE | Eje 1|P1 | 100% | Sihcror MAD MOVE
v URCaps
Configuracién de movimiento. N
" Multi Axis Drive
Tipo: |Xpunm - Controller » FESTD
Eje: 1 -
4 *
Punto: P1 -
Velocldad (%): 100
Mado: Sincrono -
Vista previa
< > | Tipo: A punto | Ele: 1| Punto: P1 (1.0000 F) m

Ademas, es posible hacer uso de funciones URScript para interactuar con el eje/s
mediante cddigo programa, como se explica en diapositivas posteriores.

,
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Funcionalidades

Desde cualquiera de los nodos programa, puede moverse a la posicion configurada
mediante el botdn! situado en la esquina inferior derecha.

<sin nombre>* a p—]
default — Lﬁu &l ¢ e
Ejecus e Local
> Q - Gréficos Variables
rograma de robo MAD MOVE
> Plantillas 2 == MAD MOVE - Eje 1 - P1 - 100% - Sincro
W URCaps
Configuracién de movimiento. . . -
_ ° Multi Axis Drive
 wowove Tho Cortroler - P51
g
I I
Velocidad (%): 100
Modo: Sihcrono v
Vista previa
< > Tipo: . .
po: A punto | Eje: 1 | Punto: P1 .
Velocidad (e 00% Simulacién

1Para que el botdn esté habilitado, debe completar la configuracién del nodo programa, asi como
asegurarse de que el eje esta disponible.

,
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Funcionalidades

o MAD MOVE: mueve el eje a la posicion deseada.

0 En el tipo A punto el robot se movera a posiciones definidas en la pestafia Instalacion,
mientras que en el tipo A cota se movera a la posicion indicada manualmente.

o [leEmsE

) Avanzado 11p d bot
rograma de robo MAD MOVE
> Plantillas 2 = MAD MOVE - Eje 1 - P1 - 100% - Sihcro
WV URCaps
Configuracion de movimiento. . . .
= Multi Axis Drive
Tipo: Controller » FESTO
l I
Punto: P1 -
Vista previa
< > i ji
po: A punto | Eje: 1 | Punto: P1

O Apagar S — 00% ‘:-H'\'\I.Hic\‘:-\'\.

,
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Funcionalidades

o MAD MOVE: mueve el eje a la posicion deseada.

[0 Seleccidon del eje sobre el que realizar el movimiento
[0 Cota o punto de destino al que se quiere desplazar el eje

[0 Porcentaje de velocidad sobre la velocidad de posicionamiento configurada

B2+ QH

Q - Graficos Variables

1 Programa de robot
2 == MAD MOVE - Eje 1 - 50 mm - 100% - SI MAD MOVE

Configuracién de movimiento. Multi Axis Drive
Controller

Tipo: A cota - ~FESTO

Ele: Il—'[

*
Welocidad (%): 100
Moclo: Shcrono hd
Mevimiento: /Absoluto hd

v .
»| o
<
&
3
N
o
a
o
-

Vista previa

: g R M [ Mover e ]
_ Velacidad: 100% | Modo: Sincrono | Movimiento: Abseluto

,
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Funcionalidades

o MAD MOVE: mueve el eje a la posicion deseada.

0 En el modo Sincrono la instruccidn espera a la finalizacién del movimiento, mientras que en
el modo Asincrono la ejecucion inicia el movimiento y continua con la siguiente instruccion.

0 El movimiento puede ser Absoluto —referenciado a Home— o Relativo —referenciado a la
posicion en que se encuentre en el momento de ejecucion—.

1 Programa de robot
2 = MAD MOVE - Eje 1 - 50 mm - 100% - Si MAD MOVE

Configuracién de movimiento.

Multi Axis Drive
Tipo: A cota - Controller . FESTO

o

Modo: Sincrono hd

-
&

Movirmiento: Absolto v

Vista previa

< > Tipo: Acota | Eje: 1 | Cota: 50 mm
_ Velocidad: 100% | Modo: Sinerone | Movimiento; Abseluto

A Advertencia: al emplear el modo asincrono, asegurese de evitar cualquier posible colision. Tenga en cuenta que al
reanudar un programa pausado durante un movimiento asincrono, este puede completarse en una duracién diferente.

,
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Funcionalidades

o MAD CPOS: espera a que el eje alcance! una posicién

0 En el tipo A punto esperara en un punto definido en la pestafa Puntos, mientras que en el
tipo A cota esperara en la posicion indicada manualmente.

1 ) rograma ds rebet
rograma de robo
BEETN G ST | MAD CPOS
trol d icién. N .
- waoces oS Ml Axis Drive
oo i
4 (2
3 R
Cota (mm) 50
Vista previa
Tipo: A cota | Eje: 1| Cota: 50 mm

1 Este comando es especialmente Util para esperar en un punto o cota tras un movimiento asincrono.

b
UNIVERSAL ROBOTS +
Certified
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Funcionalidades

e MAD CPOS: espera a que el eje alcance una posicidon

[0 Seleccidn del eje sobre el que esperar

[0 Cota o punto de destino donde esperar

1 ¥ Programa de robot
> Plantillas 2 = MAD CPOS - e 1-P1
v URCaps

(R4

Variables

q
&l ¢
Local

MAD CPOS

Configuracién de control de posicién.

Multi Axis Drive

Controller w FESTO

Punto: Pl v

Vista previa

Tipo: A punto | Eje: 1 | Puntc: P1
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Funcionalidades

e MAD HOME: realiza un homing en el eje

0 Seleccidon del eje en el que realizar homing

1 v Programa de robot
2 = MAD HOME | Eje 1 MAD HOME

Configuracién de homing. Multi Axis Drive
Controller » FESTO

1 Esta funcionalidad solo esta disponible para controladores de motor CMMT-AS/ST.

,
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Funcionalidades

Comparativa entre movimientos sincronos y asincronos:

MAD MOVE (P1, SYNC)
ROBOT MOVE
ROBOT SET

ROBOT MOVE

ROBOT SET

SINCRONO

MAD MOVE

MAD MOVE (P1, ASYNC)
ROBOT MOVE

ROBOT MOVE

MAD CPOS

|
: ROBOT SET
|
|

MAD CPOS (P1)
ROBOT SET

ASINCRONO
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Funcionalidades

Ademas de los nodos programa, es posible hacer uso de funciones URScript para
interactuar con el eje/s desde el cddigo del robot e incluso integrarlas en otros URCap.

Wvanzado
1 ¥ Programa de robot .
_ 2 B axis_1 = mad_get_pos(1) Cédigo de script Lihea W

_ A continuacién se puede Introducir texto que el controlador UR ejecutard como un
et_target_tcp_pose() ~ cddigo de script,

et_target_tcp_speed()

axis_1 = mad_get_pos(1) |

a
ar
iget_target_joint_paositions()
get_target_joint_speeds()
i

- orce() —
iget_tcp_force()
integer_to_binary_list{<integer >)
binary list_to_integer{<list=)
TR T
rad(<rad=)
read_port_bit{<address>) - - j
resd port register(<address>
< >

Estas funciones permiten mover el eje/s, comprobar cotas, realizar homing u obtener
la posicion actual. En las siguientes diapositivas se detalla cada una de las funciones.

,
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Funcionalidades

Nombre de la funcion: mad _move ()

= Descripcion: mueve el eje (equivalente al nodo MAD MOVE)

= Argumentos:
= axis:ejeamover [1..EJES_LICENCIADOS]
" pos: cota destino o incremento (segln argumento mov)
= speed: velocidad relativa [1..100]
= mode: modo sincrono o asincrono [0 | 1]
= mov: movimiento absoluto o relativo [0 | 1]

= Retorno: True sila ejecucion es correcta, False sila ejecucidn ha fallado

» Ejemplo: mad_move(2, 1.05, 89, 1, 0) --> True

,
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Funcionalidades

* Nombre de la funcion: mad cpos()

= Descripcidon: comprueba la posicidon del eje (equivalente al nodo MAD CPOS)

= Argumentos:
" axis:ejeacomprobar [1..EJES LICENCIADOS]
" pos: cota destino a comprobar

= Retorno: True sila ejecucion es correcta, False sila ejecucidon ha fallado

= Nota: esta funcidn es especialmente util para esperar en una cota tras lanzar un
movimiento asincrono

» Ejemplo: mad _cpos(2, 1.05) --> True

,
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Funcionalidades

= Nombre de la funcién: mad_home()?

= Descripcion: realiza un homing en el eje (equivalente al nodo MAD HOME)

= Argumentos:
= axis:ejearealizar home [1..EJES_LICENCIADOS]

= Retorno: True sila ejecucion es correcta, False sila ejecucion ha fallado
= Nota: el método de homing a ejecutar sera el configurado en la controladora

» Ejemplo: mad_home(2) --> True

1 Esta funcidn solo esta disponible para controladores de motor CMMT-AS/ST.

,
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Funcionalidades

Nombre de la funcion: mad _get pos()
= Descripcion: obtiene de posicion actual del eje

= Argumentos:
= axis: eje aobtener posiciéon [1..EJES_LICENCIADOS]

= Retorno: posicion actual del eje, -1.000.000 en caso de eje N/A o cualquier otro
tipo de error

= Nota: esta funcidon puede ser util para ejecutar otras acciones en paralelo al
comprobar que un eje supera una determinada posicion, por ejemplo

» Ejemplo:mad_get pos(2) --> 1.05

,
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Funcionalidades

€) Panel de Toolbar
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Funcionalidades

Puede acceder al toolbar del URCap desde cualquier ventana () para verificar el
estado del controlador y mover el eje manualmente mediante Jog (O).

<sin nombre>

default*

> General @ Cobotvie € s Dive

> Seguridad
» Funciones Multi Axis Drive
AR TR
> Bus de campo
v URCaps N2 punto Descripcién Posicién (mm] @ Habilitaco
(O Parado

OLlsto
P3

MAD
Controller

(OError

Posicién: 143,04 mm

P4
pa ] e Velocdsds 0%

Estado: Conectaco

g :l B Dir. IP: 192.168.0.10 | Puerto: 502
Ready FSM: S4 | Position FSM: SA1
| s || ees

CEECEE

O Apagar — ] () 0% Simulacion .

,
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Funcionalidades

En caso de mostrar! algiin mensaje de error o advertencia, puede consultar el
mensaje completo haciendo clic sobre el mismo?.

@ CobotVhe

> seguridad

> Funcicnes Multi Axis Drive
Controller » FESTO

> Bus de campo

Vv URCaps

N¢ punto Descripcién Posicién (mm] @ Habiltado
(Parado
MAD QOlListo
Controller M etad
P2 P2 480,02 O Mov. completado
I
A 400: Se ha alcanzado el detector de final de carrera por software Negative [ ———————
P4 P4 1633,73
Velocidad: 0%
S E—
Estado: Conectado
s ] B Dir. 1P 192.168.0.10 | Puerto: 502
Ready FSM: 54 | Position FSM: SA1
m P7
BRI
| ‘JOQ- || ’Jog+

O Apagar C 00% ‘.i:‘u'm\\-a‘:\-:-m.

! Los mensajes de error y advertencia desaparecen pasados unos segundos.
2 Para mas informacion sobre el error o advertencia y sus posibles soluciones, consulte el manual del
controlador del motor.

,
Pagina 63 © NUTAI S.L. 2024. Todos los derechos reservados &L’:&E“s’“”’“‘*



Contenido

Introduccién
Requisitos
Instalacion
Funcionalidades
Seguridad

G Desinstalacion

Buenas practicas
] Soporte

Pagina 64 © NUTAIS.L. 2024. Todos los derechos reservados &‘Z’:&E“s’“”m*



Seguridad

Esta seccion explica todo lo relacionado con los aspectos de seguridad. Se divide en
las siguientes subsecciones:

1. Recomendaciones esenciales

Aspectos bdsicos sobre el conexionado y la configuracion del eje/s.

2. Recomendaciones de integracion

Aspectos avanzados sobre la integracion del producto en la solucidn final.
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Seguridad

) Recomendaciones esenciales
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Seguridad

» Conecte las seguridades entre el robot y el controlador/es de motor tal y como se
indica en la seccidn Instalacion

» Configure correctamente los limites de posicion software de su controlador/es de
motor desde la pestafia Parametros

* En caso de emergencia, pulse la seta de seguridad del robot para detener de
inmediato el robot y el eje/s

Al mover un eje a cualquier punto o cota, se aplicara la velocidad relativa del
robot (control deslizante) sobre la velocidad de posicionamiento configurada

X
Pagina 67 © NUTAIS.L. 2024. Todos los derechos reservados &L’:&E“s’“m’“‘*



Seguridad

) Recomendaciones de integracion
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Seguridad

A continuacion se indican algunos esquemas de integracién recomendados segun el
nivel de seguridad requerido en la integracion final del producto:

1. Nivel basico: el robot y el eje/s estdn en una zona vallada. Ambos se detienen si el
operario accede al interior del vallado

1. Nivel medio: el robot y el eje/s NO estan en una zona vallada. El robot se
detiene/reduce y el eje se detiene si el operario accede a la zona operativa.

2. Nivel avanzado: el robot y el eje/s NO estan en una zona vallada. El robot y el eje/s
reducen su velocidad si el operario accede a la zona operativa.

En las siguientes diapositivas se detalla cada uno de estos niveles de seguridad.

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.

,
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Seguridad

1. Nivel basico: el robot y el eje/s estan en una zona vallada. Ambos se detienen si el
operario accede al interior del vallado.

Safety UR Robot Not Festo
lockable Controller Stopping C I
Gate/Light ontroller
Curtain Robot Not Safety <o
St Switch
Signal Emergency
Siop
Standard
Safety

Diagrama de conexion

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.
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Seguridad

1. Nivel basico: el robot y el eje/s estan en una zona vallada. Ambos se detienen si el
operario accede al interior del vallado.

Stopped axis and robot if gate open

Esquema de integracion

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.

,
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Seguridad

2. Nivel medio: el robot y el eje/s NO estan en una zona vallada. El robot se

detiene/reduce y el eje se detiene si el operario accede a la zona operativa.

Safety UR Robot Not Festo
Scanner/Mat Controller Stopping Controller
1 P Safeguard Robot Not Safety <o
S Sloemm Switch
Standard
1z Safety
. Robot Not Stopping
Safety Duplicate UR & Festo
Scanner/Mat Signal Controller Scanner/Mat Detection Controller
Zone A1 Safety Reduced Robot Nat Safety 510
2 ) Switch Wode Stopping Switch
Standard
1 zone

Safety

Diagramas de conexién

1) robot y eje se detienen; 2) robot reduce velocidad y eje se detiene

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.
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Seguridad

2. Nivel medio: el robot y el eje/s NO estan en una zona vallada. El robot se
detiene/reduce y el eje se detiene si el operario accede a la zona operativa.

O Scanner 1

No limitations

Stopped axis and robot stopped/reduced

O Scanner 2

Esquema de integracion

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.

,
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Seguridad

3. Nivel avanzado: el robot y el eje/s NO estan en una zona vallada. El robot y el eje/s
reducen su velocidad si el operario accede a la zona operativa.

Safety Duplicate UR Robot Not Festo
Scanner Signal Controller Stopping Controller
Safety Reduced Robot Not Safety

Zone A1 f STO
Switch Mode S Switch
sLs
Zone A2
Stop Advanced
2 zones Safety

Diagrama de conexion

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.

3
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Seguridad

3. Nivel avanzado: el robot y el eje/s NO estan en una zona vallada. El robot y el eje/s
reducen su velocidad si el operario accede a la zona operativa.

O Scanner 1

No limitations

Safety speed robot and axis

Stopped robot and axis

O Scanner 2

Esquema de integracion

A Advertencia: estas diapositivas son Unicamente recomendaciones de seguridad. No nos hacemos responsables de los
dafos ocasionados por un mal uso o una incorrecta integracion de este producto en la solucién final del cliente.

,
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Desinstalacion

o Vaya a Ajustes en el menu superior derecho, luego Sistema -> URCaps

o Seleccione MAD Controller y haga clic en el botdn de desinstalacion (-)

Parado

6 10 52 25

uuuuuuuuu

[0 Mostrar puntos de paso

,
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Desinstalacion

> Preferencias

= /;) Rernote TCP
> Contrasefa ~

W Sistema

URCaps

Reiniciar

,
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Buenas practicas

[f) Le aconsejamos que siga las siguientes recomendaciones:

* Antes de realizar cualquier movimiento, compruebe que no haya riesgos de colision
* Los componentes solo deben ser manipulados por personal técnico cualificado

* Sireemplaza algin componente, realice un Home y verifique los puntos guardados
* Realice un correcto mantenimiento peridédico de sus componentes mecanicos?

* Simonta su robot sobre uno o varios ejes, utilice cableado flexible (tipo High-Flex)

1 Consulte toda la informacidn en la web del fabricante:
https://www.festo.com

X
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Soporte

@ Para mas informacidn, pongase en contacto:
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Cynutai

NUTAI S.L.

Pol. Ind. L"Alterd, Av. del Palmar, 9
46460 Silla (Valencia)
Espafa

Teléfono: +34 961 76 70 85
Email: support@nutai.com

www.nutai.com
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