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Introduccion

@ éQué es RECDrive?

RECDrive es una solucién formada por parte hardware y software, que permite el
movimiento libre sin el uso del teach pendant asi como la captura de la trayectoria del
robot.

El software permite configurar diferentes parametros para una captura de puntos
personalizada.

@ Posibles aplicaciones

* Uso movimiento libre * Compatibilidad con cualquier gripper
e Captura de puntos
* Captura de trayectoria

A Advertencia: no nos hacemos responsables de los dafios ocasionados por un mal uso de este producto. En este manual se
utiliza un robot e-Series, el software no es compatible con CB-Series.
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Especificaciones

En esta seccidn se explica todo lo relacionado con las especificaciones del producto,
Se divide en las siguientes subsecciones:

1. Hardware

Especificaciones respecto al disefio mecanico.

2. Software
Especificaciones respecto al software URCap.
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Especificaciones

) Hardware
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Especificaciones

e

Especificaciones Hardware del producto RECDrive:

Dimensiones: W=85mm, L=85mm , H=46,5mm

Peso: 212 gramos

Conectores M8 macho y hembra

@85 . 46,5
Pulsador . i
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Especificaciones

e

Especificaciones Hardware del producto RECDrive:

Compatibilidad mécanica:

-  UR3e/ CBSeries
-  UR5e / CBSeries
- UR10e / CBSeries
- UR16e

Compatibilidad conector:

- UR3e/ CBSeries
URS5e / CBSeries
UR10e / CBSeries
UR16e
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Especificaciones

(2] Software
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Especificaciones

e

Especificaciones Software del producto RECDrive:

* Guardado de trayectoria punto a punto

e Captura de trayectoria continua

* Configuracion de entrada para movimiento libre

e Configuracion de periodo de tiempo de captura en modo automatico

* Configuracion de radio para transicidn entre movimientos
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Especificaciones

e

Especificaciones Software del producto RECDrive:

e C(CBseries
-No compatible
e E-series

- UR3e: Polyscope 5.5.1 y superiores.

- URb5e: Polyscope 5.5.1 y superiores.

- UR10e: Polyscope 5.5.1 y superiores

- UR16e: Polyscope 5.5.1 y superiores.

- UR20e: Polyscope 5.15.1 o superiores.
- UR30e: Polyscope 5.15.1 o superiores.
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Conexionado

En esta seccidn se explicara como configurar el robot UR para el uso del modo de
movimiento libre. A continuacidn se presenta el nodo de instalacién de UR.

<sin nombre>
in nombr D
HNuevo.

default*
Ejec n
Ver
= ‘Todo .
. DI[0] digital_in[0] ~ Do[o] digital_out[0] ~

Config. E/S DIt digital_in[1] [ Do[1] digital_out[1]
DI[2] digital_in[2] Do[2] digital_out[2] [—
DI[3] digital_in[3] Do[3] digital_out[3]
DI[4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
DI[s] digital_in[5] DoJ[s] digital_out[s]
DI[6] digital_in[6] DO[8] digital_out[6]
DI[7] digital_in[7] Do[7) digital_out(7]
Tl tool_in[0] TO[0] tool_out[0]
T tool_in1] v To[] tool_out[1] e

E/S seleccionada: tool in[1]

Cambiar nombre

> Seguridad
> Funciones

> Bus de campo Accién

> URCaps ‘ngunc v ‘

Simulacion .

o La entrada por defecto sera tool_int[1].
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Conexionado

Para el uso del movimiento libre se debe asociar la entrada que se desee a la funcion
movimiento libre del robot. Entradas disponibles (0O)

v O W L I

default* .
Guardar...

Entrada Salida
. DI[o] digital_in[0] ~ Do[o] digital_out[0] ~
Conflg. E/S DI[1] digital_in1] - Do[1] digital_out[1] I
Dif2] digital_in[2] Do[2] digital_out[2] J—
DI[3] digital_in[3] Do[3] digital_out[3]
_ DIf4] digital_in[4] Do[4] digital_out[4]
DI[s] digital_in[5] DoJ[s] digital_out[s]
_ DIls] digital_in[6] Do[s] digital_out[6]
- DIf7) digital_in(7] Do[7] digital_out(7]
Tl tool_in[0] TO[0] tool_out[0]
- E/S seleccionada: tool in[1]

> Seguridad

o= -

Simulacion .

(O) Accion asociada a entrada seleccionada.
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Conexionado

<sin nombre>* ] ﬁ ccC
N-E‘?‘:- Abrir E Lm cc

default* _
Guardar

Entrada Salida

. pl)] digital_in[0] ~ Do[e] digital_out[0] ~
Config. E/S DI digital in[1] — DOl digital_out[1]
DI2] digital_in[2] Do[2] digital_out[2] [
DII3] digital_in[3] DoI3] digital_out[3]
_ DI4] digital_in[4] DO[4] digital_out[4]
DIfS] digital_in[5] DolS] digital_out[5]
_ DI[8] digital_in[6] DO[6] digital_out[6]
- DIl71 digital_in[7] DO[7] digital_out[7]
TI[0] tool_in[0] To[o] tool_out[0]
v v
_ T[] tool_in[1] Freedrive TO[1] tool_out[1]
- E/S seleccionada: tool_in[1]

> seguridad

> Bus de campo Accion
> URCaps ‘Movim\ento libre

Simulacién .

() Movimiento libre seleccionado.
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Conexionado

A continuacion, se presentan las conexiones internas que utiliza el hardware:

GND GND

VCC VCC

DOO DOO

DO1 DO1

DIO DIO

DI1 Switch free Drive
AlO AlO

All All
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Software URCap

En esta seccidn se explica todo lo relacionado con las funcionalidades del software
URCap. Se divide en las siguientes subsecciones:

1. Panel de Programa

Configuraciéon de parametros del modo de trabajo.

2. Panel de Instalacion
Configuracion de parametros generales de secuencia.
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Software URCap

0 Panel de Programa
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Software URCap

En esta seccidn se explica todo lo relacionado con las funcionalidades del software
URCap que se encuentran en el nodo de programa.

< pre>
ower e Fregintre “ Nuevo. Abrir Guardar
> Basico Q - Graficos Variables

> Avanzado

1 ¥ Programa de robot .
> Plantillas 2 % v RECDrive RECDrive

3 vach 4
“ URCaps =] <vacio> Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el arbol del programa.

Informacion

ORECDrive nutai

m
T
3
H
g

Configuracion

Periodo (ms) 1000

Radio O

0 Estado: esperando Capturar

O Apagar Velociclad (o —— 00% :-'gilm,\\-ici-:\m.
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Software URCap

Puede modificar el nombre del nodo de programa, para su mejor identificacién, por
medio del teclado emergente. (O)

nbre=
Hu-‘:‘-';- Abrir Guardar
acisn  Mouer Registro
Basico Q - Gréaficos Variables

) Avanzado

1 ¥ Programa de robot .
> Plantillas 2 ¢l|v RECDrive RECDrive

3 vach 4
W URCaps =) <vacio= Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el arbol del programa. ||

Informacién

OREC Drive G nutai

Configuracion

’
i
Periodo (ms) 1000 H
1
Radio O
o Estado: esperando Capturar

00 Sirmulacién .

(O) Nombre del nodo programa.
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Software URCap

Se puede elegir entre dos modos de trabajo: modo manual o automatico.
En el modo manual capturaremos los puntos requeridos mediante un doble click del

pulsador disponible en el hardware. (0O)

<sin nombre=* B cCC =—
default* @ - E I-m C C o
Nuevo.. Abrir... Guardar...
O\ - Graficos Variables

> CUARESEe 1 ¥ Programa de robot
> Plantillas 2 ¢ v RECDHve RECDrive

3 vach 4
W URCaps =] <vacio= Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el arbol del programa.

Informacién

OREC Drive nutai

Vi
ol
a |

. Configuracion

Periodo (ms) 1000
Radio O
o Estado: esperando Capturar

Sirmulacién .

(O) Logos de la URCap y empresa.
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Software URCap

En el modo automatico, ademas se configurara el periodo de tiempo cada cuanto se
desea afiadir un punto nuevo a la trayectoria. El software comenzara la captura una

vez se active el pulsador. (0O)

£+ & B

Eis

< pre>
C Mo (b, @
2 Basico Q - Graficos Variables

> Avanzado

1 ¥ Programa de robot .
> Plantillas 2 % v RECDrive RECDrive

3 vach 4
“ URCaps =] <vacio> Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el arbol del programa.

Informacion

ORECDrive nutai

m
T
3
H

Configuracion

r
i
Periodo (ms) 1000 \
\
)
Radio O ’

0 Estado: esperando Capturar

O Apagar Velociclad (o —— 00% :-'gilm,\\-ici-:\m.
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Software URCap

Se pueden configurar los puntos obtenidos durante la captura para que afadan un
radio entra las transiciones de los movimientos. Asi el robot realizara un movimiento
continuo sin detenerse en cada punto. ()

Eis

C Nuevo. Abrir Guardar
2 Basico Q - Graficos Variables

> Avanzado

1 ¥ Programa de robot .
> Plantillas 2 % v RECDrive RECDrive

3 = <vacio>

Vv URCaps Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el &rbol del programa.

Informacion

ORECDrive nutai

m
T
3
H

B Configuracion

r

i

Periodo (ms) 1000 \\

\

)

|Radio O | ’
0 Estado: esperando Capturar

O Apagar Velociclad (o —— 00% :-'gilm,\\-ici-:\m.
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Software URCap

Progr: nstalaci Mover

et
> Bésico

> Avanzado
1 ¥ Programa de robot

2 % ¥ RECDrive
3 = <vacio=

 Plantillas RECDrive

W URCaps

Informacién

ORECDrive

Configuracién

Manual v

1000

Radio O

() Se muestra un icono de informacion

Pagina 26

Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el drbol del programa.

nutai

@o@\. ’,r ~
0

Capturar

Simulacién .
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Software URCap

Ejecuta

jecutar -agram. ver gistro
Q - Gréficos Variables
1 ¥ Programa de robot
. gram RECDrive
> Plantillas 2 ¢ ¥ RECDrive
Vv URCaps 2 = <vacio> Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el &rbol del programa.

= —

Mado Manual A

Periodo (ms) 1000
Radlio O
0 Estado: esperando Capturar

o Apagar O — 00% Simulacion .
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Software URCap

Una vez configurado los diferentes parametros, se debe presionar el botdn Capturar
para iniciar la captura de puntos. (O)

nore=
HU-‘:‘-‘; Abrir Guardar
Mover  Efs Registro
> Bésico Q - Gréficos Variables

> Avanzado

1 ¥ Programa de robot .
> Plantillas 2 % v RECDrive RECDrive

3 vach 4
“ URCaps =] <vacio> Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el arbol del programa.

Informacion

ORECDrive nutai

m
T

3

H

a

Configuracion

4
r
i
Periodo (ms) 1000 \\
\
)
Radio O ’
0 Estado: esperando Capturar

Simulacion .
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Software URCap

Cada vez que capturemos un punto en modo manual, la junta del icono del robot se
iluminard para indicar que hemos anadido un nuevo punto. (0)

C HNuevo. Abrir Guardar
Eiccutor [N \-ioiacir  Mover Efs  Regstro
> Bésico Q - Gréficos Variables

> Avanzado

1 ¥ Programa de robot .
> Plantillas 2 ¢ v RECDrive RECDrive
7 WS ? # s Mover) Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el arbol del programa.
4 ® WayPoint
Informacicn
1 -
ORECDrive Gnutai

Configuracién

Modo -

’

[
Periodo (ms) 1000 ‘I

\
Radlio o ’

o Estado: capturandao . Capturando...

Normal = ———— Qg Simulacién .
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Software URCap

En modo automatico, el software afladira periddicamente nuevos puntos a la
trayectoria, siempre que este activado el pulsador y los puntos no estén demasiado
proximos entre ellos.

- Nuevo, Albrir... Guardar...
Ejecutar Mover E/S egistro
Q - Graficos Variables
rograma de robo -
> Plantillas 2 @ v RECDrive RECDrive
v URCaps & e Mover) ‘ Introduzca el texto que vaya a mostrarse en el drbol del programa.
4 ® WayPoint

| cecmes | © Wapont 1

® WayPoint:Z

@ WayPoint_3 Informacién

® WayPoint_4 . .
® wayport 5 ORECDrive Gnutai

® WayPoint 6
Configuracion

Modo _

’

I
Periodo (ms) 1000 \

\I
Radio o ‘

o Estado: capturando . Capturando...

Normal Velocidad  (m—— 00% E-H'\'H_Il‘j‘:i\:‘ll'\.
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Software URCap

€) Panel de Instalacién

Pagina 31 © NUTAIS.L. 2024. Todos los derechos reservados



Software URCap

En esta seccidn se explica todo lo relacionado con las funcionalidades del software
URCap que se encuentran en el nodo de instalacion.

jecutar
> General

2 Seguridad ORECDrive

2 Funciones Movimiento liore y captura de puntos

> Bus de campo

‘v URCaps
Entrada  [tool_in[1] hd

RECDrive

simulacién .
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Software URCap

Se podran configurar cualquier entrada digital de la controladora o entrada digital de
la herramienta para realizar la captura de puntos. Para nuestro disefio mecanico se
utilizara la entrada 1 de la herramienta ().

Ejec
Movimiento libre y captura de puntos
Entrada | {tool_in[1

wtar Instalagion | Mover

v

]
digital_In[0]
digital_In[1]
digital_In[2]
cligital_in[31]
digital_in[4]

[

[

[

]

]

RECDrive

digital_in[5]
digital_in[6]
digital_In[7]
tool_in[O

tool_in[1

Simulacién .
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Buenas practicas

[f) Le aconsejamos que siga las siguientes recomendaciones:

Antes de iniciar un ciclo, compruebe que no haya riesgos de colisidn
* Los componentes solo deben ser manipulados por personal técnico cualificado
e Durante un ciclo, posicionar teach pendant en el armario

* Realice un correcto mantenimiento periddico de sus componentes mecanicos
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Soporte

@ Para mas informacidn, pongase en contacto:

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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