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1. Alcance.

El objeto del tutorial es explicar como realizar la configuracion de una herramienta usando las URCap que el
fabricante facilita para su instalacion.

2. Introduccion.

A modo de ejemplo usaremos las pinzas XXXX del fabricante Onrobot, que serdn configuradas sobre un UR3.VNC
(Virtual Network Computing).

Para ello previamente debemos solicitar al fabricante el archivo URCap de la herramienta en cuestién y guardarla
en una memoria USB.

El URCap lo he mandado por correo, es la version mas reciente.

Archivo Ordenes Herramientas Favoritos Opciones Ayuda

@E? ?Mo N @ @

Afadir Extraeren Comprobar  Ver Eliminar Buscar Asistente Informacidn | Buscarwvirus Ce

™ onrobot_urcap_VS-T?-U-‘r2363.zip\OnRobot_URCap_vS.T7.0.T2363_read_NOTE_before_use.urcap
MNombre B Tamafno Comprimido Tipo
- Carpeta de archiv
Examples 394.801 394.801 Carpeta de archiv
@ NOTE_for_v5.3.x+.pdf 412.059 412.059 Microsoft Edge PI
Bl OnRobot URCap_v5.17.0.12363_read NOTE before . 10.138.911 10.138.911 Archivo URCAP

* QOjo verificar que es la ultima versién v5.17 del URCap, para el caso de robots adquiridos recientemente.

Montar las pinzas en la cinematica y verificar el correcto conexionado del cable entre el robot y las pinzas.
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3. Instalacion del URCap.

Insertar el USB, en el que se ha guardado el URCap en la teach pendal del robot.

Acceda a Ajustes en el menu superior derecho, luego Sistema -> URCaps y haga clic en el botén instalar (+).
Entorno de programacién gréfica de Universal Robots

W}E 2+ H

Ejsetitar | Programa Instalacién  Mower EIS Reagistra

Programa Variables
<sin nombre> .
1 Acerca de

c Ajustes

(D Apagar robot

Estado
Dl
Tiempo de funcionamiento del robot

Dias  Horas  Minutos

0 03 01

OApagar ad & Simul

~ | URCaps activos URCaps inactivos
==| Remote TCP & Toclpath

Copiade
seguridad d..

URCaps
Registro del.

robot

Control Informacién de URCap
remoto

O Apagar d Simulacisn .

Navegue hasta el dispositivo USB, seleccione el URCap y haga clic en el botén Abrir.
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Como no estoy delante del robot, no puedo mostraros la instalacidon terminada, pero deberdn aparece
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Copyright: Copyrigh
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Para completar la instalacidn se debe reiniciar la controladora.
Instalacion de la herramienta fisica en la cinematica.

Conectamos la herramienta a la cinematica, utilizando la placa adaptadora y el cable de conexidn, y por defecto
se debe de detectar si pinchamos sobre la pestaia.
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