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1. Alcance.

Cuando realizamos un programa en el simulador URSim o estamos controlando el robot en remoto utilizando una
VPN, al no poder actuar sobre un pulsador o cualquier otra entrada fisica, se nos detiene el programa a la espera
de la sefial de 24V DC, y por lo tanto no podemos continuar con la ejecucion del programa.

En el presente tutorial se explica cémo forzar entradas y salidas digitales (fisicas) en el programa PolyScope, para
el control remoto del programa.

2. Introduccion.

A modo de ejemplo se realiza un programa en el que se emplea
una herramienta compuesta por unas pinzas y una ventosa para
la sujecion de piezas por parte de nuestro UR3.

En el ejemplo utilizamos la ventosa para recoger un objeto y
trasladarlo.

3. Creacién del programa.

Creamos un programa sencillo con tres de movimientos, secuencia del programa:

La cinematica se encuentra en posicion CASA.
Comienza el movimiento cuando activamos la entrada digital N21 DI[0] que llamaremos “MARCHA".
Realiza un movimiento con cuatro puntos de paso.

Activa la salida digital N21 DO [0], que mediante una electrovélvula de 24 VDC, da presion a la ventosa de
nuestra herramienta, para recoger un objeto.

Pasado 2 seg. realiza un segundo movimiento para trasladar el objeto a una posicién donde se debe de
soltar.

Una vez en la posicion de soltar, espera 2 seg. y desactiva la salida digital N21 DO [0], para soltar la pieza.

Espera otros 2 seg. hasta regresar con un tercer movimiento a la posicion inicial CASA

Entramos en programacion e insertamos un movimiento. En este caso lo dejamos en MoverJ, dado que es una
aproximacion a al punto de paso que llamaremos CASA.
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in nombre=*

Q _ Griéficos Variables

Movimiento
Especifigue cémo se moverd el robot entre los puntos de paso.

1 ¥ Programa de robot
Puntode paso 2 ¢ « Mover/

Bireccon 3 @ Punto Wpasc_1 o . ‘
Los valores siguientes se aplican a todos los puntos de pasc secundarios v dependen
Esperar del tipo de movimiento seleccionado.
Ajuétai." Establecer PCH Velocidad de junta
Aviso |Usar PCH activo A ‘ | 60,0 °/s
Detener
Funcién Aceleracidn de junta
Comentario
L J h V‘ | 80,0 0!52
Carpeta

Cambiamos el nombre al punto _de_paso_1 por el de CASA, usamos el icono del lapiz y ajustamos el punto de
paso.

Q _ Gréficos Variables
1 ¥ Programa de robot Punto de P @

Puntode paso 2 ¢ «+ Mover|

D eenan 3 © CASA D/ CASA %
‘Esperar

Ajustar

Aviso

Editar pose |
Detener

A [3

Comentario | .
2 Mover aqui

Para comenzar el movimiento introducimos un “Espera”, en este caso la entrada digital N1 DI[0] que
llamaremos “MARCHA”.

<sin nombre=* D i E
: +

Nusvoe... Akbrir... Guardar...

Q _ Gréficos Variables

Mover 1 ¥ Programa de robot Esperar
Puntode paso 2 ¢« Mover| Seleccione qué debe activar la siguiente accidn del robot;
Direccion E © casa
4 E Esperar DI[0]=HI
Esperar . O No esperar
Ajustar O Esperar segundos
Siviso @ Esperar entrada digital |d\g|ta\ inf0 v HI—H
Detener.
A s O Esperar ‘<Emtrada‘An> v
Comentario
o Esperar ‘ |
Carpeta
[ —
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Para cambiar el nombre entramos en la pestafia de Instalacion Config.E/S y seleccionamos cambiar de
nombre

Guardar.

Instalacian T

Ver
| |Todo v ‘
onfig. E/S Entrada Salida

T Dife] MARCHA A Dofo] digital_out[0)
Variables DI1] digital_in[1] Do[1] digital_out[1]
Afranqug DI[2] digital_in[2] Do[2] digital_out[2]
= T - DI[3] digital_in[3] DO[3] digital_out[3]
Lranzician DIf4 digital_in[4 DO[4 digital_out[4
fluida 1l igital_in[4] 4] igital_out[4]

= DI5] digital_in[5] ~ DO[5] digital_out[5]
Seguimiento A .
del transpor...

. E/S seleccionada: in[O]

Ef"-": de | : Camblar nombre

herramienta MARCHA

Origen
» Seguridad Accldn

|Ninguno b |

) Bus de campo

Podemos asignar alguna funcién como la puesta en marcha, pero en este caso lo hacemos desde
programacion.

A continuacidn realizamos un movimiento, para situarnos encima de la pieza que queremos recoger.

W Basico Q _ Gréficos Variables

Mover [

— 1 v Programa de robot Punto de paso liPosicio'n fia
Puntode pasc 2 ¢ <+ Mover|
Direccion 3 © GasA & | Punto_de_paso_3
S 4 B Esperar MARCHA=HI
Esperar 5| ¢ 4 Mover|
Ajustar 6 © Punto_de_paso_1
A 7 ® Punto_de_paso_2
AVISO = —
8 @® Punto_de paso_3| ‘ Editar pose I
Detener s N
e [ voversaur
Carpeta

) [ ERIER @ Parar en este punto @ Usar parémetros compartidos

O Transicién con radio O Velocidad de junta

S z T —— AﬁadirHasta
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Esperamos 2 seg. y activamos la ventosa acoplada a la herramienta mediante la salida digital N21 DO [0], a la
gue renombramos como VENTOSA

Programa
Q _ Graficos Variables

o
foue 1 ¥ Programa de robot Esperar
R  Mover] Seleccione qué debe activar la sigui ccién del robot;
Direccién ) cas

4 B Esperar MARCHA=HI
Esperar 5 ¢ b Mover| O No esperar
Ajustar 6 ® Punto_de_paso_1 Esperar o
m gundos

: 7 ® Punto_de_pas @ -
Aviso 8 @ Punto_de 3 O Esperar entrada digital ‘<EntradaDi> b
Detener g )

: i B/ Esprraniain P (O Esperar ‘<Entrada‘An> - | 4,0
Comentario

O Esperar ‘

Cambiamos el nombre a la salida digital N21 DO [0] e incluso podemos realizar una prueba de
funcionamiento.

(Para cambiar el nombre procedemos como se ha descrito antes Instalacion > Confg. I/E >> cambiar nombre)

Q _ Gréaficos Variables
Mover
I ) .
Dt de ¥ Programa de robot Ajustar
Soiofeipaso 9 b Mover) Seleccione la accidn que desee que realice el robot en este pul el programa.
Tt © CASA También puede especificar cambios en la carga til del robot.
— - 4 B Esperar MARCHA=HI
Esperar 5 ¢« Mover] O Sin accién
Ajustar 6 @ Punto_de_paso_1 @) Fijar salida digital \VENTOSA -
7 ® Punto_de paso 2
Aviso g ® Punto:deizaso: O Fijar salida analdgica |<Salida.An> v 4,0
Detener | o & Experen 20 , Oausir
Comentario 10 = Ajustar VENTOSA=Encender O Ajustar pulso Unico |<Salida.Di> « || 0,500
Carpeta O Incremente en una unidad la variable de instalacién:
» Plantillas
O Fijar la carga dtil total| 0,00
—-— Prueba
3o XBRTZ I—,

Se completa el programa con un movimiento lineal hasta el punto donde suelta la pieza, una esperay
ponemos la ventosa en LO, para desactivarla.
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R

Ejecutar | Pragrama

q _ Gréficos Variables

Moven 1 ¥ Programa de robot Ajustar
ERURNE 2 ¢k Mover] Seleccione la accidn que desee que realice el robot en este punto del programa.
Direccién 3 © CasA También puede especificar cambios en la carga Util del robot.
4 E Esperar MARCHA=H|
Esperar 5 e o Mover O Sin accién
Ajustar 9 B Esperar: 2.0 @) Fier salida digital [VENTOSA > || -

Aviso Nt — | O S oo
Detener g 12 ® Punto de paso 4 b O Ajustar f(x)
Comentario 13 @ Punto_de_paso_5 O Ajustar pulso Unico |<Salida.Di= | 0,500
= 14 @ Punto_de_paso_6
Carpeta 15 B Esperar: 2.0 ' O Incremente en una unidad la variable de instalacion: |<Variable> 2
15 = Ajustar VENTOSA=Apagar

> Plantillas 17 B Esperar: 2.0 \

[ Fijar la carga Ctil total 0,00

P 7 O i s Prueba

Se esperan dos segundos y se comienza de nuevo el programa.

4. Simulacion.

Estando en simulacidn, debemos de entrar en E/S para activar la entrada digital MARCHA que nos pone en
funcionamiento el programa.

in nombre=*

Salida configurable. Entrada digital Salida digital

o[][]4 MARCHA (8] [ 4 VENTOSA[] [ 4
1005 1d0ds 10005
201 0s 20 0s 20 0s 20006
<1 (o7 3007 307 30037
Entrada analdgica Entrada digital de herramienta Salida digital de herramienta
analog In[0] 000V Tensign W o[J 01 o1
oV 10V
Corriente
analog in[1] 0,00 Tension W £00.ma

ov 10V

Salida analdgica [Entrada analdgica de herramienta

5 analog_out(0] . Corriente W ama\og_in[2]0v 0,00V 10VTensior’w
4,00 mA
analog_In[3] 0,00 1 Tensién
ov 10V

N

analog_out[1] . Corriente W™

AN A

O Simulacién Velocidad C—— 100% o 0 o
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5. Forzar entradas desde escritorio remoto.

Cuando nos encontramos simulando el programa desde URSim, no hay problema en entrar en la pestafia de E/S y
actuar sobre la entrada MARCHA, para que empiece la simulacion.

Pero en caso de estar conectado mediante escritorio remoto y querer poner en funcionamiento el robot no
podemos acceder a la entrada fisica.

Para nuestro caso hemos cableado la entrada digital N21 DI[0].

Accedemos mediante escritorio remoto VNC:

B atibiictag] - Microsoft Word
k

Acc ualizar Ayuda
= | I8 192168030 (ur-20225300657:0): VNC Viewer - o] X
VNec connecr 1

Especifique una direccion de VNG Server o &

— 5 @ s s
g ¥ B : s ® s =
r Q - Graficos Variables
1301401505 192168030 192168050 T = T
~ ; e Esperar
G & 7| Mover| Seleccione qué debe sctivar ls siguiente aceldn del robot:
SRR 3 ® chsa
e 4 » B Esperar MARCHA=HI
Espeer; 5 ¢ o Mover| O o esperar
Ajustar 4 1 Parto e eso 1 Q Esperar 0,01 segundos
o 7 ® Purto_de paso 2 —=
I3 8 © Punto_de_paso_3 @ Esperar entrada digital MARCHA v | -
!H tener a 2 o
2 Bl EEpacar:20 Q) Esperar |[<Entrada An> - 4.0
m‘.‘“ 10 = Ajustar VENTOSA=Encender 1
4 11 @ o3 Moverl v O Esperar

Carpeta 12 @ Punto_de paso_a4

Fijar lacarga 13 © Punto_oe paso 5
kil 14 @ Punto_de_paso &

> Plantiias 16 = Austar VENTOSA=Apsgar
17 B Esperar: 2.0

=)
ASS XxBERTZ

O En ejecticién

“Entorno remoto de teleoperacién y monitorizacién de células robdticas para la Industria 4.0”
Proyectos de innovacioén e investigacion aplicadas y transferencia del conocimiento en Formacién Profesional convocatoria 2021



Plan de Recuperacic| IRl Financiado por

GOBIERNO MINISTERIO . 5 * Ia Unién EUI'O ea
A EORMACION PROFESIONAL Transformacion . P

W Vv Resiliencia NextGenerationEU
Financiado por el Ministerio de Educacion y Formacion Profesional NextGenerationUE, en el marco del Plan de
Recuperacion, Transformacion y Resiliencia.

“Entorno remoto de teleoperacién y monitorizacién de células robdticas para la Industria 4.0”
Proyectos de innovacidn e investigacion aplicadas y transferencia del conocimiento en Formacién Profesional convocatoria 2021

El programa esta en ejecucion a la espera de que alguien fisicamente actué sobre el boton de MARCHA.

Y si accedemos al E/S, al no estar en el simulador es imposible actual sobre la entrada.

in nombre=>*
default*
Entrada configurable Salida configurable Entrada digital Salida digital
Robot 5-Guard Reset 4 o4 MARCHA 4 VENTOSA (] []4
Externo
S-Guard Reset 5 1 D D 5 /1 5 1 D D 5
2 6 2 2 6 20 0Os
3 7 3 i & 3 7 307
Entrada analégica ‘Entrada digital de herramienta Salida digital de herramienta
analog inf01 0,00V Tensién W | 0 1 o111

Al no poder simular las entradas digitales, podemos recurrir a realizar el siguiente truco que consiste en imitar
gue esperamos unos segundos hasta que se activa la entrada que forzaremos mediante una funcién Script

RIS 2 ¢ 2 M

Ejecutar | Programa |nstalacio 1S Registro

> Basico

W Avanzado

1 v Programa de robot

Bucle 2 @ « Mover]
() CASA
SubProg 3
_ — 4 X Esperar: 2.0

Asignacion 5| & MARCHAforce()
If 6 @ «» Mover]

7 ® Punto_de paso 1
Script 8 piniie

® Punto_de paso 2

N - — - . -
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Se haria de la siguiente forma:

RE 2 % Q &

Ejecutar  IRFOGramE Instalacisn Mo

Abrir

default*

<sin nombre>* D
+
Nuevo.

Registro Guardar.
1 9
q - Graficos Variables

1 ¥ Programa de robot

E— 5 S it Coadigo de script Linea
3 » ® CASA " & . :
Sumeg A continuacién se puede Introducir texto que el lador UR ejecutard como ul
. 4 E Esperar: 2.0 codigo de script,
Asignacion & MARCHAforce()
If ¢ < Mover] [ MARCHAforce()
7 ® Punto_de_paso_1
Script i
8 ® Punto_de_paso_2
Evento 9 ® Punto_de paso 3

MARCHA| ‘_e

Input 0
True (HI) False (LO) = Retroceso
<Entrada> v ‘ Esc
Output
and or xor not 7 8 9 -

<Salida> v
Variable

) = = ( ) < > / ¥ 4 5 6
‘<Vanab\e> A4 ‘
Pose

] = " [ 1 = =] 2 + 1 2 3 0
‘(Pose:v v ‘ Enviar
Function
ABC [ 4 » o] .

1 entramos en el mend Avanzado.

2 seleccionamos la funcién Sript.

3 hacemos clic en cédigo script.

4 -5 seleccionamos la entrada MARCHA.
6 en funcion seleccionamos forcé()

Procederemos de la misma forma para las variables de salida.
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