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ll Introduccion a la utilizacion de
RobotStudio ABB

1. Descripcion del software.

2. Conceptos y nomenclatura. Interfaz de usuario.

3. Insertar un sistema roboético especifico. El controlador virtual.
4. Cinematica directa e inversa. Movimiento lineal y articular.

= 5. Programacion de un robot.

6. Panel de control y modos de funcionamiento. El Virtual FlexPendant.

7. Ejercicios de la practica.




ll Introduccion a la utilizacion de
RobotStudio ABB

= Objetivos
> Conocer las caracteristicas y capacidades de RobotStudio ABB.

> Saber manejar y mover un robot dentro del entorno de simulacién.

> Conocer la metodologia para la creacién y movimiento de un robot
industrial dentro de RobotStudio.

> Tener la capacidad de crear trayectorias lineales y articulares mediante el
entorno de simulacion.
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1. DESCRIPCION DEL SOFTWARE




ll Descripcion del software

= RobotStudio ABB (versién 5.13.02) permite crear, programar y
simular células y estaciones de robots industriales ABB.

= Simulador comercial potente, con diversas caracteristicas y
capacidades:
= Creacion automatica de cualquier tipo de estacion.

= Importacion de geometrias y modelos 3D de cualquier formato
(RobotStudio trabaja sobre CATIA).

= Programacion y simulacion cinematica de las estaciones.
o Facilidad de disefo y creacion de células roboticas (robot y dispositivos).
= Permite exportar los resultados obtenidos en simulacion a la estacion real.
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ll Descripcion del software

= Entorno virtual muy realista que permite simular de manera
muy precisa tu aplicacion/proceso real.

<<Imagenes cortesia de ABB>>
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ll Descripcion del software

El simulador RobotStudio funciona sobre RobotWare (software

que se instala antes) = conjunto de archivos necesarios para implementar
todas las funciones (virtual-real), configuraciones, datos y programas

necesarios para el control del sistema robot.

. :

Por cada modelo fisico de robot nuevo,
se actualiza la version de RobotWare

PROC main()

Movel rob_reposo, v200, z5, pinza;

Programacién en RAPID - I

MoveLl rob cinta, v50, z5, pinza;
if (pieza_correcta=TRUE) THEN

(lenguaje propio ABB)
Movel rob correcta, v200, z5, pinza;
ELSE

Movel rob_correcta, v200, z5, pinza;

o
(ics Ly
ENDIF
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2. SISTEMAS DE COORDENADAS.
CONFIGURACION DEL ROBOT




ll Sistemas de coordenadas

= Objetivos y trayectorias

= Objetivo: posicién o coordenada que debe ser alcanzada por el robot. Un objetivo
posee una posicion (x,y,z definidos en un sistema de coordenadas), una orientacion
(rx, ry, rz), que cuando el robot la alcanza alinea el TCP (Tool Central Point) con dicho
valor, y una configuracidn, que especifican la forma en el que el robot debe alcanzar el
objetivo.

= Trayectoria: secuencia de instrucciones de movimiento hacia los objetivos. Una
instruccion de movimiento se compone de:
= * Referencia a objetivo.
* Datos del movimiento (tipo-articular, lineal, circular; velocidad, precision, etc.)
Una referencia a datos de herramienta y a un objeto de trabajo.
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ll Sistemas de coordenadas

= Conceptos y nomenclatura

Objetivo

Trayectoria

@:}gn&ﬁd\ Robdtica




ll Configuraciones del robot

= Sistemas de coordenadas

o Sistema de coordenadas del mundo: sistema de coordenadas que representa la
totalidad de la estacion o célula de robot. Se utiliza como referencia base del resto de
sistemas de coordenadas (direcciones XYZ).

o Sistema de coordenadas de la base del robot: cada robot de la estacion tiene un
sistema de coordenadas situado en la base del robot, utilizado como referencia para
sus objetivos y trayectorias.

o Sistema de coordenadas del punto central de la herramienta (TCP): el TCP es
el punto situado en el centro de la herramienta. Todos los robots tienen un TCP
predefinido en el punto de montaje de la herramienta del robot > tool0. Al ejecutar
una trayectoria o programa, el robot mueve el TCP hasta dicha posicion.

"f M
. .

TCP
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ll Configuraciones del robot

= Sistemas de coordenadas

= Sistema de coordenadas del objeto de trabajo: el objeto de trabajo representa a la
pieza de trabajo fisica y posee dos sistemas de coordenadas:

Base de coordenadas del usuario: definido como base para el objeto de trabajo.

Base de coordenadas del objeto de trabajo: si no se especifica ningun valor, los
objetivos (posiciones) dependen del objeto de trabajo Wobj0, que coincide con el
sistema de coordenadas de la base del robot.

El uso de objetos de trabajo se utiliza cuando existen piezas de trabajo para
ajustar los programas o movimiento del robot facilmente.

-

~

Sistemas de coordenadas
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ll Configuraciones del robot

= Configuraciones de ejes

o Los objetivos se definen con respecto a Wobj0, sistema de coordenadas
dextrégiro XYZ situado en la base del robot. El controlador puede dar
diversas soluciones para alcanzar el mismo objetivo definido.

o Para distinguir entre las configuraciones, todos los objetivos tienen un valor
de que especifica en qué cuadrante esta cada eje.

glémm ca ., Fobotica

ll Configuraciones del robot

= Designacion de la configuracion

= Las configuraciones de los ejes del robot se designan con cuatro nimeros
enteros (n1, n2, n3, n4) que especifican en qué cuadrante de una revolucion

completa de encuentran los ejes. . .
p ] ® 0,3: cuadrantes positivos (sentido

. . 1 reloi
(n1, n2, n3, nd) III]I::> contrario agujas del reloj)

u -1,-4: cuadrantes negativos
(sentido agujas del reloj)

o nl=posicion del eje 1
o n2 =posicion del eje 4
@ n3 = posicion del eje 6

o 14 =posicion del ej e® —, Ejevirtual que especifica el centro de

la mufieca respecto a los demas ejes

@I&nulu Robética Punto mutieca @
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3. INSERCION DE UN SISTEMA
ROBOTICO. EL. CONTROLADOR

VIRTUAL

ll Implementacion de un sistema

robotico

= Nueva estacion [EENE. T Y e

o Sistema de plantillas

Estadén con sistemaderobot || Sistema de plantillas

o Sistema existente

|

Sistemas robéticos guardados
previamente por el usuario




ll Implementacion de un sistema

Y Ob otico Sistema robdtico IRB120_3kg

Hw- s s Aobothas 51357 =i -
A mncaiemn | vesnm smamn feacnims | Game Gompenens &
. — | @ ComguadendciD
ii i «EIJ R re—
o -

B Base .

v #alagl

Nueva estacion

Vista 3D
Traslado
Zoom | 00— >

Giro

pries
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ll Implementacion de un sistema
robotico H @ @ @
= Interfaz grafica @gl n— l l l

Posician inicial Maodelado Simulacian Fuera de linea Enlinea Complementos
E N RN R R AR NN AR AR AN NN NN AN A NN N EEENEEEEAEEEENEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEEE

s . .7 E W L@ 5[@ \r‘ L: @ 'Cl: ﬂl’mgramarobjetm % E
Menu apllcaCIOn -Blhllotecﬂ Importar Sistema Importar Base de Ohbjetivo GR)utﬂ @ ' v MultiMoueE

- ABB - biblioteca~ | derobot~ | geometria- coordenadas~ Az u
.

\---------------MUWEUEHWH----------------------------Wﬂﬂrimiﬂﬂl’iw&ﬁiﬂwﬁinl---------F'.l

/Dlseno |’ Trayectnnasyomeﬁ...l > H ABB Vistal }
ucs

,.) [Estacidn no guardadal’;
- & \RB12D 3.58_M

| (1) Inicio: controles para construir estaciones, crear sistemas y programar trayectorias

(2) Modelado: controles para crear y agrupar componentes, cuerpos y diseio CAD

:(3) Simulacién: controles para crear, configurar, monitorizar y grabar simulaciones

(4) Fuera de linea: controles para la sincronizacién, configuracion y tareas del controlador V1rtual

pries
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ll Implementacion de un sistema

boti
robotico JPR— ;
£ Setomn i
= Submenu Diserio S e
- Eslabores
= Dentro de este menu se “"‘?‘,:
encontrardn todos los 4w
mecanismos incluidos en -
el  proyecto  (robots, 0 lnck

herramientas terminales,
tracks, piezas 3D, etc.).

o Informaciéon  sobre el
robot y su pose inicial:
Modificar mecanismo.

Mt (Siciel o
{nomﬁlu s Robética

ll Implementacién de un sistema
robotico

= Submenu Trayectorias y Objetivos

= Dentro de este menu se visualizaran los objetivos y trayectorias programados
del sistema robdtico. También se encuentran datos relativos a tool0 y Wobj0.

- akeia  Tryectaras p abptves = % | ass 1

Controlador el

virtual

Mt (Siciel o
{nomﬁlu s Robética
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ll Implementacion de un sistema
robotico

» El controlador virtual (VC)

= El controlador virtual de un sistema robodtico simulado utiliza el mismo
software implementado por el controlador real para ejecutar codigo RAPID,
para calcular los movimientos del robot y para el manejo de las sefiales E/S.

= Inicializaciéon VC Puesta en marcha Descripcion

Automaticamente, al crear En la mayoria de los casos, el controlador virtual se inicia al
una estacion crear una nueva estacion. A continuacion, los archivos de

biblioteca de los robots utilizados por el sistema se importan a

I la estacion
Manualmente, al Si ha importado manualmente una biblioteca de robot que
1 conectarse a una desea utilizar con un sistema, en lugar de importar una nueva
18 i biblioteca importada biblioteca al iniciar el programa, puede conectar esta biblioteca
ﬁ: 0a mmzn_am_asa-_zl a un controlador.
=k CVC del IRB120
« Robatica
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4, CINEMATICA DIRECTA E INVERSA




Il Movimiento articular

» (Cinematica directa/Movimiento articular

o Movimiento de ejes de mecanismo
= BD sobre el mecanismo robot en submenu Disefio
* Menu contextual al pulsar mecanismo robot en submenu Disefio

Valores
articulares

(91...96)

Ejes robot @

Magtor il @
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Il Movimiento articular

» (Cinematica directa/Movimiento articular
o Movimiento de eje (mano alzada) N

Cojets actrabye | won R

Ml
R e—— tanin RE Bl g
ml Faume Mg = 2aus i

Movimiento interactivo:
- seleccionas el eslabdn y se gira
con el movimiento del raton

q1...q6 (Coord. Articulares)

Magtor il @
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Il Movimiento lineal

» (Cinematica inversa/Movimiento lineal

o Movimiento lineal del mecanismo
= BD sobre el mecanismo robot en submenu Disefio
* Menu contextual al pulsar mecanismo robot en submenu Disefio

Mnwimiensn lineal: TRE170_3_55_0F /ol =]

A s
5 510

Valores
cartesianos

Pos. — (X/Y,Z)
Ori.— (RX, RY, RZ)

{Elﬁmal-{a' ., Robatica
Il Movimiento lineal
» Cinematica inversa/Movimiento lineal aesuws e | 8 vy
. . . Hemamienia UDV BG B2eed [=] ver -
o Movimiento lineal (mano alzada) / v

Movimiento interactivo:
- seleccionas el extremo y se
activan tres ejes XYZ para
moverlo de forma lineal

X, Y, Z (Coord. Cartesianas)

Magtor il @
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Il Movimiento lineal
ratsonn |

» (Cinemadtica inversa/Orientacion S 3| o

Herramienta foolD - | Wer -

o Movimiento de reorientacion (mano alzada)
S LT

Movimiento interactivo:
- seleccionas el extremo o la base y se
activan tres ejes para rotacion XYZ
para orientar al sistema roboético

Roll (RZ), Pitch (RY), Yaw (RZ)

5. PROGRAMACION DE UN ROBOT




ll Programacion de un robot

= Creacién de objetivos (ejes) |@

Objeti

Crear objetivo de ejes @
o Posicidn inicial = Objetivo > Crear objetivo de ejes. o
* Valores articulares = g1...46 (7). < T . (=]
o2 2
Objetivo de ejes Rex_3 10
o ge . Rax_4 2
Se almacena en objetivos de ejes Rax_5 3
3 . Iy Rax_6 56
(subment trayectorias y objetivos) | = Ve
E Propiedades de sincronizacién
Tipo de almacenamie CONST
Tarea T_ROB1 (IRB120_3k
Mombre de médulo  Module1
]
=003 IRB120_3g_0.58m_2 1
&5 T_ROB1
m Datos de hemamienta
[)-1a &Cbjetos de trabajo y objetivos
@0 Obetvs o o ‘ Latrones
(.89 Joirt Target_1 . ' : :
— Ejes robot ———> § -MoveAbs]
{?r A% Ejes externos — -MoveExt]
ulomdhca , Robotica
.« F
lll Programacion de un robot
Crear olyetva =1
.« 7 . . 27 FReferencia
= Creaci6n de objetivos (puntos) — = -
o Posicidn inicial = Objetivo > Crear objetivo.
Fosician (mm)
= Posicién X, Y, Z y orientacion RX, RY, RZ. ' S S :
Oricntacicn (ceg)
.00 0,00 0.0 =
Funtoe | Hradr |
Se almacena en objetivos
(subment trayectorias y objetivos)
< Meos
HNeribre ce ogistive
- et 20
Tare
l |12 e kg Ustr_a ~|

QE 40bjetos de trabajo y ohjetivos
- B wobid
=] E wobj0_de

L 3 Target_Origen
Midstor Ofices o
{:Iomdlu s Robatica

{8 Target_10

De forma absoluta en el sistema de Mundo

coordenadas mundo de la estacion

D forma relativa con respecto a la posicion  Objeto da trabajo

del ohjato de trabajo activo

En un sistema de coordenadas definido por UCS
&l usuario

Dbl e 1

[not:0

[ nsertar instruccicres de mavirwents =n
Pztn 10
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ll Programacion de un robot

= Programacién de objetivos [§]
o Posicion inicial - Programar objetivo

o

i
@Iomdl ca ., Robdtica

Para programar un objetivo, se mueve el robot a una posicion determinada
con alguna de las herramientas para la cinematica comentadas y se pulsa el
control Programar objetivo.

Se crea de forma automatica un nuevo objetivo de ejes al pulsar el control.

Movimiento de ejes: IRB1203.58_01 [

16500 < | >

lineal: IRB120_3 58_01/to0l0 [g]

Nuevo objetivo

de ejes
X [21748 o sy o
Y |-25775 i : @-O'Ejeﬁvos de ejes 'i
z [sB198 @ .
RX [163.48 : : &? Joint Target_4 !
Rriss <[> 9 JoirtTarget 6
.27 <[> =
Cig: &? Joirt Target_7 :
I 0
EZT @ JointTarget_13 |
-
| Pase
100 2 mmideg

ll Programacion de un robot

= Comprobar el alcance de los objetivos y trayectorias
= BD sobre objetivo/trayectoria > Comprobar alcanzabilidad

o

Posibles valores de alcanzabilidad segun el color Alcarasbibeod -1 ROMK &
Compi la j .
trayectorias, instrucciones de movimiento!
Joint Target_4
El objeto puede ser alcanzado. i
El objeto puede ser alcanzado en su posicidn actual, pero no v Movel Target_10
con su orientacion actual.  Target_10
X Target_20

i
@Iomdl ca ., Robdtica

Comprueba si el robot es capaz de alcanzar dicho objetivo. Esto

Compr rob capaz 10 objetivo. E

que el robot pueda realizar la trayectoria generada hasta dicho objetivo.

El objeto no puede ser alcanzado en su posicion actual.  Target_Origen

I Eliminar

16



ll Programacion de un robot

= Comprobar el alcance de los objetivos y trayectorias
= BD sobre objetivo/trayectoria > Ver robot en objetivo

1 IRBT20_Zg_058m_2
-5 T_ROE1
(-3 Dtos dz heramerta
- ] BUhedos sedrehsjs y cherons
i | Dbethvoe 2o oo
42 Jom largt 4
2 onTay-t 5
i lomTarg:t 7

Poslclén del robot en
el objetive :

nine

Afad rapava rmyectona

@ 2 A abreyaluria
= 5 B ol Clrl-x
i Trpecoraz| 3 Losac Lo
et éah 1 ver o
] Mew
i ¥ | Verbermrem entaenbictive »
L w2
@ Ve ol 2nusjelive
Seltenbale I S g o wrinlavicn dl bt |
Lomprozara canzabiizad
sl | Carzsacheam o ade  loged oa menagjca - Horz
i ea i e mims cmmdi [t arzes_ 1) Ningits valor d= sjes afemes T LANH 12608
ol e - s el (i Teazee 72 Mgt vl il v el s 154 01T 3 47
8 | ELmne Supr e cveedu [l a3 Mind vau ds shes el 154172010 17.33.17
Mo Ol o Lamb ar nembre =|ze crezdo [JoitTame: ~4) Mingd- vaor dz ele axtzmoe 157 200174220
Mtomifice Rebiico — traadoe, i vakr da sise esceroe, Sin Sorf a_racé- ds rozo: ] 1541772010 12:05:49

ll Programacion de un robot

= Creacion de trayectorias (I)

= Las trayectorias se componen de varias ordenes de movimiento para el
robot: Move] (movimiento articular) y MoveL (movimiento lineal).

o Para crear una trayectoria: Posicion inicial - Ruta - Trayectoria vacia.

o @ Trayectoria vacia -8 Trayectorias
Ruta |:> @'<r  Crea unanueva trayectoria queno |:>

contiene instrucciones.

= A partir de los objetivos creados, se crean las érdenes de movimiento.
= Para crear una orden: BD sobre objetivo > Afadir a trayectoria Path10
=> Afiadir a nueva trayectoria

|- T T T T s s s s - === 1
1 Objetivos tipo punto — > MoveL/Move] |
@g@;-_;nmn” :_ Objetivos de ejes —  MoveAbs] :
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ll Programacion de un robot

» Creacion de trayectorias (II)
o Las trayectorias también pueden ser creadas a partir de curvas.
= En primer lugar es necesario crear una curva: Modelado—> Curva

Tques

{ai] Sistemal
=-% IRB120_3 58 01
Crea un nuevo =+{i] Eslabortes Crea los objetivos

PR i B : :
elemento en Disefio &b Base origen y destino

PO | —
8) oo
fm R
B sesponn
.
o e
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ll Programacion de un robot

= Creacion de trayectorias (II)
= Después de crear la curva: Posicion inicial = Trayectoria partir de curva

Crear trayecions s partr de curva [

Seleccione curvas del grifico:

<Afade o> . o~ .

Bz TONHIES > Se selecciona la curva creada

| Crear scbre curva

Alinesr cbistivos CON DaNE Mis Cercans
Guperioee de referencia

Ml st 7 . . .

Tasa Parametros de ajuste de objetivos
[7_ROB1 0RE120_p_0.58m 2 = . . § . -
Inaeiaa cbyaton an cbysto de trabago Especificar |a rofacion alrededor del eje X.  Aproximacion
y = Especificar la rotacion alrededor del eje Y. Recorrido

L Bgeconmaciin (deg) Especificar la rotacion alrededor del eje Z. Giro

000 5

Racords (deg) Giro (deg) Crear un abjetiva de_ inicio en !a distancia Aproximacion
0.0 2 000 especificada en el primer objetivo de la curva,

Bpronmacaie (me)  Parhida {men) en la direccian de aproximacian.

0,00 < 000 ¥

Ot do sbistivg sl :> Crear un objetivo de partida en la distancia  Partida

0.0 G ] ${0.00 ¥ especilicadd en el pritner objelivo de la cuva,

s en la direccion de aproximacion.

[ ?‘;"‘ Hoge i, (mer) Qe i Iniciar la trayectoria en una ubicacion dela  Inicio de offset

- e curva distinta del punto de inicio.

i g o ) . Finalizar la trayectoria en una ubicaciondz la  Fin de offset

R o abtica - - - curva distinta del punto final.
o BN Lo Para crear un offsat que sera igual en todos Offset de objetivo local

los objetivos de la trayectoria.




ll Programacion de un robot

* Modificacion de parametros de una instruccion de movimiento

Para modificar los parametros: BD sobre movimiento MoveL/Move] >

u}
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Modificar una instruccion.

Meodificar una instruccion: Movel Target 10

Tipo de movimiento

Linear

| Arumentos deinstruccisn
B Varios

\Conc

ToPeint

D

Speed

W
T
Zone
z
\Inpos
Toal
WWObj
\Corr

Plantillas de proceso

Desactivado
Target_10
Desactivado
v1000
Desactivado
Desactivado
2100
Desactivado
Desactivado
toolD

waobj0
Desactivado

=]
Parametros instruccion
'] Que las instrucci posteri s gjecuten | diat; \Conc
El objetivo de destino para el objetive de instruccién ToPoint

La velocidad para el punto central de la herramienta, la recrien- Speed
tacion de la herramienta y el eje externo.

La velocidad del TCP en mm/s directamente en la instruccion  \V
(sera reemplazada por los datos de velocidad corespondi-
entes).

El tiempo total en segundos durante el cual se mueve el robot \T
(sera sustituido por los datos de velocidad correspondientes).

El tamafio de la trayectoria de esquina generada. Zone
\v4

Especifica con qué precision se debe alcanzar el TCP la posicién
salicitada antes de permifir que el robot se mueva hasta el punto
siguiente. El valor de z es en mm.

La her para el ito (el TCP de esta  \Tool

herramienta se situara en el objetive de destino).

)

El objeto de trabajo al que pertenece la posicién de robot de la  \Wobj

ll Programacion de un robot

=  Adicion de una herramienta al sistema robotico

o

a

c

AW_Gun_PSF 25
i €

PKI 500 si M2001

Importar una herramienta de una libreria como elemento externo.

Importar biblioteca = Equipamiento = Tools

Herramientas ABB

Binzel WH455D  ECCO70AS 03 GWTS10

i

ROBOBELS26 T
TD0;

@Io‘mul ca ., Robdtica

c

PKI 500 di M2001

;',35 Sistema‘l
£-5 IRB120_3_56_01

3 Eslabones

Crea un nuevo Mucificar Metar isrrs =

elemento en Diseno

Nomire de modalo dz macanisma
| Sk 500 4 M2001

Tipo de mecanizma

|leTemieta -

g Fieza_1 Py -
[N PiI_500_di_M2001 Modificar

mecanismo




ll Programacion de un robot

=  Adicion de una herramienta al sistema robotico

o Para conectar la herramienta al robot: BD sobre herramienta - Conectar a

2.0 IRB120_%q_058m_2
4.5 T_ROB1
[=I-{4] Datos de heramienta

tooll

- Se crea una nuevo sistema de
referencia para la herramienta
- Es necesario volver a
sincronizar el VC

Los movimientos del robot ya se
{F realizan con la herramienta afadida
Aufomahca ., Robstica

ll Programacion de un robot
= Edicion del codigo RAPID

= El VC genera todo el codigo RAPID de nuestra simulacion. Dicho cédigo es
exportable en ejecucion en la estacion real.

= Para ver el cddigo generado de la simulacion hay que ir a Fuera de linea

) B {5 MODULE Modulel
4 Ssenal” 2 CONST robtarget Target 10:=[[524.401927555647,-2.08378519
E‘E RR170_o N 5fm_7 E COMST jointtarget JointTarget 1:=[[30,40,40,0,0,0], [9E2,2
- Conluuracis 4 CONST jointtarget JointTarget 7:=[[-12.2837639520832,34.7
&g JATD 5 CONST jointtarget JointTarget 13:=[[-139.764793058712,14.
£ T_ROE1 Fragrama “cNirgin progrmz>] 6 CONST jointtarget JointTarget 4:=[[60,-40,0,0,0,0], [9£9,9
M3d.los ce progrEma 7i4 BROC Path 10()
8 Movel Target 10,vw50,z2100, toolD\WObJj:=wobj0:
L g9 MoveAbsJ JointTarget 4,v100,z100, tool0'\WObJ :=wobj0:
||[] 10. | ENDBROG
' _ 117 PROC main()
: 5] Patn_30 12 Hatn_10:
-y Madaks ce sislna 13} | ENDEROC
W3 Tagimro do evertos 1411 PROC Path_20()
[ G Sieema da bk 15 MoveAbsJ JointTarget 7,v1000,z100, tool0\WOb]:=wob3j0;
16| ENDPROC
17i4 PROC Path_30()
18 MoveAbsJ JointTarget 13,v1000,z100, tool0\WOb] :=wobj0:
19! ENDPROC
20

{El&ndl ca ., Rahdfica
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ll Programacion de un robot

» Simulacién de programas
= Esta opcion simula el cddigo RAPID generado por el VC.
= Permite detectar colisiones, simulacion E/S y gestion de eventos.
= Permite grabar la simulacion y guardarlo en formato video.

Para la simulacién de las trayectorias generadas tan | @&r z

H sOlo es necesario seleccionarlas
1 Simulacion = Configuracion de simulacion
y pulsar a Reproducir
ir

6. PANEL DE CONTROL Y MODOS
DE FUNCIONAMIENTO

21



ll Panel de control

= (Controladora virtual

- -
o Al igual que el controlador real, el simulador posee un 'Rm

panel de control para activar/desactivar el sistema robético,
cambiar el modo de funcionamiento manual/automatico y
una control de emergencia (seta).

o Para acceder al panel: BD sobre el VC > panel de control.

“-.--l-.....

*
.o’ Manual a Vred '0‘

Conectar motores

Automdtico Manual a Vmax

Magtor il @
{:Iomdl ca ., Robdtice

Il Manejador manual FlexPendant

» Similar al “Teach Pendant” Funcionamiento en

modo manual
o Simula al controlador manual real.

s Permite editar programas, configurar el
robot,  ejecutar  instrucciones  de
movimiento, etc.

Unidad de movimiento
Para mover el I'ObOt u otros mecanismos

Tipo de movimiento

. . ; . Movimiento del robot
= Movimiento reoritentacion o lineal

Isacis
b, (pulsacién)

by
V|

Hold ToRun §

Tipo de movimiento
Movimiento eje a eje

Magtor il @
{:Iomdl ca ., Robdtice
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7. EJERCICIOS DE LA PRACTICA

ll Ejercicios a realizar

= Creacion y simulacion de un sistema robdtico.

o

o

|
o

Cada alumno deberd escoger un sistema robdtico determinado.

4

P T I arar rnivtoinor dAixrorene N 1o Lo /

) b I L D1l 1Qu.. 1~ I-.1. . . L J: iy =N\
L1 pPlOycllu RNOULULLOUUIL Ucpcid CULLCLICL UlvelsSUs UDJELVOUS (V)
simulacion de trayectorias tanto lineales como articulares.

Se debera crear un par de trayectorias a partir de curvas (una lineal y
otra circular).

Inclusién de un herramienta existente en las librerias de ABB y se
tendra que conectar con el sistema robotico.

El archivo del proyecto debera ser entregado al profesor de practicas al
final de la sesion o durante la siguiente semana.
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