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Introduccion

La presente practica forma parte de la segunda unidad de la materia de “Simulacion
de Sistemas Robdéticos”. Donde exploraremos el proceso de programacion de un
robot para soldadura utilizando el simulador Robot Studio de ABB, enfocandonos
en la implementacion de un robot IRB 120 para llevar a cabo esta tarea en una serie

de cajas dispuestas en una cinta transportadora.

Ademas de la soldadura, otro aspecto esencial en este proceso es el manejo y la
manipulacion de las piezas a soldar. Para ello, también consideraremos la
configuracion de otro robot de la misma categoria para realizar el agarre de las cajas

y facilitar su posicionamiento adecuado después de la soldadura.

Es importante recalcar que, en esta practica sélo se aborda la programacién de la
cinta transportadora y del robot soldador, el robot de manipulacion se configurara

en avances posteriores.

A lo largo de esta practica, no solo nos enfocaremos en la programacion y
configuracion del robot, sino también en la planificacion de los movimientos, la
optimizacién de los parametros y la coordinacién entre los diferentes componentes

del sistema.




Desarrollo
Primeramente, ejecutamos el software Robot Studio, apareciéndonos la siguiente

ventana, luego damos clic en Nuevo > Estacion vacia :
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Ahora el software nos abre la siguiente ventana en blanco, sin ningin componente
agregado:
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Comenzamos agregando la banda transportadora por lo que nos dirigimos a la barra

de herramientas en Archivo > Equipamiento > Trasportador Guide :
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Ahora se tiene la banda transportadora en el plano xyz, por lo que la ajustamos a
nuestra preferencia:
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Para ello nos dirigimos a la secciéon Posicion inicial > Mano alzada > Girar , la

cual esta herramienta nos permitira hacer el giro en 90°.
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Ya que tenemos situada la banda transportadora, nos aparece de la siguiente

manera:
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Procedemos agregar dos robots de la misma categoria, usaremos la serie IRB 120

de ABB. Para ello haciendo clic en Posicion inicial > Biblioteca ABB:
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Con la misma herramienta que usamos para girar y colocar la cinta transportadora

comenzamos a posicionar el robot:
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Luego en Importar biblioteca > Buscar biblioteca , importamos la herramienta de

Ventosa Inteligente la cual colocaremos en uno de los robots:
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Después, nos dirigimos a Modelado > Solido > Tetraedro para crear las bases que

tendran los robots:

VEH9-~-@- = [Estacién no guardadal - ABB Robotstudio 6.08.01 - & x
Archivo Posicién inicial Modelado Simulacion Controlador RAPID Complementos o o
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Vamos creando dichas bases de modo que tenga una altura similar a la de la banda

transportadora:

VA9 --F- s
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En esta captura se aprecian las dos bases hechas para los robots, las cuales las

colocamos al final de la banda:
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El siguiente paso es ir colocando los robots sobre las bases, utlizando la

herramienta de Mano alzada > Mover la cual no permitira hacer movimiento en los
ejes, solo en 90°.
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De esta manera lucen los robots en sus respectivos lugares:
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Ahora dentro con la herramienta Mano alzada > Girar , procedemos a girar los

robots de manera que se miren mutuamente dentro del area de trabajo:
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El siguiente paso es crear el sistema para el control de los robots, para ello nos
dirigimos a Posicion Inicial > Sistema de robot > Desde disefio:
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Nos aparece la siguiente ventana emergente acerca del nombre del sistema y su

ubicacion:
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[ Disefio | Trayec puntod Euguetas| = x| | vert x| Seleccionar |2 ubicacidn del sistema y la version de Robotiare a utiizar E
33 [Fstacién no guardadal®
+" Mecarismos = Stema
4 J§ IRB120_3.58_01 MNombre:
1 Eslabones Sistema2
4 J§ IRB1203 58_01_2 Ubicacién
* [§] Eslabones CAU D y Examinar
Componertes
@ 400_guide
&P Pieza_1
RobotW/are Ubigaciones
&7 Pieza_1
(& SC_VentosaD50 6.08.01.00
Product Distribution
| s mo
z
! y Ayuda Cancelar Finalizar
7
e

HNivel de seleccién = Modo deajuste + | UCS: Estacion

1243861 11059.29 0.00 | Movel + * v1000 ~ 100 ~ tool0 + \WObj:=wobj0 +
B Qoo B L 0D=aBOXCGCReTOIEE e Fae Juene

Damos clic en siguiente apareciendo esta opcion:

VEH9 - &-F-+ [Estacién no guardada] - ABB RebotStudie 5.08.01
m Posiciéninicial | Modelado  Simulacién  Controlador  RAPID  Complementos -]
o Biblioteca ABE - i Impartar geometria - @ 0':8 E] [ programar punto «F  Tarea |efauy <] & = @ (3 Nueva vista
s Importar biblioteca - L Base de coordenadas - —' [ rr| Crear sistems a partir de un disefio X & Mostrar/ocultar -
Punto Ruta Otros = Q& Foyeh. g | Heromienta
5 sistema de robot - - - - Dve N graficas | Tamafio de base de coordenadas ~
Construir estacién | Programaciénd  Opdiones del sistema Mano alzada | Gréficos |
[ pisefio [ trayectarias y puntod Etiquetas| ¥ X || vert x Configurar las opciones del sistema =
3§ [Estacién no guardadal®
+" Mecanismos “ E,
4 RB120.3.58_01 Sistemas de coordenadas de
| © IRB120_3 5801 ~
Resumen
Compenentes
7400 e Nombre de sistema: Sistema2 ~
| PPzt Soportes usados:
&P Pieza_1 Medios:
&2 SC_VentosaD50 Nombre: ABB Robotware

Versitn: 6.08.1040
Opciones:
Robotliare Base
English
623-1 Multitasking
604-1 MultiMove Coordinated
Drive System R
120/1401250/360/9105C/12001400/1520/1500/1660D
ADU-TS0A in posiion X3
ADU-TS0A in position Y3
ADU-TS0A in position Z3
Axis Calibration
| B 120-306
Drive System RE
120/140/260/360/910SC/120011400/1 520/1600/1 860D
ADU-TS0A in position X3 .
ANILTSNA in pnsition Y2

Ayuda Cancelar Finalizar

Nivel de seleccion ~ Modo de ajuste ‘ucs; L;tac\én‘ 243861 11059.29 0.00 ‘ Movel ~ * v1000 + 2100 + toold + \WObj:=wobj0 =

Q) Bz B 0B O0K6 6 4 ko .?Q Ae Rpm 2nn g
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Damos clic en Editar > Opciones , de modo que nos aparezca esta ventana para

modificar el lenguaje:

v @ Nusvapestaia X | B RobotStudio.07 X | & SCVentosaD30, X | & VentosaComple: X @B RobotStudie:re X WM RobotStudiciro. X | W RobotStudicisr % | + = a X

o _
« 3 C ) Cambiar opciones

= o Filtro
Categorias Opciones Resumen
System Options [ English System Options
Default Language [ French Default Language
[] German
Industrial Networks Spanish
Spanish pans
Anybus Adapters .
v P [ kalian Motion Coordination
Motion Performance [ Chinese ol ot
ultimove Options
[ Portuguese
RobotWare Add-In 604-1 MultiMove Coordinated
[ Dutch
Motion Coordination
O Swedish Engineering Tools
Motion Events
[ Danish 623-1 Multitasking
Motion Functions U Caeeh
[ Finnish
Motion Supervision
[ korean
Communication [ Japanese
Engineering Toals O Russian
Folish
Functional Safety L Fols
[ Turkish
RobotSt | Vision [ Hungarian
G De| Servo Motor Control [J Romanian
T} - ~ e o 0643 p.m.
:_9 Q Buscar a e 02830 4 G B 4 @O e NS FAE o B

Asi mismo dentro de la categoria de Industrial Networks > Opciones elegimos la

Opcién 709-1 DeviceNet Master/Slave:

v @ Nuevapestaia X | @B RobotStudio.07 X | & SCVentosaD50. X | & VentossComple: X @B RobotStudioirc: X M RobotStudioirol X | UM RobotStudioisn X | + = a X
€ = %) Combiar opciones = o
= Filho|
Categorias Opciones Resumen

)

IE System Options 709-1 DeviceNet Master/Slave System Options

= | Default Language ] 241-1 EtherNet/IP Scanner/Adapter
= Default Language
FE| Spanish
z"’ [] 888-2 PROFINET Controller/Device & sparis
|
ax
52 | Anybus Adapters (] 888-3 PROFINET Device Industrial Networks
Motion Performance [ 963-1 PROFlenergy 709-1 DeviceNet Master/Slave
[] 997-1 PROFIsafe F-Device
RobotWare Add-In Motion Coardination
(] 297-2 PROFIsafe F-Host and Device
Motion Coordination
[] 997-3 CIP Safety Adapter Multimove Options
Motian Events [] 997-4 CIP Safety Scanner And Adapter 604-1 MultiMove Coordinated
O

Motion Functions 1241-1 Prepared for ABB CI502

Engineering Tools
Motian Supervision

623-1 Multitasking
Communication
Engineering Tools

Functional Safety

Vision

Comim Matar Santeal

©r > oo

Q guscer B L O0TBO0ONEeER4AIEE "o ram Sy
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Ahora regresamos a nuestra estacion para seguir editando:

VH9-~-@-5 prueba 2 - ABB RobotStudio 6.08.01 - a8 x
PYOUTM | Posicion inicial | Modelado  Simulacién  Controlador  RAPID  Complementos @
& Biblioteca ABB~ & Importar geometria g 3% Programar punto Tarea ..2(Sistema2) . =} Mo < @ [ Nueva vista

) =
s Importar biblioteca~ & Base de coordenadas - Programar instruccié v Objeto de trabajo | wobj0 || Mostrar/ocultar ~
& i b Punto Ruta Otros IB ProgrEmarinstruccidn |\, | OB ! - sincronizar | Lo b oy el - | Heremientas e i
3 sistema de robot ~ - - D) Ver robot en el punto Herramienta toold - - m’w 9 S grificas & Tamafio de base de coordenadas -
Construir estacién | Programacién de trayectorias 5| Parametros | Controlador | Mano alzada | Graficos

| Disefio [ Trayectoriasy puntod Etiquetas| ¥ X || prueba 2:vert x 5
5 prueba 2 3

4 J IRB120_3.58_01ventosa
[ Eslabones
4 Y IRB120_3_58_01_2 soldador
© ¢ [4] Eslabones

&P Pieza_1
&P Pieza_1
@ SC_VentosaD50

Sistema2 (Estacion): 10011 - Estado de Motores ON || nivel de seleccion - Modo de ajuste - | UCS: Estacion| [509.17 21

9

|| Movel ~ * v1000 ~ 2100 ~ t00I0 + \WObj:=woby0 - | [ESEIA0ECORtOIAORIL
& niw B LO0-@BO0OXeCeE4AIVEE Ao rne Z0ng

Seleccionamos Posicién inicial > Equipamiento > Training Objects > mytool

dicha herramienta seré la que haga la soldadura:

VEH9 - &-F-+ prueba 2 - 4BB RobotStudio 6.08.01 _ a X
m Posiéninicial | Modelada  Simulaén  Controlador  RAPID  Complementos - @
P Biblioteca ABE 0 Importar geometria - 0':8 Programar punto Tarea .2(Sistema2) ~ E; T @ (3 Nueva vista

<# Importar biblioteca ~ L Base de coordenadas - B8 Programar instruccién Objeto de trabajo |wobjo & Mostrar/ocultar -

fuerza ABB Gripper

L3
L P
Documentos { ﬁ/ = Q
Ubicaciones... ﬁ L |
% | Buscar biblioteca..  Ctrl+J " Fronius Robacta
Binel D22 Bincelwater22  ECCOTOAS 03 oM ORata GWTS10
7 T Eslabones

| Componentes o -

| @ o T ® @ Lo W
&P Pieza_1 =) ¥
&P Pieza_1

Punto Ruts  Otros Multibove Sineronizar Herramientas
Q & -
). | Biblioteca del usuario > - - ~  J3)Ver robot en el punto Herramienta toald - - QT Bhoyeh A graficas |k Tamafio de base de coordenadas =
|. | Training objects 3 | Programacién de trayectorias | Parametros | Controlador | Mano alzada | Grificos |
|. Equipamiento » e e A AWGunPSF25  Binzel WH455D Binzel air 22 B
g | Soludién biblic

|RES350 Gripper s Flate large IsoPlatesmall by o5 i 12001 PKI 500 i M2001
3 SC_VentosaD50 Binzel Binzel

| <
| ROBOBELS26T  Tregaskiss AS-

TD 03 306-44-3 22 de...
1 Training Objects

Curve Thing myTool mycl Pen propeller

. propeliertable

Sistema2 (Estacién: 10011 - Estado de Motores ON ‘ Nivel de seleccion = Modo de ajuste ~ ‘ucs; Estacién [509.17 2193.77 0.00 | Movel + * v1000 + 2100 + toold » \WObj=wobj0 + _

=4 8 e B DB 046ER 4'{_)?@ Ae rpm BNn g
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Procedemos a agregarla al otro robot de la siguiente manera:

VH92-x-@F-= prueba 2 - ABB RobotStudio 6.08.01 = = = a X
‘ Posicion inicial Modelado Simulacién Controlador RAPID Complementos Modificar o o
& Biblioteca ABB~ O Importar geometria ~ @ _.g g [ Programar punto % Tarea L.2(Sistema2) ~ [ =] T = [ (5 Nueva vista
& Importar biblioteca~ & Base de coordenadas ~ @ B Programar instruccion Objeto de trabajo wobj0 - é & Mostrar/ocultar =
Punto Ruta Otros MultiMove Sincronizar QE Froyeh R | Heramientas
3§ sistema de robot - - B = 1D Verrobot en el punto Herramienta MyTool - - mesE grificas | Tamafio de base de coordenadas -
| Construir estacién Programacion de trayectorias ) Parametros | Controlador Mano alzada | Graficos
| Disefio | ypuntod Etiquetas| 3 X || prueba 2:vert x| =
7 pueba 2
4 3§ IRB120_3_58_01ventosa
3] Eslabones
. 4 ¥ 1RB120_3_58__01_2 soldador
(3] Eslabones
a7 MyTool
Componentes
@” 400_guide
&P Pieza_1
&P Pea_1
4 SC_VentosaD50
MyTool conectado a IRE120_3_58_01_2 soldador || Nives de seleccién ~ Modo de ajuste » | UCS: Estacion) [509.17 || Movel + * v1000 + 2100 ~ MyTool - \WObj=wob) - | [ESiSS0EECoRNOIGORI
- ~ 06:51p. m.
o B Q susar ) LQ-GO‘@@‘“Q?O NS TN® i B

A continuacién, empezamos con la creacion de nuestra pieza “caja” para ello nos
dirigimos a Modelado > Solido > Tetraedro donde haremos el cubo con las

dimensiones mostradas en la captura:

VHEH9-6-F- 3 prueba 2 - ABB RobotStudio 6.08.01

= a X
m Posicion inicial | Modelado | Simulacion  Controlador  RAPID  Complementos )
i Grupo de componentes @ Importar geometria~ | @ Solido~  [H] Borde alrededor de cuerpos | € Cable ® T CD &1 [Munde - ? = & é_@
(@ Pieza vacia T Base de coordenadas ~ | & Superficie - (£) Borde alrededor de superficie | Fo{ Fisica del eje~ @ 64 R A @ §]Q 5 s = e p—
@ componente inteligente ¢7 Etiquetas - Trcurva- [ Borde con los puntos HFisicadelsuelo @ € uva-  punto M TG B  mecanismo hemamients transportador conexion
| Crear | Operaciones de CAD Medir Mano alzada Mecanismo
[ Crear tetraedro | = x| prueba 2:vert x|

|}
|
. ﬁ s ® ]
)
| World W
| Purto de esquina o) :
4812 3{28057 e [
I Orentacién (deg) -
Jooo oo Foso
Longiud (mm)
150.00 1
Anchura fmm) -
150.00 S
At fom) ‘
100.00 S|
e
| Disefio | Fisica | Etiquetas v X
5 prueba 2
Mecanismos
4 & IRB120_3_58_01 ventosa
48 Eslabones
4 & 1RB120_3_56_01_2 soldador
& Estabones
&f MyTool
Componentes
@ 400_quide
&P Peza_1
Deshacer:Movimiento a mano alzada 400_guide || nivel de seleccidn » Modo deajuste » | UCS: Estacin| 428,12 280,57 77083 Estado de controlador: 1/1

=4 Qe G LO-=BOXNEGE4EBOEE I
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Ahora ya tenemos nuestra caja colocada al inicio de la banda transportadora de la

siguiente manera:

VA9 F- s prueba 2 - 4BB Robotstudio 6.08.01 _ a X
Posicién inicial Modelado Simulacién Controlador RAPID Complementos =] 0

o Biblioteca 488~ 3 Importar geometria - @ _:g & programar punto
@

Tarea ..a2T_ROB1 ~ ? 1) (3 Nueva vista

Mundo M

& Importar biblioteca - I Base de coordenadas~ = [ = [ Programar instruccion | 4 S58 | Objeto de trabajo |wobj0 et . Herramientas 7 Mostrariocultar -
& sistema de robot - - - = JP Ver rabat en el punte Herramienta tooll ~ - Q 7 Boneh - gréficss < Tamaiio de base de coordenadas -
Construir estacién | Programacién de trayectorias i Parimetros | controlador | Mano alzada | Grificas
Diseiio | Trayectorias y puntod Etiquetas| 5 X || prueba 2:vert x
X prusba

Mecanismos &

4 I§ IRB120_3_58_01 ventosa
& [l Eslabones
| 4 J¥ IRB120_3_58_01_2 soldador
| v [l Eslabones
|
1
|
|

 df MyTool
Componertes
& 400_guide
&P Pieza_1
§P Pieza_1
© &P Pieza_3
& @4 SC_VentosaD50

H&w\dew\xﬁ\énvMudodea}ustev UCs:Estacion|[37372 827.01 000 || Movel » * v1000 - 2100 - taold - WiOhj=wobj0 - | [ESiEdGlSEoROIBa0RIE
L B Qo B LO-BO0OXNER4AVD@E -ocumo B0

Modificamos el color por preferencia en haciendo clic derecho en Modifcar >
Seleccionar color :

B m cu
; I” Pieza,
© g sc_v

Guardar como biblioteca..

Desconectar biblioteca

f i of

Exportar geometria...

Geometria vinculada 3

Visible

5E

Examinar

A

Mo examinar

Seleccionar como UCS

Posicién 3

Modificar 3

Selecdionar color... I

Aparienci

Fisica [ 7
Seleccionar color
Espejo 4 Establecs = .
Afade color a los graficos.

V4
B
A
Aplicar plano de corte L3 @ Eliminar
&

EXQEze sMEN » 4

Conectar a » Eliminar caracteristicas

Desconectar Eliminar geometria interna

Etiquetas b Recrear graficos

Eliminar Supr Detectable por sensores

Cambiar nombre ‘ Mivel de seleccién » Modo de ajuste «

B ueDaEk
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Abrimos el panel de Modificar > Componente inteligente para que nos aparezca

la siguiente ventana y crear el componente “cinta transportadora”:

VA9 F- s prueba 2 - ABB Robotstudic 6.08.01 Herramic loiEliimiviEiiEiiEs _ a X
m Posiciéninicial | Modelado | Simuladén  Controlador  RAPID  Complementos Madificar -]
i3 Grupo de componentes G Importar geometria~ | (@ sélido~ U] Borde alrededor de cuerpos | € Cable @ T U 1 [Mundo - @ ™ & %
@ Piezavacia L Base de coordenadas ~ | & Superficie - (] Borde alrededor de superficie | }o{ Fisica del eje - @ ¢ ; @ g T
g Modificar | Punto a B Crear Crear Crear Crear
@ Componente inteligente ¢7 Etiquetas - Tacuva- [ Borde con los puntos i fisicadeisuslo @ @ cuna- | punto b | B S84 b A | mecanismo hemamienta  transportadr conerién
Crear | Operaciones de CAD | Medir | Manoalzada | Mecanismo |
| propi inteli |5 x| prusvazven | c inteligente_1 | s
Aplicar = @ Componente inteligente_1  [Descipcien Engish
—— | Componer Dissfio Propiedades y enlazamientos ~ Sefiales y conexiones
| Disedio [ Fisica | Etiquetas | s % N
C Afadir Editar obieto supenior Exportar a Xml
T prueba

Mecanismos

4 J IRB120_3_58_01ventosa
Eslabones

4 ¥ IRB120.3 58_01_2 soldador
Eslabones

o7 MyTool

Componentes

@ 400_guide

1§ Components intsligente_1
g7 Pieza_t

&P Pieza_1

P Pieza 3

[ 5C_VentosaD50

Estados

[ Hombre Focha Descripcién ]
Guardar etado acludl Restauar estado selecdionade Delales  Biminar

Activos

| Nombre de active Origen iicial |

Afiadiractivo Definiricono  Actualizartodos los activoes  Ver Guardar Eliminar

Nivel de

i6n = Mada d sjuste - [ UCS: Estacion][28.85 1432.34 0.00  Estado de controlador: 1/1
e B LD0D-BO0OXEGr44TO@E "o ra® JUmg

El primer paso es agregar el componente llamado “Timer” el cual pulsa una sefal
digital con un intervalo especifico en este caso 3s durante la reproduccion de la

simulacion:

VA9 -F- s prueba 2 - ABB RobotStudic 6.08.01 Herramie: iponentesmtehgentes _ a x
m Posiciéninicial | Modelado | Simuladén  Controlador  RAPID  Complementos Madificar - Q
i Grupo de componentes I Importar geometria~ | (@ sélido~ 8] Borde alrededor de cuerpos | ™ Cable @ T (;U '/" £1 [Mundo - @ ™ it %
@ Piezavacia L Base de coordenadas ~ | & Superficie - (] Borde alrededor de superficie | 4 Fisica del eje - @ ¢ @ |wqd |
_ Modificar | Punto a B Crear Crear Crear Crear
@ Componente inteligente ¢7 Etiquetas - Tacuva- [ Borde con los puntos i fisicadeisuslo @ @ cuna- | punto | B S5 8h A | mecanismo hemamienta  transportador conerién
Crear | Operaciones de CAD | Medir | Manoalzada | Mecanismo |
| Propi Timer | = x|[ prusbazvert | cnta %/ s
Propiedades = : -
B cinta transportadora Descripcian Engish v
StartTime (5)
00 = Componer Disefio  Propiedades y enlazamientos  Sefiales y conexiones
Interval (5) [« Adiadr Editar obieto superior Exportar a Xnl...
00 s Componentes inteligentes Timer
B Repeat = Pulsa una sefial digital con un intervalo especiicado durante la simulacién
CarentTime ) e e e e e T Edtar objeto subordinade  Eiminar  Desconexién de una bibiioteca
Ly Prapiedades
_ Start Time (Double) - Tiempo que debe transcurtr antes del primer pulso
Seales =] Irterval (Doule) - Intervalo entre impulsos
Repeat (Boolean) - Especiica sila sefial debe pulsarse repetidamente o sdlo una vez
[ Actve [@) CumentTime (Double) - Generz a hora actual
| Reset \ Entradas
Active (Digital) - Cambielo a alta (1) para activar el temporizador
spicar || Cemr Reset (Digtal) - Cambiela  alto (1) para poner a cero |a hora actual
= Salidas:
| Disefio | Fisica | Etiquetas s x Output {Digital) - Cambia a ato (1) luego a bajo (0) con e intervalo especficado
T pruebaz ~
Mecanismos
4 I§ IRB120_3_58_01 ventosa
Eslabones .
4 5 IRB120_3 58_01_2 soldador
Estados
&F MyTool [ Hombre Fecha Descripcién ]
Componentes Guardar estado agtual Restaurar estado seleccionado  Detalles  Eliminar
&P 400_guide
4 @ cirta transportadora =
2 Timer | Mombre e active Origen iicial |
& Pleza_1 Afiadractvo Definricono  Actuglizartodos los activos Ver Guardar Elminar

Nivel de s

60+ Modo de ajuste « | UCS: Estacién|[28.85 143234 0.00 |Estado de controlador: 1/1
Q ouscar B LOD-BOYeCGRIiTOEE ~ o enm JUiN.

2
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El siguiente componente es “Source” el cual hara la copia de la caja que es nuestro

componente que pasara en la cinta transportadora:

VA9 F- s prueba 2 - ABB Robotstudic 6.08.01 Herramic entes) _ a X
[WIETTM Posiceninicial | Modelado | Simulacdn  Controlador  RAPD  Complementos Modificar @
i3 Grupo de componentes G Importar geometria~ | (@ sélido~ U] Borde alrededor de cuerpos | € Cable @ T CU '/" 1 [Mundo - @ ™ & %
@ Piezavacia L Base de coordenadas ~ | & Superficie - (] Borde alrededor de superficie | }o{ Fisica del eje - @ ¢ ; @ g AT
g Modificar | Punto a ) Crear Crear Crear Crear
@ Componente inteligente ¢7 Etiquetas - Tacuva- [ Borde con los puntos i fisicadeisuslo @ @ cuna- | punto b | B S84 b A | mecanismo hemamienta  transportadr conerién
Crear | Operaciones de CAD | Medir | Manoalzada | Mecanismo |
| propi | = x| prusvazvern | anta x| s
Propiedades = : 5
P ta transportadora Descrpcién Engish
Source
v \ Componer Disefia  Propiedades y enlazamientos  Sefiles y conexiones
Copy C Afadir Editar obieto supenior Exportar a Xml...
[ -] c Source
Parent Tiner Crea una copia de un componente gréfico
[ -] E Pulsa una sefal digtal con un rtervalo espectic Editar objeto subordnado Eliminar Desconexién de una biblioteca
a
Postion mm) Source . Propiedades
500 om0 000 = Crea una copia de un componente gréfico Source (GraphicComponent) - E objeto a copiar
Copy (GraphicComponert) - Contiene el obieto copiado
Orentation (deg) =] Parent. (IHasGraphicComponents) - Dénde se debe afiadirla copia. o nuil si debe tener e mismo objeto superior que el origen
0 B “Ig00 = Postion (Vector3) - Posicisn de la copia con respecto al objeto superor
Orientation {Vector3) - Orientacidn de a copia con respecto al cbieto superior
[ Transient Transient (Boolean) - Marca como temporales las copias creadas durante la simulacidn. Utiice esto para evitar problemas de memoria
PhysicaBchavior i jor (in132) - Especfica fisico de la copia
None v Entradas
- Execte (Digtal) - Cémbielo a ako (1) para crear la copia
Seiales E
Salidas:
[ Execute | Executed (Digital) - Cambia a afto (1) al completarse la operacion
Aplicar | Cerar
v
| Diseiio [ Fisica | Etiquetas s x
4 I§ IRB120_3_58__01_2 soldador || Estados
Eslabones [ Hombre Fecha Descrpcién |
&7 WyTool Guardar estado aiual Restaurar eslado selecdionado Delalles Blminar
Compeneres
&P 400_guide =
4 @ cirta ranspariadora | Nombre de active Origen iicial |
2 Source Aadr active Definiricono_ Actualizartodos los actives Ver Guardar EBiminar

[ Nivel de 5

o - Mads de sjuste - | UCS:Estacion|[28.85 143234 000 'Estado de controlador: 1/1

4 L Q = B LD0D-BO0OXEGr44TO@E Ao raD JUing

Asi mismo agregamos el elemento “Queue” el cual nos ayudara a que la cola de
objetos se manipule como grupo:

VEY - 6-F-= prueba buena - ABB RobetStudio 6.08.01 Herranie: Tl _ a x
m Posicidn inicial Modelado Simulacion Controlador RAPID Complementos Modificar o o
P Biblioteca ABE - O Impartar geometria - @ Q'.G 49 Programar punto Tarea L 2(Sistema) ~ E; e @ B Nueva vista
“ Importar biblicteca ~ Q Base de coordenadas - — Programar instruccién Objeto de trabajo | wobj0 M & Mostrar/ocultar ~
Punto Ruta Otros MultiMove sincronizar Q8 Foeyeh - | Hemamientas
% sistema de robot - - - - P verrobot en el punto Herramienta MyTool - - TE el grificas & Tamafio de base de coordenadas -
Construir estacién | Programacion de trayectorias il Parametros | Controlador | Mano alzada i Graficos |
| Propie e 5 x|| pruebabuenaver1 | anta x| = 1 s x
Propiedades : 5
" = cinta transportadora [Descrpeién Engisn || O Estecén © Buscar O Bxaminar
Back Ubicaciones
[ -] Componer  Disefio  Propiedades y enlazamientos  Sefiales y canexiones /ﬁ&w Cpw
Front C Adiadr Editar obieto superior Exportara Xml...
[ -] c Gueue
NumberOfObjects Timer Represerta una cola de obistos que pueden manipularse como un grupo
2 = ﬂ Plisa una sefial digital con un intervalo especiic Editar objeto subordinade  Himinar  Desconexion de una bibiioteca
a
Senales =] Source 2 Propiedades
Crea una copia de un componente gréfico Back (ProjectObject) - Objeto a colocar en la cola
[ Enqueue | Front (ProjectObject) - Primer objeto de la cola
Queve (String)
| Dequeus ‘ NumberOfObjects (Int32) - El nimero de objetos de la cola
(. LinearMover
. Entrad
[ Ceear | & b Mueve un obicto en una trayectora lncal e vt Avade el et Back alacola
[ Delete | @i PlaneSensor_2 Dequeve (Digital) - Elmina el obieto Frort de la cola
@ 4 Detecia si algin objeto corta un plano Clear (Digtal) - Vacia z cola
I DeictoAl | Delete (Digial) - Eimina el objeto Front de la cola y de la estacion
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Agregamos también el elemento “LinearMover”, el cual hara que la caja se mueva

en una trayectoria lineal:
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Por ultimo, agregamos el componente de “Plane Sensor” el cual detectara cuando
nuestra caja corta el plano del sensor, le modificamos sus dimensiones como se

muestra a continuacion:
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Para después pasar a colocar el sensor (amarillo transparente) en la banda

transportadora COMO se muestra:
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El siguiente paso ahora es enlazar los componentes inteligentes como se muestra
a continuacién teniendo como la sefial de entrada “motor cinta” y sefial de entrada
“detector”, donde a iniciar la simulacion los elementos Timer junto a LinearMover
y Source se encienden y PlaneSensor manda la sefial a Queue y también a la

sefal de salida del sistema:
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Ahora continuamos con la creacion de la trayectoria de la herramienta de soldadura
para ello usamos la herramienta de “Crear punto” en la pestaia de Posicién inicial,
donde comenzamos a seleccionar los vértices superiores de la caja como se

muestra en rojo:
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Ahora que ya tenemos los puntos comenzamos a realizar la trayectoria que llevara
la herramienta, donde punto por punto hay que ir modificando la orientacion de la

herramienta;:
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Seguimos editando la trayectoria como se muestra del punto Target_20:
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En la siguiente imagen continuamos modificando ahora la herramienta para el punto
“Target_30":
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En esta imagen se modifica la herramienta para el punto “Target_40":
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Luego agregamos un nuevo punto a la trayectoria la cual denominamos como

“home” que serda el punto inicial que tiene el robot:
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De esta manera queda nuestra trayectoria en color amarillo, como se muestra a
continuacion:
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Ahora continuamos con la creacion de las sefales E/S para ello nos dirigimos a la
pestafia RAPID > Sistema de E/S > d652 para comenzar a agregar las entradas y
salidas digitales:
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{=] Registro de eventos (@ motor_cinta Do 0 0 1 No DeviceMet d652
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4 b DeviceNet @ vacuostate o0 o 1 No DeviceNet 652 1
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Estado de controlader | Observacion de RAPID | Vigilancia de simulacion| Pila de llamadas de RAPID | Puntos de interrupcionde RAPID | Resultados de busqueda | %
Nombre de sistema Nembre de controlador Estado del controlador Estado de ejecucién del programa  Modo de funcionamiento Sesién iniciada como  Acceso
Estacién actual
Sistema2 ANAVICTORIA Motores ON Detenido Auto Defauit User Dispon

.'He‘

o @G LOZBOXNE® A@DE@ - oocwsluna
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El siguiente paso es seleccionar la pestafia Simulacion > Logica de estacion
comenzando a agregar y configurar el siguiente diagrama para enlazar la cinta
transportadora, la herramienta de ventosa del segundo robot y el sistema de los dos
robots IRB 120:

D9 -~ 0 - 3 prueba 2 - ABB RobotStudio 6.08.01 - [u] x

[T Fociconinical  Modeiado | Smulacén | Controlader  RAPD  Complementos @
[ configuracin de simulacién = ¥ [ Activado
> bME HE LD L & bE i

51 Lgica de estacion 4 Configuracién de sefales
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i Datos de hemamierta Entradas Salidas
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E 4 B Qouser B EO0TZBO0OXECEE4EDE Ao man Fuine

[ Tiempo de simulacion:00s] 1ie)

Procedemos a reproducir la simulacion y observar el funcionamiento del sistema:

VEH9 - prueba buena - ABE Robotstudio 6.08.01 - 8 x

m Posicién inicial | Modelado  Simulacién  Controlador  RAPID  Complementos = @

o G fav E ]
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A
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Donde se observa que el sistema funciona correctamente ya que, detecta las cajas

y las cajas en la fila se detienen para que el primer robot realice la soldadura:

VHEH9-6-P- 53 prueba buena - ABB Robotstudio 6.08.01
m Posicién inicial ~ Modelado | Simulacién | Controlador ~ RAPID  Complementos s @
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Es importante mencionar que, debido a que el segundo robot no realiza la funcién
de recoger la caja (por el momento) la simulaciébn se detiene después de 3

segundos, se planea la comunicacion con el otro robot en avances posteriores:

VHEHY-6-F- = prueba buena - ABB Robotstudio 6.08.01 - a x
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4 @ cinta transportadora
&P 400_uide
@4 LinearMover
 Pieza_3
@4 PlaneSensor_2
4 Queue
& Source_2
&4 Timer
4 @P Pieza_2
@ Cuemo
@ Pieza_3
@ SC_VentosaD50
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Conclusion

La experiencia adquirida durante esta practica con el simulador Robot Studio de
ABB ha sido relevante en varios aspectos. En primer lugar, se destaca la
importancia de la simulacién en el desarrollo y la optimizacion de sistemas roboticos
industriales. La capacidad de disefiar, programar y probar diferentes escenarios en

un entorno virtual permite identificar y resolver problemas.

Ademas, se ha aprendido sobre el manejo y la manipulacion de las piezas a soldar
por parte del robot, la configuracién y el control de los componentes inteligentes de
la banda transportadora, asi como programar la logica del sistema que coordina
todas las acciones. Donde la integracion de estos elementos es crucial para

garantizar un flujo de trabajo eficiente y una operacion fluida.

En resumen, esta practica ha sido un importante obtener una mejor comprension y
dominio de la robdtica industrial y la automatizacion de procesos. Al utilizar el
simulador Robot Studio de ABB, se experimenta de manera eficiente con conceptos

y tecnologias avanzadas.
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GUIA DE OBSERVACION EXPOSICION

SIMULACION DE SIS TEMAS ROBOTICOS.

Nombre del estudiante: Martinez Morgado Ana Victoria.

Tema: Simulacion utilizando el software fuera de linea de Robot Studio de ABB.

Explicacion 10 10
Dominio del tema 10 10
Avance del trabajo 5 5
Presentacion en tiempo y forma 5 5

Total 30% 30%
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Y

LISTA DE COTEJO INVESTIGACION ITSSAY
SIMULACION DE SIS TEMAS ROBOTICOS.

Nombre del estudiante: Martinez Morgado Ana Victoria

Tema: Simulacion fuera de linea

Desarrollo de temas 15 14
Entrega en tiempo y forma 5 5
Claridad en la informacion 10 10

Total 30% 29%



LISTA DE COTEJO DE PRACTICAS

Y

ITSSAT

SIMULACION DE SISTEMAS ROBOTICOS.

PRACTICA NUMERO 2.

Nombre del estudiante: Martinez Morgano Ana Victoria.
Tema: Software Robot Studio de ABB.

Portada

Introduccion

Desarrollo

Conclusiones

Referencias

Entrega en tiempo y forma

Total

2%

5%

20%

5%

3%

5%

40 %

2%

5%

20%

5%

3%

5%

40 %



