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Introduccion

Este proyecto se enfoca en la simulacion de un sistema robético utilizando ABB
Robot Studio, una herramienta lider en la industria para la simulacion y
programacion de robots industriales. Donde la estacion consta de un sistema con
bandas transportadoras, incluyendo acciones de soldadura y de “pick and place” a

una serie de cajas.

Entre los principales objetivos se destaca la creacion de un entorno virtual realista
gue represente el espacio de trabajo, desarrollo de modelos precisos y funcionales

de los robots que reflejen sus caracteristicas fisicas y capacidades de movimiento.

Asi como, la creacion de trayectorias de movimiento teniendo en cuenta las tareas
especificas del entorno de trabajo para evaluar y optimizar, el rendimiento del

sistema.

Es importante destacar la importancia de los codigos de programacion que
determinan un flujo de trabajo continuo y sin interrupciones. Integrando sensores y
que aumentan la precision y adaptabilidad de las tareas automatizadas, asegurando

que el sistema sea capaz de manejar variaciones en el entorno de produccién.

Sin mas por agregar, continuemos con el desarrollo de la practica final.




Desarrollo

Abrimos nuestra estacion creada previamente en la anterior unidad, como se

muestra a cont
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Como siguiente paso, comenzamos a cambiar de posicidn al pallet en color café:
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Después comenzamos agregando un Track o Cinta para robot, en este caso se

elige el modelo RTT ya que, agregaremos un robot para paletizado:
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Dentro de las especificaciones seleccionamos la longitud de 3.7 m y damos clic en

aceptar:
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Ahora procedemos a colocar y dirigir correctamente al track de la mera mas

conveniente para el sistema:
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Para ello, hacemos uso de la herramienta de Orientacion:
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Con la vista superior, podemos observar la estacion de mejor manera lo cual nos

ayuda a colocar de manera el Track:
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Ya que tenemos colocado el Track, procedemos a colocar el pallet para que este

entre correctamente en el envolvente de trabajo:
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Se opta por colocar de la siguiente manera el pallet:
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33 sistema de robot - - - ~ I3 verrobot en el punto Herramienta ..VentosaD50 - Eed S gréficas | Tamafio de base de coordenadas ~
Construir estacién Programacién de trayectorias 5 Parémetros Controlador Mano alzada Gréficos
| Diseiio | puntod Etiquetas| + X ||| practica robot: 1 x| e
5 practica robots colaborativos™
& IRB120_3_58_01 ventosa by =!
& IRB120_3_58_01_2 soldador =
af MyTool =i
¥ RTT_Bobin_3_7 L 3 g
C = T | 8
& cinta transportadora 1 L I
&Y cinta transportadora 2 L ) t
4| 55 Euro Pallet T =
&P Body 1 =\
i Gupo_1 =
@ Pieza_2 E 3 s 3
P Pieza_3 r A
@ SC_VentosaD50_3 ;
A
i

‘ Salida s x

| Nivel de seleccion ~ Modo deajuste + | UCS: Estacion|[3136.32 -2573.80 0.00 Movel v * v1000 v fine v TCP_ToolVentosaD50 » \WObj:=wobj0 + —

Q b B LT BONERAAVP@ -~sovw om0

Como siguiente paso es agregar el tercer robot a la estacion, para ello agregamos

el IRB 110 el cual se usa para acciones de paletizado:

DEH9-u-F- = practica robots colaborativos - ABB Rot dio 6.08.01 T —

hivo Posicion inicial | Modelade  Simulacién  Controlador  RAPID  Complementos Modificar o @

g - a- ) 5 3
@ Biblioteca ABB 3 Importar geometria @ 2 48 & programar punto - Tarea 1[sistema2) ] T = @ [3f Nueva vista
o) = =

Importar biblioteca~ & Base de coordenadas - P trucon  © - Objeta de trab, bjo - Mostrarfocultar «
& Importar biblioteca~ & Base de coordenadas omte Ruts Otnos ¥ Pragramar instruccién Multivioge | OBieto de trabajo | wobj Sircromsar Qi Phoveh @ | Feramens &7 Mostrarfocultar
% sistema de robot - - - - IP) Verrobot en el punto Herramienta VentosaDS0 - - gy grificas & Tamafio de base de coordenadas ~
Construir estacién Programacién de trayedtorias ] Parametros Controlador Mano alzada Gréficos

| Disefio | Trayectorias y puntod Etiauetas | = X || practica robots colaborativos:Vert x | E]

3§ practica robots colaborativos®

& IRB120_3 58_01ventosa
& IRB120_3_58_01_2 soldador
& IRB460_110_240_01

& MyToal

% RTT _Bobin_3 7

(4 cinta transportadora 1
1@ cinta transportadora 2
&5 Euro Pallet
& Body 1
{3 Gupo_1
P Pieza_2
&P Pieza_3
& SC_VertosaD50_3

S

T Program i - (s TR0 | Nivel de seleccion » Moda de ajuste « | UCs: Estacian| 277252 161095 0.00 MoveL ~ * V1000 - fine + TCP_TooIVentosaDs0 + \WObj:=wob)0 - | [ESiaEBEEanuGIRasri

" Q suscr B LaBO0OXNER LAV ~ & @um TUETA




Colocamos el robot sobre su track como se muestra en la siguiente imagen:

D EH9-6-F- = practica robets colaborativos - ABB 6.08.01 T _ a %
m Posicién inidial | Modelade  Simulacién  Controlader  RAPID  Complementos Modificar - @
) S . ° — =]
4 Biblioteca ABB © Importar geometria @ o ‘E ] Programar punto 5 Teren ...1(Sistema2) Cmrs B> [5F Nueva vista
<s Importar biblioteca - L Base de coordenadas - —! B8 programar instruccion " | Opjeto de trabajo | wabjo - é & Mostrarjocultar -
Punto Ruta Otros Multitlove Sincronizar QT Toyeh B | Herementss
& sistema de robot - - - ~  T9) Verrobot en el punto Herramienta ...\entosaD50 - "4) 1] b grificas < Tamaiio de base de coordenadas ~

Construir estacién Programacién de trayectorias ~ Parametras Controlador Manao alzada Gréficos

| Disefio | Trayectorias ypuntod Etiauetas | = X || practica robots colaborativos:vert x| =

5 practica rabots colaborativos®

e
& IRB120_3_58_01ventosa
& IRE120_3_58_01_2 soldador
& IRBA60_110_240_01

a7 MyTool

4% RTT_Bobin_3_7

(& cinta transportadora 1
& cint transportadors 2
& Euro Pallet
& Body 1
13 Gupo_1
&P Pieza_2
7 Pieza_3
& 5C_VentosaD50_3

S

Salida s %

IRE460_110_240_01 conectado a RTT_Bobin 3 7 Nivel de seleccion » Modo de ajuste » | UCS: Estacion | -2772.92 -1610.95 0.00 Movel » = v1000 - fine + TCP_ToolVentosaD50 » \WObj:=wobj0 + _

" 4 Q s B L TZBO0NCRAAIYVSPES -~soowNo0n

Y después, procedemos a orientarlo para que quede enfrente de la segunda cinta

transportadora:

DH9--F- 7 practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01

- o X
m Posicién inicial | Modelado  Simulacisn  Controlador ~ RAPID  Complementos o @
& Biblioteca ABB~ 3 Importar geometria - _g 48] & programar punto 27 Tarea 1[Sistemaz) ~ ] T = @ [3f Nueva vista
(o) =i = A
s Importar biblioteca ~ & Base de coordenadas~ | = 0 L S ¥8 Programar instruccion Multivove | OPiEto de trabajo | wabjo )| incrangar 315 [ouch g  Heramens & Mostrar/ocultar -
% sistema de robot - - - - IP) Verrobot en el punto Herramienta VentosaDS0 - - e grificas & Tamafio de base de coordenadas ~
Construir estacién Programacién de trayectorias ] Parametros Controlador Mana alzada Grificos

| Disefio | Trayectorias y puntod Etiauetas | = X || practica robots colaborativos:Vert x | E]
3§ practica robots colaborativos® ?
/ '

& IRB120_3 58_01ventosa
& IRB120_3_58_01_2 soldador
& IRE460_110_240_01
[3 Eslabones
a7 MyTool
4 % RTT _Bobin_3_7
(4] Eslabonies

N

(4 cinta transportadora 1
1@ cinta transportadora 2
4 53 Euro Palet
& Body 1

{3 Gupo_1

P Pieza_2

&P Pieza_3

& SC_VertosaD50_3

Salida %

Nivel o seleccibn Moo deajuste « | UCS: Estadan] L3508 63 2318.32 000 Movel ~ = vI000 + fine = TCP_ToolVentosaDs0 « \WObji=vioby0 ~ | iS00 e EBREGIEaSRi
= - -~ 05:40 p. m. -
B L ZBO0ONEOELATAODEPE ~ & @um SOEO My




Como siguiente paso, se tiene que configurar el controlador para ambos
mecanismos, el trac y el robot:

DEH9-6-F-=F practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01
m Posicion inical | Modelado  Simulacion  Controlador  RAPID  Complementos - @
> B G ia~ (o} ¢ C -
4 Biblioteca ABB & Importar geometria o E D Frogramar punto Tarea Default gl e B (5 Nueva vista
<s Importar biblioteca - L Base de coordenadas - [ erl Crear sistema a partir de un disefio X & Mostrarjocultar -
Punto Ruta Otros ah g | Heramientss
5 sistema de robot - - - - D % gréficas & Tamafio de base de coordenadas =
Construir estacién Programaciénd  Configurar el sistema | Mano alzada Gréficos
| Disefio | Trayectorias ypuntod Etiauetas |+ X || practica robots colaborativos:Vert | Asignar todos los mecanismos a una tarea de movimiento s
5 practica robols colaborativos™ y |
Mecarismos |
T RE120.3.58_01 vertoss Tareas de controlador
& IRB120_2 58_ 01_2 soldador E-pig TASK1
4 gy IRB460_110_240_07 - RTT_Bobin_3_7 P
3§ IRB4B0_110_240_1
(48] Eslabones

& MyTool &
4 % RTT Bobin_3_7
[3 Eslabones
Ce ntes
(& cinta transportadora 1
& cint transportadors 2
&3 Euro Pallet
& Body 1
% Gupo_1
&P Pieza_2
7 Pieza_3
& 5C_VentosaD50_3

Afiadir tarea

S

Ayuda Cancelar <Pards Finaiizar

p Salida | Sistema2:Ventana de operador | = x

Exception:Given version is invalid Nivel de seleccion - Modo deajuste - UCS: Estacidn| -2828.44 397.55 0.00 Movel + * V1000 ~ z100 - tool0 ~ \WObj:=wobj0 ~ _
e = - 05:42 p. m. -~
’ Q Buscar H L = ﬁ o ﬂ @ m 4 v O] e @ ~a @Guts 01/05/2024 o O

Damos clic en siguiente y luego en aceptar para crear el nuevo controlador:

DEH9-6-F-=F practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01
m Posicién inicial | Modelado  Simuiacién  Controlador  RAFD  Camplementos s @
& Biblioteca ABB~ @ Importar geometria ~ @ G'g {;j [ Frogramar punto 27 Tarea | Defautt - (=] - B )} (3 Nueva vista

<s Importar biblioteca - L Base de coordenadas - sonts Ruta Otres [ erl Crear sistema a partir de un disefio X g | Heomiens & Mostrarjocultar -
3 sistema de robot - - - - Dve e gréficas & Tamaiio de base de coordenadas =
Construir estacién Programaciénd  Opdiones del sistema | Mano alzada Gréficos

| Disefio | Trayectorias ypuntod Etiauetas | ¥ X || practica robots colaborativos:vert X | Configurar las opciones del sistema =

5 practica rabots colaborativos®

ari | Edter
T AB120.3.58_ 01 vertose Opciones Sistemas de coordenadas de
3§ IRE120_3_58_01_2 soldador B RTT_Bebin 3.7 -
4 37 IRB460_110_240_01
" [ Sicbonso Resumen
& MyToal
4 @ RTT_Bobin 3.7 Nombre de sistema: Sistemas
[3 Eslabones Soportes usados:

Medios:
Nombre: ABB Robotware
Version: 6.08.1040

ntes
& anta transportadora 1
& cint transportadors 2

Opciones:
a 55 Euro Pallet RobotWare Base
English
&P Boiy 1 Drive System IRB 460/640/850/760/4600/66:005700
{5 Grupo_1 ADU-TS0A in position X3
P Pieza 2 ADU-790A in position 3
, ADU-T90A in position Z3
5 Pieza 3 Asis Calbration

& 5C_VentosaD50_3 IRB 460-110/2.4

Cancelar Finalizar

p Salida | Sistema2:Ventana de operador | = x

Movel » * 1000 + 2100 - toal - \WObji=wobj0 -  [ESiadoaecontiolaaarif
2 - et 05:42 p. m.

Q Buscar H L = ﬁ o 4 G B 4 @D @ ? ~e o= 01/05/2024 Q .r&

Exception:Given version is invalid Nivel de seleccion ~ Modo deajuste ~ | UCS: Estacion [-2828.44 397.55

'
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Ahora esperamos para que la estacion se reinicie:

D H9--F- = practica robets colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01
m Pasician inicial Modelado Simulacién Controlador RAPID Complementos o 0

h . . ° — =]
4 Biblioteca ABB © Importar geometria @ o E 1 52 Tarea Default g ot B> [5F Nueva vista
I rtar bibliot - Base d di das ~ | Objeto de trab bj0 Mostrarys Itar -
T T BRI | o iy G | P Multibove | OP€® € frabajo  wob) Sincronizar e
& sistema de robot - - - ~  T9) Verrobot en el punto Herramienta toold - grificas & Tamaiio de base de coordenadas =
Construir estacién Programacién de trayectorias Parametros Controlador Mano alzada Graficos

| Disefio | Trayectorias ypuntod Etiauetas | = X || practica robots colaborativos:vert x| =

5 practica rabots colaborativos®

IRB120_3_58_01vertosa
IRB120_3_58_01_2 soldador
IRB460_110_240_01
4] Eslabones
& MyToal
4 % RTT_Bobin_3_7
[3 Eslabones

& cinta transportadora 1
& cint transportadors 2
4 55 Euro Pallet
& Body 1

{3 Gupo_1

&P Pieza_2

7 Pieza_3

& 5C_VentosaD50_3

Estado
Controladores de estacién
El Sistemaz Iniciado

p Salida | Sistema2:Ventana de operador |

Creando sistema. I vl de seleccion - Modo deajuste » | UCS: Estacion| -2828.44 39755 0.00 Movel v * V1000 2100 + tool0 » \WObj:=wobj0 + _

" 4 Q s B L ZBO0NCRAAIYVSPES -~soow2No0n

Al terminar de reiniciarse los dos controladores del sistema aparecen en verde,
como se muestra:

VH9--P- = pradtica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01 - & x
m Posicién inicial | Modelade  Simulacién  Controlader  RAPID  Complementos > @
& Biblioteca ABB~ @ Importar geometria - @ g {z] & Programar punto S Tarea LAsistemas) - & i @ (3 Nueva vista
s Importar biblioteca - L Base de coordenadas - L) = & rrogramar inst S5 | Objeto de trabajo |wobjo &= & Mostrar/ocultar «
Punto Ruta Otros Multitlove Sinar ap @ | Heremientas
3 sistema de robot - - - ~ TP Verrobst en el punto Herramienta tooll - e gréficas & Tamaiio de base de coordenadas =
Construir estacién Programacién de trayectorias i Parametros Controlador Mano alzada Graficos

| Disefio | Trayectorias ypuntod Etiauetas | T X || practica robots colaborativos:vert X | i
5 practica rabots colaborativos®
‘Mecani
& IRB120_3_58_01ventosa
& IRB120_3_58_01_2 soldador
& IRBA60_110_240_01
4] Eslabones
& MyToal
4 % RTT_Bobin_3_7
[3 Eslabones
ntes
& anta transportadora 1
& cint transportadors 2
a 55 Euro Pallet
& Body 1
{3 Gupo_1
&P Pieza_2
&7 Pieza_3
& 5C_VentosaD50_3

S

Estado de controlador

Controlador Estado Modo
Controladores de estacién

El Sistemaz Iniciado Auto

E Sistemas Iniciado Auto

Salida | Sistema2:Ventana de operador |

Sistemas (Estacién); 10205 - Parémetro de configurac | [N Nivel de seleccion ~ Modo deajuste - |UCS:Estacion | [2667.33 1263.78 0.00 Movel + * 1000 ~ 2100 - tool0 - \WObj=wob)) - | [ESTEEBEEEoNIOIaa0REr
P - B o 0544 p. m. ~
’ Q Buscar B B = a o 4 G m 4 o O @ ? NS D ® e o
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Ahora procedemos a agregar la ventosa o gripper que seré la herramienta que el
robot utilice para el paletizado:

¥
{75 Abrir B
> @
4 & > Descargas > v G Buscar en Descargas » @ [ Nueva vista

N &/ Mostrar/ocultar ~
Herramientas

Organizar ~ Nueva carpeta o- @ gréficas & Tamafio de base de coordenadas -

~ @ Ana - Personal | Grificas

| SC_VentosaD30 pieza cinta smart

> Documentos
B B

J m
> B Escritorio

> Imagenes. @

B Escritorio » soorte VentosaComplet SC_VentosaD30
aDs50 | Date: 07/03/2024 06:20 p. m.
L Descargas » Size: 728 KB
=] Documentos » hv‘ ! - Author: Juan
magenes . Title: SC_VentosaDs0
Revision: o1
@ Msica » mathematics. reporte marzo reporte enere
2024 2004 Comments: Ventosa inteligente D50
Nombre de archive: | SC_VentosaD50 V‘ Todos los tipes de archive adm

8 Cargar geometria Cancelar

& Fence_2500_9
&5 Fence_2500_10
& Fence_2500_11
&5 Gate
{3 Gupa_1
& IRC5P_Cabinet
P Pieza_2
5P Pieza 3

e A

@ OLTIMA HORA
Comando ataca

- X
Nivel de seleccién ~ Modo deajuste + | UCS: Estacion] [285.72 109185 0.00 Movel - * V2000 + fine + TCP_ToalVentosaD50 - \WObji-Workobjec. - | ESiei0UERONNOISa0RaE

Q Buscar B 2B 04dEC e 4 @ '{__) AS FdD 11:;:;/';0;:; L]

Ahora ya nos aparece a herramienta en el menu del disefio:

DEH9--F- = practica robots colaborativos - ABB Rok dio 6.08.01 Herra o _ a %
m Posicién inicial | Modelado  Simulacisn  Controlader ~ RAPID  Complementos Medificar o @
P Biblioteca ABB~ © Importar geametria - @ _.g 22 Elrrogramar punto #3 Tarea A (Sistemas) = a ey . @ [3F Nueva vista
[c) = > =i =
“# Impartar biblioteta~ & Base de coordenadas - B8 Frogramar instruccién Objeto de trabajo | wobjo . E= & Mostrar/acultar «
Punto Ruta Otros MultiMove sincronizar O I c@‘ﬁ' Herramientas
5 sistema de robot - - - ~ TP Verrobot en el punto Herramienta toold ~ h- A F-EERT grificas & Tamafio de base de coordenadas -

Construir estacién Programacién de trayectorias ~ Parametros Controlador Mano alzada Graficos

[ Disefio | Trayectorias ypuntod Etiauetas| = X || practica robots colaborativos:Vert | s

3§ practica robots colaborativos®

Mecanismos
& IRE120_3_58_01ventosa
& IRB120_3.52_01_2 soldador
& IRE460_110_240_01
Eslabones

4F MyTool
a g% RTT Bobin_3_7
Eslabones

Componertes

(& cinta transportadora 1

(4 cint transportadors 2
4 53 Euro Palet

& Body 1

% Gupo_1

&P Pieza_2

7 Pieza_3

& SC_VentosaD50_3
4 i SC_VentosaD50_4
& Attacher
(@ Detacher
(&4 LineSensor
1 ToolVentosaD50

S

p Salida | Sistema2:Ventana de operador | T X

Se desconectd SC_VentosaDS0_4de |a bibliotam. Nivel de seleccion - Modo deajuste - | UCS: Estacion -2867.50 1735.62 0.00 Movel » * v1000 ~ z100 - tool0 ~ \WObj:=wobj0 ~ —
3 - - e 0545 p.m.
@ Q Buscar S« m @ B O YE B & 3D @ @ N O TN s O
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Procedemos a conectar la herramienta al robot, apareciendo de la siguiente manera:

VHE9-o-@- 5 practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01
m Posicién inicial Modelado Simulacién Controlador RAPID Complementos o 0

& Biblioteca ABB ~ i Importar geometria ~ G"g \% & programar punto 41 Tarea ..a5T_ROB1 ~ e B> (3] Nueva vista
“# Importar biblioteca~ & Base de coordenadas~ o L o = rogramar instruccén || Obieto de trabajo | wobjo il 2 o Herramientas 7 Mostrar/ocuttar -
3§ sistema de robot ~ - ~ ]9 Verrobot en el punto Herramienta tool0 - Tt Qf @\% e &~ gréficas & Tamaiio de base de coordenadas -
Construir estacién Programacién de trayectorias £} Parametros Controlador Mano alzada Graficos
| Disefio | yountod Etiquetas| ¥ X | | practica robot 1 x| s

35 practica robots colaborativos®

[

& IRB120_3_58_01 ventosa
& IRB120_3_58_01_2soldador
4 &Y IRB460_110_240_01
[ Eslabones
&7 MyTool
4 % RTT _Bobin_3._7
(3] Eslabones

(4 cinta transportadora 1
& cinta transportadora 2
4 53 Euro Pallet
@ Body 1
i3 Grupo_1
&P Pieza_2
&P Pieza_3
&4 SC_VentosaD50_3
@4 SC_VentosaD50_segunda

Nivel de seleccion » Modo deajuste » | UCS: Estacion | -4

046,

T || Movel ~ * v1000 ~ 2100 ~ t00I0 ~ \WObj:=wobj0 v |Estado de controlador:2/2
3 = 05:46 p. m.
Q Buscar S [ - ﬁ o n G ®B 4 | ’:_) _? _@ A B ) - 01/05/20?4 Q 'rk

El siguiente paso ahora, es iniciar la simulacién para programar las trayectorias del
robot con las cajas:

DH9- - practica robots colaborativos - ABB 5.08.01 Herrantientas de meca

[T Fosicon nical | Modelado  Simulacién  Controlador  RAPID  Complementos Modificar s Q@

P Biblioteca ABE~ 0 Importar geometria - @ _.g 48] & Programar punto
[c) = >

“«# Importar biblioteca + Base de coordenadas -
L i Punto Ruta Otros

3 sistema de robot + - - = IP) Ver robot en el punto Herramienta ..VentosaD50 ~

Tarea .asTRoBl - ©&1 ey . @ [ Nueva vista
Objeto de trabajo |wobjo Ei. & Mostrarjocultar -

o .| Hemamientas
QT Gheneh R k< Tamafio de base de coordenadas ~

graficas
Construir estacién Programacin de trayectorias i Parametros Controlador Mano alzada Graficos
| Disefio [ Trayectorias y puntod Etiquetas | < X ||| practica robots colaborativos:Vert X
1§ practica rohots colaborativos™
i
& IRB120_3_58_01ventosa
& IRB120_3.52_01_2 soldador
& IRBA60_110_240_01
3 Eslsbones
& MyToal
#* RTT _Bobin_3 7
G ntes
4 4 cinta transportadors 1
¥ 400_quide
& LinearMover
& Pieza_3
7 Pieza_3 52
&P Pieza_3 53
7 Pieza_3 54
&P Pieza_3 55
s PlaneSensor_2
@ Queue
&4 Source 2
@ Timer
& cint transportadors 2
&3 Euro Pallet
{3 Gupo_1
P Pieza_2
&P Pieza_3
& SC_VertosaD50_3
& SC_VentosaD50_segunda p Salida | Sistema2:Ventana de operador T X

S

lab | Nivel de seleccion ~ Modo de ajuste ~ | UCS: Estacién -3056.12 1886.33 0.00 Movel » * v1000 ~ z100 + TCP_ToolVentosaD50 + \WObj:=wobj0 + —

S o u T BO0ONOR ABTVSE@ -ocomnon

]
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Las trayectorias se programan para cada caja, tratando de ser minucioso para

colocarlas en el lugar correcto y evitar que choquen:

D A9 -F- s practica robots colaborativos - ABB Rob dio 6.08.01 Herra _ O %
[WEETTM | Posiceninicial | Modelado  Simulacan  Controlador  RAPD  Complementos Modificar I~}
o Biblioteca ABB~ @ Importar geometria - @ _:8 42 Frogramar punto Tarea Alsistemas) -] & o @ (3 Nueva vista
Q = o
I rtar biblioteca ~ Base d denadas + Pi ti Objeto de trab Workobject 3~ & Mostr Itar -
s Importar biblisteca - & Base de coordenadas st Ruts Otrs [ Programar instruccisn Multibove  OPI€t e trabajo | Workabject 3= A== Qi Toyey g Hermens & Mostrar/ocultar
5 sistema de robot - - - = [B® ver robat en el punto Herramienta ..VentosaD50 = - w7 Rk graficas | Tamafio de base de coordenadas ~
Construir estacién | Programacién de trayectorias | Pardmetros | Controlador | Mano alzada | Gréficos |
Disefio y pun..| Etiquetas| > X || (i) Lavistadelrobot enpunto esti activa
[ Blemertos de estacién || oractica robots 1 x| =
1 Sistemaz
4 B sstema’s
4, T_ROB1

Datos de hemamienta
4 [T 40bjetos de trabajo y purtos
4 T wohid
4 Lo wobi0_de
) agame_1
) agame 2
) agame_up
5 dejar
) deiar_up
5 Inicio
2 Target_70
5 Urtmo
4 T Workobject_1
L Workobject_1_de
4 ., Workobject_3
T Workobject_3_de
rayectonias y procedimientos
t o main (punto de ertrada)
< Path_Caial
. Path_Caja2
< Path_Caja3
< Path_Caiad
s Path_Cajab

< Path_Caia6 o - x

'ogi.scpejadn BB Q Buscr - -? B O0OXYE @ 4 @ ‘t_':) ~ B FhD 11;;;;'0;! ]

La trayectoria que sigue el robot es lo que se muestra en amatrillo:

O EH9 P practica robots colaborativos - ABB 6.08.01 Herrs

m Posicién inicial | Modelado  Simulacion  Controlador  RAPID  Complementos Modificar > @
4 Biblioteca ABE - O Importar geometria - @ _:8 g] [ Programar punto
s Importar biblioteca - L Base de coordenadas - e —
3 sistema de robot

Tarea . 1(Sistemas) + =] @ (3] Nueva vista

{ Mundo -
Programar instruccién Objeto de trabajo | Workobject 3~ & Mostrar/ocultar -
B rrog Muttibove | O™ 5 1L b i

Hemaments | oventosaps | TR TG B M | e base de coordenadss
Construir estacién | Programacién de trayectorias L Pardmetros | Controlador | Mano alzada | Graficos |
Disefio yp,,,,___| Emuﬂas\ 3 X| (i) Lavistadelrobot enpunto estéactiva
a4 1 wohid || practica robots 1 %] B
4 Ty wobj0_de
1) agane_1

Punto Ruta Otros

) agame_2
£ agame_up
% dejar
3 dejar_up
5 Inicio
5 Target_70
£ Urtimo
4 T Workobject_1
s Workobject_1_de
4 ', Workobject_3
T Workobject_3_de
4 [ Trayectorias y procedimiertos
& main (punto de entrada)
< Fath_Cajal
< Path_Caja2
s Path_Caja3
. Path_Cajad
< Path_Caia5
s Path_Caja6
</ Path_Caja7
. Path_CajaB
s Path_Caja8
< Path_Caial0
., Path_Cajall
< Path_Caja12 o - x

| HNivel de seleccion = Modo de ajuste » |uc&- Estacién | [286.72 -1091.85 0.00 ‘ Movel » * v2000 v fine v TCP_ToolVentosaD50 » \WObj:=Workobjed.3 + —
- 10558 p. m.
Q Buscar a3 um = a 0 ﬂ @ B 4 " O] ~ B )0 19/05/20;:1 a fa

@ 26c

W Despejado
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Un procedimiento importante es la creacion de la sefial de entrada y salida para el
segundo controlador, ya que nos permitira informarle al robot cuando debe de

empezar con las trayectorias:

OEH9--F- = practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01
M Posicién inicial  Modelado  Simulacién | Controlador | RAPID  Complementos  Configurador de E/S > @
/ £ e el o R ot o a B 5t S cambiarafuera delinea
&) ) é H L |42 o
Aadir Reiniciar Copia d| Ysarvalores de |2 plantilla: | <Predeterminado> - Seguridad | Panel de Ventanade % | 5 CTéar reladén
controlador v 4 o seguridal . - control  operador |5’ | 8 Abrirre
Acceso 1 Mombre Valor Informacién Controlador virtual Transferit
= | Neme {El valor pi no es correcto!
Estacion aclual Connected to Industrial Network DeviceNet = [ReddeE/s-Local | Dispositivode E/S-DRV_1 | Dispositivo deE/S -PANEL | Eventos -8 4=
4 €1 Sstemaz State when System Startup Activated o P Trustlevel Simulated VendorNasme ProductName Recovery Time (ms) Identification Label Address V
L voue Trust Level DefaultTrustlevel *
4 ff Corfiguracién - =
Communication Simulated
Controller
70 Vendor Name
em
Man-Machine Commurication | 02uct Name
Motion Recovery Time (ms) 5000
{Z] Registro de evertos Identification Label
4 'S Sistema de E/5 Address 63
4 < Devicelet Vendor ID 75
2 desz Product Code 0
23 DN_Intemal_Device Device Type 0
4 < Local Production Inhibit Time (ms) |10
£ RV Connection Type Polled
= pRY_2 o
3 panEL PollRate 1000
4 [JRAPID Connection Output Size (bytes) |0
Connection Input Size (bytes) |0
Quick Connect Activated
4 51 Sigtema’ Deactivated
[ HOME
4 ff Corfiguracién Value (RAPID)
Communication Los cambios no entrarsn en vigor hasta que reinicie el controlador | s x
El limite minimo del parémetro es <no vélido. El ndmero maxima de caracteres es <nc vélido». ;
Cortroller Hora Categoria
1/O System Aceptar Cancelar 01/05/2024 06:41:38p.m.  Registro de eventos |
WMan-Machine C | ogn Ter 01/05/2024 08:41:41p.m.  Registro de eventos

‘Estado de controlador:2/2
’ ‘= Vo= 3 L ’._.ﬁOﬂG@-i\BI"C_J_@_@ ’\O@tﬂsonf;;;/g'u;:[arn.!

Se agregan dos sefales, que son vacio cuando la herramienta no detecta objeto
(Digital Output) y vacuostato que se activa cuando la herramienta detecta la caja

(Digital Input):

ODH9-v-F- = practica robets colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01 - a %
M Posicién inicial ~ Modelado  Simulacién | Controlador | RAPID  Complementos  Configurador de E/S > @
[5 / o @ & Sistema de £/ D-§ 'jl'qa - @ & seguimiento de transportadores é“ @ % B G Cambiarafuera de linea
&) o | - ® ) = @ = o
ARadir Reinicar Copinde L eO? 2 Configuracién S ez i Seguridad | Panel de Ventana de Gl | D Fm
controlador - 4% T seguridad~ s [l - 2 + | de instalacibn - v control  operador |'w' | #4 Ab
Acceso Herramientas de controladores Configuracién Controlador virtual Transferit
Ic 1 T X|ivosver | sistemas (Estacién) x | Sistema Estaciéry |
Estacitn actual [ Configuracion - 1/0 System | Dispositivo de E/S-DIN_Internal_Device | Red de E/S-Local | Dispositivode E/S-DRV_1 | Dispositivo de /S -PAMEL | Eventos | Dispositivo de E/S-d651 x| 1 = & + 7
51 Sitema2 v v - v ~
4 B3 Sitemas Nembre Tio  Valor Valorminimo Valor miximo Simuladss Red DispositivoMapeo de dispositivo Calegoria Adhesivo
3 Home @ vecio 0o 0 o 1 No DeviceMet d651 128
4 1 Corfigracién @ eouosiato DI o o 1 No Devicehet 651 130
Communication
Controller
10 System
Man-Machine Commurnication
Motion
1] Registro de eventos
4 2 Sistema de E/S
4 . DevieeNet
= des1
5 DN_Intemal_Device
<%= Local
O rapID
[ Estado de controlador | Salida | Resultados de busqueda | = x
Mostrar mensajes de: Todos los mensajes - Hora Categoria
i) Sistema’ (Estacién): 10010 - Estado de Motores OFF 01/05/2024 06:51:32p.m.  Registro de evertos |
i) Sistemabs (Estacién): 10011 - Estado de Motores ON 01/05/2024 06:5132p.m.  Registro de evertos

‘Estado de controlador:.2/2
& [ R o B OO LAV EE@ ~o-0m Trnom
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Asimismo, se programa la segunda banda transportadora la cual mandara la sefial

de salida cuando aparezca la caja al final del recorrido, lo cual haréa que el robot se

active :

L R A

practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01

m Posicién inicial | Modelado  Simulacin  Controlador ~ RAPID  Complementos  Configurador de E/S Modificar > @
8 . o - ° = 1 @ —
@ Biblioteca ABB 3 Importar geometria @ o2 {Ej & Programar punto - Tarea 1[Sistemas) o s = & Ewenwss
~ Importar biblioteca~ 1 Base de coordenadas~ | > " "= 8 programar instruccion | © | Objeto de trabajo |wobjo i R P & Mostrarfocultar =
3 sistema de robot - - -~ > [P verrobst en el punto Herramienta ..VentosaDso - T AT gréficas & Tamafio de base de coordenadas -
Construir estacién Programadién de trayectorias 5 Parametros Controlador Mano alzada Graficos
| Propi cinta 2| 5 x|[ practicarobots 1| dnta 2 x| =
Sefales 5@ cinta transportadora 2 [Desaipion | Ergish
| mator al Componer Disefio  Propiedades y enlazamientos  Sefiales y conexiones
o Cerar Adiadir sefiales de E/S ? %
| Disefio [ Trayectoriasy puntos| Etiquetas] 3 X Propiedades Tipo de sefial Nimero de sefiales
E - () Restablecimierso (7 -
3§ practica bots colaborativos™ Entradas Digital Cutput & automatico v
! motor (1) |
E Nombre de base de seifial
4 I IRB120_3_58_01vertosa omore de base e sensles . - -
detecta 0 s 1 <
[ Eslabones _
F IRB120_3_58__01_2 soldador Valor de la sefial
4§ IRB450_110_240_01 0 000 :] oo z
[ Eslabones
) Descripcién
o7 MyTool )
4 P RTT Bobin 3.7 O Ocuto O Sélolectura
[ Eslabones
4| i cinta transportadora 2
& 400_quide
@ LinearMover
s PlaneSensor_3
5 Brr Mosirar enlazamientos [7] Mostrar conexicnes [7] Mestrar no usatos Zoom
ro Falet
{3 Gupa_1
&P Pieza_2 Salida = x
7 Pieza 3 Mostrar mensajes de:  Todos los mensajes - Hora Categoria
& SC_VertosaD50_3 ) Verficado: Sistema5/RAPID/T_ROB1: 1 emores de sintaxis 01/05/2024 0704:18p. m. RAFID I
& SC_VentosaD50_sequnda i) Sistemas (Estacién): 10063 - Médulo editado 01/05/2024 07-04:19p. m.  Registro de eventos

(1]
[ ]

N UCS: Estacion

Q Buscar

o)

-3102.44 2044 54 0.00

LZB0XNCRI4TVER

Movel = * v600 - fine « TCP_TaoIVentosaDs0 - \WObj=won)0 - | [ESiad0 e eontiolaaonare

0703p.m.

2 L
01/05/2024 -

A B ) @ I ]

Se tienen ahora las siguiente sefiales mencionadas guardas en el dispositivo de

DeviceNet del

SRR

hivo Posicidn inicial Modelado Simulacién Controlador RAPID Complementos
# Solicitar ’ W
3 Fragmento - | @ a | *E
Lib = - 2y - o
o justar
Bl sincronizar - B Instru e 1~ Robtargets
Acceso Editar Insertar Buscar Controlador

controlador:

practica robots colaboratives - ABB RobotStudio 6.08.01

Tareas
seleccionadas ~

f¢ B

Probar y depurar

& de trabajo

B+ 2 Herramienta
Inicio

Q- Posicio

Editor de ruta

| Controtador [ Archivos %

Estacisn sctual
4 5] Sistema?
(3 HomE
i Confiquracién
=] Registro de eventos
B Sistema de E/S
I RAPID
4 51 Sigtema’
[ HOME
i Configuracién
=] Registro de eventos
4 2 Sistema de E/S
4 < DeviceNet
= des1
%9 DN_Intemal_Device
4 < Local
= pRv.1
23 PANEL
O RaPID

practica robots colaborativosiverl | Sistemas (Estacion) x |

Dispos de E/S - d651 X

—a &=

HNombre
@ deteci
(D) vacio

(D) vecuosiato

Tipo Valor Valor minimo  Valor méximo  Simuladas Red
DI 0 No
Do 1 No
DI 1 No

DeviceNet
DeviceNet
DeviceNet

Borrar filtros

Dispositive Mapeo de dispositivo Categoria  Adhesivo

ds51
des1
dg51

]
128
130

29°C
W Prac. despejado

5]

o Q Buscar

L=2BO0OXER4AD @

16

esip.m o

L
02/05/2024 e




Luego, se sigue a configurar la logica de la estacion la cual integra los dos sistemas

del controlador, bandas transportadoras y herramientas:

D9 - - MR practica robots colaborativos - ABB RobotStudic 6.08.01

- o X
M Posicién inicial ~ Modelado | Simulacién | Controlador  RAPID  Complementos -]
:
=] Configuracién de simulacién Vi % FE Activado = =
P omemind b M B N B L P b e =8 B
25 L8gica de estacion N 5 B4 Configuracién de sefiales N
Crear conjunto Reproducir P Restablecer | Simulador Rastreo Cronometra | Analizador Grabar | Grabar G
de colision Adtivar unidades mecénicas - deE/s  deTCP de sefiales ] Historial simulacion  aplicacion graficos =
Colisiones = Configurar £l Control de simulacién T Maonitor Analizador de sefiales Grabar pelicula T
[ Disefio [ Trayectoriasyp... | Etiquetas| = X| | practicarobots colaborativosierl | Logica de est =
1 practica robets colaberativos™ : c
L prosc &é practica robots colaborat...
& IRB120_3_58_01ventosa Componer | Diserio } Propiedades y enlazamientos  Sefiales y conexiones
o IRB120_3_58_01_2 soldador
o IRBA6D_110_240_01 praclica robots colaborativos
s
' MyTool Entradas Salidas [+]
#* RTT_Bobin_3_7
]  Sistema2
& cinta transportadora 1 Sefiales da /5 ~
1 cinta transportadora 2 Sistemab detector motor_cint=
&5 Euro Pallet Sefiales de E/S reoucE e
8 Gupo_1
P Pieza 2
5P Pieza_3
@ SC_VentesaD50_3 =l SC_VentosaD50_3
@ SC_VentosaD50_segunda Tt
Sefales e ES
E o Ce
(@cinta transportadora 2
Propiedades
s @l SC_VentosaD50_segunda (& cinta transportadora 1
metor (1) Propiedades = Propiedades
Sefles e EI5 Sefiales de EIS [
ElecVenturiVacio (1) ContzcicVacuostata (1) mator_inta (0] detector (1)
Mosirar enlazamientos [7] Mestrar canexiones 7] Mostar no usados  Zoom: Organizacién automalica
Tiempo de simulacion:374s| Nivel [ 3 UCs: Estacion|[0.00 0.00 0.00 |Estado de controlador:2/2
29°C

Q Busea % B 2B OYNE 43D EE Al ra® SR e MY

¥ Prac. despejado

Se prosigue con la edicion del codigo en lenguaje RAPID, dicho cédigo sera la

instruccion que seguira el robot para moverse en la estacion:

o H TP s practica robots colaborativas - ABB 6.08.01 Herranie: RAPID) _ - v

Fosicién inicial ~ Modelado  Simulacién  Controlador | RAPID | Complementos Modificar o @
e ) Fragmento- & d' jl b 3 1 E E =
Liberar acceso Ira linea 5 - Ci- = p—
S AL e B B | © Doy ) B (S e | et
Acceso Editar 5| insertar Buscar Controlador Prabar y depurar Editor de ruta
| controtador [ Archivos = x||(i) Lavistadel robot enpunto esta activa =
Estacién sctusl practica robots colaborativostier] | Sistemas (Estacion) X |
a B Sistema? | [7_RoB1/Modulet x| o+~

[ HomE MODULE Modulel

i’ Configuracién = CONST robtarget Inicic:=[[@.135658627,1171.981577297,1306.5],[@,0.707424626,-0.76768794,0],[1,8,0,8], [0, 9E+09, 9E+09, 0E+09, 9E+09, 9E+89] ]

{2] Registro de svertos CONST robtarget agarre_up:=[[-402.351735019,1122.392682729,724.225375997], [6,0.767424617, -0.706788802,0], [1,6,8,8], [0, 9E+69, 9E+09, OE+63, 9E+8S
B Sitems de /5 CONST robtarget agarre_2:=[[-399.366653676,1111.633976327,476.714],[@,0.707424626, -2.706785794,8], [0,9,0,0] , [0, 9E+09, 0E+09, 9E+09 , OE+09, OE+09
CONST robtarget Target_7@:=[[3780.135688459,1171.9834632,1386.500005816], [0,8.707424627, -0.786788793,0],[@,8, -1,8], [3780,9E+89, 9E+89 , 9E+29, 9E

oy

™

O rapiD 6 CONST robtarget dejar:=[[3280.987199214,876.184726473, -151.544],[0,0.787424627, -8.706788793,81,[8,8,0,8], [ 3700, 9E+89, 9E +09, 9E+89, OE+89, 9E+89]
4 &1 Sistemas 7 CONST robtarget dejar_up:=[[3288. ,876. ,24. 1.[@,0.707424628, -6.706788791,0],[1,8,0,0], [ 3700, 9E+89, 9E+@9, 9E+89, IE+B<
(3 HomE CONST robtarget Ulrtimo:=[[@.135658627,1171.981577297,1306.5],[0,0.707424626, -6.706788794,0], [1,8,6,0],[0,9E+89, 9E+69, 9E+69,9E+09,9E+09]1;

i Confiquracién
1] Registro de eventos
& Sistema de E/S
4 [JRAPID
4 %34T _ROB1

CONST robtarget agarre_1:=[[-399.366653676,1111.633976327,476.714],[0,8.787424626,-0.706788794,0],[0,0,9,0],[ 8, 0E+89,9E+89, 9E+09, 9E+89, 9E+89 ]

CONST robtarget caja_2:=[[3280.479729332,1107.920774605,-150.186], [0,0.707424626, -0.706788794,0],[0,8,0,0], [ 3700, 9E+89, 9E+89, 9E+09, 9E+09, 9E+
CONST robtarget caja_3:=[[3280.517206827,1307.298935409, -153.986], [@,0. 707424626, -0.706788794,0],[0,0,0,0], [ 3700, 9E+89, 9E+29, 9E+09, 9E+09, IE+
CONST robtarget caja_4:=[[3548.528734712,868.737844351,-152.348],[@,0.767424626, -0.706788794,0], [@,0,8,0] , [ 3708, 95+89, 9E+09, 9E+29, 9E+09, IE+BE
CONST robtarget caja_5:=[[3541.837141981,1096.780632598, -151.587], [@,0. 707424626, -0.706788794,0],[0,0,0,0], [ 3700, 9E+89, 9E+29, 9E+09, 9E+09, IE+

b CONST robtarget .914199995,1311.472344554, -152.654], [0,8.707424626,, -0. 706785794,8], [6,0,0,0], [ 3760, 0E+09, 9E+09, 0E+09,0E+09, OE+
3 CalibData CONST robtarget .432552286,871.761149503, -151.707], [8,0. 707424626, -0. 706788794,0],[,2,0,0], [ 3700, 95+09, 9E+09, 9E+29, 9E+09, 9E+0S
4[] Modue CONST robtarget 568360884, 1161.745055303, -156.334], [0,0.707424626,, -0. 706785794,8],[6,0,0,0], [ 3760, 0E+09, 9E+09, 0E+09,0E+09, OE+E

CONST robtarget
CONST robtarget
CONST robtarget
CONST robtarget
CONST robtarget

.191541508,1317.974176416,-153.445], [@,0. 707424626, -0.706788794,2], [0,0,8,0], [ 3700, 9E+09, 9E+09, 9E+09, 90E+09, OE+E
[403@.315001759,863. 324952635, -150.235], [0,8.707424626, -6.706785794,6] , [0,8,0, 8], [ 3700, 9E+09, 9E+09, OE+69, 9+, 9E+
[[4028.71614473,1319.670299363,-143.711], [0,.707424626, -0.706758794,8],[0,0,0,0], [ 3760, 9E+09, 95+09, 9E+09, 9E+09, 9E+
[4028.221451618,1105.404951916, -154.156] , [0, 8. 767424626, -8.786785794,0], [@,0,0,0] , [ 3700, 9E+89, 9E-+89, 9E+09, IE+89 , 9E4
[[3286.478766959,1167 .923164733,129. 240338858, [@,@.707424626, -0.706788794,8],[1,0,8,0], [ 3760, 9E+69,9E+09, 9E+89,9E4

main

Path_Caja’
Path_Caja2
Path_Cajad

Path_Cajat CONST robtarget [[3280.51655688,1307. 301314791, 80. 787745402, [@,@. 707424626, -0.706788794,0],[1,0,0,0], [ 3700, 9509, 9E+09, 9E+09, IE+RS
Path Caish CONST robtarget [[3548.520159288, 863. 73085280, -0. 006001503 ], (8, 6. 7874246062, -0.706755515,0],[1,0,2,6], [3760, 9E+29, 0E+69, 9E+89, 9E+9,

y CONST robtarget [[3541.036666674,1096. 763268368, 53.619908111], [@,8. 707424623, -8.706788796,0],[1,8,0,0] , [ 3700, 9E+09, 9E+09, 9E+09, OE+E
Path_Cajab CONST robtarget [[3536.913847535,1311.474337469, 46945063726, [0, 8. 76742461, -0.70678881,8],[1,0,0,0], [3780, 9E+29, 0E+60, 9E+89, 9E+9,
Path_Caja? 27 CONST robtarget [[3783.43291688,871.785259927,19.243931375] , [@,©. 787424612, -0.706768807,0] ,[ 0,0, -1,0], [ 3700, 9E+09, 0E+09 , 9E+09 , IE+0S
Path_Caja8 28 CONST robtarget caja_Sup:=[[3783.568552205,1181.747272152,50.659949098],[0,8.70742461, -0.706788581,8],[0,0,-1,8], [ 3780, 9E+89,9E+@9, 9E+09 , IE+BC

Path_Caja®
Path_Caja1d

= R

@ OLTIMA HORA
Comando ataca

| Estado de controlador [ Salida [ Obsenvacian de RAPID | Vigilancia de simulacién| Fila de llamadas de RAPID | Puntos de interrups RAFID | Resultad isqueda | = x

Estado de controladar: 212
Q s B EEZBO0ONOO 4B ~o%ap iMnam
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El codigo se vuelve extenso debido al numero de cajas que

acomodar y de las distintas trayectorias:

L R AR

m Posicién inicial ~ Modelado  Simulacién

practica robots colaborativos - ABB RobotStudio 6.08.01

Controlador | RAPID

Complementas

el robot debe de

/ S B, R L
L Irz linea &, T T
- o B | B imctruceis: — Aplicar justar areas
Bl sincronizar - $RBE- G | B nstucion- | @ (pao v O~ Robtargets seleccionadas v
Arceso Editar G' Insertar Buscar Controlador Probar y depurar Editor de ruta
| Controtador [ Archivos = || (i) Lavistadel robot enpunto estd activa =
w practica robats colaborativosverl | Sistemas (Estacién) X |
4 o Sistema2 T_ROB1/Module1 X A+
[ HomE 34
i Configuracién = PROC main()
=] Registro de evertos
Movel Inicio,v1580,fine,TCP_ToolVentosaDS6\KOb] :=wobjd;
= Sistema de E/S — J J
3 RAFID WaitDI detecta, 1;
a B Sistema’s Path_Cajal;
[ HomE WaitDI detecta, 13
ff’ Corfiguracién Path_Caja2;
1] Registro de evertos Ma;;DI detects, 1;
) Path_Caja3;
5 Stema de /5 WaitDI detecta, 1;
«0 RAPID Path_Caja4;
4 %37 _ROB1 WaitDI detecta, 1;
Mo Path_Cajas;
3] CalibData WaitDI detecta, 1;
4| 5] Module1 Path_Caja6;
WaitDT detecta, 1;
Path_Caja7;
WaitDI detects, 13
Path_Cajag;
WaitDI detecta, 13
Path_Cajag;
WaitDI detecta, 13
Path_Cajale;
WaitDI detecta, 1;
Path_Cajall;
WaitDI detecta, 1;
| Estado de controlador | Salida | Obsenvacion de RAPID [ Vigilancia de simulacién| Pila de llamadas de RAPID | Puntos de interrupcion de RAPID | Resultados de bisqueda | %

@ OLTIMA HORA
Comando ataca

Después procedemos a colocar el cercado de la estacion,

Q Buscar

8 L B0 4ED

seguridad en un entorno real de robots:

DE9 -

hivo Posicién inicial | Modelado  Simulacian

' Biblioteca ABB ~ Importar geometria ~

Controlador

of 8

RAPID

& programar punto 25

practica robots colaborativos - ABB Robotstudio 6.08.01

Complementos

Tarea 1(Sistemas) = a

Mundo

11:08 p. m. -~
19/05/2024 LI |

lo cual garantiza la

3 Nueva vista

@

& Importar bibliotecas & Base de coordenadas= == L = B Programar instruccion | SY | Objeto de trabajo |wobjo Qi e g P & Mostrar/ocuttar -
| | Biblioteca del usuario v - - - 1P ver raboten el punto Herramienta ..VentesaDs0 - 0 & graficas & Tamafio de base de coordenadas -
. | Training objects » Programadién de trayectorias & Parémetros Controlador Mano alzada Grificos
1| 1. Painting » pracica robots colaborativos:Verl X | s
I | Components v
il » o
Documentos TSC2013 Wire Feeder
Ubicaciones Transportadores
< | Buscar biblioteca..  Ctri<)
" eSO g 3
& cinta transpartadora 1
cinta transportadora 2 T
ga ot P " 3str Guide
 Euro Pallet Otros
&5 Fence_2500
8 Gupo_1
@ Pieza 2 " ’
&P Pieza_3
@ SC_VertosaD50_3 Euro Pallet Fence 2500 Fence 740 Fence Gate FlexPendant
@ SC_VentosaD50_segunda
/ 3
Integrated Vision Robot Pedestal
camera CamO0X 1400 H240
Herramientas
. £
L
-
sensares e ABBSMAM AW GunPSF2S  BinzelWH4SSD  Binzel air22
fuerza ABB Gripper
: 73382 0.00 Movel + * v2000 ~ fine ~ TCP_TaolVentosaDs0 » \Wiobj=vwob0 - | |ESidolecontroladonas
ULTIMA HORA o ‘ c ~ @ 1158 . m. -~
Q 4 ~ = )
@ Normalistas lanz... m Q Buscr EH L = a 0 () ﬂ ® = 9 D 14/05/2024 o fa
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Se agregan una por una hasta agregar las necesarias para la estacion:
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Como se muestra en la imagen, se prosiguen a colocar cuidadosamente:
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Finalmente, se termina de realizar el cercado de la estacion mostrandose a

continuacion:
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El ultimo paso es comprobar y validar que el sistema funciones correctamente,

procurando que los robots se comuniquen eficientemente:
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Conclusion

Durante el desarrollo de este proyecto, se han experimentado las diferentes
configuraciones que tiene el software ABB Robot Studio, asi como las trayectorias
de movimiento y condiciones que optimizan el rendimiento del sistema, lo cual

garantiza la eficiencia y precision.

Cabe resaltar la importancia de este tipo de softwares para la robdtica, ya que
permiten realiza diversas pruebas y ajustes en el entorno virtual antes de su
implementacion fisica, lo cual permite identificar posibles problemas y mejorar le

disefio general del sistema.

A lo largo de la creacion de la estacion robotica, se presentaron desafios
significativos que van desde la seleccion, configuracion hasta la programacion
precisa de las trayectorias de movimiento y la validacion del comportamiento del

sistema en el escenario.

En conclusion, se ha adquirido una gran experiencia y conocimientos en el campo
de la robdtica industrial, ademas de ser una preparacion para enfrenar mayores

desafios.
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