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GUIA DE OBSERVACION EXPOSICION

Simulacién de Sistemas Robdticos.

Nombre del estudiante: Rosario Soto Emmanuel.
Tema: Simulacion de materiales de entrada.
Explicacion

Dominio del tema

Avance del trabajo

Presentacion en tiempo y forma

Total

10%

10%

5%

5%

30 %

10%

10%

5%

3%

28 %

Y

ITSSAT



ﬁﬁ LISTA DE COTEJO DE INVESTIGACION

ITSSAT

U2 SIMULACION DE SISTEMAS ROBOTICOS

Nombre del estudiante: Rosario Soto Emmanuel.
Tema: Simulacion fuera de linea.

Portada

Temas completos

Entrega en tiempo y forma

Total

2%

20%

8%

30 %

0%

20%

8%

28 %



ﬂﬁ LISTA DE COTEJO DE PRACTICAS

ITSSAT

U2 SIMULACION DE SISTEMAS ROBOTICOS

Nombre del estudiante: Rosario Soto Emmanuel
Tema: Simulacién fuera de linea.

Portada

Introduccién

Desarrollo

Conclusiones

Referencias

Simulacién

Entrega en tiempo y forma

Total

4%

5%

10%

5%

5%

5%

6 %

40 %

4%

5%

10%

5%

5%

5%

1%

35%
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INTRODUCCION

ROBO DK es un kit de robética educativa desarrollado por el ingeniero brasilefio, Felipe
Sanches, que permite a estudiantes y entusiastas de la robética crear y programar sus
propios robots. El kit est4 disefiado para ser facil de usar y accesible, incluso para
aquellos sin experiencia previa en robdtica.

_Caracteristicas y componentes_

ROBO DK incluye una variedad de componentes y caracteristicas, como:

- Placa base con microcontrolador PIC o Arduino

- Sensores (ultrasonido, infrarrojo, tacto)

- Motores DC y servomotores

- LCD y teclado

- Conectores para expansion

- Software de programacion (ROBO DK Studio). Estos componentes permiten crear
robots que pueden interactuar con su entorno y realizar tareas complejas.

_Aplicaciones y beneficios_

ROBO DK se utiliza en diversas areas, como:

- Educacion (ensefianza de programacion y robotica)

- Investigacion (desarrollo de prototipos y prueba de conceptos)

- Hobby (creacion de robots personales)

- Competencias roboticas. Los beneficios de utilizar ROBO DK incluyen:
- Desarrollo de habilidades en programacion y robaotica

- Fomento de la creatividad y innovacion

- Preparacion para carreras en tecnologia y ciencia.

__Programaciéon y compatibilidad

ROBO DK Studio es el software de programacion oficial, que ofrece una interfaz grafica
intuitiva y compatibilidad con lenguajes de programacion como C, C++ y Python.
Ademas, ROBO DK es compatible con otras plataformas de robotica vy
microcontroladores, lo que permite una amplia gama de posibilidades de expansion y
personalizacion.



Plugin RoboDK para Rhino

El plugin de RoboDK para Rhino le permite combinar el modelado paramétrico de Rhino con RoboDK para la
simulacién de robots y la programacion fuera de linea.

Con el plugin de RoboDK para Rhino puede cargar facilmente modelos 3D creados con Rhino en RoboDK.
Este plugin le permite programar mas de 30 fabricantes de robots diferentes y 300 robots directamente desde
Rhino.

Los programas de robot se pueden generar directamente a partir de un grupo de curvas, puntos o programas
CAM (como archivos APT o archivos de cddigo G). Los robots se pueden programar faciimente como
méaquinas de 5 ejes para una amplia variedad de aplicaciones de fabricacion, como taladrado, soldadura,
recorte, impresion 3D o mecanizado roboético. Mas informacion disponible en la seccion de mecanizado
robético.

La seccion de post procesadores de robots muestra una lista de las marcas de robots y los controladores
compatibles. También es posible modificar o crear nuevos post procesadores para personalizar la generaciéon
de programas.

Video: Descripcion general del plugin de RoboDK para Rhino:
https://www.youtube.com/watch?v=0DMSEuQw5JA.

Nota: Lea esta Guia Basica si es su promera evz utilizando RoboDK.

El plugin de RoboDK para Rhino es compatible con Rhino 5 y Rhino 6. El plugin de RoboDK para Rhino es
gratuito, no obstante, ciertas opciones en RoboDK requieren la compra de una licencia.

5.0 Mot For R

~ O X | @ RoboDK- Sample Stripes - Professional (RoboDK) - o x

w Curve Suface Solid Mesh Dimension Transform Tools Analyze Render Panels Paneling Tools Help File Edit Program View Tools Utiliies Connect Help X
_Seftings command allows you to change the default settings used to set up he project in RoboDK A
RoboDK settings notupdated
Command:

Display | Select  Viewport Layout ! Visibility  Transform ' Curve Tools  Surface Tools ' Solid Tools  Mesh Tools ! Render Tools  Drafting / Newin V5 ' RobeDl
@ hutoSetup oum Part (!z Load Curvels) g5 Load Point(s) \Q:) Setfings

Viewport
Tile Perspective
Width 509
Height 487
Projection  Perspecti_. [«

Camera
Lens Lengih 500
Rotaion 0.0
Xlocaton  3634.349
¥ Location  3604.344
Zlocaton 1771360
Location | Place.. |

Target
XTaget 115359
YTowet 68512
ZTarget 58503
Locaton _ REEEERRN]

Wallpaper
Fiename  fone) [
Show 5]

Gray

SRHDEITI 0 hB
Srleml §Fif e AR

| Perspective | Top | Front | Right | % |
X641.97 | y430.67 | z0.00  Milimeters |Detaut |Grid Snap | Oriho| Planar Osnap | SmartTraci Gumball|Record History Filter|| |

CPlane|
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Barra de Herramientas de Rhino

La barra de herramientas predeterminada proporcionada por Rhino consta de 5 botones:

RoboDK | Standard ' CPlanes ' SetView ' Display ' Select ' Viewport Layout ' Visibilit

r

e Auto Setup 0 Load Part ﬂz Load Curve(s) :.;.,:z Load Point(s) t'fiﬁ}“':é' Settings

o
@ Configuracion Automética — Este boton le permite seleccionar cualquier geometria (curvas o
puntos) y cargarla en RoboDK junto con el modelo 3D. Este boton corresponde al comando
RoboDK_ConfiguracionAutomatica.

Cargar Pieza — Cargue el modelo 3D de Rhino a RoboDK. Las caracteristicas como curvas o
puntos no se cargaran. Este boton corresponde al comando RoboDK_PiezaaRobot.

! Cargar Curva(s) — Cargue todas las curvas seleccionadas en RoboDK como un elemento nuevo.
Todas las superficies seleccionadas se utilizaran para calcular las curvas normales. Estas normales
son importantes ya que definiran el eje de aproximacion del robot. Este boton corresponde al comando
RoboDK_CurvaaRobot.

“'l‘?z Cargar Punto(s) — Cargue todos los puntos seleccionados en RoboDK como un nuevo objeto.
Todas las superficies seleccionadas se utilizardn para calcular puntos normales. Estas normales son
importantes ya que definirdn el eje de aproximacion del robot. Este boton corresponde al comando
RoboDK_PuntosaRobot.

&

i%} Configuraciones — Abra la ventana Configuracion predeterminada. Esta es la misma ventana de
configuracion que se muestra para cada componente grasshopper. Este botdn corresponde al
comando RoboDK_ConfiguraciénPredeterminada.

La principal diferencia entre Configuracion automatica y Cargar curva(s) o Cargar Punto(s) es que la
Configuracion automatica carga la pieza y crea un nuevo proyecto de seguimiento de curva/punto. El uso
de Cargar Curva(s) o Cargar Puto(s) es méas rapido y solo actualizara las caracteristicas geométricas
existentes en RoboDK, manteniendo la configuracién definida previamente.

Nota: Cada uno de los botones corresponde a un comando. Todos los comandos de RoboDK tienen el prefijo
RoboDK .

Nota: Si desea cargar mas de un objeto de Rhino, debe cambiar el nombre de los objetos una vez que se
hayan cargado en RoboDK.

Barra de Herramientas de Grasshopper
El plugin de RoboDK plugin para Rhino incluye 3 componentes de Grasshopper:

RoboDK

3L

ﬂz Curva a robot (Crv2Rob) — Carga una curva (C) o un grupo de curvas en RoboDK.
Opcionalmente, se pueden proporcionar una 0 mas superficies (S) para extraer superficies normales
para cada punto de la curva.

-ﬁ. Archivo a robot (File2Rob) — Cargue un archivo (F) en RoboDK. Se debe proporcionar la ruta de
ese archivo. RoboDK admite la carga de archivos APT o de codigo G destinados a la fabricacion de 5
ejes, como la impresién 3D o el mecanizado de robots. Lea la seccién de mecanizado robdtico para
obtener mas informacion.

RoboDK Plugin for Rhino 4




“'Ez Puntos a robot (Pts2Rob) — Cargue un punto (P) or un grupo de puntos en RoboDK.
Opcionalmente, también puede proporcionar los vectores normales (o vectores de aproximacion)
correspondientes para cada punto (N)

Todos los componentes vuelven a un estado (S) como porcentaje (100% significa que el robot puede
completar el programa con éxito). Ademas, se puede leer un mensaje descriptivo (M) de cada componente.

File2 Rog
Pts2Rol

M

C—

Preview

[@ Enabled

& Bake.

e

4
& Runtimewrin - ,

Q Robot Setup Options (RoboDK)

@  Help.. | Open RoboDK options menu

Puede hacer clic con el botén derecho en cualquier componente y seleccionar Opciones de configuracién
del robot (RoboDK) para personalizar la configuracion especifica de un componente.

RoboDK Plugin for Rhino 5




Ejemplos

Esta seccion muestra ejemplos basicos para cargar un proyecto de Rhino en RoboDK para fines de

simulacién de robots y programacion fuera de linea.

Ejemplo Rhino

Este ejemplo muestra como cargar una estacion RoboDK de muestra (configuracion predeterminada) y seguir

un conjunto de curvas definidas en Rhino con el robot.

1.

2.
3.
4

Cargue el ejemplo de Dome en Rhino.

Seleccione la pestafia RoboDK y seleccione Configuracion.

Seleccione Cargar proyecto...
Seleccione Configuracion predeterminada. RoboDK iniciard y cargara un proyecto de muestra con
un robot KUKA, una herramienta (un husillo como Herramienta 1) y un sistema de referencia

(Referencia 1).

Fie B Vew Cuve Sutice Schd Meh Dimemion Tandom Took Anshze Rerder Fanek PansingTook Help i Proa

Gommand SobaDK_Satngs

The RaboDK_Setings
Command;

CPlanes  SelViow  Oispley  Seloct . Viewpori Visiility, Tromafam_ Curep Tools - Sufoce Tocls - Sclid Tosks | Mesh Tod - Rendet Todls  Drafing  Newim
B sz [ tostpan q’;u-:.mm h'{uamym

. [ [ T —

7T RIT00 Base

SEBOEEI o & ;
S ml ¥l e bR G S

ane4 1M ¢ Refesence 1

Cierre la Ventana Configuracion o seleccione Aceptar.

Seleccione el boton @ Configuracion automatica en Rhino.
Seleccione todas las curvas y superficies y presione Entrar (0 haga clic con el botén derecho del
mouse). El proyecto se cargara en RoboDK como se muestra en la siguiente imagen.

Deberiamos ver la pieza cargada en el sistema de referencia activo (Referencia 1) y un nuevo proyecto de
Seguimiento de curvas en RoboDK que sigue las curvas con Ia herramlenta de robot activa (Herramienta 1).

[ Dome 3dm (38 KE) - Rinoeeros 5.0 hot For Resale Lsb. o x |@
Fie B8 Viw Cuw S SOl Mah Diweion Tueorm Took A Reede Pissk BasingTook Help

”;.g.ﬁ;.:m“’m i [YIS -8 il QB

| EPnes | Seien  Disgy Uayous iy, Trosstm  Curve Tooks  Surtea Tools  SuliTosls * Mesh Tods ~ Rendes Tacks | Drofing | Hewin'é ~ FobelX

q...,s... e q"m:mv oot |Gyt

7w
.-

e &
AR

@j
B
£
Lt
s
2
T
B
i,
=
7,
@,

®
haml §5S e
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Consejo: Presione la tecla + o — para hacer que los sistemas de referencia sean mas grandes o mas
pequefios.

También es posible que las superficies normales se hayan extraido en la direccién opuesta. Siga estos pasos
para resolver este problema:

8. Seleccione #ﬂ‘ Confiuracion.

9. Marque la opcion Invertir Normales.
10. Seleccione Aceptar.

11. Repita los pasos 6y 7.

Ahora deberiamos ver las normales de la superficie invertidas y que el movimiento de aproximacion proviene
de la parte superior de la pieza. El robot deberia poder moverse a lo largo de la trayectoria sin ningan
problema.

Consejo: Mantenga pulsada la tecla Alt para mover un sistema de referencia o el robot en la vista 3D.

Haga doble clic en W Configuracion de RhinoProject desde el arbol de RoboDK para abrir mas opciones y
personalizar la trayectoria seguida por el robot.

Por ejemplo, podemos seleccionar Mostrar trayectoria preferida de la herramienta para ver y modificar la
orientacion predeterminada de la herramienta en relacion a la pieza. Cambie el valor de Desplazamiento de
trayectoria a herramienta para definir una rotacion adicional. Para hacerlo, puede afiadir un nuevo valor o
simplemente usar la rueda del mouse para ver una vista previa rapida del resultado.

Mas informacion para cambiar estos ajustes esta disponible en la seccidon de mecanizado robdtico.
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Finalmente, cuando la simulacién produzca el resultado deseado podemos generar el programa o exportar la
simulacion:

12. Haga clic derecho en el programa RhinoProject
13. Seleccione Generar programa de robot (F6). Se generara y mostrara el programa del robot.
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SPABAM TEMPLATE = C:\XAC\RSBOLeT\Template\vorgabe

CPARAM TOITHASK = ¢

ZIBEF RhincPrajest ()

EXT BAS (BAS_COMOWD TN,REAL :IN )
S ¥ow T

BAS ($INITHEV, 0 )
- imNmroL 1Hr)

-];FOLD SET DEFRULT SERED
#VEL cuo =
BAS (8VEL_FTP, 100)
BAS{gTOOL, 0)

BAS (gERSE, )

SENDFOLD

samvaneE = =

PTP SAZIE AT ; skip 8OO quickly

-1; Program generated by BoboD¥ v3.4.6 for KUKA KR 310 B3700 on 23/04/3018 13:04:40
Kinematics

KUKA Kty H2¥00 Base

Tool 1

@ere;ue 1

Consejo: Haga clic derecho en un programa y seleccione Mostrar instrucciones para ver las instrucciones

generadas y depurar el programa. Las nuevas instrucciones se pueden agregar manualmente seleccionando
Afadir instruccion.
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