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ABB  IRB2400 – (RAPID)

RobotStudio

KUKA  – (KRL)

Kuka Sim Pro

STAUBLI  – (V+)

Staubli Robotics 

Suite

FANUC

M900iB –(KAREL)

Roboguide

ROBOT INDUSTRIAL

Fing-UNCuyo. Robótica II- Ing. HAARTH

UNIDAD 3. SIMULACION



SIMULACION DE ROBOT

Por la orientación
• Programas de Diseño y Simulación 

• Simulación Comercial Industrial

• Programas Propietarios

SIMULACION ROBOTICA 

Por el tipo de aplicación
 Educativos  

 Comerciales

 De investigación

 Open Source
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Se orientan a resolver aspectos educativos, 

enseñanza-aprendizaje, diseños de mecanismos y 

observación se situaciones dinámicas posibles. 

Requieren en su configuración establecer los 

parámetros de validación del modelo y las 

restricciones de funcionamiento, condiciones 

necesarias para validar los resultados
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RokiSim EDUCATIVOS

Software libre educativo multi-plataforma para la simulación 3D de la serie de robots de seis

ejes desarrollados en el Laboratorio de Control y Robótica de la Escuela de Tecnología Superior (Montreal,

Canadá).

Descargar RoKiSim 1.7 para Windows 

Descargar RoKiSim 1.7 para Mac OS X

Descargar RoKiSim 1.7 para Linux

El usuario puede mover el robot virtual 

•Mostrar los diversos sistemas de referencia ( Denavit-Hartenberg)

• Visualizar las posibles configuraciones de robot (cinemática inversa).Trayectoria 

•Trabaja con modelos de FANUC Robotics, KUKA Robotics, Stäubli, y Adept Technology, ABB Robotics)
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http://www.parallemic.org/RoKiSim.html
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RokiSim EDUCATIVOS

http://www.parallemic.org/RoKiSim.html
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http://www.parallemic.org/RoKiSim.html


RoboAnalyzer EDUCATIVOS 

Software para enseñar y aprender robótica.

Principales características : Simulación 3D. Cinemática directa e inversa. Dinámica

http://www.roboanalyzer.com/tutorials.html
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http://www.roboanalyzer.com/tutorials.html


RoboAnalyzer EDUCATIVOS 
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RoboWorks SIMULACION COMERCIAL 
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PC/RoboWorks.html
/

https://roboworks.software.informer.com/#googtr

ans(en|es)

http://www.newtonium.com/
https://roboworks.software.informer.com/googtrans(en|es)
https://roboworks.software.informer.com/googtrans(en|es)


Webots SIMULACION COMERCIAL 
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Actin Robotics SIMULACION COMERCIAL 

http://www.control-interfaces.com/technology/actin
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http://www.control-interfaces.com/technology/actin


Robotics Arm Kinemtics SIMULACION COMERCIAL 

http://www.mrpt.org/list-of-mrpt-apps/application-

robotic-arm-kinematics/
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RoboDK SIMULACION COMERCIAL 

http://www.robodk.com/
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http://www.robodk.com/


Robotmaster SIMULACION 

Integra sistemas de programación fuera de línea, simulación de celdas y generación de 

códigos para suministrar programas robóticos rápidos y sin errores.

El innovador software, que es compatible con una amplia variedad de marcas de robots:

• Mayor rentabilidad. Reduce el tiempo de programación, mantiene el robot en producción

• Tiradas de producción cortas de aplicaciones con bajo volumen y alta diversidad

• Mayor conformidad con el diseño CAD a través de trayectorias y criterios de avance 

optimizados.
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FundationBAy (RecurDyn)                             SIMULACION 
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BhApEiwAtJUN0MpX59-SDKPWovBvRHdVn7yBnvjk-

mMd5m8xOBnlRgDmVReJffxB1hoCbBQQAvD_BwE

https://www.youtube.com/watch

?v=BYO1mKfAPqk

https://support.functionbay.com/en/page/single/461?gclid=CjwKCAjw4JWZBhApEiwAtJUN0MpX59-SDKPWovBvRHdVn7yBnvjk-mMd5m8xOBnlRgDmVReJffxB1hoCbBQQAvD_BwE
https://www.youtube.com/watch?v=BYO1mKfAPqk


UWSim SIMULACION ROBOTICA SUBMARINA 
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GALERIA (videos)  http://www.irs.uji.es/uwsim/gallery

http://www.irs.uji.es/uwsim/uwsim-features
http://www.irs.uji.es/uwsim/gallery


Fing-UNCuyo. Robótica II- Ing. HAARTH

UNIDAD 3. SIMULACION

Proyecto El-Peacetolero SIMULACION ROBOTICA SUBMARINA 
Un «software» vanguardista utiliza robots en situaciones submarinas complejas

Una iniciativa respaldada por la Unión Europea diseñó un «software» para equipos robóticos 

submarinos. Los robots podrán llevar a cabo misiones peligrosas muy por debajo del nivel del 

mar.

SOBRE EL PROYECTO 

https://cordis.europa.eu/project/id/945320/es

https://cordis.europa.eu/project/id/945320/es


Robot  simulador                                         INVESTIGACION

UWA Robot simulator: 

The University of Western Australia, Robotics & Automation Lab. 

http://robotics.ee.uwa.edu.au/simulation.html
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http://robotics.ee.uwa.edu.au/simulation.html


FreeCad Open Source

http://www.freecadweb.org/
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http://www.freecadweb.org/


http://www.freecadweb.org/wiki/index.php?title=About_FreeCAD

FreeCad Open Source
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http://www.freecadweb.org/wiki/index.php?title=About_FreeCAD


Gazebo Open Source

http://gazebosim.org/

Opera con plataforma  Linux.

Se escribe en código en XML , C++ o Java
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http://gazebosim.org/


CAD                                                        Diseño y Simulación 

SolidWork

Catía

Working Model

Pro Enginner

http://www.solidworks.es/

http://www.3ds.com/es/productos-y-servicios/catia/

http://www.design-simulation.com/wm2d/

http://es.ptc.com/product/creo/proengineer

UNCuyoLss
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