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Kuka Sim Pro
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RobotStudio
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UNIDAD 3. SIMULACION .. SIMULACION DE ROBOT
SIMULACION ROBOTICA

Se orientan a resolver aspectos educativos,
ensenanza-aprendizaje, disefios de mecanismos y
observacion se situaciones dinamicas posibles.

Requieren en su configuracion establecer los
parametros de validaciéon del modelo y las
restricciones de funcionamiento, condiciones
necesarias para validar los resultados

Por la orientacion

* Programas de Diseno y Simulacién
» Simulacion Comercial Industrial
* Programas Propietarios

Por el tipo de aplicacién
« Educativos

« Comerciales

. De investigacion

« Open Source
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UNIDAD 3. SIMULACION http://lwww.parallemic.org/RoKiSim.html

RokiSim EDUCATIVOS

Software libre educativo multi-plataforma para la simulacion 3D de la serie de robots de seis
ejes desarrollados en el Laboratorio de Control y Robética de la Escuela de Tecnologia Superior (Montreal,
Canada).
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 (cinematica inversa).Trayectoria
*Trabaja con modelos de FANUC Robotics, KUKA Robotics, Staubli, y Adept Technology, ABB Robotics)

~~
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RokiSim

i RakiSim 1.62
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o RoboAnalyzer

3D Model  Graph

RoboAnalyzer
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D-H Parameters

Robot Joint .
SelectDOF | No it Tyee

Joint Offset
b) mm

Joint Angle Link Length
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Newtonium develops and markets the RoboWorks software. RoboWorks is ideal for:

€ 3D Modeling and animation of robotic and mechanical systems
@ Excellent tool for undergraduate/graduate engineering education
€ A 3D modeler, simulator and animator for motion control systems.

@ Easily adding 3D graphics to 'C/C++', C/C++ interpreter Ch, VB, VB.NET, LabView, etc.
without any programming.

# Large collection of models of industrial robots

Some sample screen shots of RoboWorks models are given below. Also, see what some

users of RoboWorks have to say.

Download a free
demo version of
RoboWorks 3.0

Download free
RoboWorks

samples

Baja el manual de
RoboWorks en

Espala>
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UNIDAD 3. SIMULACION

rbotiCs.com}

e et e A A vt” YU e, W i, e T

fle [dit Yiew Simulstion Build Bobot Jools Wiards |elp

Scene Tree X 5 ES Dy W 00006816 0.92%
s aax+/fdbaa?

@ Directionsllight
o @ DEF GROUND Salid
@ translation 0010
@ rotation D100 )
@ sweelll -
@ chilideen
@ name “schd
@ modsl”’
@ descrption ™
@ cortactMatenal " defauit®
01'.|1-‘J ect USE GROUND SHAF
@ physics NULL
@ locked FALSE

@ tonslaton 0605648 0.2 000121984
@ rotation D100

@ boSee 05040

@ coler111

@ tastureld

@ physics NULL

@ locked FALSE

Sobd Consale

|
| INFO: youbot: Starting
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SIMULACION COMERCIAL

D:naW meysiL.0\home michel idevelop iwebotsd ipropects rodots ouboticontrolersyoubo.., & %
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-\:u::'.cDi

98 int main(int argc, char *‘argv) A

w
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base_init();
arm_ind

passive_wait(2.2);

autematic_behavior();

wb_raobot

106 step();

int pc = @;

¥

Keyh

while (true) {

108 int ¢ =
105 if(cBhe
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9
25
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9
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= pe) {

11

112 pr { 6o
113 base_forward
114 break; <
115 case

116 printf

a7 base_backwar
1158 break;

s case Wi ROBOT

*"D: \MinGW\msys' 1. 8\home \michel\deve lop\webat sd \prajects\robots\youbat \c

la(TINE_STEP);
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Robotics Arm Kinemtics SIMULACION COMERCIAL

Ll cepesi of FHremdor=

o ~ "0" is the angle, rotated around
- the previous Z, between the old g,
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UNIDAD 3. SIMULACION

RoboDK
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SIMULACION COMERCIAL




UNIDAD 3. SIMULACION

Robotmaster

SIMULACION

Integra sistemas de programacion fuera de linea, simulacion de celdas y generacion de
codigos para suministrar programas robaéticos rapidos y sin errores.
El innovador software, que es compatible con una amplia variedad de marcas de robots:

* Mayor rentabilidad. Reduce el tiempo de programacién, mantiene el robot en produccion

« Tiradas de produccion cortas de aplicaciones con bajo volumen y alta diversidad

* Mayor conformidad con el disefio CAD a través de trayectorias y criterios de avance
optimizados.

Fing-UNCuyo. Robética lI- Ing. HAARTH

;Qué es
Robotmaster?

Robotmaster CAD/CAM para robots integra de manera fluida
programacion off-line, simulacién y generacién de cédigo,
entregando programas para robots rapidos y libres de errores.

* trayectorias de robot precisas sin puntos de aprendizaje
¢ entorno interactivo de simulacién/edicidn, de estilo "hacer clic
y arrastrar”
* optimizacién automatica del movimiento del robot
* compatibilidad con mdiltiples fabricantes de robots
= —

AR !




UNIDAD 3. SIMULACION

¥ RECUR :>

FundationBAy (RecurDyn) SIMULACION
— . ;Esta desarrollando un robot o componentes relacionados?
g FunCtlonBay TE C IEIéE.SUpport Si es asi, es posible que tenga problemas de validacién, solucién de problemas u otros problemas como:

e Dificultad para definir el movimiento apropiado de cada articulacion en las primeras etapas de desarrollo

* Seleccion de la capacidad 6ptima del motor o determinacion del movimiento apropiado para la capacidad
permitida
* Potencial de dafio del producto al robot o lesion del operador durante la prueba

* Deformacion y vibracion de piezas y juntas debido a la operacién a alta velocidad
» Validacion del control de la postura, el control de la velocidad o varias otras acciones, incluida la marcha

* Validacién de algoritmos de deteccién y contramedidas de operaciones anémalas
oy o * Reduccion del consumo de energia a través de |a reduccion y optimizacion del peso
» Dificultad en el disefio de mecanismos de absorcién de impactos sin resorte en robots en miniatura

La simulacion de dinamica multicuerpo con RecurDyn se utiliza en robotica
y desarrollo de componentes de robots para cosas como.

e Calculo del movimiento de cada articulacién de un robot mediante cinemética inversa

e Seleccidn 6ptima de la capacidad del motor mediante el calculo de la variacion del pary el par maximo

e Evaluacion de lainfluencia de |la deformacién y vibracion de las partes del robot en la precision de su
movimiento

e Analisis de durabilidad de piezas y juntas.

e Evaluacion de impactos y vibraciones experimentados por partes como carrocerias, ruedas, brazos y piernas

Stair Climbing Rebot RecurDyn
Simulation of ,"“ 3
Gyrosphere ‘ P 4

Robot

using
Multi-Body Dynamics

Fing-UNCuyo. Robética II- Ing. HAARTH T g Multi-Body Dynamics

== »  Simulation of
\eZ #=the stair-climbing
A maneuver
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UNIDAD 3. SIMULACION

GALERIA (videos)

SIMULACION ROBOTICA SUBMARINA

Caracteristicas principales

NtV Entorno configurable

JAUME

La escena 3D se puede configurar facilmente con software de modelado de terceros como Blender, 3D Studio Max, etc
La escena basica se puede modelar libremente, incluidos los materiales y las texturas. La escena resultante tendra la
posibilidad de cargarse en el simulador siempre que se exporte a cualquiera de los formatos que OSG pueda leer (.ive
3ds, wrl, etc.).

Ademas de la estructura 3D basica, se pueden agregar, modificar y eliminar dinamicamente elementos adicionales del
programa principal. OSG representa el escenario virtual con un escenario grafico, donde se puede acceder y administrar
facilmente los nodos. Esto incluye no solo nodos de geometria, sino también camaras, fuentes de luz, etc.
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Proyecto El-Peacetolero

SOBRE EL PROYECTO

SIMULACION ROBOTICA SUBMARINA

Un «software» vanguardista utiliza robots en situaciones submarinas complejas
Una iniciativa respaldada por la Union Europea diseno un «software» para equipos roboticos
submarinos. Los robots podran llevar a cabo misiones peligrosas muy por debajo del nivel del

mar.

TECNOLOGIAS
{3 INDUSTRIALES

ECONOMIA DIGITAL

AVANCES CIENTIFICOS
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Informacion del proyecto

El-Peacetolero
Identificador del acuerdo de subvencion: 945320

DOI
10.3030/945320

Fecha de inicio Fecha de finalizacion

1 Septiembre 2020 31 Agosto 2024

Financiado con arreglo a
Euratom

Coste total

€3652170 ‘

Aportacion de la UE
€ 2999 236

Coordinado por
SORBONNE UNIVERSITE

I I Francia




Simulacion

proyectos

EyeSim

RoboSim

Las turbas

LGrammar
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_ -
_ I “

Y

/&

UWA Robot simulator:

http://robotics.ee.u\a

‘\!--

Los simuladores de conduccion

Los simuladores de robots

Sistemas de cuerpo rigido

Sistemas de Simulacion de submarinos

Simulador de robot movil para miltiples robots
con retroalimentacion vision, deteccion de colisiones,
los modelos de error, EyeBot compatibles

Simulador de submarino con motor de fisica,
modelos de terrenos submarinos, flexible AP|

Simulador de hardware a nivel de registro de transferencia,
editor de graficos, ejecucion paso a paso

Sistema de base fisica de modelado /
sistema de cuerpo rigido, editor de graficos,
la simulacion y la animacion de la mecanica

Simulador de §-DOF robot manipulador,
C y versiones de Java

Simulador de robot movil con la vision
de retroalimentacion, el modelo de sensor sonar

Motor de simulador, intérprete, y los graficos
de las gramaticas de Lindenmayer

The University of Western Australia, Robotics & Automation Lab.

Fing-UNCuyo. Robdética ll- Ing. HAARTH




UNIDAD 3. SIMULACION

FreeCad

VISION DE CONJUNTO
CARACTERISTICAS
IMAGENES
DESCARGAR

EMPEZANDO

A USUARIOS ESCAPARATE

CONSIGLF AYIDA

Open Source

Blenvenido!

FreeCAD es un modelador 3D parametrico realizado principalmente para disenar objetos de la vida real de
cualquier tamano. Modelado paramétrico le permite modificar facilmente su diseno por ir de nuevo en su historial
de modelo y cambiar sus parametros. FreeCAD es de codigo abierto y altamente personalizable, secuencias de
comandos y extensible.

FreeCAD es multiplatfom (Windows, Mac y Linux), y lee y escribe muchos formatos de archivo abierto como STEP,
IGES, STL, SVG, DXF, OBJ, CFI, DAE y muchos otros.

Lee mas...

;Quien es para FreeCAD? Un par de casos de usuario:

El usuario doméstico [ aficionado . Se tiene un proyecto que desea construir, han construido, o impresas en 307
Modelarlo en FreeCAD. Sin experiencia previa necesaria CAD. Nuestra comunidad le ayudara a conseguir la caida de

Fing-UNCuyo. Robética lI- Ing. HAARTH




UNIDAD 3. SIMULACION
FreeCad

Fle [t Yiem Tools Mecro Part Design Windows Help

w2 ] @ rartoasen R e sz QY ITH AGH S
Hidds 2o+ 900 0Aa - 2 H e FC |l =4L1L%=x

Combe View &

AanI/70<

Model | Tasks Project
Labels & Attributes

Apphcation
¥ (B unnamed1

Propery value

Beunding  false

Cantral Poi. . false
Dewation 050

Display Mo Fat Lines
Oraw Stde  Sobd
Lighting Two side
Line Color . 10, 0, 0]
Line Width  1.00

pant Color [l 0. 0. 07

FreeCAD - [RobotExample ; 11
h File Edit View Jools Robot Windows Help

D& OG-0 2 e e &=

Combo View

NG OID B - 3~

3 Start page B usnamed1 1+ Praject Tasks |

@ X Python consale Labels & Attributes

3y ke 3 . 94568 3. 772 08 Application
; Ls sctaor @ Unnamed
el : Cl 4 [§ RobotEBxample
o\ ; Add Selection 4 Robot
*Unnamed enkel.Face288(0.1 - N ® Plane
N ® Beinl
@ Bein2
® Bein3
® Beind
&P TischPlatte

® PartToWork
i TrajectoryForPart

Property

Label TrajectoryForPart
Placement [(0.00,0.00,1.00);0....
rajecto

Base (0.00,0.00,1.00)0.... |

: ‘m Unnamed : 1 1 h RobotExample : 1
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GAZEBO

simulacion de robots de forma facil.

= Descargar (7.1.0) © Ver en Bitbucket

COMIENZA CARACTERISTICAS ESTADO

Opera con plataforma Linux.
Se escribe en cédigo en XML , C++ o0 Java

Fing-UNCuyo. Robdética ll- Ing. HAARTH

Propshop: repositorio de modelos de simulacién en

linea

Sdformat: formato del robot y modelo de simulacién

Ignicion: Bibliotecas para aplicaciones de robot ?’
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CAD Diseno y Simulacion

SolidWork

Catia

Working Model

Pro Enginner

UNCuyoLss —

UNCuyolSS 53 jar
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Bibliografia Basica y de Referencia

S
Autor Titulo Editorial Afio | Ejemplares | Unid. " g .
Biblioteca | Prog .
A_Barmmentos et gl] | Fundamentos de Robatica. McGraw 2007 1 1-2-3-6 e
Hill Al
B. Ollero Robotica Alfaomega | 2007 1 2-3-4-5-6 L
J_Craig Robdtica. Pearson 2006 1 2-3-4-6 o
J. Anavla Introduccion a la Robatica. Paraninfo. | 2005 1-2-4-6-7 v
|Usaiegui et al _—
Angulo.¥esa, Microrobotica. Editorial 2002 no
Martinez Thomson.
Malaney Timothy | Electronica Industrial Modema. | Pearson 2006 1 1-4-6-7
5%d.
R. Mott Disefio de elementos de Pearson 2006 1 2
maquinas.4°ed.
M. Groowver, Robdtica Industrial. Tecnologia, | McGraw 1989 1 1-2-3-4-5-6
Weiss Magel & M. | Programacion y Aplicaciones. Hill
J. Angulo RHobotica Practica. Tecnologias y | Paraninfo | 1986 1 1-2-3-4-6
Aplicaciones.
Garcig Lopez , Programacion de Robots Universidad | 2000 no
| Libran, Gonzdlez | industriales de Oviedo
Bibliografia complementaria
Autor Titulo Editorial |Afo |Ejemplares |Unid.Prog
Biblioteca
F. Torres Medina | Roboty Sistemas sensonales. Pearson 2002 1-2-3-4-5-
Ed. 6-7
R Kelly & V. Control de Movimientos de Robot | Pearson 2003 3
ibaf Manipuladores.
M. Gomez et all | Jeleoperacion y Telemobotica. Prentice 2006 34-5-6
Hall
Mcgookin Euan | Robotic systems Wiley-VCH | 2012 no
W. Bolton Sistemas de control electronico | Alfagmega | 2006 1 34
en la ingenieria mecanica y
eléctrica. (3°ed.
F. Cembranos Sistemas de Control Secuencial. | Thomson [ 2002 1 14-7
D. Poole Algebra Lineal. Una Introduccion | Thomson | 2007 1 3
Modema. 2°ed.
W. Bolton Instrumentacion y control Paraninfo | 1996 1 4
Industrial.

FUNDAMENTOS
DE ROBOTICA
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