&) UNCUYO O

&Y NacoNaL o cuvo P D D

INGENIERIA

ROBOTICA |

i) ‘B

D
UNIDAD VI: Simulacion
Prof: Carolina Diaz JTP: Eric Sanchez




Contenido UNIDAD 6

@ Modelado y Simulacion.

@ Metodos de Programacion.

@ Lenguajes de Programacion




Modelado y Simulacion: Solidwork
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Modelado y Simulacion: KukaSim
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Modelado y Simulacion: V-rep, copelia Sim

Autor Proyecto Intercambio Thibaud Hiltenbrand
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Cuadro comparativo Gazebo vs V-Rep

Simulador Gazebo V-REP
Interfaz
EDL .. 4
» Desarrollado por Coppelia Robotics
» Desarollado por Willow Garage (Suiza)
Caract. (EE.UU) » Comercial (version educativa gratuita)
principales | » Open-source » Soporte Windows, Mac y Linux
» Soporte solamente Linux » Soporte 7 lenguajes de programacion
(Lua, Python, C++, ...)
» Adecuado para modelos de alta
» Motor fisico ODE, otros disponibles precision
. (Bullet, Simbody y Dart) » Interaccion con el entorno virtual
Ventajas L, . L,
» Integracion total con ROS durante la simulacion
» Comunidad muy activa » Muiltiplos motores fisicos
pre-installados (ODE, Bullet y Vortex)
Inconve- » Fisica aproximativa con manipulacion » Sin soporte nativo de ROS
nientes » Edicion de modelos compleja » No es de codigo abierto
» Fallos frecuentes » Disponibilidad de modelos limitada

Autor Proyecto Intercambio Thibaud Hiltenbrand




Métodos de Programacion
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Consola Teach Pendant
(Flex Pendant)
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Principales Fabricantes “ ..
de Robots Industriales FRIAP

Lenguaje de programacion | papipD

’; FANUC
KUKRA ODOrCS
KRL TPE

(nivel de usuario)
Lenguaje de programacion

(nivel experto) RAPID KRL KAREL
Programacion Off-Line RobotStudio KUKA Sim  |Roboguide
Controlador SC4+ KRC 2 RI3IC/R30IA

Windows XP Windows XP | propio (RISC)

Teach pendant |Kuka Control [Teadh pendant
Consola de programacion (Flexpendant) |Panel (KCP) |(ipendant)

Software ediciéon en PC ProgramMaker Kuliaitgffice Wintpe

Sistema Operativo




Entornos de Programacion y Simulacion
Ttep®@ el
jwep®  ROS
CoppellaSim @

from the creators of V-REP GAZEBO
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PFE: DESARROLLO DE SISTEMA ROBOTICO EDUCATIVO

Autores: Gattas Samir
Torres Rodrigo
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DESARROLLO DE SISTEMA ROBOTICO EDUCATIVO
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Autor: Eric Sanchez




PFE: Laboratorio Virtual de Robdtica
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PFE: Laboratorio Virtual de Robodtica

Esqguema de conectividad remota con UR3

---------------

Rosbridge ROSETTA lab
server
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Muchas Gracias por su atencion.

Preguntas?
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