ROBOTICA
Simulacion de robots industriales
Trabajo para realizar en sala de aulas
Ejercicio 1: Interfaz y Carga de Robots

Objetivo: Aprender a abrir la biblioteca de robots y cargar un modelo
estandar.

1. Abra el software RoboDK.
2. En la barra de herramientas superior, haga clic en el icono “Open
Robot Library”.
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Open Robot Library
B New Station (1)

3. Se abrira una ventana de navegador. Busque el modelo ABB IRB
120-3/0.6.
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4. Haga clic en el boton de descarga (Download) para cargar el robot en
su “New Station”.

ABB IRB 120-3/0.6

Brand ABB

Model [RE 120-3/0.6
Poxes ]

Reach 380 mm
Danidmar =R

Ejercicio 2: Interaccion con el Robot y el Panel de Control
Objetivo: Acceder a las funciones de movimiento del robot.

1. Una vez cargado el modelo en la estacion, haga doble clic sobre el
icono del robot en la estructura del arbol a la izquierda.
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120-3/0.6 Base

2. Se abrira el Panel de control del robot (ABB IRB 120-3/0.6 panel).
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ABB IRE 120-3/0.6 panel 2 X

Name: ABBIRB 120-3/0.6 Parameters

Cartesian Jog

Tool Frame * with respect to robot flange

IX.Y.Z7mm | ROT[Z.Y'.X"'ldeg - ABB/KUKA/Nachi o r =
e.000 e. 2.000 e.000 e.000 0.000

Reference Frame | ASEIRE 120-3/0.6Base -~ with respect to robot base

X.¥,Z1mn | Rot[Z,Y',X"*1deg - ABB/KUKA/Nachi - FE
0.200 e. 0.008 0.200 2.008 e.000

Tool Frame with respect to Reference Frame
IX,¥,Z1mm | Rot[Z,Y',X**ldeg - ABB/KUKA/Nachi =
374.000 2.008 530,900 2.200 98,000

g

Show Frames

C) aiNone 7 gage ()

8 Tool Frame

B Ref. Frame {8 Robot Flange

O0: 0Oz 0Os

- 0+ Os Os
-
120-3/0.6 Base —
Joint axis jog r Align Home
B 000 ®-185.0 = 165.0
[ 0.00 °-110.0 = 110.0
[:25 0.00 °-20.0 = 70.0
8¢ 000 °-150.0 = 160.0
Bs: 0.00 °-120.0 = 1200
s 000 °-400.0 = 400.0

3. Observe las secciones Cartesian Jog y Joint axis jog.
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ABB IRB 120-3/0.6 panel g x

w B New Station (1)
W . ABBIRB 120-... Name: ABB IRB 120-3/0.6 Parameters

ABBIRB 1... Cartesian Jog
Toul Eracme | with respect to robiot Aange

[X,Y,ZImn | Rot[Z,Y',X''1deg - ABB/KUKA/Nachi <
0.000 0.000 0.000 0.000 0.000 ©.000

n

Reference Frame _| ABB IRB 120-3/0.6Base with respect to robot base

IX.Y.ZImn | Rot[Z,Y',X'*1deg - ABB/KUKA/Nachi v =
0.000 e.000 0.000 e.000 0.000

Tool Frame with respect to Reference Frame
[X,Y,Z1mn | ROt[Z,Y'.X''1deg - ABB/KUKA/Nachi

]

-6.302 322.345 633.4e9 1.461 15.366 -88.714
Tool Frame | Workspace | Show Frames
O AlNore (] gace (g)
8 Tool Frame
Ref. Frame . Rolof Bange
BN © Show for current tool 01 !:‘ 2 ‘:‘ 3
( \ 04 Os Os
2 N //
120-3/0.6 Base ~
Joint axis jog » Align Home
8: 9112 °-165.0 —_ 165.0
82 -10.67 °-110.0 = 110.0
8 9.43 ©-90.0 — 7.0
8: 0.0 °-160.0 - 160.0
8: 0.0 °-120.0 = 120.0
Bs 7463 ©-400.0 — 400.0

Ejercicio 3: Movimiento por Ejes (Joint Jog)

Objetivo: Manipular las articulaciones individuales del robot.

1. En la seccion Joint axis jog, encontrara los valores de cada
articulacion (J1 a J6).

2. Modifique los valores numéricos para observar como se mueve cada
eslabon del robot.

3. Intente llevar el robot a una posicion distinta a la “Home” (posicion
inicial).
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ABB IRB 5 Name: ABBIRB 120-3/0.6 Parameters
ABE THE 1 Cartesian Jog
Tool Frame ~ | with respect to robot flange

[X,Y,Zlmn | ROt(Z,Y',X''1deg - ABB/KUKA/Nachi v FG=
.000 e.e00
Reference Frame | ABBIRB 120-3/0.6Base - with respect to robot base

[X.Y,Zlmn | Rot[Z,¥’,X’'1deg - ABB/KUKA/Nachi G
.00 e.000 e.000 0.000 e.000

Tool Frame with respect to Reference Frame
TX,Y.Zlmm | ROt[Z,Y',X''1deg - ABB/KUKA/Nachi =

359.000 0.e00 630.000 e.ee0 90.000 ) 9.;66

Robot Base | Workspace | Show Frames
x v z | © Donotshow | ) AlNone (5 gace (0)

Translation O O @ | O Show for wrist center Tool Frame s
Rotaton OO O | O show for robot fiange SenErane C orense

L~ © Show for current tool Ji. 02 03

( \] |04 Os Os

o N/
120-3/0.6 Base s

Joint axis jog r Align Home
B 0.00 °-165.0 - 165.0
82 -3.16 °-110.0 e 110.0
B 3.09 °-50.0 — 70.0
8 0.00 °-160.0 — 160.0
Bs: 0.08 °-120.0 — 120.0
Bt 0.00 ©-400.0 — 400.0

Ejercicio 4: Movimiento Cartesiano
Objetivo: Realizar traslaciones y rotaciones del efector final.

1. En el Panel del Robot, cambie el sistema de referencia en Cartesian
Jog a Robot Base.

2. Utilice los campos de traslacion (X, Y, Z) para mover el efector final
de manera lineal.

3. Observe como el robot calcula automaticamente los movimientos de
sus articulaciones para mantener la trayectoria lineal.
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w' I New Station (1) ABB IRB 120-3/0.6 panel x
W __ ABBIRB 120-... Name: ASBIRB 120-3/0.6 Parameters

ABBIRB 1... Cartesian Jog
Tool Frame  with respect to robot flange

IX,Y,ZImn | ROt[Z,Y'.X''1deg - ABB/KUKA/Nachi - | g8 |
e.000 e.000
Reference Frame _| ABBIRB 120-3/0.6Base - with respect to robot base

IX.Y,ZImn | Rot[Z,Y'.X''ldeg - ABB/KUKA/Nachi ~ MG
©.000 o.000 ©.000 0.000 0.000 .00

Tool Frame with respect to Reference Frame
IX.Y,ZImn | Rot[Z,Y'.X''1deg - ABB/KUKA/Nachi

324.000 455,800 399.000 2.000 90.000 8.5‘;8
Robot Base ~ | Workspace | Show Frames
X v z | © Donotshow \C J AlfNone (7 age (0)
Translaton O O © | O Show for wrist center | @ Tool Frame
o Al Robot Flange
Rotaton O O O | O show for robot flange @ ket Frame @ R
o © show for current tool (8r B2 0Os
3/0.6 Base ( ) O4 Os Os
\/
Joint axis jog r Align Home
8: 6102 °-165.0 — 165.0
8:  53.24 °-110.0 — 110.0
8: 2872 °-90.0 — 70.0
Be -102.94 ©-160.0 == 160.0
B 63.84 °-120.0 = 120.0

B:: 11753 ©-400.0 = 400.0



