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Médulo - Técnico/a en Robética para la Industria 4.0

P Leccidn 2 - Programacion basica

Setup

Figura 2.3. (a) Posicion inicial (b y c) Resultado final de los
ejercicios

b)

a)

Figura 2.4. Modelo geométrico de la tarea
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a)

Figure 2.5. Disposicion final de los ejercicios 3 (a) y 4 (b) de la
Leccion 2.

Requisitos

Conocimientos de lenguajes de programacion de uso general.

Resultados de aprendizaje adquiridos

S10.1 Programar un brazo robdtico para realizar tareas basicas.

Duracion de la leccion

8 horas
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Activities and steps to be implemented

Mediante el empleo del gemelo digital de un robot UR3e se ilustraran los
comandos basicos de movimiento del manipulador, asi como del manejo
de la pinza, a través de programacion textual. Para ello se realizara una
tarea basica de pick and place, que consiste en el traslado de varias
piezas con el objeto de construir una torre.

Los aspectos que se van a abordar en la leccidn son los siguientes:

-Configuraciones del manipulador.

-Obtencion de localizaciones del manipulador de forma guiada.
-Programaciéon textual de tareas con comandos de movimiento del
manipulador.

-Transformaciones basicas de las localizaciones.

-Instrucciones de agarre y liberacion de piezas con la pinza.

La Figura 2.3.a muestra el robot manipulador UR3e en un entorno de
trabajo compuesto por una mesa de trabajo sobre la que reposan tres
piezas pequefas. Estas piezas se trasladaran una a una mediante el uso
del brazo robdtico a una segunda zona de la mesa, especificada como
TARGET, que aparece en la citada figura.

Para ello, debe realizar las siguientes actividades:

1. Definir el modelo geométrico de la tarea, que se detalla en la Figura 2.4
y consta de la posicion inicial de la pieza A definida por el sistema de
coordenadas vy la localizacion de destino, definida por el sistema de
coordenadas . Para ello, sabiendo que ambas se encuentran referidas al
sistema de coordenadas asociado a la base del robot , programar, con la
funcién TRANSFORM(), la localizacién inicial y la de destino .

2. Encontrar la configuracién del robot con las que resulta alcanzable y
mediante los comandos LEFTY/RIGHTY, UP/DOWN, POSITIVE/
NEGATIVE.

3. Realizar el programa de paletizado que consiste en mover las tres
piezas desde su posicion inicial al destino, si se sabe que se desean situar
alineadas y separadas entre si, tal y como muestra la Figura 2.5.a. El
programa debe finalizar en una posicidon de reposo, que viene dada por
un valor de sus articulaciones de .

4, Repetir el ejercicio anterior, si esta vez se desea colocar las piezas
apiladas una sobre otra en la localizacién de destino, tal y como muestra
la Figura 2.5.by laimagen 2.3.b.

Una vez comprobado el correcto funcionamiento de los programas en el
gemelo digital, se solicitara acceso para poder verificarlo en el sistema
fisico real.
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