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Introduccion

En esta practica se utilizé el simulador de RoboDK para emular el trabajo de un robot
KUKA KR 16. El proceso consistié en disenar la celda de trabajo, importar un archivo en
formato .dxf que contenia el logo a dibujar y, a partir de este, programar el seguimiento
de curvas para reproducir el dibujo en un pizarréon. El objetivo principal fue aprender a
seleccionar y configurar un robot, declarar correctamente la herramienta (TCP) y el
espacio de trabajo, y desarrollar un programa de trayectoria que, tras ser exportado, se

pueda cargar en el robot para comprobar su correcto desempenio.
Marco Teérico
RoboDK:

RoboDK es una herramienta de simulacion y programacion offline que permite crear,
probar y optimizar programas para robots industriales sin detener la producciéon. Su
entorno visual facilita la integraciéon de modelos CAD y la simulacion de trayectorias

complejas.

Robot KUKA KR 16:

El KUKA KR 16 es un robot industrial de 6 ejes, conocido por su robustez y precision.
Con una capacidad de carga aproximada de 16 kg y un alcance adecuado para diversas
aplicaciones, este robot es ideal para tareas de dibujo, ensamblaje y manipulacién en

entornos industriales.
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Importacion de archivos .dxf:

El formato .dxf es ampliamente utilizado en el ambito del disefio asistido por computadora
(CAD). Permite la representacién de curvas y contornos que pueden ser interpretados

por software de simulacién para generar trayectorias precisas.

Confiquracion del TCP y del espacio de trabajo:

La correcta definicion del Tool Center Point (TCP) es fundamental para asegurar que la
herramienta (en este caso, el dispositivo de dibujo) opere con precision. Asimismo,
declarar el espacio de trabajo y los sistemas de coordenadas garantiza la correcta

traslacion del disefo digital a la simulacion y, posteriormente, a la ejecucién en el robot.
Desarrollo de la Practica
1. Disefo de la celda de trabajo

Se inicid el proceso disenando la celda de trabajo en RoboDK, ubicando en el entorno
virtual al robot KUKA KR 16 y definiendo la posicion del pizarron. Se configuraron los

limites de la celda para simular las condiciones reales del area de operacion.

KUKA KR 16 2 Base

Fig. 1 Estacion de trabajo para robot KUKA Ibero.
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2. Importacion del archivo .dxf y analisis del logo

Se importé el archivo .dxf que contenia el logo a reproducir. RoboDK interpreto las curvas
y se establecieron puntos de referencia para el seguimiento de trayectorias, permitiendo

visualizar el contorno del logo en el entorno simulado.
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Fig. 2 Logo en DXF.

3. Seleccion del robot y configuracion de la herramienta

Se selecciono el modelo del robot KUKA KR 16 y se definid el TCP correspondiente a la
herramienta de dibujo (por ejemplo, una pluma o marcador). La correcta configuracion
del TCP es crucial para que el trazado se realice con precision en cada punto de la

trayectoria.

EP s

Fig. 3 Sitio de RoboDK para seleccion de robots.
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4. Declaracién del espacio de trabajo

Se establecio el sistema de coordenadas de la celda de trabajo, asegurando la correcta
relacion entre el modelo del logo importado y la posicién real del robot dentro del
simulador. Esta declaracion permitio al robot interpretar de manera precisa las posiciones

y orientaciones durante el seguimiento de curvas.

Nombre: KIKAKR 162
Pilotaje Cartesiano

129,924

Fig. 4 Configuracion de marcos de referencia de herramienta y mesa.

5. Programacién del seguimiento de curvas

Utilizando las herramientas de programacion de RoboDK, se desarrollé un programa que
permitiera al robot recorrer de forma continua la trayectoria definida por las curvas del
logo. Se implementaron comandos de movimiento lineal y de interpolacion para

garantizar un trazo fluido y preciso en el pizarron.

Fig. 5 Programacion para seguimiento de trayectoria
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6. Exportacion y validacién del programa

Una vez configurado el programa, se exportd y se cargd en el simulador para validar su
funcionamiento. Se realizaron diversas pruebas para ajustar la velocidad, la precision del
movimiento y la correcta activacion de la herramienta de dibujo, asegurando que el robot

ejecutara el trazo de manera fiel al disefio original.

amar a 1os subprogranas en orden

alizar prograna

8 ; Fin.
19=  HALT
290

21 END

Fig. 6 Programa que recopila todos los programas para el seguimiento de curvas, ya que roboDK solo permite generar
1000 lineas por programa.

7. Videos grabados
Los videos grabados se encuentran en el siguiente enlace de la documentacién

https://jphajp.github.io/Robotica/Web/Reportes/Laboratorio/L4/L4.html
Conclusiones

Se logré simular de forma exitosa el seguimiento de curvas en RoboDK utilizando el robot
KUKA KR 16, lo que permitié comprobar la viabilidad del proceso en un entorno virtual.
Esta simulacién no solo evidencio la capacidad del robot para ejecutar movimientos
complejos, sino que también sirvio como un primer paso fundamental en el desarrollo del

programa.

La practica permiti6 comprender la importancia de configurar correctamente el TCP y
declarar el espacio de trabajo para lograr trayectorias precisas. Ademas, la importacion y
el analisis del archivo .dxf demostraron ser herramientas efectivas para transformar
disefios CAD en movimientos robéticos, facilitando la integracion de elementos graficos

en la programacion del robot.


https://jphajp.github.io/Robotica/Web/Reportes/Laboratorio/L4/L4.html
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La simulacién previa facilitd la deteccidén y correccién de posibles errores, permitiendo
realizar ajustes necesarios sin afectar equipos reales. Este proceso de validacién es
esencial antes de implementar el programa en un entorno real, garantizando asi la

seguridad y la eficiencia en la operacion del robot.
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