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• Procesos de síntesis manuales.

• Alta variabilidad en los resultados.

• Riesgos por exposición a sustancias químicas.

• Limitaciones en la repetitividad.
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Introducción



• Seguridad.

• Repetibilidad y precisión.

• Eficiencia y trazabilidad.

• Interoperabilidad.
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Introducción



Objetivos

1. Diagnosticar el estado actual del robot ABB YuMi y realizar su 

puesta a punto.

2.Establecer la comunicación entre el robot y una 

computadora externa.

3.Desarrollar una interfaz gráfica o de línea de comandos para 

ingresar posiciones.

4.Implementar el envío de instrucciones al robot y verificar el 

posicionamiento de los brazos.

5.Validar el sistema con pruebas experimentales y 

documentar los resultados.

Específicos
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Desarrollar e implementar una interfaz que permita 

controlar la posición de los brazos del robot ABB YuMi 

IRB 14000 desde una computadora externa, mediante 

la introducción de coordenadas espaciales (X, Y, Z), 

asegurando una comunicación estable, segura y en 

tiempo real.

General
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• Revisión técnica

• Verificación de controladores

• Instalación sistema operativo

• Puesta a punto del robot
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Diagnóstico
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Comunicación



28/octubre/2025

9

Comunicación



Tkinter RAPID

Activo y en 

espera de 

solicitud de 

conexión

¿Conexión 

exitosa?

Interfaz de control

TCP/IP

solicita conexión

si

no

Enviar coordenadas
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“Cliente ” “Servidor ”
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Interfaz de control

Posición de casa
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Interfaz de control
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Integración



Integración
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Se log ró una comunicación estable y segura.

Interfaz funcional validada.

Base para f uturas integraciones con visión o IA.
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Conclusiones

Potencial para a utomatización avanzada en laboratorios.
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