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Introduccion

Procesos de sintesis manuales.

o = - Alta variabilidad en los resultados.
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FE-| 1% » Riesgos por exposicion a sustancias quimicas.
'%llls¢“' .

Limitaciones en la repetitividad.
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e Introduccion

Seguridad.

Repetibilidad y precision.

- Eficiencia y trazabilidad.

Interoperabilidad.
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Objetivos

General

Desarrollar e implementar una interfaz que permita
controlar la posicidon de los brazos del robot ABB YuMi

IRB 14000 desde una computadora externa, mediante

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

asegurando una comunicacion estable, segura y en

tiempo real.

Especificos

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

2.Establecer la comunicacidon entre el robot y una
computadora externa.

3.Desarrollar una interfaz grafica o de linea de comandos para
ingresar posiciones.

4 Implementar el envio de instrucciones al robot y verificar el
posicionamiento de los brazos.

b.Validar el sistemma con pruebas experimentales vy

documentar los resultados.
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Metodologia

Comunicacion
Diagnostico

Interfaz de
control

Integraciony
Validacion
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Diagnostico

Revision técnica
Verificacion de controladores
Instalacion sistema operativo

Puesta a punto del robot
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Comuhnicacion

T_ROB_L/Module1* X
1 MODULE Modulel

2 = CONST robtarget Home:=[[89.387954366,156.6.
3 CONST robtarget P1:=[[89.388225729,384.5027370!
4 CONST robtarget P2:=[[89.388388811,384.5028764.
5 CONST robtarget P3:=[[89.388626907,153.3811839.
6
7 = PROC main()
P 8 IAdd your code here
9 Path_1;
16 ENDPROC
11 = PROC Path_1()
12 MovelL Home,v200,fine,Servo\WObj:=wobjo;
13 Movel P1l,v20@,fine,Servo\WObj:=wobj@;
14 Movel P2,v200,fine,Servo\WObj:=wobj@;
15 Movel Home,v268,fine,Servo\WObj:=wobje;

16 ENDPROC
17 ENDMODULE
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e Comunicacion

Yumi - RobotStudio 2
lementos
olIEE - 0 B AR
ME E cabasion ® ®
Exportar  Simulador Rastreo Cronémetro  Analizados nfiguracién :;l - rabar srabat arabar  Dete
de E/S de TCP e senales e sena M R ‘ ] phca gratice Jaba
5 Manitor Analizador de senales Grabar pelicula

@ zoom O@/EDEHE G

Hora
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Interfaz de control

“Cliente”

cconexion
exitosa?

s

TCP/IP
€ >
>
solicita conexion
A

no

Enviar coordenadas

Activoy en
espera de
solicitud de
conexion

50;21;136,;45;90;39

“Servidor”
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Posicion de casa

e Interfaz de control

yumi_RWS:Ver1

Ver

Mano alzada

All Tasks

OE+26 0200808 K-

Seleccién

f Control YuMi ABB - TCP/IP = O X

IP Robot: _127.0.0.1

Conexion

Puerto lzq: 8000  Puerto Der: 8001

Articulaciones YuMi (lzq y Der)

L1

0

R1

L2,

R2 |

L3

R3

L4

R4

L5

R5 |

L6 |

R6

Eie B@ﬂ) Brazo
lzquierdo | Derecho
1 0° 0°
2 -130° -130°
<) 30° 30°
4 0° 0°
5 40° 40°
6 0° 0°
7 135° -135°

T ROB L->Se
T ROB_R->Se
T ROB_L->Se
T ROB R->Se
T ROB L->Se
T ROB_R->Se
T ROB_L->Se

el
el
el
el
el
el
el

dato Izqg(3)
dato Der(4)
dato Izqg(4)
dato Der (5)
dato Izqg(5)
dato Der (6)
dato Izg(6)

T ROB R->Der moviendo a: 0;0;0;0;0;0;
T ROB L->Izq moviendo a: 0;0;0;0;0;0;
T_BOB_L—>Esperando conexién (Izq)...
T_BOB_R~>Esperando conexion (Der)...

Vigilancia de simulacién | Pila de llamadas de RAPID | Puntos de interrug
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Interfaz de control

’ yumi_RWS:Ver1 O X | ' Control YuMi ABB - TCP/IP - (] X
B 2% 0808 2 — & ¢ ' Conexién
Vor: | Masaiads Seleccibn . IP Robot: 127.0.0.1 Puerto lzq: 8000 Puerto Der: 8001
le f
| Atticulaciones YuMi (1zq y Der)
l ]
| -21 37 '
\. D 3 e R __[s0 |
§ L] L] |
-32 ' 21 |
12 -3 R2 . . 21
T T
13 5 0 R3 , 0
|| . l [
&
0 0
L4 0 R4 — 0
| [ ! L
0 0 :
L5 , . 0 R5 0
% ~ | l ‘! _l_l
/
/N | 16 2 __[30 6 i
n \ EE L
— ] !
- .
5 - — [i— L Enviar coordenadas |
H e S
All Tasks ",

T ROB L->Se recibidé el dato Izq(3) de:
T ROB R->Se recibidé el dato Der(4) de:
T ROB L->Se recibidé el dato Izq(4) de:
T ROB R->Se recibidé el dato Der(5) de:
T ROB L->Se recibié el dato Izq(5) de:
T ROB_R->Se recibidé el dato Der(6) de:
T ROB L->Se recibidé el dato Izq(6) de: 39
T ROB R->Der moviendo a: 50;21;0;0;0;0;

T ROB L->Izq moviendo a: -50;-32;0;0;0;39;
T ROB_L->Esperando conexién (Izq)...
T_BOB_B—)Esperando conexidén (Der)...

©C OO0 O O O

B | Vigilancia de simulacion | Pila de llamadas de RAPID | Puntos de interruj

Don't Show Don't Show
Logs Task Name
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Integracion

buffer - RobotStudso o

enviar('R’',

,_
il

A
LGRS
(1]
S

time.sleep(4
enviar('R",
time.sleep(:

enviar('R', 30¢ 100, 1¢ el

. - T ROB R->Esperando conexion...
t ln] e . S 1 e e p ( ‘ T:ROB:L—M-:sperando conexidn. ..

T ROB R->Conexién establecida con la PC.
T ROB L->Conexién establecida con la PC.

T ROB R->Valores x, y, z: 300,-200,100
T ROB _R->Guardada posicién #1 ? X=300 Y=-200 zZ=10
0
AAAAAAAAAA AAAAAR T ROB_R->Ejecutando posicion #1
- T ROB R->Valores x, y, z: 300,-200,30
enV]_ar‘( : L - T ROB_R->Guardada posicién #2 ? X=300 Y=-200 Z=30
T ROB R->Ejecutando posicion #2

time.sleep (4

enviaP( | B Y A ' Clear f:;:s.m TD::;:Im
time.sleep(: iL»
enviar('L"', = \ © zeom OO/ EERQ 5

time.sleep(: DS
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e Integracion

detecciony
Realsense D435i YOLO reconocimiento
de objetos

T Output
Pooling Pooling  Pooling * B
| o=
=8 ‘ ----------- ..Horse
i - prrareesen +Zebra
- v © v
b o - Dog
B SoftMax
Convolution Convolution  Convolution N/ '}ff“\‘;‘:}(‘)‘:‘"
+ ; + N N //
RelU RelU RelU Flatten, '
Layer
- Feature Maps
Feature Extraction Classification Probabilistic
Distribution
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Conclusiones

® s logré una comunicacion estable y segura.
@ interfaz funcional validada.
® Base para futuras integraciones con vision o |A.

@ Potencial para automatizacion avanzada en laboratorios.
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