Controlando el Robot Colaborativo ABB YuMi:
De la Simulacion al Control Externo con Python

Fase 1 - Programacion y

Simulacion Virtual

S

1. Instalar Software
Esencial:

Se requiere RobotStudio para
simulacion y programacion, y
RobotWare como sistema
operativo del controlador

2. Configurar la

estacion de
trabajo:

En RobotStudio se
crea un  nuevo

proyecto cargando
el modelo IRB
14000 y se afiaden
los grippers a cada
brazo.

3. Crear
visuales:
Moviendo manualmente los
brazos del robot virtual, se
guardan las posiciones clave
para crear trayectorias
auxiliares, por ejemplo,
Home, Pos1y Pos2.

trayectorias

4. Sincronizar con RAPID:

La trayectoria visual creada
se convierte
automaticamente en cddigo
RAPID, el |lenguaje de
programacién nativo  del
robot, mediante la funcién
“Sincronizacién con RAPID”.

MODULE Main

PROC Psthl
ADC Steretre(1)
ADL Pathl

END Patin

PROC Pathl
PROE 1
FROE 2
PROC Set

END Patin PROC Psth1l
ADC Pathl
PROC A2cater(S, \,2)

END Patin

Fase 2 - Conexion y

Transferencia al Robot Real

5. Conectar Fisicamente PC
y robot:

Se establece una conexién
directa entre la computadora
y el controlador IRC 5 del
robot utilizando un cable
Ethernet.
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6. Vincular controladores
en RobotStudio:

Desde el software, se
establece la conexion con el
controlador del robot real,
creando una relaciéon para
transferir datos del entorno
virtual al fisico.

7. Modo Automatico :

El FlexPendant debe estar en
modo operativo automatico,
para que RobotStudio pueda
obtener acceso de escritura
sin confirmacioén de usuario.

8. Solicitar acceso de
escritura:

Se solicita permiso desde
RobotStudio para  poder

modificar los programas del

robot, lo cual debe ser
concedido desde el
FlexPendant.
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9. Transferir cédigo al robot:
El cédigo RAPID generado se
envia desde el controlador
virtual de la PC al controlador
real del robot, dejandolo listo
para ejecutar un rutina.

Fase 3 - Control Extemo
con Interfaz Python

@

Arquitectura de
Comunicacion
Cliente-Servidor

P %

Cliente

Python
(PC)

TCP/IP

Servidor
RAPID
(Robot)

Opcion A: Interfaz Grafica para
Control Articular
l Control Articular
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Opcion B: Optimizacion con

Buffer de Instrucciones
[00--[00

xY.2 XY.2)

Para evitar pausas entre

movimientos, se implementé un
sistema de cola (buffer) que
permite enviar multiples
coordenadas cartesianas (X, Y, Z2)
de una sola vez.

Flujo de ejecucion remota

El robot ejecuta secuencialmente
las posiciones almacenadas en el
buffer, logrando un movimiento
continuo y eficiente, ideal para
manipulacién de objetos.
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