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Introducción

Uso de herramientas libres para facilitar la
modelación de RI y simulación de tareas en un
ambiente 3D.

Cortesía: Lab. de Robótica Industrial, UJAP
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Constructivista

Plataformas de programación de RI 

Top-Down Design

Simulación 3D



𝑝𝑓 = 𝑇𝐻 ∗ 𝑝𝑓
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Posición y Orientación

𝑇 𝑥, 𝛼 𝑅𝑜𝑡𝑥

𝑇( 𝑦, 𝜑 , 𝑝) 𝑅𝑜𝑡𝑦𝑡𝑟𝑎𝑛𝑠

𝑇(𝑝, 𝑧, 𝜃 ) 𝑇𝑟𝑎𝑛𝑠𝑟𝑜𝑡𝑧

© Eaton, 2015
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PARÁMETROS D-H

𝑇 = 𝐴1
0 ∗ 𝐴2

1 ∗∗∗ 𝐴𝑛
𝑛−1

Matriz de Transformación 
del Robot



PGIBOTMat
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Simulación: RoboWorks

© Kapoor, 2006
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Resultados

Amarillo -> Rojo -> Verde -> Azul
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Resultados

Amarillo -> Rojo -> Verde -> Azul
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Conclusiones

PGIBOTMat es una 

plataforma que simplifica 

la modelación

Se puede practicar la

programación de RI

en un simulador 3D.
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Conclusiones

Se demuestra la exactitud de
los modelos cinemáticos
obtenidos mediante
formulaciones matemáticas.

Las experiencias pueden
reproducirse en entornos de
simulación para robots de
última generación (COBOTS).



Gracias!
Alguna Pregunta?

Me puedes contactar a través de:

@wilmersanz

wsanzf@gmail.com
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