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Resumen:

El presente trabajo de tesis, busca el disefio y
desarrollo de un sistema que sea capaz de
simular una configuracion robdtica cualquiera
con uniones angulares, en donde el caso
particular de estudio sea el de la mano robética
CENIDET. ElI sistema debe ser capaz de
funcionar en linea y fuera de linea con el
prototipo fisico.

Objetivos:

eFamiliarizacién con interfases graficas y con
las librerias que puedan ayudar al desarrollo de
una interfaz, para asi crear una herramienta
propia.

<El disefio, la estructuracion y la generacion de
script's que ejecuta el prototipo fisico mediante
la interpretacion de las sefales eléctricas
generadas para su funcionamiento,
interpretando el entorno original en el que fue
concebido (LabView).

<Documentacion del software desarrollado para
su uso en aplicaciones similares mediante
modificaciones al cédigo principal.

Funciones a realizar
en tiempo real

De i de Forma y

>

Instrucciones de Movimiento, Entorno y Control de Scripts

Registro
Hist6rico

Histérico

Eventos y Alarmas

Movimientos
en Tiempo Real

Metodologia:

Busqueda de informacion. Su objetivo es reunir
todas las fuentes bibliograficas pertinentes
para la sustentacion tedrica de la interfaz.

Planteamiento de especificaciones en software.
Su objetivo es delimitar el problema en lo que
a software se refiere para la ejecucion
adecuada de la interfaz.

Desarrollo de la interfaz. Programacion de la
interfaz utilizando las herramientas graficas de
software contempladas (OpenGL) vy su
interaccion con el prototipo fisico (LabView).

Validacion de la interfaz. Caracterizacion de las
seflales de salida que generan el movimiento
real, y su correspondencia con la generacion de
movimiento virtual.

Configuracion General del Sistema
Version 1.4
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Modificaciones
de Graficos
realizadas desde
la interfaz grafica
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[risebricoW®  Simulador
Grafico

Archivo de Entrada / Salida
Estimulos actuadores para el simulador
Monitor del Sistema

Compilador de Instrucciones
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Salidas Principales del Sistema



