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Resumen. En este pdster presentamos una herramienta software disefiada para
su utilizacion en cursos de aprendizaje y entrenamiento con estructuras
robéticas [2][3][9]. El objetivo fundamental que se pretende cubrir es
proporcionar a usuarios no experimentados en roboética la posibilidad de
construir y simular graficamente el comportamiento de robots complejos dentro
de un entorno de trabajo totalmente configurable. En su disefio e
implementacién se han tenido en cuenta tres principios fundamentales:
flexibilidad, portabilidad y facilidad de uso. Se ha prestado una especial
atencion ala manera de presentar |a construccion delosrobots, sendo estamuy
sencillay flexible, disponiendo de absolutalibertad en cuantod nimeroy tipo
de articulacionesy la forma de |os elementos que los componen. De esta
manera se pueden introducir descripciones de robots reales, o incluso disefios
experimentales [5], cuyo comportamiento podré ser estudiado mediante la
simulacion de los movimientos. Paraello incluye la posibilidad de generar
secuencias de movimientos que pueden ser ejecutadaspor laestructurarobdtica
construida. Dichas secuencias no se limitan a simples movimientos sino que
existe laposibilidad de introducir saltos condicionaeseincondicionaesdentro
de lapropia secuencia, lo que permite la creacion de bucles, estructuras de
decision, etc. El robot simulado puede disponer de una interfaz de
entrada/salida cuyo comportamiento también se simulay servira para la
comunicacion del robot con el entorno. Para conseguir un mayor grado de
realismo de los escenarios simulados, se pueden cargar entornos virtuales que
representan el entorno detrabajo del robot. Ademés el usuario podra navegar
por el citado entorno utilizando lasteclas de cursor, permitiendo un cambio del
punto de vista de |a escenasencillo eintuitivo. Tanto los diferentes el ementos
gue forman los robots como | os obstacul os que pueden aparecer en el entomo
se construyen a partir con ficheros VRML[1], por |o que se pueden conseguir
robotsy entornos totalmente realistas. Este formato estd ampliamente extendido
y es soportado por lamayoriadel software de creacién 3D. En cuantod entomo
de desarrollo se haelegido Javay Java 3D [6] o que garantiza uno de los
principios fundamental es ya comentados, |a portabilidad, ademés de facilitar la
construccién de una interfaz de usuario intuitivo y comun en todas las
plataformas donde se ejecute.
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1. Descripcion dela aplicacion

La aplicacion puede ejecutarse en dos modos claramente diferenciados, pudiéndose

pasar de uno a otro en cualquier momento durante la gjecucién. Los dos modos de

gjecucion son los siguientes:
Creacion de robots: La ventana principal proporciona las herramientas necesarias
para el disefio de diferentes estructuras. La ventana esta dividida en tres areas
bésicas: unaalaizquierda que contiene el arbol de la estructura del robot, otraen
|a parte superior derecha para configurar los diferentes parametros de las piezas y
la parte inferior derecha que contiene dos ventanas para la visualizacién de los
objetos 3D, como se puede observar en laFig. 1.

I e i+ s Mabwn

Fig. 1. Entorno de Disefio de JRF.

Representacién y movimientos del robot: La ventana principal aparece en modo
de simulacion permitiendo tanto la interaccion directa con el robot, pudiendose
mover sus articulaciones, y la generacion y gecucion de secuencias. Para ello
aparecen varios cuadros de didlogo en los que se controla: configuracién de cada
una de las articulaciones, valores de la interfaz de entrada salida del manipulador
y la secuencia de pasos del programa de movimientos. De manera que las
diversas funcionalidades quedan accesibles de manera independiente, con el

aspecto que se puede apreciar enlaFig. 2.

2. Conclusiones

En este trabajo se ha presentado una herramienta software para su utilizacion en
labores de entrenamiento en entornos robéticos. La utilizacion de entornos gréficos
avanzados consigue realizar simulaciones realistas tanto de los robots como de los
entornos y permite a usuario acanzar un conocimiento profundo de diferentes
aspectos de la robética: programacién de robots, célculos cinematicos, evitacion de
obstéculos, etc.
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Con JRF €l usuario puede experimentar con infinidad de estructuras robdticas, del
mismo modo que puede construir sus propios robots personalizados. Ademas, permite
navegar por el espacio paradisponer de cualquier punto de vista. Por tanto, constituye
una herramienta de gran interés que sirve como plataforma segura y muy intuitiva
parael aprendizaje de diferentes aspectos de larobética.
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Fig. 2. Programacion de secuencias.
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