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Control de Trayectoria Evitando Obstaculos del Brazo
Robotico Colaborativo UR10

Francisco José Martinez Saez
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sockets, disefio, control.

Resumen

El propdsito de este proyecto es controlar el movimiento del brazo robotico
industrial colaborativo UR10 de una manera nueva y alternativa al procedimiento
estandar.

Un sistema de deteccion de obstaculos se controla desde un microcontrolador
Arduino y se consigue gobernar el movimiento del robot a partir de las captaciones de
éste desde un programa Java que recibe los datos del Arduino y envia programas al
controlador del robot en lenguaje de alto nivel URScript a través de sockets.

El objetivo final es que el robot se mueva de un punto a otro del espacio
esquivando obstaculos presentes en su trayectoria hacia el objetivo.



