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1. Introduccion.

Para poder trabajar en clase con los robots de la gama UR, tenemos dos posibilidades:

e Trabajar directamente con el robot fisico, utilizando el programa Polyscope que viene instalado en la
controladora y al que podemos acceder a través de la FlexPendant, (consola de programacion).
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e Trabajar en nuestro PC, utilizando un simulador gracias a la aplicacion URSim.
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2. Alcance.

En el presente tutorial se indica el modo de descargar, instalar y configurar el simulador
URSim para poder trabajar en nuestro PC desde la maquina virtual VMware.

URSim es un software de simulacién que se utiliza para la programacion offline y la
simulacidn de programas de robots, y esta hecho para el sistema operativo Linux.

En esta guia se muestra como instalar, configurar y ejecutar URsim en el entorno MS WINDOWS. Universal Robots
pone a disposicidn de los usuarios una imagen de disco virtual de un sistema operativo Linux que contiene el
software que simula el Polyscope y los robots fisicos, llamado URSim.

Para ejecutar dicho simulador en otro sistema operativo, se necesita una mdaquina virtual.
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Si visitamos la web del fabricante, podemos obtener un tutorial para instalar URSim en la maquina virtual gratuita

Oracle VM VirtualBox, pero en este tutorial nos centramos en la instalacidn Gnicamente en VMware. *NOTA* Si
desea instalar en VirtualBox siga las en el siguiente enlace.

https://academy.universal-robots.com/media/r3xIlnaSe/ursim_vmoracle installation guide v3 es.pdf

3. Descarga de la aplicacion URSim, en la web del fabricante.

Accedemos a la web:

https://www.universal-robots.com/support/

En el buscador introducimos “URSim” para localizar la descarga de la aplicacion.

2 1

Q

URSIm

Encontramos varias versiones del simulador. Si estas usando un sistema operativo Windows, debes seleccionar
SIMULADOR NO LINUX.

UNIVERSAL ROBOTS Suppon | Articulos  Descargar Foro miUR Ir al sitio principal de Universal Robots

Solo para la serie e Se pueden descargar la Ultima version,este tutorial
esta hecho con versiones anteriores, pero el

procedimiento es identico.

Se necesita una maquina virtual para ejecutar este simulador fuera de linea versién 3.15.7 para computadoras que no son Linux

DESCARGAR 5de 77 resultados  VER®

SIMULADOR FUERA DE LINEA - SERIE CB -|NO LINUX | URSIM 3.15.7

Ultima actualizacién : 2022-03-22

SIMULADOR FUERA DE LINEA - SERIE CB - NO LINUX - URSIM 3.15.6

Uttima actualizacion : 2022-03-21

Se necesita una maquina virtual para ejecutar este simulador fuera de linea versién 3.15.6 para computadoras que no son Linux

SIMULADOR FUERA DE LINEA - SERIE CB - NO LINUX - URSIM 3.15.5

Ultima actualizacion : 2022-03-21

Se necesita una méquina virtual para ejecutar este simulador fuera de linea version 3.15.5 para computadoras que no son Linux

Para acceder debes registrarte, si no lo has hecho antes para acceder al curso on-line.
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n
UNIVERSAL ROBOTS Support | Articulos Descargar Foro miUR

Apoyo Descargar - Simulador fuera de linea - Serie CB - No Linux - URSIm 3.15.4

SIMULADOR FUERA DE LiNEA - SERIE
CB - NO LINUX - URSIM 3.15.4

Se necesita una maquina virtual para ejecutar este simulador fuera de linea version
3.15.4 para computadoras que no son Linux

[# Modificado por tiltima vez el 21 de marzo de 2022 =i

)

ES NECESARIO INICIAR SESION PARA ACCEDER A LOS
ARCHIVOS

Para acceder debes
registrarte, si no lo has
hecho antes.

TUS ARCHIVOS ESTAN LISTOS PARA DESCARGAR

= O]

URSIim_VIRTUAL-3.15.4.101

La descarga es un comprimido que debemos guarda en una ubicacidn de nuestro PC.

& 1 = | UNIVERSAL ROBOT = a X
Inbcio Compartic vista [7]

« v 4 » Este equipo » datos(D:) > PROGRAMAS IES > UNIVERSAL ROBOT » w U

0 A
Nombre
# Acceso ripido
= Escritorio
B URSIm_IETIIAL 540 anine AR OO 10 1 G2 a gAR archive 723915 KB
& Descargas + Abrir
2 Documentos of @ Generar huella digital con AutoFirma
= Imagenes - @ Firmar con AutoFirma
& DRIVE * B Extraer ficheros_. E
N —— W He creado una \,arpe:ta que llame
CURSO 14-15 B Extraer en URSim _VIRTUAL-5.1.0.40195, UNIVERSAL ROBOT, donde guarde el
IES SALVADOR SERRAND . Analizar los elementos seleccionados archivo rar que proce demos a
s oria
PERSONAL B et descomprimir en la misma carpeta
PROGRAMAS IES Abrlrcen=
Restaurar versiones anteriores
&3 Dropbox (IES SALVADOR. SERRA

Enviar a >
& Dropbox (Personal)
R Cortar
o4 DEPARTAMENTO 201516 Captat

o8 DEPARTAMENTO 201617
o DEPARTAMENTO CURSO 2017
o DEPARTAMENTO CURSO 20181

Crear acceso directo
Eliminar

Cambiar nombre
& [ES SALVADOR SERRANO

Propiedades

2 min
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Guardo el archivo comprimido, y ordeno un poco los archivos que he obtenido. Necesito conocer la ubicacién de

estos archivos, puesto que me los pedird mas tarde.

M = | UNIVERSAL ROBOT
Inicio Compartir Vista
— v 4 > Este equipo » datos (D:) » PROGRAMAS IES > UNIVERSAL ROBOT » v O Buscar en
Nombre ) Fecha de modifica.. Tipo
o Acceso rapido ’ T

m Escritorio x

B URSIim_VIRTUAL-5.1.0.40195

Descargas o -
5 . # [] URSim_VIRTUAL-5.1.040195.vbox
4

& Domimentas &, URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195
= Imagenes URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195
« DRIVE &L URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195-5001
& Google Drive (manc 'oprofe = URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195-s002
CURSO 14-15 E URSIim_VIRTUAL-5.1.0.40195-s003
ES SALVADOR SERRANO & URSim_VIRTUAL-5.1.040195-5004
SERSAlAL 5 URSIm_VIRTUAL-5.10.40195-5005
PROGRAMAS |ES ~ & URSim.VIRTUAL-51,040195:5006 Por ordenarlo un poco,

introducimos los
archivos en una carpeta
que he llamado URSIm

&* Dropbox (IES SALVADOR SERRA

&* Dropbox (Personal)
¢ DEPARTAMENTO 201516
&2 DEPARTAMENTO 201617

Al descomprimir
aparecen estos
archivos, que seran
los que
posteriormete
utilizaremos en la
maquina virtual

@& DEPARTAMENTO CURSO 2017

g2 DEPARTAMENTO CURSO 20181

@ |ES SALVADOR SERRANO

¢ mio

4. Instalaciéon de URSim en maquina Virtual.

Lo que hemos obtenido es una imagen de disco virtual de un sistema operativo Linux en el que ya estd instalado
el software de programacién Polyscope, y el simulador virtual de los diferentes robots UR del fabricante, llamado

URSim.

Por lo que no estamos hablando propiamente de una instalacidn, si no de arrancar los programas en VMware.

Procedemos a abrir VMware.
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J h o] A »

R q , “b V8 ~=H14

TIARorial™Va

Papelerade  Google Chiome A

Una vez descargado el ] ES
archivo rar, lo guardais en ‘ " KL
una ubicacién concreta.

Noria

Procedemos a arrancar la
magquina virtual.

binaryFiledat

En vez de crear una nueva maquina virtual, lo que se hace es abrir una maquina virtual.

& VMware Workstation

file Edit View VM Tabs Help | =)
EES % I {21 Home
X T i
= M My Computer Arrancada la maquina virtual, procedemos a abri
Windows 7 x64 una maquina nueva. No es necesaria crearla, ya o
! Shared VMs existe en los archivos que nos descargamos. WORKSTATION 14

B

|
Create a New Open a Virtual |
Virtual Machine Machine |

La maquina que tenemos es un
Win7, que teniamos instalado con
anterioridad. (no utilizaremos)

Para ello te pide la ubicacion donde la tenemos guardada.

Localizamos su ubicacidn y seleccionamos la Unica opcidn que te da.
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= =8 My Computer
[ | Windows 7 x64

= .
23 Dropbox (IES SAL Nombre

~ | URSIim_VIRTUAL-5.1.0.40195
&+ Dropbox (Persona =

@2 DEPARTAMENTC
@2 DEPARTAMENTC
@ DEPARTAMENTC
@ DEPARTAMENTC
@ [|ESSALVADORS
& Mmio

& OneDrive

% Este equipo

¥ Red

URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195

Nombre:

L7 shared VMs WOR
I
& Abrir o % +
7 « PROGRAMAS IES > UNIVERSAL ROBOT > URSim Buscamos la carpeta que P e
creamos, donde .
Organizar Nueva carpeta o al Machine

guardamos los archivos.

Fecha de mg

26/09/2018 17:28

VMware virtual ma...

Cancelar

Ya nos aparece la nueva maquina virtual, donde estan instalados URSim y Polyscope.

) URSIim_VIRTUAL-5.1,0.40195 - VMware Workstation
> -

File Edit View VM Tabs Help
Library
Q

Type here to search
- ™8] My Computer
Windows 7 x64
URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195
2! Shared VMs

2L = E
x@uome

{9 URSim_VIRTUAL-5.1.040195

URSiIm_VIRTUAL-5.1.0.40195 °

P Power on this virtual machine

52 Edit virtual machine settings

% Upgrade this virtual machme\

Ya nos aparce la nueva
maquina virtual, con el
programa ya instalado,
listo para funcionar.

¥ Devices
% Memory 1GB “
[ Processors 1
= Hard Disk (SCSH 10GB
"y CD/DVD (SATA) Using drive /dev...
@ Network Adapter NAT
USB Controller Present
@ Sound Card Auto detect
(=] Printer Present
B Display Auto detect

Si hacemos clic sobre ella podemos ver las caracteristicas de la maquina virtual instalada.
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5. Configuracién.

Al tratarse de un entorno grafico, donde nos aparece la cinematica en movimiento se recomienda aumentar las
prestaciones de la maquina, especialmente la RAM, la Grafica.

Q Home URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195

5] URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195

b Power on this virtual machine
421 Edit virtual machine settings

{3 Upgrade this virtual machine

Podemos ampliar la

~ Devices memoria RAN, dado que
=% Memory 1GB al ser unn programa
[ Processors 1 grafico necesitamos mas
{2 Hard Disk (SCSI) 10GB memoria.
J CD/DVD (SATA) Using drive /dev...
¥& Network Adapter NAT
USB Controller Present
‘Q Sound Card Auto detect
(%) Printer Present
B Display Auto detect

Se propone aumentar la RAM de 1 GB a 4GB, siempre tenemos que tener en cuenta las caracteristicas de nuestro
PC.

=1 Virtual Machine Settings X
P
[7}] URS
i Hardware Options
P Power
= Device Summary Memory
okl Edit vii Specify the amount of memory allocated to this virtual
=y machine. The memory size me=t ha = mulbinla af 4 Mo
CfUpgral | | K Processors 1 ‘ Virtual Machine Settings X
=k Hard Disk (SCSI) 10 GB 1
CD/DVD (SATA) Using drive /dev/cdrom Mamary for ths el moct
* Devices = i ! Hardware Options
& network Adapter NAT
W Memo USB Controller Fresent oa68 Device Summary Mématy
[ Proced | #)) sound card Auto detect 3268 W Memory 168 Specify the amount of memory allocated to this virtual
machine. The memory size must be a multiple of 4 MB.
& Hard 1 ;:mrler :rese:ll . l: 2: - Wil (] Processors 1 Y P!
ey e Hard Disk (SCS 10 6B r
"y CD/D! sc8 ( - fok (SCST) Memeory for this virtual machine: 4392 .= Mp
[5‘ o 4§ CD/DVD (SATA) Using drive /dev/cdrom L
Netws 268 g ENetwork Adapter NAT
UsSB C 168 4l 4 &3 uss Controller Present 64GB
@) Sound Kirmertain S12m8 94 @gr |9 soundcard Auto detect 3268
4 Printe el 256 M8 1 |@sPrinter Fresent 16 GB
= memoria RAM 128 B @ isplay Austc dlabeics G 4 @ Maximum recommended memory
BDispla " (Memory swapping may
o Oe 4ca 4 ]
32mMB occur beyond this size.)
s 3 i 9368
¥ Descrip 16 M8 1 GB 4 )
Type here 8MB
e G i 9 @ Recommended memory
o 256 MB
1GB
128 MB
64 MB
j/ The virtual machine will u M [J Guest 0S recommended minimum
graphics memory. You cal ana 512 MB
settings page. 16 M8
8MB
4 MB
Add... Remove i) The virtual machine will use up to 768 MB of this memory for
graphics memory. You can change this amount in the Display
settings page.
oK
Add... Remove

[Tk Cancel Help
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También proponemos aumentar la grafica, dado que estamos trabajando con un simulador que pone en
movimiento un robot virtual.

@ Home | URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195
'] URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195

P> Power on this virtual machine
E“Ed\l virtual machine settings

(3 Upgrade this virtual machine

* Devices
WE Memory 43 GB
[ Processors 1
== Hard Disk (SCSI) 10G8
» CD/DVD (SATA) Using drive /dev... También es
T8 Network Adapter NOT recomendable aumentar
USB Controller Present memoria graﬂca
@ Sound Card Auto detect
E‘i Printer
| M Display

Virtual Machine Settings X
Hardware Options
Virtual Machine Settings Device Summary 3D graphics
Hardware Options MK Memory 4.3 GB [ Accelerate 30 graphics
E—— [ Processors L 8\ You must update Tools to enable 3D acceleration in this
Device Summary grophics L Hard Disk (5CST) 10 GB virtual machine.
S Memory 4.3G8 [ Accelerate 30 graphics ,JCD/DVD (SATA) Using drive /dev/edrom
[ Processors 1 ) You must update Tools to enal | | FlNetwork Adapter NAT Monitors
A virtual machine.
e Disk (SC51) - . ! USB Controller Present (®) Use host setting for monitors
» CD/DVD (SATA) Using drive /dev/cdrom 0 Sound Card Ao datesct
& network Adapter NAT Monitors ﬁ_qP“'ut: Pum ‘: = (O Specify monitor settings:
USB Controller Present (®) Use host setting for monitors ‘ Number of monitors:
L__ Display Auto detect
&) sound Card Auto detect (O spedify monitor settings: | B
= Printer Present PP ’
!D!sp\ay Auto detect SRS F THENE = Maximum resolution of any one monitor:
2 2560 x 1600
Maximum resolution of any one
2560 x 1600
Graphics memory
Maximum amount of guest memory that can be used for
Graphics memory graphics memory:
Maximum amount of guest memon
graphics memory: ‘753 MB (recommended) v
o 1GB
32 MB
64 MB
128 MB
256 MB
512 MB
768 M8 (recommended,

Gncl i
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6. Puesta en funcionamiento.
Una vez realizada la configuracion, ya podemos encender la maquina.

i) URSim_VIRTUAL-5,1.0.40195 - VMware Workstation

File Edit View VM Tabs Help | J» = < ORI | ==

P A
Library (A} Home URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195

: ] URSIim_VIRTUAL-5.1.0.40195
W My Computer -
Lk el Power on this virtual machine
URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195
.| Shared YMs

Ya podemos probarla

¥ Devices
K Memory 43 GB
[ Processars 1
= Hard Disk (SCSI) 10GB
CD/DVD (SATA) Using drive /dev..
EJ Network Adapter NAT
E USB Controller Present
&) Sound Card Auto detect
. e &
File Edit View WM Tabs Help - | B TORN m|f=tw M W |

L x
ciid URSim_VIRTUAL-5.1.0.40195

]
TUAL-5.1.040195

Welcome to PolyScope

Tips for getting started:
+ Keyhaard Setup
Default keyboard is English
Right click on “US® icon in bottom right comer
<o Seiect "Keyboard Layout Kandler” Settings
} add to choose language from list

URSimURS® ABmgr B URY L
To modify settings and updates in Linux the password is "sasybot”
] =
] ﬁ.!>
URSIm URS.  Programs URS - /
= ’

i) US 1801 ()

]

*NOTA* A continuacion lo que procede es configurar el programa Polyscope en espafiol, y demas opciones.
Como estos pasos ya son idénticos en cualquiera de las maquinas que empleemos, se recomienda leer el
tutorial del fabricante.

https://academy.universal-robots.com/media/r3xIlnaSe/ursim_vmoracle installation guide v3 es.pdf
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