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Guía de configuración URSim 

Premisa: 
URSim es un software de simulación que se utiliza para la programación offline y la simulación de programas 

de robots, y está hecho para el sistema operativo Linux. En esta guía se muestra cómo instalar, configurar y 

ejecutar URsim en el entorno MS WINDOWS.  

Universal Robots pone a disposición de los usuarios una imagen de disco virtual de un sistema operativo 

Linux que contiene el software que simula el Polyscope y los robots físicos, llamado URSim. 

Para ejecutar dicho simulador en otro sistema operativo, se necesita una máquina virtual.  

Parte 1: Descarga de Oracle VM. 
 

Primero, para poder lanzar un VDI (interfaz de escritorio virtual) necesitamos un software capaz de hacerlo. 

Hay muchas opciones disponibles en el mercado; para este tutorial se ha elegido Oracle VM VirtualBox ya 

que actualmente es gratuito. (https://www.oracle.com/technetwork/server-

storage/virtualbox/overview/index.html) 

Paso 1  

Diríjase al siguiente enlace: Descarga Oracle VM y descargue el último instalador de Oracle VM VirtualBox. 

 

 

Paso 2 

Una vez que la descarga haya terminado, lance el instalador descargado y siga el procedimiento sugerido. 

  

https://www.oracle.com/technetwork/server-storage/virtualbox/overview/index.html
https://www.oracle.com/technetwork/server-storage/virtualbox/overview/index.html
https://www.oracle.com/virtualization/technologies/vm/downloads/virtualbox-downloads.html
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Parte 2: Descarga de la imagen del disco virtual de URsim 
 

Una vez que Oracle VM VirtualBox ha sido instalado, necesitamos descargar la Imagen de Disco Virtual que 

contiene el software proporcionado por Universal Robots para simular los robots.  

Para ello, vaya a Página de descargas UR, y seleccione las siguientes opciones del menú: 

• eSeries (o CB3 si necesita la versión anterior del robot) 

• Software 

• Offline simulator (Simulador offline) 

• Non Linux 

• URSim for non Linux 5.8.0 (o más reciente) 

 

 

 

 

https://www.universal-robots.com/download
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A continuación, en la parte inferior de la página haga clic URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253.rar para 

iniciar su descarga 

 

 

Una vez que la descarga haya terminado, extraiga el archivo “.rar” descargado en un directorio de su 

elección. Si es necesario, puede encontrar un extractor de raros en https://www.7-zip.org/download.html 

 

 

Si el procedimiento se ha ejecutado correctamente, el directorio en el que se extrajeron los archivos 

debería tener este aspecto:

 

https://s3-eu-west-1.amazonaws.com/ur-support-site/69989/URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253.rar
https://www.7-zip.org/download.html
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Parte 3: Establecimiento del entorno virtual 
 

Una vez que todo el software y los archivos necesarios se hayan descargado, debemos configurar Oracle VM 

VirtualBox para lanzar el URSim VDI. 

 

Paso 1: Lanzar Oracle VM VirtualBox. 

 

 

Paso 2: Añadir una nueva imagen VBox haciendo clic en el botón "New" (Nueva). 
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Guía de configuración URSim 

Paso 3: Seleccionar el nombre y el sistema operativo 

 
 

Mientras que el nombre puede ser elegido libremente, en este caso URSIM, la entrada de tipo “Linux” y la 

versión ”Ubuntu (64-bit)” debe ser elegida como se muestra. 

Una vez que termine, haga clic en "Next" (Siguiente). 

Entonces seleccione una cantidad apropiada de memoria RAM: 
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Se deben seleccionar al menos 768 MB, si es posible, reservar más que eso, especificando un valor igual a la 

potencia de 2 (1024, 2048 etc. ) 

Haga clic en "Next". 

En la siguiente ventana seleccione "Use an existing virtual hard disk file" (Usar una imagen de disco virtual 

existente). 

 

 

Haz clic en la carpeta con la flecha verde a la derecha y en la nueva ventana seleccione “Add” (Añadir): 
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Navegue a la carpeta donde extrajo el archivo URSIM descargado del sitio de UR y seleccione el primer 

elemento, “URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253” o una versión posterior: 

 

 

Haga clic en "Open" (Abrir), luego en "Select" (Seleccionar) y luego en "Create" (Crear). Asegúrese que en la 

siguiente pantalla aparece el nombre del archivo de la máquina virtual correcta (URSim_VIRTUAL-

5.8.0.10253): 
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Si todo se ha hecho correctamente ahora en la página principal del Oracle en el lado izquierdo, debería 

tener una nueva entrada con el nombre elegido antes: 
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Guía de configuración URSim 

Parte 4: Ajustes para la correcta ejecución de la VDI 
 

Para ejecutar correctamente el VDI debemos primero establecer algunas preferencias, para ello seleccione 

el VDI instalado antes y haga clic en “Settings” (Ajustes): 

 

 

Se abrirá la siguiente ventana: 
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En la sección de Pantalla seleccione "Enable 3D Acceleration" (Permitir aceleración 3D): 

 

 

Cambie el controlador de gráficos a "VBoxVga": 

 



 

11 
 

Guía de configuración URSim 

Luego seleccione "Storage" (Almacenamiento), "Controller: IDE" (Controlador: IDE) y a la derecha de la 

ventana haga clic en el icono del disco: 

 

Una vez que haga clic en la pequeña imagen de disco a la derecha, seleccione VboxGuestAdditions.iso 
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Por último, necesitamos crear una carpeta compartida entre el Sistema Virtual y nuestro Sistema de 

Windows. Una carpeta compartida es útil cuando necesitamos transferir un archivo del simulador al entorno 

de Windows o viceversa. 

En el lado izquierdo de la ventana seleccione "Shared Folders" y haga clic en la carpeta con una cruz verde 

en el lado derecho de la ventana:  

  

Llene las opciones como sigue: 

• Folder Path: especifique la ruta de una 

carpeta en su sistema de Windows: Esta es 

la carpeta de windows donde pondrá los 

archivos que necesite transferir al 

simulador en el sistema Linux. 

• Folder Name: elija el nombre de la carpeta 

que desee. 

• Compruebe que esté seleccionada la 

opción de “montaje automático” o “auto-

mount”. 

• Mount Point: Especifique el punto de 

montaje en el sistema Linux desde el que 

podrá acceder al contenido de la carpeta 

compartida, recuerde empezar con un 

símbolo “~” 

Haga clic en “OK” y de nuevo en “OK” para cerrar la ventana de configuración, ahora estamos listos para 

lanzar nuestro VDI.  
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Parte 5: Primer lanzamiento de VDI 
 

En Oracle, seleccione su nuevo VDI y haga clic en "Start": 

 

 

Ahora debería estar dentro de su nuevo sistema operativo Linux: 
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En primer lugar, sugerimos instalar el VBoxGuestAddition. Para ello, siga el siguiente procedimiento: 
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Haga clic derecho en " VBox_..." (resaltado en amarillo) y seleccione "Open in terminal": 

 

 

Escriba la siguiente línea: 

.../autorun.sh 
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Presione "Enter" e introduzca la contraseña "easybot"; espere a que el procedimiento termine y reinicie su 

Máquina Virtual. 

Una vez que este procedimiento se ha completado, ahora debería ser capaz de utilizar una carpeta 

compartida y visualizar correctamente una imagen de escritorio a pantalla completa del sistema Linux: 

 

 

Para poder acceder a la carpeta compartida, abra una terminal y escriba la siguiente línea: 

sudo adduser ur vboxsf 
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Guía de configuración URSim 

 

Reinicie su máquina para que los cambios que ha realizado se apliquen. Su carpeta compartida ya debería 

estar funcional. 

 

Ahora su máquina debe estar lista para su uso, la pantalla debe tener el tamaño correcto y debe poder 

acceder a la carpeta compartida entre la máquina virtual y su máquina de Windows para transferir fácilmente 

los archivos entre ambas. 
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Parte 6: Lanzamiento de Polyscope 
 

Lanzar el Polyscope y toda la simulación del robot es muy fácil. 

Puede elegir lanzar una simulación de uno de los 4 tipos diferentes de Cobots UR, UR3e,UR5e,UR10e y UR16e. 

Dependiendo de su elección del escritorio de su Máquina Virtual, haga doble clic en el icono deseado: 

 

 

Las carpetas "Programs URx", contienen programas .urp, .scripts y .urcap utilizados por el simulador. Allí 

encontrará todos los programas creados en el simulador y pondrá todos los archivos (de un robot real o 

recibidos por correo) que necesita para funcionar en el simulador de robots. 
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Una vez que lance una de las simulaciones disponibles, aparecerá una ventana como si sostuviera el Teach 

Pendant del robot real: 
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Parte 7: Cambiar la disposición/idioma del teclado 
 

Esta parte solo es necesaria si su teclado no tiene la disposición de teclas US o quiere cambiar la 

configuración para otro tipo de teclado. Si no, puede pasar a la siguiente parte. 

 

Por defecto,  la disposición del telado al arrancar la máquina virtual será US y verá el icono en la parte inferior 

derecha. Deberá clicar sobre ese icono y añadir la disposición deseada a la lista clicando sobre “Add”. Luego 

deberá mover el orden de las distintas disposiciones y situar la disposición deseada en la parte superior de la 

lista. Para ello use los botones “Up” para subir y “Down” para bajar. 

 

 

  



 

21 
 

Guía de configuración URSim 

Parte 8: Configurar el adaptador de red 
 

Para usuarios avanzados: sólo deberá configurar esta parte si desea establecer conexiones de red 

con su entorno de trabajo Windows o con dispositivos externos. Si no, puede terminar aquí. 

 

En los ajusted de red, en función del hardware y de si quiere conectarse a un programa de su anfitrión (host) 

o a un dispositivo externo, debe escoger la opción de “Host Only Adapter” o “Adapter with bridge”. Así, su 

entorno de Windows y su máquina virtual de URSim tendrán dos IP diferentes y podrán comunicarse entre 

ellas. 

Para saber cuál es su dirección IP del entorno Windows, deberá seguir los siguientes pasos: 

• Busque abajo a la izquierda “cmd” y presione Enter. Se abrirá una pantalla Shell. 
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• Escriba “ipconfig” y presione Enter de nuevo. Aparecerá un bloque de texto. 

• Busque “Ethernet adapter VirtualBox Host-Only Network” y “IPv4 Address”. 

• Esa dirección IP es la que usará cuando quiera comunicarse desde la máquina virtual con Windows.  

 

 

De la misma forma, para saber su dirección IP en la máquina virtual URSim, siga los siguientes pasos: 

• Inicie su máquina virtual. 

• En la esquina inferior izquierda, clique sobre el icono señalado. Seleccione “System tools” y 

“UXTerm”. Luego escriba “ifconfig” 
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• Su IP será la que encuentra bajo “eth0”, a continuación de “inet addr”: 

 

  
 

• Para comprobar que las IPs son correctas y el sistema está bien montado, realice un ping en cada 

uno de los sentidos. 

o De Windows a URSim, debe de nuevo en “cmd” escribir “ping” seguido de la IP que ha 

encontrado de URSim: 

  
 

o De URSim a Windows, deberá hacer lo mismo en la consola de URSim, “ping” seguido de 

esta vez la IP encontrada de Windows 

  
 

• Asegúrese que no da error y aparece algún mensaje parecido a los subrayados en las imágenes.  
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