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UNIVERSAL ROBOTS Guia de configuracién URSim

URSim es un software de simulacién que se utiliza para la programacion offline y la simulacién de programas
de robots, y estd 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 disposicion 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 maquina virtual.

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

Dirijase al siguiente enlace: Descarga Oracle VM y descargue el ultimo instalador de Oracle VM VirtualBox.

Oracle VM VirtualBox Base Packages - 6.1.6

Freely available for Windows, Mac OS X, Linux and Solaris x86 platforms under GPLv2:

Platform 64-bit
Windows J  Windows Installer
L
M X dmg |
ac 0S Iil mg Image
Solaris 10 5/08 and later or Solaris 11 I.i.l Solaris Package
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 Pagina de descargas UR, y seleccione las siguientes opciones del mendu:

e eSeries (o CB3 si necesita la version anterior del robot)
e Software

o  Offline simulator (Simulador offline)

e Non Linux

e URSim for non Linux 5.8.0 (o mas reciente)

1. Select robot type ( e Seres v)

Label on the robot arm and control box will show what type it is.

2. Select type of download for e-Series ( - )

Search for article "How to use this Support site’ for more information

3. Select type of software

Robot software should ONLY be installed by trained personnel.
The software is not backwards compatible. (

Offline Simulator v)

Software is coverad under End User Software Licence Agreement. Please find this
under software selection.

4. Select operating system for your computer

URSim is a simulation software intended for offline programming and simulation of
both robot programs and manual movement of robot.

NOTE: Not all functions works compared to a real robot, please see below. ( Man Linux v)
- Emergency stop can not be used

- Input 10 state can not be set

- Paths are perfect

- Collisions with self or with surrounding objects do not work
- Force mode will not work

5. Select Software version ( U8 S fornon Linex 380 v)



https://www.universal-robots.com/download
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A continuacion, en la parte inferior de la pagina haga clic URSIm
iniciar su descarga

VIRTUAL-5.8.0.10253.rar para

VirtualBox

1. Start VirtualBox and press 'New'

2. Define name (your choice), type: Linux, Version: Ubuntu
3. Select Memory size of 768 MB and press 'Next'

4. Select Use an existing hard drive file and define the path to the
folder where the zipped file was unpacked, press ‘Create’

5. Press 'Start' for starting the virtual machine

6. If an error saying 'Hardware acceleration is not available' is

shown then it may be required to reboot the Windows computer into
BIOS setup and enable hardware access to Virtual Machines and then
restart Windows, VirtualBox and the virtual machine.

7. The Virtual machine is now started

Una vez que la descarga haya terminado, extraiga el archivo “.rar” descargado en un directorio de su
eleccion. Si es necesario, puede encontrar un extractor de raros en https://www.7-zip.org/download.html

e vt

» This PC » Downloads » URSim v D Search U...
~  Name Date modified Type Size
# Quick access 0
1 URSIm VIRTUAL-5.8. pen WInRAR archive 822227 KB
B Desktop * 3 Open with WinRAR
¥ Downloads - B ectract files...
% Documents * B Extract Here
= Pictures * B3 extract to URSIm VIRTUAL-5.8.0.10253\
W This PC + & Move to OneDrive
CORE 7-Zip > Open archive
cone CRC SHA > Open archive > /
&/ Edit with Notepad++ Extract files...
Inventory
& Share Extract Here
TEMPLATES )
Open with.. Extract to "URSim VIRTUAL-5.8.0.10253\"
@ OneDrive - Universal Robots A S rmcmsmern > Test archive
W This PC Restore previous versions Add to archive.
S Compress and email..
c jects Send
endte Add to "URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 rar. 72"
I Desktop ]
Cut Compress to "URSIm VIRTUAL-5.8.0.10253 rar. 72" and email
4 Documents Copy Add to "URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 rar.zip"
¥ Downloads - Compress to "URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 rar.zip" and email

D Music

Delete [

Si el procedimiento se ha ejecutado correctamente, el directorio en el que se extrajeron los archivos
deberia tener este aspecto:

This PC > Documents > Virtual Machines > URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253

~
~

Name Status Date modified Type Size

3 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 < 23/03/2020 11:38 VirtualBox Machine Definition 10 KB
% URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 < 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 1KB
ﬁ:‘ URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 57 23/03/2020 11:38 VMware virtual machine configuration 2 KB
EJ URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-s001 5} 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 1.381.696 KB
% URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5002 < 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 536.000 KB
@'J URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-s003 < 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 311.680 KB
% URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-s004 < 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 171.648 KB
E URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5005 < 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 240.320 KB
EJ URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5006 < 23/03/2020 11:38 VMware virtual disk file 64 KB


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.

8¢ Oracle VM VirtualBox Manager = X
File  Machine  Help

1,

oeg ™ bl ol 5
New  Settings Discard  Start
~
e @ URSIim_VIRTUAL-5.6.0.90886 : B General
© Powered Off . Name: URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886
Operating System: Ubuntu (32-bit)
- & Settings File Location:  C:\Users\jaca\OneDrive - Universal Robots A S\Skrivebord\URSIm
los -
(@) powered Off (4] System

URSIm_VIRTUAL-5.6.0.90886

Base Memory: 2048 MB
Boot Order:  Floppy, Optical, Hard Disk
Acceleration:  VT-x/AMD-V, Nested Paging, PAE/NX, KVM Paravirtualization

B pisplay

Video Memory: 64 MB
Graphics Controller: VBoxVGA
Remote Desktop Server:  Disabled
Recording: Disabled

Paso 2: Afiadir una nueva imagen VBox haciendo clic en el botén "New" (Nueva).

L s | P

New | Settings Discard  Start
E General

@ Powered Off Name: URSim_VIRTUAL-5.6.0.00886
Operating System: Ubuntu (32-bit)
Settings File Location:  C:\Users\jaca\OneDrive - Universal Robots A 5\Skrivebord\URSim

&3, Ros
, @) Powered Off u
Base Memory: 2048 MB

Boot Order: Floppy, Optical, Hard Disk
Acceleration:  VT-x/AMD-V, Nested Paging, PAE/NX, KVM Paravirtualization

? URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886
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Paso 3: Seleccionar el nombre y el sistema operativo

Create Virtual Machine

machine.

Name and operating system

Please choose a descriptive name and destination folder for the new virtual
machine and select the type of operating system you intend to install on it.
The name you choose will be used throughout VirtualBox to identify this

Name: |UrSim

Machine Folder:

C:\Users\jaca\VirtualBox VMs

Typed Linux

64

Versionj Ubuntu (64-bit) -

Expert Mode Cancel

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

€ Create Virtual Machine
Memory size

virtual machine.

Select the amount of memory (RAM) in megabytes to be allocated to the

The recommended memory size is 1024 MB.

? X

1

— 5[71024 :‘MB

4 MB

8192 MB

Garcel
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Se deben seleccionar al menos 768 MB, si es posible, reservar mds 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

existen

te).

€ Create Virtual Machine

Hard disk

() Do not add a virtual hard disk

() Create a virtual hard disk now

The recommended size of the hard disk is 10,00 GB.

If you wish you can add a virtual hard disk to the new machine. You can
either create a new hard disk file or select one from the list or from another
location using the folder icon.

If you need a more complex storage set-up you can skip this step and make
the changes to the machine settings once the machine is created.

(®) Use an existing virtual hard disk file

URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886.vmdk (Normal, 10,00 GB)

E

Cancel

Haz clic en la carpeta con la flecha verde a la derecha y en la nueva ventana seleccione “Add” (Aiadir):

2 | VirtualBox ? X
Medium
7 N\
& [
Add | Refresh
Name Virtual Size Actual Size
v Attached
Rosxdi 10,00 GB 7,96 GB
URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886.vmdk 10,00 GB 2,69 GB
< >
Search By Name - ‘@ C[Ev
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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 versién posterior:

!,.' Please choose a virtual hard disk file X
« © 4 <« Virtual Machines » URSim_VIRTUAL-5.8.0,10253 v O 9 Search URSim VIRTUAL-5.80..
Organize ~ New folder E- m @
"
[ Docum Name Status Date modified Type
& Pict ~ )
= e &5 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253 = 23/03/2020 11:38 VMware virtua
= This PC &4 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5001 = 17/04/2020 10:09 VMware virtua
$300b & URSIm_VIRTUAL-5.8.0.10253-5002 = 17/04/2020 10:09 VMware virtua
) ~ ) e v
B Dk &4 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5003 = 17/04/2020 10:09 VMware virtua
o &) URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5004 = 17/04/2020 10:09 VMware virtua
ZE| ocurn
s &5 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5005 = 17/04/2020 10:09 VMware virtua
Downl ~ )
own &5 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253-5006 = 17/04/2020 10:09 VMware virtua
b Music
&=/ Picture
m Videos
&5 0SDis|
=g Comm
=y Faelles
& Network wllc >
File name: H ~ ‘ All virtual hard disk files (*.vmd} ~

Haga clic en "Open" (Abrir), luego en "Select" (Seleccionar) y luego en "Create" (Crear). Asegurese que en la
siguiente pantalla aparece el nombre del archivo de la maquina virtual correcta (URSim_VIRTUAL-
5.8.0.10253):

4 Create Virtual Machine

Hard disk

If you wish you can add a virtual hard disk to the new machine. You can
either create a new hard disk file or select one from the list or from another
location using the folder icon.

If you need a more complex storage set-up you can skip this step and make
the changes to the machine settings once the machine is created.

The recommended size of the hard disk is 10,00 GB.

() Do not add a virtual hard disk

() Create a virtual hard disk now
(®)_Use an existing virtual hard disk file

URSIm_VIRTUAL-5.8.0.10253.vmdk (Normal, 10,00 GB) .

£
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Si todo se ha hecho correctamente ahora en la pagina principal del Oracle en el lado izquierdo, deberia
tener una nueva entrada con el nombre elegido antes:

W & :
Tools 3 ., -
o] W e v
) ~
URSIm_VIRTUAL-5.6.0.90886 M General M Preview
(@) Powered Off Name: UrSim
Operating System: Ubuntu (64-bit)
Settings File Location: ~ C:\Users\jaca\VirtualBox VMs\UrSim

il Ros
EE () Powered Off & System

Base Memory: 1024 MB
O = UrSim Boot Order:  Floppy, Optical, Hard Disk
, @) Powered Off

Acceleration:  VT-x/AMD-V, Nested Paging, KVM Paravirtualization

. pisplay v
Video Memory: 16 MB

Graphics Controller: VMSVGA

Remote Desktop Server:  Disabled

Recording: Disabled

& Storage

Controller: IDE

IDE Secondary Master, i
Controller: SATA
SATA Port 01 URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253.vmdk (Normal, 10,00 GB)

0 Audio

Host Driver:  Windows DirectSound
Controller: ICH ACS7
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Parte 4: Ajustes para la correcta ejecucion 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):

W¥ Oracle VM VirtualBox Manager
File  Machine  Help

|} Tools

wed

. URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886
, (@) Powered Off

= Ros

& rovaston

laf lé)ﬂp.:wered off

e W i
Newll Settings [iscard  Start
B General

Name: Ursim

Operating System: Ubuntu (64-bit)

Seftings File Location:  C:

;L[ System
Base Memory: 1024 MB

H Acceleration:  VT-x/AMD:

B Dpisplay
Video Memory:

\Users\jacalVirtualBox VMs\UrSim

Boot Order:  Floppy, Optical, Hard Disk

-V, Nested Paging, KVM Paravirtualization

16 MB

B preview

Graphics Controller: VMSVGA
Remote Desktop Server:  Disabled
Recording: Disabled
Se abrira la siguiente ventana:
{20 URSIM - Settings ? X
g General General
& | System Basic  Advanced Description  Disk Encryption
I- Display Name: | URSIM ‘
Storage Type: Linux

B Audio

B Network
£ serial Ports
L usB

[ shared Folders

H User Interface

Veersion:  Ubuntu (64-bit)
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En la seccidn de Pantalla seleccione "Enable 3D Acceleration" (Permitir aceleracidn 3D):

{1} UrSim - Settings

(DJ Audio
‘ﬂ Network

Serial Ports

| |

USB

Shared Folders

ThH® @

User Interface

Display

@ Storage

Screen Remote Display Recording

Video Memory: , , , ,
0 MB

Monitor Count: '
1

Scale Factor: All Monitors = '
Min

Graphics Controller:  VMSVGA @

Acceleration: Enable 3D Acceleration

[] Enable 2D Video Acceleration

Cambie el controlador de graficos a "VBoxVga":

E} UrSim - Settings

! Display

@ Storage

@JJ Audio

[ ] Network

@s Serial Ports
L use

\j Shared Folders
Iﬁ User Interface

Display

Screen Remote Display Recording

Video Memory:
Monitor Count: '

Scale Factor: o vonjeors - '

n
Graphics Controller: VBoxVGA -

Acceleration: Enable 3D Acceleration

[] Enable 2D Video Acceleration

R T3 V- =
128 MB

! =
8

. 100 2
Max
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Luego seleccione "Storage" (Almacenamiento), "Controller: IDE" (Controlador: IDE) y a la derecha de la
ventana haga clic en el icono del disco:

Serial Ports

Shared Folders

User Interface

QL

-

£

Qj USB
=

=

£ UrSim - Settings ? X
- General Storage
| System Storage Devices 7/ Attributes
e Controller: IDE / Optical Drive: IDE Secondary Master 4 \a,
|_-__ Display .
[] Live CD/DVD /
Storage Information
@ Controller: SATA
. ; Type: -
Audio URSIm_VIRTUAL-5.8.0.10253.vmdk Size: —
Location: —
Network
Attached to: —

Una vez que haga clic en la pequefia imagen de disco a la derecha, seleccione VboxGuestAdditions.iso

Shared Folders

Obh®@!

User Interface

{23 URSIM - Settings ? P
B General Storage
i] System Storage Devices Attributes
l Controller: IDE Optical Drive: IDE Secondary Master - @
L-__ Display e \'2'
o i (2) VBoxGuestAdditions.iso [] Live CD/DVD
Storage i
. & @ Controller: SATA Iofooation
H Type: Image
(DJ Audio URSim_VIRTUAL-5.8.0.10253.vmdk Sige: 82,55 MB
| Location: C:\Program Files\Oracle\VirtualBox\VBoxGuestAdditio..
|H Network \Prog . \ \ \
Attached to: PythonCompiler
Serial Ports
UsB
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Por ultimo, necesitamos crear una carpeta compartida entre el Sistema Virtual y nuestro Sistema de
Windows. Una carpeta compartida es util 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:

d UrSim - Settings ? X
M General Shared Folders

L System Shared Folders

. Name Path Access Auto Mount At E?

- Display

o Machine Folders

; Storage

(j_l Audio

-q' Network

g > Serial Ports

(7 use

|j Shared Folders

= | UserInterface

Llene las opciones como sigue:

o Folder Path: especifique la ruta de una €3 Add Share ? %
carpeta en su sistema de Windows: Esta es
la carpeta de windows donde pondra los Folder Path:
archivos que necesite transferir al
simulador en el sistema Linux. Folder Name: | Carpeta compartida

e Folder Name: elija el nombre de la carpeta [ ] Read-only
que desee.

e Compruebe que esté seleccionada la
opcién de “montaje automatico” o “auto- Mount point: | ~/carpCompartida
mount”.

e Mount Point: Especifique el punto de
montaje en el sistema Linux desde el que

C:\Users\jaca\VirtualBox VMs v

Auto-mount

podra acceder al contenido de la carpeta oK Cancel
compartida, recuerde empezar con un

simbolo “~”

Haga clic en “OK” y de nuevo en “OK” para cerrar la ventana de configuracidn, ahora estamos listos para
lanzar nuestro VDI.
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En Oracle, seleccione su nuevo VDI y haga clic en "Start":

§# Oracle VM VirtualBox Manager
File  Machine  Help

1}

= -

New  Settings  Discard § Start

LLIL)

Y™ URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886 = General
, (@) Powered Off Name: ursim
Operating System: Ubuntu (64-bit)

Settings File Location:  C:\Users\jaca\VirtualBox VMs\UrSim

s
, &) powered Off (=] system

Base Memory: 1024 MB
Boot Order: Floppy, Optical, Hard Disk

=,
? @ Powered Off E Acceleration: VT-x/AMD-V, Nested Paging, KVM Paravirtualization

Ahora deberia estar dentro de su nuevo sistema operativo Linux:

P2 UrSim [Running] - Oracle VM VirtualBox

File Machine View Input Devices Help

u UNIVERSAL ROBOTS
Polyscope

Simulator for different robot types
P Mheatnon il oue esmp

T@

URSIMUR3  Programs UR3

m

URSIM URS  Programs URS

o US 152 O

> 0= () @ [#] CTRL DERECHA
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En primer lugar, sugerimos instalar el VBoxGuestAddition. Para ello, siga el siguiente procedimiento:

UNIVERSAL ROBOTS

Polyscope

Simulator for different robot types

Password for modification in Linux: easybot

[

URSImUR3 Programs UR3

|8 File Manager PCManFM
£ Leafpad
|8 Programs UR10

i ) [ Programs UR16
Q System Tools + I8 Programs UR3
£* Preferences ’ ‘@ ProgramsURS
1! URSim UR10
v I? URSim UR16
2> Logout [l URSIm UR3
Kkl O 2 URSim URS

) US 1050 O

[} ur
File Edit View Bookmarks Go Tools Help
[+l € ~ > A @l /homejur

Places -

B Desktop

& Trash can

& Applications
(3 vBox_GAs_6....

Templates

UREmERIE " URie
m/_\ EJ |

.thumbnails  Desktop

.bash_histor .bash_logout
y

.profile .wboxclient-
clipboard.pi

Free space: 6.9 GiB (Total: 9.7 GiB)

-

) US 1051

14
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Haga clic derecho en " VBox_..." (resaltado en amarillo) y seleccione "Open in terminal":

] VBox_GAs_6.0.8
File Edit View Bookmarks Go Tools Help
[}l € * » A |@ | /mediafur/VBox_GAs_6.0.8

Places

{2} Home Folder

B Desktop

f# Trash can

[ Applications |_ — — ‘

3]
G) VBoX_GAs_6.... =
Openin New Tab i
BJ OpeninNewTa h TRANSTBL VBoxDarwin

URSim U (® openin New Window Additions.pk
& openin Terminal g

Unmount Volume

Eject Removable Media E—

VBoxDarwin VBoxLinuxA WVBoxSolaris VBoxWindo
AdditionsUni dditions.run Additions.pk wsAdditions.
nstall.tool g exe

Programs

YRsim UR18 UR16
ﬂ. B | O US 102 O

Escriba la siguiente linea:

...J/autorun.sh

X ur@ursim: /mediafur/VBox_GAs_6.0.8 -+ X

15
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Presione "Enter" e introduzca la contraseiia "easybot"; espere a que el procedimiento termine y reinicie su
Maquina Virtual.

Una vez que este procedimiento se ha completado, ahora deberia ser capaz de utilizar una carpeta
compartida y visualizar correctamente una imagen de escritorio a pantalla completa del sistema Linux:

UNIVERSAL ROBOTS
Polyscope

imulator for different robot types

modificat

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

sudo adduser ur vboxsf

ur@ursim: ~

.-_. Simulator for different robot types

Password for modification in Linux: easybot

URSIimUR3  Programs UR3

URSIMURS  Programs URS

I. Programs
URSIim UR16 UR16
E.
URSim UR10 Programs
UR10

i’ Accessories

Q & uxterm
<+ Preferences + [l xTerm

Run

2 Logout

16
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Simulator for different robot types
Password for modification in Linux: easybc

URSimUR3  Programs UR3

URSim UR5  Programs UR5

Programs
URSim UR16

URSim UR10
|[E3 File Manager PCManFM

4 Leafpad
[E& Programs UR10
i |[E8 Programs UR16
, [ Programs UR3
, [ Programs URS
URSim UR10
URSim UR16
&* Logout URSim UR3
Al | URSim URS

Q system Tools
4¥ Preferences

Run

Reinicie su maquina para que los cambios que ha realizado se apliquen. Su carpeta compartida ya deberia
estar funcional.

] ur - + X
File Edit View Bookmarks Go Tools Help

[+l € ~ » A @ /home/ur 3
Places v

42} Home Folder
| B8 Desktop .ansible
[ Trash Can

[ Applications

E
E
E
E

Jjava .local

i HE
‘ : ‘
[l
o
]
n
E‘ oi‘
=
=)
[r=}
=R
o
c
w

P
1
1

a
(B VBox_GAs_6.08 .ssh .thumbnails  Desktop Templates ursim- .bash_histor
[ sF_New Ffolder a current y
.bash_logout  .bashrc .dmrc .profile .vboxclient- .vboxclient-
clipboard.pi display.pid
d
vboxclient- .wboxclient- .Xauthority .xscreensave .xsession- .xsession-
draganddro seamless.pid r errors errors.old
p.pid
| | ===
27 items Free space: 6.9 GiB (Total: 9.7 GiB)

Ahora su maquina debe estar lista para su uso, la pantalla debe tener el tamafo correcto y debe poder
acceder a la carpeta compartida entre la maquina virtual y su maquina de Windows para transferir facilmente
los archivos entre ambas.
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Lanzar el Polyscope y toda la simulacién del robot es muy facil.
Puede elegir lanzar una simulacién de uno de los 4 tipos diferentes de Cobots UR, UR3e,UR5e,UR10e y UR16e.
Dependiendo de su eleccidn del escritorio de su Maquina Virtual, haga doble clic en el icono deseado:

E URSim_VIRTUAL-5.6.0.90886 [Running] - Oracle VM VirtualBox
File Machine  View Input  Devices  Help

UNIVERSAL ROBOTS

Polyscope

| asmrd for modification in Linux: easybot

:. dimulator for different robot types

URSim UR3

Ii
URSim URS
Ii

URSIm UR10 Programs

UR10
Ii

Programs
UR16

Las carpetas "Programs URx", contienen programas .urp, .scripts y .urcap utilizados por el simulador. Alli
encontrara todos los programas creados en el simulador y pondra 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, aparecera una ventana como si sostuviera el Teach
Pendant del robot real:

R Universal Robots Graphical Programming Environment - + %
|$ ) n <unnameds i
; /-\ E default '!;? — E
2un Move o Log S SRE =SS
q _ Graphics Variables
Move

1 ¥ Robot Program P rogram

Rl 2 =l <emy Here you can program your robot to do tasks,
Direction . )
To program your robot, select the nodes from the Node List and they will appear on
Wait the Program Tree.
Set Node List Program Tree
Popup Q
Halt =
Comment
Folder d I
> Advanced
Templates
48 o XBREEZ

[0 Add Before Start Sequence
O Set Initial Variable Values

& Program Loops Forever

49 xXBR@E=
O Power off Sp (——— ermlation .
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Esta parte solo es necesaria si su teclado no tiene la disposicion de teclas US o quiere cambiar la
configuracion para otro tipo de teclado. Si no, puede pasar a la siguiente parte.

Por defecto, la disposicién del telado al arrancar la maquina virtual sera USy verd el icono en la parte inferior
derecha. Deber3d clicar sobre ese icono y afiadir la disposicién deseada a la lista clicando sobre “Add”. Luego
debera mover el orden de las distintas disposiciones y situar la disposiciéon deseada en la parte superior de la
lista. Para ello use los botones “Up” para subir y “Down” para bajar.

UNIVERSAL ROBOTS
Polyscope

o Simylator for different robot types
P. d for modification in Linux: easybot

URSim UR3 s UR3

URSim URS

URSim UR16

=~
Keyboard Model Advanced setxkbmap Options
=]
pel0s | Do not reset existing options
| Keep system layouts
Keyboard Layouts - Add Keyboard Layout
Flag Layout Variant Per Window § Flag v Layout Description N
E - * af Afghani
ReErby M al Albanian
2up, = et Ambharic
Show Layout - :
v Down — i ’ ara Arabic
— » Bl ma Arabic (Morocco)
- g, _— Sy Arabic (Syria)
US ©® Text, mmm om Armenian
Change Layout Option » EH az Azerbaijani
paneliconsiz* Il ml Bambara
shift_caps_toggle > _ 2' . oy Belarusian
» B0 be Belgian
» Il bd Bengali
» Rl ba Bosnian
' mmm brai Braille
' @ bg Bulgarian
- mm Burmese
A ad Catalan
cn Chinese
= hr Craatian
X cancel ~ OK
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Para usuarios avanzados: sélo debera configurar esta parte si desea establecer conexiones de red
con su entorno de trabajo Windows o con dispositivos externos. Si no, puede terminar aqui.

En los ajusted de red, en funcién del hardware y de si quiere conectarse a un programa de su anfitridn (host)
0 a un dispositivo externo, debe escoger la opcidn de “Host Only Adapter” o “Adapter with bridge”. Asi, su
entorno de Windows y su maquina virtual de URSim tendran dos IP diferentes y podran comunicarse entre
ellas.

Para saber cual es su direccién IP del entorno Windows, debera seguir los siguientes pasos:

e Busque abajo a la izquierda “cmd” y presione Enter. Se abrird una pantalla Shell.

lR Collaborative robotic automatior X +

(=
All  Apps Documents ~ Web More ¥
i A
Best match
- Command Prompt
App
‘ Search the web
Command Prompt
L cmd - See web results > App
o Open
EO  Run as administrator
L Open file location
3 Pin to Start
3 Pin to taskbar
i
{
A
-
M O cmd
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e Escriba “ipconfig” y presione Enter de nuevo. Aparecerd un bloque de texto.
e Busque “Ethernet adapter VirtualBox Host-Only Network” y “IPv4 Address”.
e Esa direccion IP es la que usara cuando quiera comunicarse desde la maquina virtual con Windows.

B Select Command Prompt — O X

C:\Users\pica>ipconfig

Windows IP Configuration

Ethernet adapter Ethernet:

Media State : Media disconnected
Connection-specific DNS Suffix

Ethernet adapter VirtualBox Host-Only Network:

Connection-specific DNS Suffix

Link-local IPv6 Address : feB0::41dd:34db:89a6:7521%11
IPv4 Address : 192.168.56.102

Subnet Mask : 255.255.255.@

Default Gateway :

Ethernet adapter VMware Network Adapter VMnetl:

Connection-specific DNS Suffix

Link-local IPv6 Address : feB80::8901:e259:905e: fd9e%21
IPv4 Address : 192.168.91.1

Subnet Mask : 255.255.255.0

Default Gateway :

Ethernet adapter VMware Network Adapter VMnet8:

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

e |nicie su maquina virtual.
e Enla esquina inferior izquierda, clique sobre el icono sefalado. Seleccione “System tools” y
“UXTerm”. Luego escriba “ifconfig”

Simulator for different robot types
Password for modification in Linux: easybot

URSImURS  Prog URS 1

ur@ursim: ~
R

URSim UR16

i

10 Programs
UR1O

il Accessories
D—
< Preferences @ xTerm
Run

2 Logout
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Su IP sera la que encuentra bajo “eth0”, a continuacion de “inet addr”:

b ¢ ur@ursim: ~

Para comprobar que las IPs son correctas y el sistema estd 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:
C:\Users\pica>ping 192.168.56.164

Pinging 192.168.56.184 with 32 bytes of data:

Reply from 192.168.56.184: bytes=32 time<lms TTL=64
Reply from 192.168.56.1@4: bytes=32 time<lms TTL=64
Reply from 192.168.56.104: bytes=32 time<lms TTL=64

Ping statistics for 192.168.56.164:
Packets: Sent = 3, Received = 3, Lost = @ (@% loss),
IApproximate round trip times in milli-seconds:
Minimum = ©ms, Maximum = ©ms, Average = ©ms
Reply from 192.168.56.1@4: Control-C
AC

o De URSim a Windows, debera hacer lo mismo en la consola de URSim, “ping” seguido de
esta vez la IP encontrada de Windows

T ur@ursim: ~ - + X

Asegurese que no da error y aparece algin mensaje parecido a los subrayados en las imagenes.
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