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1. INTRODUCCION

En este tutorial se va a poder ver como vamos a configurar los diferentes apartados que tiene el
apartado de visualizacion 3D en ACE, para ello vamos a ver como se van a poder poner objetos que
nosotros mismos hemos disefiado en 3D, poder incrustarlo al propio robot y ademas si no tienes
disefios vas a poder utilizar unos predeterminados que tiene el propio programa.

2. REQUISITOS

Para poder hacer toda la parte de la visualizacion 3D del propio programa vamos a tener que tener
varios requisitos para poder realizarlo:

1. Software necesario:

» En estos apartados vamos a ver que software necesario vamos a necesitar para realizar
esta visualizacion en ACE que van a ser los siguientes:

o SolidWorks: con esta herramienta vamos a poder representar lo que tenemos
en la realidad y convertirlo para que nosotros podamos verlo en el propio
programa.

o ACE 4.7: con esta herramienta se va a realizar toda la programacion de los
robots y la propia visualizacion 3D para verlos.

2. Archivos necesarios:

= Y ahora aqui este es el archivo que tendremos que exportar de nuestro SolidWorks o
del propio internet de otros usuarios:

o Archivos IGES: estos archivos se destacan porque se utilizan como
intermediarios entre las distintas plataformas de disefio 3D y nosotros la
utilizaremos porgue con ellas nos van a dar una geometria precisa del objeto
que hemos disefio en nuestra visualizacion 3D.
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3. CREACION DEL PROYECTO Y EXPLICACION VISUALIZACION 3D

Para poder empezar con el tutorial lo que se va a hacer va a ser como se va a crear un proyecto y después
se va a poder ver cada una de las distintas caracteristicas que tiene la propia visualizacion 3D:

1. Creacion del proyecto:

e Aqui lo primero sera un nuevo proyecto o uno ya creado con nuestro, podemos elegir
entre el modo emulado o no y ya por Gltimo afiadiremos nuestro robot y le daremos a
crear el proyecto.

(@) ACE 4.7 (64bit)

Offline . .
F 2 =3 Project Properties
L o ovaceon 0 de At

& Open Project

Author javib

& Import...

Comment

Online

4 Connect to Device Type [Standard Projet =

Version Control
.-ﬁn Select Device

3 Category Robot Controller -
N S——— YO

Version 1.00 v

W, Version Control Explorer

Robot System

% Open in Emulation Mode
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2. Primeros pasos visualizacion 3D

e Lo primero que tendremos que hacer al crear el proyecto sera abrir nuestra
visualizacion 3D, que esta ubicado en la parte de vista y seleccionaremos la propia
visualizacion 3D.

@ cion 30 de ACE - i4-350L_0 - ACE 4.7 (64bit)

View | Insert.ControllerTools Window.Help.

Multiview Explorer Alt+1
Project Shortcut View Alt+Shift+1
Toolbox Alt+2

3D Visualizer Alt+Shift+2.

WP 12D Page iz
Cross Reference Tab Page Alt+5

Build Tab Page Alt+6

Event Log

Smart Project Search Clrl+Shift+F
Recently Closed Windows Ctrl+Shift+H

Clear Recently Closed Windows History

V+ Jog Control Alt+Shift+)

Task Status Control Alt+Shift+T
Vision Window Alt+Shift+V
V+ Watch Alt+Shift+W
System Monitor Alt+Shift+S

Skill Library Alt+Shift+L

Reset Window Layout

e Al abrirse se nos mostrara una ventana con el robot o robot que hemos puesto en
nuestro proyecto, en la parte superior nos saldran varias herramientas que nos van a
ayudar a construir nuestra visualizacion:

] Fogummng ]
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= Visualizacion:

e Una ventana: esta es la que viene de origen y solo vamos a tener una
ventana de visualizacion.

@) Visualizacion 3D de ACE - i4-350L.0 - ACE 4.7 (64bit}

HE¢QPUZuQﬁ

e Dos ventanas laterales: vas a poder tener dos pantallas para la
visualizacion una a la derecha y otra a la izquierda.

©) Visualizacion 3D de ACE - i4-350L 0 - ACE 4.7 (640it)

mLy-2a F2AE TemPEa~

g Fogarnmos ]

S
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Dos ventanas encima y abajo: vas a poder tener dos pantallas para la

[}
visualizacion una en la parte de arriba y otra en la parte de abajo.

@) Visualizacion 3D de ACE - i4-350L_0 - ACE 47 (64bit)
File Edit View Insen Controlier Tools Windew Help

3D Visualizer

Br4+QreaT=NR

-/

Cuatro ventanas: y por ultimo vamos a tener la opcion de tener la
opcion de tener 4 ventanas para tener lo mas revisado el robot.

@ Visualizacion 3D de ACE - i4-350L 0 - ACE 4.7 (64bit)
File Edit View Insert Conuoller Tools Window Help

TP 9=
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= Seleccion:

e Si seleccionamos este modo lo que se va a hacer es que, mediante
nuestro raton, cuando toquemos cualquier elemento nos saldréa en la
parte de abajo unas opciones para mover dicho objeto.

® Visualizacion 3D de ACE - i4-350L 0 - ACE 4.7 (64bit) = o X

File Edit View Insert Controlier Tools Window Help

=  Trasladar:

e Cuando seleccionaremos este modo cuando le demos al click izquierdo
de nuestro raton podremos movernos dentro del escenario de la
visualizacion.

@ Visualizacion 3D de ACE - #-3501_0 - ACE 4.7 (64tit) o X
File Edit View Insert Controller Tools Windaw Help
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= Rotar:

e Cuando seleccionaremos este modo cuando le demos al clic izquierdo
de nuestro raton, lo que pasara es que podemos girar alrededor de donde
hemos clicado con nuestro raton.

@ Visualizacion 3D de ACE - i4-350L 0 - ACE 4.7 (64bit) — a X

File Edit View Insert Controller Tools Window  Help

» T

= Rotar:

e Cuando seleccionaremos este modo cuando le demos al clic izquierdo
de nuestro raton, lo que pasara es que podemos girar alrededor de donde
hemos clicado con nuestro raton.

@ Visualizacion 30 de ACE - 4-350L0 - ACE 47 (64bit) S
File Edt View Insen Contoller Tools Window Help.

Iy Progiamming
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= Zoom:

e Cuando seleccionaremos este modo cuando le demos al clic izquierdo
de nuestro raton, al mover nuestro raton para la izquierda o para la
derecha se va a ampliar o disminuir la vista sobre el escenario.

@ Visualizacion 3D de ACE - i4-350L_0 - ACE 47 (64bit) - a x

File  Edit View Insert Cantroller Tools Window Help

e Cuando seleccionaremos este modo cuando le demos al clic izquierdo
de nuestro raton, al mover nuestro raton para la izquierda o para la
derecha se va a ampliar o disminuir la vista sobre el escenario.

@ Visualizacion 3D de ACE - i4-35010 - ACF 47 (54bit) - a x
Fle Edit View Insert Conwoller Tools Window Help

10
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e Utilizacion de la renta:

1. Lo primero que tendremos que hacer sera tocar el apartado de la propia
regla y se nos desplegaré una regla que tendremos que ponerla donde
queramos medir.

@
File Edit View Insert Controller Tools  Window Help

7

= QP B

Programming

b, K o
N\
' \0\\\\
K>
R,

2. Para ello, lo siguiente es mover la regla al sitio que queremos medir
mediante los extremos, para ello en cada uno de los extremos al pasar
el raton por encima nos aparecera un simbolo que al dejar pulsado el
raton podremos mover ese extremo de la regla.

@ Visualizacion 30 de ACE - i4-350L_0 - ACE 4.7 (64bit)
hile  Edit View Insert Controller  Tools Window Help

11
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3. Y yapor tltimo para medir la distancia que se ha querido poner la regla,
deberemos de poner el cursor del raton sobre la propia regla y esperar
un poco a que se nos aparezca la propia medida de lo que estamos
midiendo, puede ser un poco dificil la colocacion de la propia regla y
encontrar la medida.

@ visu

4. MODIFICACION DE LA VISUALIZACION 3D

Al ya conocer los conocimientos basicos sobre la propia visualizacion 3D, ahora en este apartado se va
a hablar sobre como como podemos modificar, afiadir, personalizar la escena que tenemos. Para ello nos
vamos a ayudar con las herramientas previamente mencionadas y ademas de archivos iges, para poder
por ejemplo ponerle nuestra herramienta al propio robot que se van a dividir en los siguientes apartados:

1. Creacion del Application Manager:

e Lo primero que tendremos que hacer para poder personalizar nuestro escenario 3D,
sera afadir el Application Manager que lo que podemos hacer con el va a ser los
archivos para la propia visualizacion y ademas de mas herramientas por ejemplo de
vision artificial del propio robot y asi se va se va abrir .

12
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@ Visualizacion 3D cie ACE - i4-350L.0 - ACE 4.7 (64bit) - =] X
File Edit View Insert Controller Tools Window Help

Multiview Explorer = 11
== 2
& Add Device
> Change Device.
C fename
Delete
Switch Device Control Display

[35000

3 Appiication Manager

AM101 ~ |- [1o00 =]

500

2. Colocacion de objetos en la visualizacion 3D vy ajustes:

e Al haber creado la Application Manager se nos abrird un menu en la parte izquierda
con distintas opciones, pero la que nos va a interesar es la que pone 3D Visualization.

(®) Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManagerQ - ACE 4.7 (64bit)

File Edit View Insert Controller Tools Window Help

Multiview Explorer

~ 1
ApplicationManager0 v C%&r
b4 Configurations and Setup

3D Visualizer

~ Robot Vision Manager
= Cameras

= Configuration

 Process
o Vision Tools
v
[=]
 Variables

Output

13
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e Cuando le demos click derecho sobre el apartado 3D Visualization, se nos va a
desplegar un menos con varias opciones en la que nos vamos a centrar va a ser en la
de afiadir que después se explicara, por otra parte, podremos ver un apartado de
importar que se tenemos un proyecto con una visualizacion ya hecha la podremos
importar a nuestro proyecto.

(®) Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManager0 - ACE 4.7 (64bit)

File Edit Vi Insert  Controll Tools  Wind: Hels

Multiview Explorer

ApplicationManager0 v
A4 Configurations and Setup; 1-

Settings
Ya
L = Shape Script Functions
ion Manager
@ Configuration Add Shortcut

m Feeders

t Sequence

= Programs

@ Variables

e Ya si nos vamos a la otra opciéon de afiadir nos saldra un submenu con distintas
opciones, aqui es donde vamos a trabajar mas que es para afiadir todo tipo de objetos
a nuestra visualizacion. La que nos vamos a enfocar va a ser en las tres primeras que
se van a explicar aqui abajo:

() Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManager0 - ACE 4.7 (64bit)

File Edit Vi Insert  Controll Tools  Wind: Hell

f. 1 = [
0]

| a | 1

Multiview Explorer

ApplicationManager) v

Script Functions Box
Cylinder
n Manager
ization Object
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» Cuadrado: Cuando pulsemos la opcién de cuadrado se va a aparecer en el
centro de la visualizacion un cuadro, con el lo que podremos configurar a
nuestro gusto:

@ D de ACE - Applicat ACE 4.7 (54bit) - 8 X

File Ecit View Insert Controller Tools Window Help

HFFSESESE
100,000
Jiooo0 ]
-
0,000 0,000 0,000 0,000 0, 3 ~

0,000 0.000 0,000 0,000 0.L = _~

100,000 a
100,000 =
mounted to the parent's tip, offset by

e Color: para poder personalizar nuestro cuadrado vamos a tener dos
posibilidades, una va a ser directamente personalizando los colores
rojos, verdes y azules dando uno un valor o ya directamente donde esta
el punto 6 eligiendo directamente el color con la bola que esta rodeando
al cuadrado.

@ Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManager - ACE 4.7 {64bit) = []

File Edit View Insert Controller Tools Window Help
1al
i a

Mul plorer

ApplicationManager0 v

A Programming

15
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e Tamafo: para poder configurar nuestro tamafio va a ser mediante los
ejes X, Y y Z. Si nosotros queremos modificar el largo de la pieza va a
ser con el eje X, si queremos el ancho de la pieza el eje Y y si queremos
la altura de la pues el eje Z.

(#) Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManagerQ - ACE 4.7 (64bit] - a X
Pl g
File Edit View Insert Controller Tools Window Help
la l= 1 1
a |=
a |= | I
> I X

Multiview Explorer =
- =
ApplicationManagerd v “ 3:::""*3” - . .@,Q P D j = U;Eﬁ

4 Configurations and Setup
Collision Program

1 Color - hd

DX
DY

bz I
Offset From Parent 0,000 0,0000,0000,0000( 5 ~
0000 0,000 0,000 0.000 0. =
Type Name, Offse h S

Output -2 x

hape Script Functions

o Emparejar: en este modo va a ser posible asigne nuestro cuadrado por
ejemplo a los movimientos del propio robot y si el robot se mueve
nuestra pieza se va a mover con el:

Multiview Explorer

100,000
100,000
Location
Offset From Parent
fision Manager I Enatectorn)
Rotation Offset
4 Advanced Settings - Collision Hull

 Cameras

~ Configuration

unted to the parent's tip, offset by

Name | Type Name

Cancel l
Output ‘
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e Invisibilidad: por si en alguna situacion tenemos muchos objetos o nos
molesta algun objeto, esta opcion lo que va a hacer es que se va a poner

en invisible para que tengamos una mejor vista del entorno.

@ Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManager0 - ACE 4.7 (64bit)

File Edit View Insent Controller Tools Window Help

Location

Offset From Parent 0,000 0,000 0,000 0,0000( 5 ~
Rotation Offset 0,000 0,000 0,000 0,0000( 5 -

4 Advanced Settings - Collision Hull

Offset

Output

SO BT

= Cilindro: con este cilindro, también vamos a tener las mismas funciones que se
han explicado anterior mente pero con un cilindro.

@ Visualizacion 3D de ACE - ApplicationManager0 - ACE 4.7 (64bit)

File Edit View Insert Controller Tools Window Help

Collision Program
Color [ #FFB08080 -
Radius 100,000
Height 100,000

4 Location
(ST ST 0,000 0,000 0,000 &
Part
Rotation Offset 0,000 0,000 0,000 +

Visible

Flag indicating whether the object should be
M Pooemming Ittt

= Variables
+

Output
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= Archivos CAD: aqui ya vamos a poder afiadir a nuestra visualizacion cosas
hechas por nosotros mismos o incluso que ya estan hechas que vengan disefios
ya predefinidos por el propio ACE o por personas que hayan subido sus
archivos por internet:

Settings

Configurations and Setup o

Select the source of the CAD data

1

Identify where the CAD file is located.

@ CAD Library
® Open my own CAD file| (3

e Biblioteca CAD: si nosotros seleccionamos en el menu la opcion de
biblioteca se nos desplegara un nuevo meno con varias opciones que
van a ser las siguientes:

CAD Library

Select a CAD file from the CAD library

lode! Library\Grip

18
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e Mesas: como bien dice el nombre aqui
podemos poner en nuestra visualizacion
mesas para poner encima el robot sobre
ella como en la clase.

e Componentes: aqui lo que vamos a
encontrar son compontes como la
controladora de los robots o también
AGV como el de la imagen.

e Herramientas: en la libreria que nos
proporcionan ya vienen herramientas
preestablecidas, para ello lo que
tenemos que hacer es seleccionar una
de las que estan disponibles y si en el
siguiente paso le asignamos el propio
robot vya se la pondra
automaticamente y ya la tendra
incorporada.

19
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e Archivos propios CAD: ya si nosotros queremos poner nuestros objetos
en la visualizacion como nuestra herramienta que hemos disefiado
vamos a seguir estos pasos para poder ponerla al robot o para poder
visualizarla en el entorno:

= |Importar archivo: lo primero serd seleccionar que queremos
poner nosotros el archivo CAD, después nos aparecerd una
venta que deberemos de darle clic donde pone uno y ya alli
tendremos que buscar nuestro archivo. iges y darle a siguiente.

@v 30 de ACE i fana
File Edit View Inserl Controller Tools Windaw  Help

20
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= Archivo en la visualizacién: cuando ya le demos a siguiente ya
nos aparecera nuestro objeto en la visualizacion, si no hemos
movido el robot va a aparecer justo abajo y no lo podremos ver.

TRSQLIT= @B

e

5. ASIGNAR HERRAMIENTA AL ROBOT

Al saber ya como movernos en el entorno de la visualizacion y ademas poder afiadir objetos, ahora lo
que Se va a ver una cosa que vamos a hacer en cada uno del proyecto que va a ser como poner la
herramienta bien y unirla al propio robot que se va a ver en los siguientes pasos:

Poner la brida plana al plano: lo primero que vamos a hacer sera poner la propia brida
de la herramienta que esta plana sobre el plano de la visualizacion, para ello vamos a
seleccionar el objeto y vamos a irnos al apartado de coordenadas y seleccionamos el
segundo modo que es para girar el objeto y hay con grados que sean lo mas exacto
posible vamos a intentar que la brida esta plana:

21
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e Alinearse con la brida del robot: el siguiente paso lo que vamos a hacer sera alinearse
con la parte de debajo de la brida del robot con la nuestra, para ello vamos a seleccionar
nuestra herramienta y seleccionar el modo de mover los ejes con lineas con esto y
ademas seleccionado el modo de vista de la visualizacion vamos a poder ver
exactamente posicionarnos bien con el robot.

30 Visualizer T o

S0P 9T g

OmRON

2 & X ¥ 7
?Ebw N[ a6a042 | 301483 | oo | ™

e Alineacion final: ya moviendo para arriba nuestra herramienta y verificando cada una
de las vistas que nuestra herramienta este alineada se tiene que queda como en la foto
que el circulo que tiene en el centro metido del todo y el circulo exterior sobre la brida
del robot.

22
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e Alineacion final: ya moviendo para arriba nuestra herramienta y verificando cada una
de las vistas que nuestra herramienta este alineada se tiene que queda como en la foto

que el circulo que tiene en el centro metido del todo y el circulo exterior sobre la brida
del robot.

e Emparejar: por ultimo, lo que vamos a hacer es emparejarlo con el robot para que
cuando se mueva el robot la herramienta valla con él y asi podamos ver nuestras
trayectorias con la herramienta puesta.

@ 47 (64
b0 kot V0w InsorCoMSrolr 1005 Yandow Help.

23



