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ROBÓTICA

Robótica Industrial Robótica de Servicio 
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ROBÓTICA

Robótica Colaborativa 
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OBJETIVO GENERAL

Controlar el brazo robótico Ufactory 850 a través del software

Ufactory Studio, a fin de realizar la tarea autónomas de

manipulación de objetos.
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OBJETIVOS ESPECÍFICOS

• Familiarizarse con el brazo robótico Ufactory 850, a fin de determinar

la morfología del brazo robótico Ufactory850.

• Familiarizarse con el software de control del brazo robótico Ufactory

850, con el propósito de implementar tareas autónomas.

• Controlar el movimiento del brazo robótico, con el software Ufactory

Studio para la manipulación de objetos.

• Evaluar experimentalmente el control implementado en el software

Ufactory Studio.
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SISTEMA DE COORDENADAS BASE-HERRAMIENTA

Sistema de coordenadas baseA

B Sistema de coordenadas de la herramienta
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ARTICULACIONES

Articulación 2 -132° ~ 132°

Articulación 5 -124°~ 124°

Articulación 4 ±360°

Articulación 1 ±360°

Articulación 3 

-242° ~ 3.5°

Articulación 6 ±360°
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ÁREA DE TRABAJO
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Xarm BIO Gripper

Ventosa

Xarm Gripper Robotiq-2F-140 Grippe

HERRAMIENTA DE TRABAJO



HERRAMIENTA DE TRABAJO
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RANGO DE MOVIMIENTO DEL BRAZO ROBÓTICO

Movimiento

Espacial

Movimiento

Articular

Velocidad 0 − 1000mm /s 0 − 180°/s

Aceleración 0 − 50000mm /𝑠2 0 − 1145°/𝑠2

Sacudida 0 − 100000mm /𝑠3 0 − 28647°/𝑠3
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CONEXIÓN COMPUTADORA – BRAZO ROBÓTICO

UFACTORY

Suministro Eléctrico

Módulo de Control

Computadora
Cable Ethernet

850
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CONEXIÓN UFACTORY STUDIO

17

192.168.1.103



INTERFAZ UFACTORY STUDIO

Visualización Robot

Sección de control
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INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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Movimiento

INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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Live control Blocky Settings



INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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Live control Blocky Settings
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MANIPULACIÓN DE OBJETOS

PC

Banda Transportadora

Sensor Fotoeléctrico

UFACTORY 850

Módulo de 

Control
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Manipulación de Objetos
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Manipulación de Objetos
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Manipulación de Objetos
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MANIPULACIÓN DE OBJETOS

a) Posición Inicial b) Sensado de la caja c) Moviendo del robot hacia la caja

f) Levantamiento de cajae) Succión de vacío en la cajad) Acercamiento a la caja
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Manipulación de Objetos

g) Levantamiento a una zona segura

j) Descenso hacia depósito

h) Giro del robot hacia el contendor

k) Ubicación de caja

i) Robot listo para descenso

l) Succión de vacío desactivado
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MANIPULACIÓN DE OBJETOS

r) Posición caja 9

o) Posición caja 3

q) Posición caja 5

n) Posición caja 2m) Robot en espera de caja

p) Posición caja 4
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CONCLUSIONES

• UFactory 850 es un robot, que cuenta con 6 DOF y ofrece una versatilidad en la
manipulación de objetos adaptandose a diversas herramientas de trabajo con una
capacidad máxima de levantar objetos de 5 kg.

• El software Ufactory Studio ofrece una interfaz intuitiva que incorpora todas las
funciones necesarias para la implementación de la programación para tareas de
manipulación de objetos. La programación se basa en diagramas de bloques
facilitando el proceso al usuario, adquiriendo conocimiento sobre el
funcionamiento del brazo robótico.

• El trabajo presentado, tiene la manipulación de objetos utilizando el brazo
robótico Ufactory 850. Este proceso involucró la movilización de cajas, iniciando
desde la detección por parte del sensor fotoeléctrico hasta la ejecución de la tarea
por parte del brazo robótico. El objetivo fue depositar todas las cajas en un
contenedor principal siguiendo distintos puntos predefinidos.

• Es fundamental comprender la morfología de un robot, ya que proporciona
información crucial sobre su comportamiento, sus grados de libertad para
realizar diversas tareas asignadas, así como sus características físicas .
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