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Anexo A: Demostracion de la obtenciéon de los parametros mediante el terminal
de Linux del UR3e

En este anexo se explica brevemente la forma en la que se puede acceder a los ficheros
almacenados en la caja de control del UR3e.

Primero, una vez que se ha encendido el sistema y se esta visualizando la interfaz de
programacion, es necesario presionar Ctrl+Alt+F1 para acceder al terminal de Linux del sistema.
Cabe sefalar que, para volver a la interfaz de programacion se debe presionar Ctrl+Alt+F7.

Luego, para poder ingresar a los ficheros es necesario utilizar las siguientes credenciales y
presionar la tecla de retorno una vez ingresadas.

- Usuario: root
- Contrasefa: easybot

Al hacer esto, quedara habilitada la terminal para poder ejecutar los comandos deseados. Asi,
para poder ver los ficheros de la carpeta actual, es necesario escribir “Is -a”. Este comando hace
gue se muestren todos los ficheros presentes en la carpeta, aun si estos estan ocultos.

Poot@ur-20205300403:~/,urcontrol# 1s -a

calibration_trajectory_levell _UR10.v1.ct Joint

calibration_trajectory_levell_UR16GS5,v1.ct ot
iy S

rajector si

,calﬁgratmn traJectarg_levelo _UR10GS.vi.ct calibration, tr-aJector:_l:\\ll:ﬁ.gRg. it
calibration_tra calibration_trajectory. 5
. calibration_trajectory_level1_URS.v1,
daemon
ftsensor.conf

5.revi.conf
Joint_sized_gs5 r'evl canf
-last_seen_Joint_positions.conf upel

Joint_motor_calibration_ido.txt .metrics
Joint_motor_calibrat {on_id1.txt robot_ca. urcontrol'
Blo.) i join:’m:m‘ Caligrat{on 12, txt safﬂyc:&lrl'?ration -summary. txt urcantrol.co
vi.c oint_motor_calibration_id3.txt
cuntr’ou server.conf >

Con todos los ficheros visibles, es posible acceder a cualquiera de ellos al utilizar el comando
“cd xxxx”, donde “xxxx” representa el nombre el archivo al cual se desea ingresar. Por otro lado,
si se desea leer un fichero de texto, se puede utilizar el comando “cat xxxx”, donde “Xxxx”
representa el nombre del fichero. No se recomienda editar los ficheros debido a que el UR3e
hace una revision cada vez que se enciende, por lo que, si no se han actualizado los valores
haciendo uso de la herramienta correcta, el robot no funcionara.

De esta forma es posible obtener los datos de la dinamica del robot al abrir uno de los ficheros
“urcontrol.conf.URxxxx”, donde “xxxx” representa el modelo del robot (como se ve en la imagen
de arriba).
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De la misma manera, al abrir uno de los ficheros “oint_sizeX_G5_rev1.conf’, donde “X

representa el nimero (entendido como el tamafo) de la articulaciép arevisar, es posible obtener
informacidn sobre las caracteristicas de la articulacion correspondiente.
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