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DISENO DE UN ENTORNO VIRTUAL EN UNITY 3D PARA LA INTERACCION DE UN ROBOT KUKA
MEDIANTE LAS GAFAS VR.

En la presente investigacion se realizé el disefio y programacién de un entorno virtual en Unity. El
entorno virtual esta estructurado por un robot KUKA arc KR5, un panel de control, estacion de trabajo y
pantallas de visualizacion. El usuario puede interactuar con el robot mediante las gafas de realidad virtual,
con el que proporcionara instrucciones para realizar tareas como: movimiento libre del robot,
almacenamiento de datos para ejecutar trayectorias en el espacio tridimensional, ejecucion de trayectorias
lineales, circulares y combinadas, analisis de la cinematica directa en base al logaritmo de Denavit-

Hartenberg y el andlisis de la cinematica inversa por el método de desacoplo cinematico.

Palabras clave: KUKA, robot, Unity, cinematica, VR, Denavit-Hartenberg, Desacoplo

cinematico.



DESIGN OF AVIRTUAL ENVIRONMENTIN UNITY 3D FOR THE INTERACTION OF A
KUKA ROBOT USING VR GLASSES.

In this research, a virtual environment was designed and programmed in Unity. The virtual
environment is structured by a KUKA arc KR5 robot, a control panel, a workstation, and display screens.
The user can interact with the robot through virtual reality glasses, providing instructions to perform tasks
such as: free movement of the robot, data storage for executing trajectories in three-dimensional space,
execution of linear, circular, and combined trajectories, direct kinematics analysis based on the Denavit-

Hartenberg logarithm, and inverse kinematics analysis using the kinematic decoupling method.
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