
Simulación virtual en un entorno DirectX3D del corte tridimensional de 

piezas mediante un robot manipulador. 
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II. MEMORIA. 

1. PRÓLOGO. 

 

2. DESCRIPCIÓN FÍSICA Y CINEMÁTICA DEL 

MANIPULADOR ROBÓTICO STÄUBLI RX-90. 

 

3. IMPLEMENTACIÓN SOFTWARE PARA EL 

PROYECTO DE AUTOMATIZACIÓN DEL 

CORTE DE PIEZAS. 

 

4. DESARROLLO DEL PROCESO DE SIMULACIÓN 

VIRTUAL 3D. 


