Simulacion virtual en un entorno DirectX3D del corte tridimensional de

I

- . . :
iezas mediante un robot manipulador. "
I P ’ 1

II1. Memoria

II. MEMORIA.

1. PROLOGO.

2. DESCRIPCION FISICA Y CINEMATICA DEL
MANIPULADOR ROBOTICO STAUBLI RX-90.

3. IMPLEMENTACION SOFTWARE PARA EL
PROYECTO DE AUTOMATIZACION DEL
CORTE DE PIEZAS.

4. DESARROLLO DEL PROCESO DE SIMULACION
VIRTUAL 3D.




