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ROBÓTICA 

MANUAL DE USO DE COPPELIASIM 

1. TEMA 

INSTALACIÓN Y CONFIGURACIÓN DE COPPELIASIM 

2. OBJETIVOS 

2.1. Instalar y configurar el software CoppeliaSim para establecer comunicación 

con el software Matlab.    

2.2. Configuración del software Matlab para la creación de entornos de trabajo 

con CoppeliaSim.  

3. INSTALACIÓN DE COPPELIASIM 

Para descargar el software de CoppeliaSim se debe ingresar al siguiente enlace: 

https://www.coppeliarobotics.com/downloads. Una vez en la página de descargas 

seleccionar la plataforma (sistema operativo) y el formato de descarga acorde a la 

plataforma escogida. Finalmente descarga la versión CoppeliaSim Edu (versión para 

estudiantes y docentes) y seguir las instrucciones de instalación, véase Fig. 3.1. 

 

Fig. 3.1. Página web para la descarga de CoppeliaSim.  

4. CONFIGURACIÓN DE MATLAB  

4.1. Para poder realizar la comunicación entre Coppelia y Matlab es necesario 

copiar los siguientes archivos:  

Sistema operativo y 
formato de descarga 

Versión educativa  

https://www.coppeliarobotics.com/downloads
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 APIs de CoppeliaSim: se debe acceder al siguiente directorio desde 

la carpeta de instalación de Coppelia 

“…\CoppeliaRobotics\CoppeliaSimEdu\programming\legacyRemoteA

pi\remoteApiBindngs\matlab\matlab” y copiar de esta carpeta los 

archivos “remApi.m” y “remoteApiProto.m”, véase Fig. 4.1. 

 

Fig. 4.1. Directorio de las APIs de CoppeliaSim.   

 Librerías de CoppeliaSim: se debe acceder al siguiente directorio 

desde la carpeta de instalación de CoppeliaSim 

“…\CoppeliaRobotics\CoppeliaSimEdu\programming\legacyRemoteA

pi\remoteApiBindngs\lib\lib”. En este directorio acceder a la carpeta 

con el nombre de la plataforma que se seleccionó en la página de 

la descarga de Coppelia, y copiar el archivo “remoteApi.dll”, véase 

Fig. 4.2. 

 

 

Fig. 4.2. Directorio de las librerías de CoppeliaSim.   

Nota: se recomienda tener estos tres archivos guardados en una carpeta 

aparte, ya que van a ser utilizados de manera constante para cualquier 

aplicación de CoppeliaSim y Matlab.  

4.2. Crear una carpeta en donde se guardarán y correrán los scripts de Matlab 

(en este caso la carpeta se llama “Robot manipulador IRB 140 ABB”), y 

copiar los tres archivos dentro de esta carpeta, véase Fig. 4.3. 
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Fig. 4.3. Creación de una carpeta de trabajo.   

4.3. Abrir el software de Matlab y en la barra del directorio seleccionar la carpeta 

que se creó anteriormente, véase Fig. 4.4. 

 

Fig. 4.4. Cambio de directorio de trabajo en Matlab.    
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