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 1. Introd Introducc ucción ión.. El campo de la robótica industrial puede definirse como el estudio, diseño y uso de robots para la ejecución de procesos industriales. Robots industriales manipuladores manipuladores define un robot industrial como un manipulador programable en tres o más ejes multipropósito, controlado automáticamente y reprogramable. El presente trabajo tiene como objetivo principal principal el diseño y creación de un brazo robot de seis grados de libertad. Con este sistema se logrará dotar a los alumnos con una herramienta que puede ser empleada en los sistemas de modelado de los sistemas industriales. En conjunto con el diseño se hará una aplicación basada en un sistema de instrumentaci instrumentación ón virtual virtual empleando empleando el arduino arduino . Así mismo se creará creará la interfaz electrónic electrónica a para controlar el brazo robot.



2. Planteamiento del problema El diseño y construcción de un brazo robot de cinco grados de libertad contempla un proyecto de donde se habrá de diseñar un ro bot prototipo que cuente con las dimensiones que permiten realizar movimientos precisos y fluidos. El robot se basa en la utilización de motores de transmisión directa, sensores y actuadores conectados a un panel de control (interfaz de usuario) donde se controlará y programará la tarea a desarrollar. Estos a su vez realizarán los movimientos vertical y horizontal con el fin de cumplir la tare a establecida por el usuario.



3. Objetivos del diseño y construcción del sistema



 4. Justificación del diseño Actualmente el uso de sistemas automatizados resulta atractivo e indispensable dentro de los procesos de manufactura. Los alumnos nueva generación podar hacer a través de prototipos construidos con fines didácticos pueden aprender a desempeñar tareas relacionadas con las cadenas de producción y la logística empleada en dicho proceso. Además siendo conocedores de la realidad actual de la carre ra de Ing. Mecatronica, y al no poder contar con las máquinas y herramientas necesarias para modelar una línea de producción, se ha o ptado por construir un elemento de dicho sistema; la fabricación de un brazo r obótico como proyecto en el cual participen activamente alumnos de la carrera logrará fortalecer la formación de nuestros alumnos. Cabe mencionar que mediante la participación activa de docentes y alumnos se fortalecerán los conocimientos



5. Elementos empleados para el diseño Características técnicas del ARDUINO UNO Arduino es una placa con un micro controlador de la marc a Atmel y con toda la circuitería de soporte, que incluye, reguladores de tensión, un puerto USB (En los últimos modelos, aunque el original utilizaba un puerto serie) conectado a un módulo adaptador USB -Serie que permite programar el microcontrolador desde cualquier PC de manera cómoda y también hacer pruebas de comunicación con el propio chip. Un ar duino dispone de 14 pines que pueden configurarse como entrada o salida y a los que puede conectarse cualquier dispositivo que sea capaz de transmitir o recibir señales digitales de 0 y 5 V. También dispone de e ntradas y



 también dispone de 6 pines de entrada analógicos que trasladan las señales a un conversor analógico/digital de 10 bits.



Pines especiales de entrada y salida: RX y TX: Se usan para transmisiones serie de señales TTL .· Interrupciones externas: Los pines 2 y 3 están configurados para generar una ·interrupción en el atmega. Las interrupciones pueden dispararse cuando se encuentra un valor bajo en e stas entradas y con flancos de subida o bajada de la entrada. PWM: Arduino dispone de 6 salidas destinadas a la generación de señales PWM de hasta·8 bits. SPI: Los pines 10, 11, 12 y 13 pueden utilizarse para llevar a cabo comunicaciones SPI, que ·permiten trasladar información full dúplex en un entorno Maestro/Esclavo. I·2C: Permite establecer comunicaciones a través de un bus I 2C. El bus I 2C es un producto de Phillips para interconexión de sistemas embebidos. Actualmente se puede encontrar una gran diversidad de dispositivos que utilizan esta interfaz, desde pantallas LCD, memorias EEPROM, sensores.



Alimentación de un Arduino Puede alimentarse directamente a través del propio cable USB o mediante una fuente de alimentación externa, como puede ser un pequeño transformador o, por e jemplo una pila de 9V. Los límites están entre los 6 y los 12 V. Como única restricción hay que saber que si la placa se alimenta con menos de 7V, la salida del regulador de tensión a 5V puede dar m enos que este voltaje y si sobrepasamos los 12V, probablemente dañaremos la placa. La alimentación puede conectarse mediante un conector de 2,1mm con el positivo en el centro o directamente a los pines Vin y GND marcados sobre la placa. Hay que tener en c uenta que podemos medir el



 1ª Generación.



·Manipuladores. Son sistemas mecánicos multifuncionales con un sencillo sistema de control, bien manual, de secuencia fija o de secuencia variable. 2ª Generación.



·Robots de aprendizaje. Repiten una secuencia de movimientos que ha sido ejecutada previamente por un operador humano. El modo de hacerlo es a través de un dispositivo mecánico. El operador realiza los movimientos requeridos mientras el robot le sigue y los memoriza. 3ª Generación.



·Robots con control sensorizado. El controlador es una computadora que e jecuta las órdenes de un programa y las envía al manipulador para que realice los movimientos necesarios. 4ª Generación.



·Robots inteligentes. Son similares a los anteriores, pero además poseen sensores que envían información a la computadora de control sobre el estado del proceso. Esto permite una toma inteligente de decisiones y el control del proceso en tiempo real. Robots Industriales.



El campo de la robótica industrial puede definirse como el estudio, diseño y uso de r obots para la ejecución de procesos industriales. Más formalmente, el estándar ISO (ISO 8373:1994, Robots industriales manipuladores – Vocabulario) define un robot industrial como un



 Un robot industrial es un manipulador multifuncional reprogramable, capaz de mover materias, piezas, herramientas, o dispositivos especiales, según trayectorias variables, programadas para realizar tareas diversas. Esta definición, ligeramente modificada, ha sido adoptada por la Organización Internacional de Estándares (ISO) que define al robot industrial como: Manipulador multifuncional reprogramable con varios grados de libertad, capaz de manipular materias, piezas, herramientas o dispositivos especiales según trayectorias variables programadas para realizar tareas diversas Se incluye en esta definición la necesidad de que e l robot tenga varios grados de libertad. Una definición más completa es la establecida por la Asociación Francesa de No rmalización (AFNOR), que define primero el manipulador y, basándose en dicha definición, el robot Manipulador: mecanismo formado generalmente por elementos en serie, articulados entre sí,



destinado al agarre y desplazamiento de objetos. Es multifuncional y puede ser gobernado directamente por un operador humano o mediante dispositivo lógico. Robot: manipulador automático servo-controlado, reprogramable, polivalente, capaz de



posicionar y orientar piezas, útiles o dispositivos especiales, siguiendo trayectoria variables reprogramables, para la ejecución de tareas variadas. Norma lmente tiene la forma de uno o varios brazos terminados en una muñeca. Su unidad de control incluye un dispositivo de memoria y ocasionalmente de percepción del entorno. Normalmente su uso e s el de realizar una tarea de manera cíclica, pudiéndose adaptar a otra sin cambios permanentes en su material.



 7. Automatización Industrial Etimológicamente se tiene (automatización; del griego antiguo auto: guiado por uno mismo) es el uso de sistemas o elementos computarizados para controlar maquinarias y/o procesos industriales sustituyendo a operadores humanos. El alcance va más allá que la simple mecanización de los procesos ya que ésta provee a operadores humanos mecanismos para asistirlos en los esfuerzos físicos del trabajo, la automatización reduce ampliamente la necesidad sensorial y mental del humano. La automatización como una disciplina de la ingeniería es más amplia que un mero sistema de control, abarca la instrumentación industrial, que incluye los sensores y transmisores de campo, los sistemas de control y supervisión, los sistema de transmisión y recolección de datos y las aplicaciones de software en tiempo real para supervisar y controlar las operaciones de plantas o procesos industriales Las primeras máquinas simples sustituían una forma de esfuerzo en otra forma que fueran manejadas por el ser humano, tal como levantar un peso pesado con sistema de poleas o con una palanca. Posteriormente las máquinas fueron capaces de sustituir formas naturales de energía renovable, tales como el viento, mareas, o un flujo de agua por energía humana. Los botes a vela sustituyeron a los botes de remos. Todavía después, algunas formas de automatización fueron controladas por mecanismos de relojería o dispositivos similares utilizando algunas formas de fuentes de poder artificiales -algún resorte, un flujo canalizado de agua o vapor para producir acciones simples y repetitivas, tal como figuras en movimiento, creación de música, o juegos. Dichos dispositivos caracterizaban a figuras humanas, fueron



 computadoras digitales con la combinación requerida de velocidad, poder de cómputo, precio y tamaño empezaron a aparecer en la década de 1960s. Antes de ese tiempo, las computadoras industriales era exclusivamente computadoras analógicas y computadoras híbridas. Desde entonces las computadoras digitales tomaron el control de la mayoría de las tareas simples, repetitivas, tareas semiespecializadas y especializadas, con algunas excepciones notables en la producción e inspección de alimentos. Como un famoso dicho anónimo dice, "para muchas y muy cambiantes tareas, es difícil remplazar al ser humano, quienes son fácilmente vueltos a entrenar dentro de un amplio rango de tareas, más aún, son producidos a bajo c osto por personal sin entrenamiento.



8. Hardware y Software para Automatización Dispositivos de control eléctrico y electrónico. Un sistema dinámico puede definirse conceptualmente como un ente que recibe unas acciones externas o variables de entrada, y cuya respuesta a estas acciones externas son las denominadas variables de salida. Las acciones externas al sistema se dividen en dos grupos, variables de control, que se pueden manipular, y perturbaciones sobre las que no es posible ningún tipo de control. La figura 1 ilustra de un modo conceptual el funcionamiento de un sistema. Dentro de los sistemas se encuentra el concepto de sistema de control. Un sistema de control es un tipo de sistema que se caracteriza por la presencia de una serie de elementos que permiten influir en el funcionamiento del sistema. La finalidad de un sistema de control es



 ·



Controlador. Utilizando los valores determinados por los sensores y la consigna impuesta, calcula la acción que debe aplicarse para modificar las variables de control en base a cierta estrategia.



·



Actuador. Es el mecanismo que ejecuta la acción calculada por el controlador y que modifica las variables de control



9. Desarrollo y funcionamiento del proyecto La construcción de un sistema automatizado contempla el uso de mecanismos tales como: engranes, poleas, motores, servomotores, Sensores, actuadores, fuentes de suministro de voltaje, equipo de cómputo, tarjetas de adquisición de datos, etc. Mediante este diseño se logrará motivar a los alumnos para que colaboren en un proceso de planeación y construcción; es decir se llevará a la práctica la aplicación de los conocimientos obtenidos en las asignaturas del plan de estudios de la carrera. De manera directa se contempla que se apliquen los conocimientos de las asignaturas: Electricidad y Electrónica, taller de investigación, Gestión y Administración de proyectos, Mecatrónica, Dibujo Industrial entre otras. La descripción de funcionamiento motriz del robot se encuentra descrita a continuación. Primer movimiento



 con un sistema de detección de presión, una pinza para soldadura o corte y una ventosa neumática. La figura 8 muestra la pinza electrónica que se ha construido como efector final del robot. Interfaz electrónica de control. El diseño y construcción de la interfaz electrónica de control se ha realizado mediante la construcción de una tarjeta que es conectada por el puerto paralelo de una computadora



Esta interfaz permite enviar datos desde un equipo de cómputo (PC de escritorio o portátil), con requerimientos mínimos de hardware y de software. Se ha construido empleando circuitos integrados de lógica TTL (Transistor Transistor Lógic). En la figura 9 se muestra una vista de dicha tarjeta de control. Se han empleado como circuitos de control LS293D para la etapa de potencia; mientras que para la lógica de control se han empleado buffer triestado74LS244. Se cuenta también con un bus de datos de 25 líneas Interfaz de usuario del sistema de control La figura 6 muestra la interfaz de usuario o de control del brazo robot de seis grados de libertad. Esta se ha construido empleando el software arduino
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