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BRAZO DEL ROBOT INDUSTRIAL ——

INTRODUCCION:

El brazo del robot industrial estd compuesto por cuatro rodillos (como se puede ver en la figura anterior); ur
de ellos gira en torno a los ejes X - Y, y los tres rodillos restantes que componen el brazo giran en torno a |
ejes Z — X. Este brazo funciona mediante un motor paso a paso.

Motor paso a paso (Bipolar): Caracteristicas y funcionamiento.

Como todo motor, el motor paso a paso es un conversor electromecanico, que transforma la energia eléctri
en mecanica; pero de un modo distinto a como lo hace un motor de C. C. (corriente continua).

Figura 1.1 Motor paso a
paso.



Mientras que un motor convencional gira libremente al aplicar una tension comprendida dentro de ciertos
limites; el motor paso a paso esta concebido de tal manera que gira un determinado angulo proporcional a
“codificacion” de tensiones aplicadas a sus entradas (4, 6, etc.). La posibilidad de controlar en todo momen
esta codificacion permite realizar desplazamientos angulares lo suficientemente precisos, dependiendo el
angulo de paso (o resolucion angular) del tipo de motor (puede ser tan pequefio como 1,80° hasta unos 15¢

Estos motores poseen la habilidad de poder quedar enclavados en una posicién o bien totalmente libres. Si
0 més de sus bobinas estan energizadas, el motor estara enclavado en la posicion correspondiente y por el
contrario quedara completamente libre si no circula corriente por ninguna de sus bobinas.

Principio de funcionamiento del motor paso a paso (Bipolar).

Bésicamente estos motores estan constituidos normalmente por un rotor sobre el que van aplicados distintc
imanes permanentes y por un cierto niumero de bobinas excitadoras bobinadas en su estator. Las bobinas ¢
parte del estator y el rotor es un iman permanente. Toda la conmutacion (o excitacion de las bobinas) debe
ser externamente manejada por un controlador.

Imagen del rotor



Imagen de un estator de 4 bobinas

Entonces el motor paso a paso dependiendo de los impulsos electromagnéticos que reciba, este hard move
brazo robot un cierto angulo de giro.

Descripcion de las partes de la cinta transportadora.
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Figura 1.2 Cinta transportadora

La cinta transportadora empleada en este sistema, es del tipo sin fin y el material empleado para la fabricac
de esta seria de goma. La velocidad de la cinta transportadora estaria regulada para que le diera tiempo al
brazo del robot industrial a coger una pieza y hacer su respectivo recorrido con ella.

Al extremo de la cinta transportadora se encuentra un detector inductivo (u otro sensor) que es el encargad

detectar la pieza metalica y mandar la sefial eléctrica mediante un circuito electronico al brazo del robot
industrial y este hacer su mision.

ESTUDIO DE ALTERNATIVAS.



Ahora voy a explicar tres alternativas sobre el dispositivo que permita determinar la posicién de la pieza.
12 alternativa:

Pondria una célula fotoeléctrica con el sistema de barrera. El rayo infrarrojo cruzaria la cinta transportadora
situando el emisor a un lado de la cinta y el receptor al otro, justo en el lugar donde se desea recoger la pie
Asi, cuando la pieza pasara entre el emisor y el receptor e interrumpiera el rayo infrarrojo (no llega el rayo ¢
receptor), la célula enviaria una sefial al circuito para que el brazo se activase y recogiese la pieza.

Creo que esta propuesta es la mas adecuada, ya que en caso de que la pieza estuviera desplazada hacia
de la cinta, la célula fotoeléctrica la detectaria igualmente gracias a su sistema de barrera. Ademas su dista
maxima de deteccion puede llegar hasta los 200 m. Por tanto este sistema garantiza la deteccién de la piez
esté donde esté.

22 alternativa;

Otra posibilidad seria poner un transductor inductivo o capacitivo (dependiendo del material de la pieza a
recoger) a un lado de la cinta transportadora. Cuando la pieza pasase por delante del transductor, el campc
magnético o eléctrico (segun el transductor) de éste seria perturbado y mandaria una sefial al circuito para
el brazo recogiese la pieza en ese lugar.

Esta alternativa es mas econdmica y simple que la anterior, pero tiene el inconveniente de que estos
transductores detectan a una distancia maxima de 4 cm., por lo que si la pieza va un poco desplazada haci
lado de la cinta, se corre el riesgo de no ser detectada.

32 alternativa;

Y la dltima alternativa seria poner un final de carrera en el extremo de la cinta transportadora, y este final di
carrera tendria una lamina fina en la que al tocar la pieza sobre ella, el final de carrera mediante un circuito
electrénico enviaria una sefial al brazo del robot y este cogeria dicha pieza y la llevaria hacia el otro lado.

Yo creo que esta alternativa es la peor porque con el tiempo se desgastaria y la ldmina deberia ser bastant
larga para abarcar toda la cinta transportadora.

CUESTIONES.
13, Cuestion:
Para realizar el control de posicionamiento del brazo del robot industrial utilizaria un encoder—tacémetro.

Este aparato consta de unas escobillas que estan en contacto con el eje del motor y conectadas a un voltin
mediante cable, y un par de imanes permanentes situados a ambos lados del eje. Al girar el eje dentro del
campo magnético creado por los imanes, se induce una corriente en el eje del motor, la cual es llevada al
voltimetro por medio de las escobillas. Otro aparato conectado al voltimetro nos podria mostrar visualmente
las revoluciones por minuto a las que gira el motor en funcién de la tension producida.

Si ademas queremos saber la posicion del robot, basta con poner un contador de impulsos (cada impulso €
una revolucion del eje del motor) que, como su nombre indica, iria contando el nimero de vueltas que da el
eje del motor, tanto si el motor gira en un sentido o en otro (el aparato te indica en qué sentido esta girando
cada momento). Ademas en este aparato podemos predeterminar al cabo de cuantos impulsos queremaos c



pare el motor, estableciendo asi posiciones limite para el brazo. Entonces con un encoder nos descodificar:
namero de impulsos y su variacion y, ademas, el maximo de impulsos que hemos predeterminado en digito
Y por ultimo, mediante una pantalla LCD el usuario veria el namero de impulso y asi deduciria la posicion
del brazo.
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22 Cuestion:

La diferencia seria que realizando el control en lazo abierto la salida no tendria efecto sobre la accion de
control. Y realizando el control en lazo cerrado habria una realimentacién de la sefial de salida, o dicho de ¢
forma, la sefial tendria efecto sobre la sefial de entrada.



