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ME-2 MANTEN. EQUIPOS ELECTRONICOS INDUSTRIALES

1.1.- ELEMENTOS DE UN BRAZO ROBOTICO

1.1.1.- Introduccioén

Un brazo robético industrial esta compuesto por los siguientes elementos:

- Estructura mecanica (eslabones y articulaciones, reductoras, engranajes,
rodamientos, correas, tornilleria...)

- Sistema de accionamiento (motores)
- Sistema de control(PC, autémata, placa electrénica...)
- Sensores

- Elemento terminal o manipulador (pinza o herramienta)

- Consola de programacion(flexpendant)

Arguitectura de un robot;

Codo

Estructura

Equivale al cuerpo Antebrado

Unidad de control Sensor
sentidos

cerebro
Mufieca

Manipulador

Plataforma

Base

Arquitectura de un rebot. Elementos fundamentales.
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1.1.2.- Estructura mecanica

ESLABONES Y ARTICULACIONES

Los manipuladores robéticos constan de una secuencia de elementos estructurales
rigidos denominados enlaces o eslabones, conectados entre si mediante juntas o
articulaciones, que permiten el movimiento relativo de cada dos eslabones consecutivos.

Eslabdn

Articulacion

Las Articulaciones pueden ser:

« Lineal (deslizante, traslacional o prismatica), si un eslabon desliza sobre un eje
solidario al eslabon anterior.

Joint motion
3

. Cutput link
o Deslizante. .

Aos Direction

o Prismatica .

e Rotacional, en caso de que un eslabon gire en torno a un eje solidario al eslabdn
anterior.

\\Joint rmotion

y\Ioint motion
I e 13
Input link / Cutput link Input link d Output link

Output link

Joint motion
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BLOQUES BASICOS

A los manipuladores robdticos se les denomina brazos robot(Robot arm), por la
analogia que se puede establecer, en muchos casos, con las extremidades superiores del
cuerpo humano.

MUNECA
PINZA

HOMBRO

BASE GIRATORIA

union del hombro brazo

union del codo

-<—— unidn del cuerpo

union de la mufieca —

acoplamiento del efector terminal antebrazo
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GRADOS DE LIBERTAD (DOF)

Se define como cada movimiento que puede realizar el brazo robético. En general,
los brazos robdéticos industriales poseen mas de 3 grados de libertad.

Cada rotacion de la estructura proporciona un grado de libertad

Ejemplo de 5 grados de libertad:

Moving Range Of The ROBOT ARM

0-50mm

r ——

150mm

| 3%0°| -, Wrist Rotation \\,\

510mm

340mm

(Figure 1)
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1.1.3.- Motores (sistema de accionamiento).
Tipos de motores en brazos robaéticos:
- MOTORES ELECTRICOS
- MOTORES NEUMATICOS

- MOTORES HIDRAULICOS

1.1.4.- Sistema de control.
Tipos de sistemas de control:
- COMPUTADOR
- AUTOMATA PROGRAMABLE

- PLACA ELECTRONICA

1.1.5.- Sensores.
Tipos de sensores:
- Sensores de angulo de rotacién
- Sensores de presion (p.e: pinza, vision...

- Sensores de localizacion,posicion, vision
- Sensores para detectar obstaculos.

Podemos ampliar en:

- http://slideplayer.es/slide/8945004/
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1.1.6.- Elemento terminal

El primer eslabdn y articulacion se conectan normalmente a una base que puede
ser mévil o no. En el ultimo se conecta un elemento terminal o actuador final, una
herramienta especial que permite al robot de uso general realizar una aplicacion
particular, que debe disefiarse especificamente para dicha aplicacion: una herramienta de
sujecion, de soldadura, de pintura, etc.

Existen dos categorias de elementos terminales:

e Pinzas (gripper): Se utilizan para agarrar y sujetar un objeto, normalmente la pieza
de trabajo durante el ciclo de trabajo del robot. Existe diversidad de métodos de
agarre, aqui vemos los principales pinzas. Neumaticas, de vacio, hidraulicas y de
servos eléctricos.

Vacuum Gripper

Pneumatic Gripper

Hydraulic Gripper Servo-Electric Gripper

e Herramientas: se utiliza como actuador final en aplicaciones en donde se exija al
robot realizar alguna operacion sobre la pieza de trabajo. Pueden ser: de
Soldadura por puntos y por arco, pintura por pulverizacién, taladro.
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1.2.- BRAZOS ROBOTICOS COMERCIALES

1.2.1.- ABB.

BRAZO ROBOTCIO IRB 440

E1IRB 4400 es un robot industrial de 6 ejes disefiado especificamente para industrias
de fabricacion que utilizan una automatizacion flexible basada en robots. El robot
tiene ProcessWare incorporado. una estructura abierta especialmente adaptada para
un uso flexible y presenta unas grandes posibilidades de commnicacion con sistemas
extemos.

Robot IRB4400 de ABB
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1.2.2.- KUKA.
KUKA YOUBOT

1.2.3.- FANUC.

el o M-710.C/50
{ i w) . & M-710iC/70
QEESEE \

\

\
\

i = Pi i — M-710iC/50S

1.2.4.- OTROS FABRICANTES
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1.3.- BRAZOS ROBOTICOS IMPRIMIBLES

1.3.1.- Con servos.

- LITTLEARM (http://www.littlearmrobot.com/)

LITTLEARM BIG

LITTLEARM 2C LITTLEARM ORIGINAL

-  EEZYBOTARM (http://www.eezyrobots.it/)
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AURA (http://imprimalia3d.com/recursosimpresion3d/brazo-rob-tico-aura-impresi-n-3d)

BRACCIO ARDUINO->http://www.arduino.org/products/tinkerkit/arduino-tinkerkit-braccio
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1.3.2.- Con motores pap y servos.

- MOVEO (https://github.com/BCN3D)

- THOR (https://hackaday.io/project/12989-thor)

- ZORTRAX (http://library.zortrax.com/project/zortrax-robotic-arm/)
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