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RESUMEN

La funcién del Robot Manipulador Scorbot-ER 4u es la de tomar, clasificar y ordenar
objetos cilindricos de diferentes tamafios y colocarlos a un sitio determinado.

Al deslizarse por la rampa el objeto y llegando al final, es censado por un micro switch,
luego el robot se encarga de transportarlo hasta un sensor fotoeléctrico y asi
determinar el tamafio por medio de un programa desarrollado que sera el que se
encuentra en los capitulos siguientes.

Para desarrollar el programa se usé el software SCORBOT-ER 4u Version 4.7 en

funcion con el concentrador USB.

Este trabajo presenta una solucion y los problemas que resolvimos en su desarrollo.
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INTRODUCCION

El Scorbot-ER 4u es robot articulado vertical, similar a un brazo, con 6 articulaciones

para su movimiento, como se muestra en la siguiente figura:
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Elevacién
)de pinza
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pinza

Fig. 1 Estructura y partes del brazo

CARACTERISTICAS DEL BRAZO ROBOT SCORBOT-ER 4U

e Estructura de carcasa abierta.

e |Interfaz de programacion sencilla.

e Numero de ejes: 5 + pinza (se puede considerar 6 ejes)
e Servo motores accionados por 12 Vcd

e (Cargamaxima 2.1Kg

e Radio de alcance: 610mm (con pinza)




El programa utilizado en la programacion del robot se llama SCORBOT-ER 4u Version

4.7. El robot se maneja con el software gréafico en 3D Robocell que permite disefiar,
crear y controlar simulaciones industriales. Robocell esta totalmente integrado con el
software de control y programacion de robotica SCORBASE y permite simulacion
dinamica del robot y ejecucién del programa que se haya desarrollado.

Su caracteristica principal es que es un software disefiado para aprovechar todas las
ventajas de los 32 bits del sistema operativo Windows, ademas tiene una interfaz

grafica amigable y facil de usar.
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Fig. 2 Estructura grifica del software.

El capitulo 1 se detalla la implementacion de un dispositivo y su funcion junto al brazo
robético.
El capitulo 2 muestra los diagramas de conexiones y tabla de posiciones para la

clasificacion y reconocimiento de objetos.




capituo 1

1.1  Descripcién del proyecto.

corresponde.

CLASIFICAR OBJETOS

que el hombre no intervenga en una tarea repetitiva.

PC R— Controlador-USB

Para clasificar objetos, existen una gran variedad de soluciones complejas pero en esta

tesina queremos mostrar una forma sencilla de realizar esta actividad de tal manera

Se requiere de un proceso el cual sea capaz de clasificar objetos cilindricos y
clasificarlos en tres tamafios; PEQUENO, MEDIANO y GRANDE. Los mismos que se
ubican en una rampa que consta de un micro switch, para la deteccion del objeto.

Al estar activado el micro switch permite operar al brazo robot para que tome el
objeto y lo traslade a un sensor fotoeléctrico, el cual mediante condicionales e

instrucciones determina el tamaiio del objeto. Luego es ubicado en la posicidon que

.

Robot

‘ 1

Sensor
foto
eléctrico

Rampa con
micro switch

Fig.3 Esquema de conexiones.




1.2  Objetivos del proyecto.

Desarrollar un programa utilizando el software Scorbot-er 4u Version 4.7 que permita
al brazo robdtico cumplir con el proceso de clasificacion de objetos segin el tamafio
que le corresponda.

El uso de periféricos son los que interactian con el software para la intefpretacic’m y

ejecucion de las instrucciones establecidas en el programa.

1.3  Justificacion del proyecto.

La gran demanda que existe en la actualidad requiere de menos tiempos para la
fabricacion de un producto. La necesidad de automatizar a llevado a la investigacion
dando como resultados la mejora de las herramientas y equipos que se utilizan ya sea

a nivel artesanal o industrial.

Las aplicaciones son muy diversas en la actualidad, por ejemplo en las embotelladoras,
embutidos, compafias de reciclaje, etc. Donde el proceso de seleccion es muy
repetitivo y en muchos se requiere de precision y automatizacion, asi de esta manera
se evita a gran escala la intervencién del hombre, mejorando su calidad a nivel laboral

reduciendo el indice de accidentes.



CAPITULO 2

2.1

PROGRAMA SOLUCION
Configuracién de componentes
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Fig. 4 Diagrama de componentes.
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Diagrama de conexiones.




2.2

Determinacién de posiciones

POSICIONES DEL ROBOT

POSICION DESCRIPCION

1 Inicio

2 Previo a tomar objeto

3 Listo para tomar el objeto

4 Giro de 90° pinza

5 Determina la presencia del objeto

6 Ubicacion segura para realizar giro de pinza

7 Giro de 180°

8 Posicionamiento para censar objeto

9 Determinacion de tamafo pequefio / mediano

10 Determinacion de tamafio mediano / grande

11 Ubicacidn previa para objetos pequefios

12 Ubicacidn previa para objetos medianos

13 Ubicacion previa para objetos grandes

14 Ubicacion para objetos pequefios

15 Ubicacién para objetos medianos

16 Ubicacidon para objetos grandes

20 Posicion estandar para ejecucion del proceso

Tabla. 1 Posiciones.




2.3 Condicionales

En este programa encontraremos un solo lazo cuya etiqueta es:

- SENSOR.-y su condicional es; “Si Entrada 1 Off salta a SENSOR”

También esta conformado con 5 saltos con las siguientes etiquetas y condicionales en

caso de que se lo requiera:

- REINICIO.- en caso de no cumplirse la condicidn; “Si Entrada 2 Off salta a

REINICIO” sirve para detectar la presencia del objeto en la pinza del robot.

- PEQUENO.- su condicidn es; “Si Entrada 2 Off salta a PEQUENO” al cumplirse ya
se ha determinado el objeto como pequefio y procede a ubicarlo donde

corresponde.

- MEDIANO / GRANDE.- estos dos saltos dependen de una sola condicional; “Si
Entrada 2 Off salta a MEDIANO” caso contrario ejecuta la siguiente linea:
“Salta a GRANDE”
Al cumplirse procede a ubicar los objetos tanto para mediano o grande,

dependes del salto que realice.

- Salta a INICIO.- al culminar cada proceso realiza este salto para estar listo el

robot y repetir el proceso en caso de que haya la presencia de un nuevo objeto.



2.4

Programa
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Fig. 6 Flujo de programa.




Instrucciones del programa

INICIO:

Activa Salida 5

SENSOR:

Si Entrada 1 Off salta a SENSOR
Desactiva Salida 5

Abrir Pinza

Activa Salida 7

Ir a la Posicion 1 velocid. 5

Ir linealmente a la Posicién 2 velocid. 5
Ir linealmente a la Posicion 3 velocid. 3
Cerrar Pinza

Ir linealmente a la Posicién 2 velocid. 5
Ir linealmente a la Posicion 4 velocid. 3
Ir linealmente a la Posicion 5 velocid. 3
Espere 30 (10cent. de segundo)

Si Entrada 2 Off salta a REINICIO

Ir linealmente a la Posicion 6 velocid. 4
Ir linealmente a la Posicion 7 velocid. 5
Ir linealmente a la Posicion 8 velocid. 5
Ir linealmente a la Posicidon 9 velocid. 5
Espere 30 (10cent. de segundo)

Si Entrada 2 Off salta a PEQUENO
SENSOR 2:

Ir linealmente a la Posicion 10 velocid. 5
Espere 30 (10cent. de segundo)

Si Entrada 2 Off salta a MEDIANO
Salta a GRANDE

PEQUENO:

Ir a la Posicion 20 velocid. 5

Ir a la Posicién 11 velocid. 5
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Ir linealmente a la Posicidon 14 velocid. 3

Abrir Pinza

Ir linealmente a la Posicién 11 velocid. 5
Ir a la Posicién 20 velocid. 5

Desactiva Salida 7

Salta a INICIO

MEDIANO:

Ir a la Posicion 20 velocid. 5

Ir a la Posicion 12 velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion 15 velocid. 3
Abrir Pinza

Ir linealmente a la Posicion 12 velocid. 3
Ir a la Posicion 20 velocid. 5

Desactiva Salida 7

Salta a INICIO

GRANDE:

Ir a la Posicion 20 velocid. 5

Ir a la Posicion 13 velocid. 5

Ir linealmente a la Posicion 16 velocid. 3
Abrir Pinza

Ir linealmente a la Posicion 13 velocid. 3
Ir a la Posicion 20 velocid. 5

Desactiva Salida 7

Salta a INICIO

REINICIO:

Ir a la Posicion 20 velocid. 5

Desactiva Salida 7

Salta a INICIO

1] =

% ia\..'»(‘*“'



CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

El uso de la rampa es una muestra de la gran variedad de procesos que pueden existir
previos a la clasificacion de objetos o lo contrario, puede ser la clasificacion como
proceso inicial y a partir de esta continta la labor con el objeto clasificado para

procesar un producto final.

Se produce un tiempo de retardo cuando hay comunicacion entre el sensor
fotoeléctrico, concentrador USB y el programa SCORBOT-ER 4u, esto generd un
inconveniente durante la ejecucion de la secuencia del programa, la solucién es poner
un tiempo de espera para que sea realizada correctamente el estado en que se

encuentra el sensor.

Existe una gran variedad de procesos en la actualidad que cada uno de ellos depende
de instrumentos y herramientas especificas para su elaboracion, las modificaciones
que se requieran en este caso dependerdn mucho de los objetos a seleccionar
incluyendo el color, debido a que la distancia varia si se presentan colores que reflejan
menos la luz y también de su tamafio; cabe recalcar que el funcionamiento es correcto
y puede ser aplicable a la industria.

La resolucion del problema es gracias a las instrucciones dadas por nuestros tutores y
practicas realizadas en este seminario, lo cual fue satisfactorio en todo momento, lo
que nos llevé a dar un buen resultado para nuestro entendimiento y crecimiento

profesional.
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