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Resumen

El Robot Manipulador Scorbot-ER 4u ha sido utilizado para el posicionamiento de cajas de galletas a
través de la lectura de codigos de barra en el embalaje. Para la realizacion de este proyecto
utilizamos los conocimientos adquiridos en la licenciatura para la seleccion de componentes como
accesorios del robot, sensores y fuente de poder. El software utilizado es Scorbase, que fue aprendido
durante el transcurso de seminario para su aplicacion en este proyecto. La prioridad de este
proyecto es evitar enfermedades de salud ocupacional, disminuir tiempos perdidos por error,
fatiga y rapidez en la ejecucion del proceso.
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Abstract

The Robot Arm Scorbot-ER 4u has been used to place cookie boxes through the reading of barcodes in
the packing. To make this project, we used all the skills learned on our studies to choose the components
as robot accessories, detectors and a power supply. The software used is Scorbase that was learned
during the seminary to its application on this project. The priority of this project is avoid diseases of
occupational health, decrease wasted time from mistakes, fatigue and rapiditying on the implementation
of process.

Keywords: Codebars, Scorbot-ER 4u Robot, Scorbase


mailto:jlata@espol.edu.ec
mailto:ferveint@espol.edu.ec
mailto:emoncayo@espol.edu.ec

1. Introduccion

Figura 1. Brazo Robdético

El Scorbot-ER 4u es robot articulado vertical,
similar a un brazo, con 6 articulaciones. Su estructura
de carcasa abierta, su software facil de programar y la
posibilidad de controlar el robot de forma sencilla a
través de una interfaz USB es una gran ayuda en la
introduccion a la robotica.

Las especificaciones técnicas del brazo robot
Scorbot ER 4u son:

e  Numero de ejes: 5 + pinza (se puede considerar 6
ejes)

Capacidad de carga: 2.1 Kg.

Movimiento de los ejes

Radio de alcance: 610mm (con pinza)

Velocidad: 700 mm/sec

Repetibilidad: +/- 0,18 mm

Accionadores: 12 Vcd servo motor

Transmision: engranajes, correas, husillo madr
Sistema informacion de posicion: codificador
optico incremental

2. Scorbase

SCORBASE es un programa empleado para
programar y operar el brazo robot Scorbot-ER 4u y sus
accesorios. El ambiente de programacion es muy
sencillo y amigable, similar a las aplicaciones para
Window. Por lo general se encuentra una pantalla con
los siguientes elementos.
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Figura 2. Software Scorbase

3. Proyecto

3.1.1. Objetivos del proyecto

Desarrollar un software capaz de clasificar cajas
mediante un codigo de barras y ubicarlas en
posiciones diferentes.

Configurar sensor 1 para la lectura entre una
barra y otra a un tiempo de 10 centésimas de
segundo, una vez que es identificado el codigo de
barras mediante el sensor 2 se detiene la banda
transportadora y el robot empieza atomar y ubicar
la caja, el tiempo en ubicar una caja y otra es
aproximadamente de 10 seg.

3.1.2 Justificacién del proyecto

El proyecto nos resulta rentable por los

siguientes beneficios:

e Eliminar riesgos ergondmicos para el
operador.

e Evitar tiempos muertos a causa de error
humano

e  Aumento en la velocidad del proceso
° Economizar recursos con beneficios a corto
plazo.



4. Componentes

4.1 Configuracion de Componentes.
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Figura 3. Configuracion de Componentes
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Figura 4. Circuito de Conexién
4.2 Determinacion de Posiciones

La siguiente es la secuencia del programa y sus
respectivas posiciones.
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Figura 5. Secuencia del Programa

4.3 Condicionales

Cuando arranca el proceso la banda empieza a
moverse transportando las cajas hasta el sensor 1
(Omron detecta colores) que se encuentra en estado
OFF, detecta la barra de color negro el sensor se
pone en ON y envia un pulso a la bobina del relé
de contacto que se alimenta y cierra sus contactos,
el cual esta conectado al controlador USB.

La condicion para que pare la banda es que el
sensor 2 detecte la caja, en esa posicion empieza a
moverse el brazo robético, tomando la caja y
poniéndola en una posicion dependiendo del
nimero de barra de cada caja.

4.4 Diagrama de flujo
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Figura 6. Diagrama de flujo



5. Conclusiones

Los objetivos planteados en este proyecto se
cumplieron con éxito, ya que se pudo calibrar el
sensor de colores, y la creacion del programa
evitando errores.

Mediante lo aprendido en el seminario se pudo
resolver el problema que teniamos con el tiempo de
espera entre la lectura de cada barra, los recursos
en el laboratorio aportaron para el conocimiento y
la eleccion exacta del resto de dispositivos
utilizados.
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