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RESUM EN

El Robot Manipulador Scorbot-ER 4u ha sido utilizado para el posicionamiento de cajas de

galletas a través de la lectura de códigos de barra en dos lugares diferentes para el

embalaje

Para la realización de este proyecto util¡zamos los conoc¡m¡entos adquiridos en la

licenciatura para la selección de componentes como fue el sensor que memoriza

colores y un relé de contactos que da el pulso de la entrada digital del USB, una

fuente kikusui, los demás recursos del hardware son proporcionados por los

periféricos de robocell ( Controlador USB, banda transportadora, brazo robótico).

El software utilizado es Scorbase, que fue aprendido durante el transcurso de

seminarío para su aplicación en este proyecto

La prioridad de este proyecto es evitar enfermedades de salud ocupacional,

disminuir t¡empos perdidos por error, fat¡ga y rap¡dez en la ejecución del proceso

El problema que tuvimos en el desarrollo fue la coordinación de tiempos en la

lectura de barrás que se pudo resolver con recursos del software utilizado.
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INTRODUCCIÓN

FiB. 1 Br¿ro robotlco

€ste robot es una herramienta v€rs&il para el aprendizaje. El modelo Scorbst-ER 4u ha

sido utilizado como medio ¡ntroductorio para los pr¡ncip¡antes en la formación de los

conoc¡m¡entos de robótica. «Su estructura de carcasa abierta, su software fácil de

programar y la pos¡bilidad de controlar el robot de forma sencllla a través de una ¡nterfa¿

USB, convert¡rán en poco t¡empo a sus estudiantes en unos expertos en el manejo de

robots.

El Scorbot-ER 4u es robot art¡culado vert¡cal, similar a un brazo, con 6 articulaciones para

su mov¡miento, que se describen en la slguiente tabla:

..--

,¿..,
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Fig.2 Movim¡entos de br¿zo robótico
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Las especificaciones técnicas del brazo robot Scorbot ER 4u son:

Estructura mecánica: articulación vertical, carcasa abierta

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

Movim¡ento de los ejes

o

o

o

o

o

Eje 1 (Base): 310e

Eje 2 (Brazo inferior): +130e / -35e

E.ie 3 (Brazo super¡or): t130e

Eje 4 (Elevación de p¡nza): t130e

Eje 5 (Giro de pinza): t570e

Radio de alcance:610mm (con pinza)

a

Velocidad: 700 mm/sec

Repetibilidad: +/- 0,18 mm

P¡nza: servo motor de cd, 2 pinzas paralelas

Accionadores: 12 Vcd servo motor

Transmisión: engranajes, correas, husillo madre

Sistema información de posición: codificador óptico incremental

Peso: 10,8 kg

Temperatura de operación:2s a 40P C

SCORBASE es un programa empleado para programar y operar el brazo robot Scorbot-ER

4u y sus accesorios. El ambiente de programación es muy sencillo y amigable, similar a las

a
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aplicac¡ones para windows. Por lo general se encuentra una pantalla que muestra los

sigu¡entes elementos:
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CAPÍTUIO 1

1.1 Descripción del proyecto

Mediante la ejecución de Scorbase se va a ub¡car en 2 pos¡ciones diferentes una caja

de producto de dimensión con un peso aproximado de 85 g por codificación de

barras

Con la clasificación y ubicación de las cajas se pretende evitar enfermedades de

salud ocupacional, de riesgo ergonómicos para el operador ya que es una tarea de

t¡po repet¡tivo.

Desarrollar un software capaz de clasificar cajas mediante un código 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 código de barras medíante el

sensor 2 se detiene la banda transportadora y el robot empieza a tomar y ubicar la

caja, el t¡empo en ubicar una caja y otra es aproximadamente de 10 seg.

1.3 lustificación del proyecto

EI proyecto nos resulta rentable por los s¡guientes beneficios:

Eliminar riesgos ergonómicos para el operador

Evitar tiempos muertos a causa de error humano

Aumentoen la velocidad del proceso

Economizar recursos con beneficios a corto plazo

1.2 Objetivos del proyecto



2.1 Configuración de componentes

CAPíTUTO 2
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Diagrama de conexión del sensor Omron E3M-VG 17
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2,2 Determinac¡ón de posiciones.
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2.3 Condicionales

Cuando arranca el proceso la banda emp¡eza 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 envía un pulso a la bobina del relé de

contacto que se alimenta y cierra sus contactos, el cual está conectado al controlador

La condición para que pare la banda es que el sensor 2 detecte la ca.¡a, en esa

posición empieza a moverse el brazo robótico, tomando la ca.ja y poniéndola en una

posición dependiendo del número de barra de cada caja.

2.4 Programa
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CONCTUSIONES Y RECOMENDACIONES

Los objetivos planteados en este proyecto se cumplieron con éx¡to, ya que se pudo

calibrar el sensorde colores, y la creación del programa ev¡tando errores.

Mediante lo aprendido en el seminario se pudo resolver el problema que teníamos

con el tiempo de espera entre la lectura de cada barra, los recursos en el

laboratorio aportaron para el conocim¡ento y la elección exacta de resto de

d¡spos¡tivos ut¡liza d os

Para completar el proyecto se necesita embalar las cajas en cartones de transportes

y aumentar la velocidad de trabajo del robot.

Este sem¡nar¡o fue de gran ayuda para mejorar nuestros conoc¡m¡entos en robótica

ya que es el futuro al que apuntan las industrias en la automatización de los

procesos
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Tabla de características de sensor Omron E3M - VG17

_ 1"ü"9", _
L¡mited Reflective

: _:.*ils ..th$ 
. . .

Sensing dbtance 7mmto13mm

Spot size 1'4mm

Light source Green LED (525nm)

Power supply vottaje 10 to 30 VDC (npple(p-p) 10'l" included)

CuIroñt consumpl¡on

-Control 
outpüt (Output type)

Control outpr¡t (Load currént)
, Control output (Residual voltege)

Operation mode

Load powe. supply vohaje

100m4 DC Max

30 VDC [rex

Outpul shortrul proteclion
Power supply reverce polarity prolection

0 07 ms Max

PNP open cotlector outout

0 lo 100 mA

(DC) 2 V [¡ax (Load current 100mAJ,4ax )

Oulpul is ON when the delected color corncides vvilh the regislered color

Protect¡ve circl.¡it

R9:!9t*liT"
Ambient il¡um¡¡tañce

. Ambient temperatura
Operaling: -25 lo 55 CEL
Storage: -30 to 70 CEL
(with no ic¡ng or condensation)

Operaling: 35lo 85 o/oRH

Storage: 35 to 95 o/oRH

(with no condensation)
i20 M OHM M¡n. at 500 VDC between charged parts and the case

'1000 VAC al 50/60 Hz for 1 minute belween charged parts and the case

I Ambient h¡rm¡dig

¡ lnsulation resislance

Dielectric strengúh

Vibrat;on res¡stance 10 to 55 Hz. 1.ofim or 150mls2 double amplitude for 2 hours each in X,
Y. añd Z direct¡ons

500m/s2 for 3 limes each in X, Y, and Z directions

IEC60529: lP67

' Shock res¡starce

Degree of protec{¡oñ

Appl¡cable stendard
Vo:t¿go Direct¡ve)l

(EC Direct¡ve (Low EN60S47 5,2

Pre-w¡red models (Cable lenglh: 2 m)

Appl¡cable standard (EC D¡r€ct¡v6 (EMC
Directive))

EMlr EN60947-5-2
Eñ¡ssion Enclosure: EN550'l'l Group 1 classA

rEMS: EN60947-5-2
I lmmunity ESD: 1EC61000-4-2
lmnun¡ty RF-¡nterference: lEC6 I 000-4-3
lmmunity Bursl: lEC61 000-4-4
CE marking: Equipped

lñdicator

method

Measurement leve¡ indicator(green). Operation indicalor(orange)
Threshold ¡ndicalo.(red)

a

ADJUNTOS

lncandescenl lamp.3000 lux Max, Sunlight:10000 lux Max


