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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 dos lugares diferentes para el

embalaje.

Para la realizacion de este proyecto utilizamos los conocimientos adquiridos en la
licenciatura para la seleccion 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 demds recursos del hardware son proporcionados por los

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

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.

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

lectura de barras que se pudo resolver con recursos del software utilizado.
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INTRODUCCION

~

Fig. 1 Brazo robotico

Este robot es una herramienta versatil para el aprendizaje. £l modelo Scorbot-ER 4u ha
sido utilizado como medio introductorio para los principiantes en la formacién de los
conocimientos de robética. «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, convertiran en poco tiempo a sus estudiantes en unos expertos en el manejo de
robots.

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

su movimiento, que se describen en la siguiente tabla:

Fig.2 Movimientos de brazo robético g )



Las especificaciones técnicas del brazo robot Scorbot ER 4u son:
° Estructura mecdnica: articulacion vertical, carcasa abierta
® Numero de ejes: 5 + pinza (se puede considerar 6 ejes)
. Capacidad de carga: 2.1 Kg.
° Movimiento de los ejes
o Eje 1 (Base): 310°
o Eje 2 (Brazo inferior): +1302 / -352
o) Eje 3 (Brazo superior): £130°
o Eje 4 (Elevacion de pinza): £1309
o) Eje 5 (Giro de pinza): £5702
° Radio de alcance: 610mm (con pinza)
] Velocidad: 700 mm/sec
) Repetibilidad: +/- 0,18 mm
. Pinza: servo motor de cd, 2 pinzas paralelas
° Accionadores: 12 Vcd servo motor
° Transmision: engranajes, correas, husillo madre
® Sistema informacion de posicidn: codificador optico incremental
] Peso: 10,8 kg
° Temperatura de operacion: 22 a 402 C
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 Windows. Por lo general se encuentra una pantalla que muestra los

siguientes elementos:

Titulo

3¥ 5 DRBASE para SCORBOT -ER 4u - { SintRulo )
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Fig. 3 Software scorbase




CAPITULO 1

1.1 Descripcion del proyecto

Mediante la ejecucion de Scorbase se vaa ubicar en 2 posiciones diferentes una caja
de producto de dimensiéon con un peso aproximado de 85 g por codificacion de
barras.

Con la clasificacion y ubicacion de las cajas se pretende evitar enfermedades de
salud ocupacional, de riesgo ergonomicos para el operador ya que es una tarea de
tipo repetitivo.

1.2 Objetivos del proyecto

Desarrollar un software capaz de clasificar cajas mediante un codigo de barrasy
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.

1.3 Justificacion del proyecto

El proyecto nos resulta rentable por los siguientes beneficios:

Eliminar riesgos ergonomicos para el operador.

Evitar tiempos muertos a causa de error humano

- Aumento en la velocidad del proceso

Economizar recursos con beneficios a corto plazo.




CAPITULO 2

2.1 Configuracién de componentes

Sensor Omron
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Fig.5 Circuito de conexién




Diagrama de conexion del sensor Omron E3M - VG 17
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Fig.6 Diagrama de conexion del sensor

2.2 Determinacién de posiciones.

Secuencia del programa y su respectiva posiciones.

* Posiciones - Veintemilla - [ ata3

8 | Cood | ER1 | Ei62 | Ee3 |  Epd Ee5 | Ee7 | Ee8 | L
o Ripm) | Y {mm)  Z(mm)  Elev.pinza (grad) Giro pinza [grad) mm/grad  mm/grad T |
, Ees 000 6351 8878 70.54 0.00 Abs. (Ejes)
| XYz | 29877 000 30821 9581 0.00
, FEies | 3713 1534 3565 70.90 36.41 Abs. (Ejes)
| XYZ 34545 26154 18576 91.22 36.41
, Eies 3951 9% 3949 61.69 3360 Abs. [Ejes)
XYZ 32625 26904 13334 9.22 38.60
, FEes 000 1255 8057 27.79 0.00 Abs. (Ejes)
XYZ 29376 000 4784 9581 0.00
s Eies 2274 265403 Abs. (Eies)
XYZ 2274 -2654.03
2 | Eies. 57184 265403 Abs (Ejes)
Xz 571.84 _-2654.03
Fig.7 Secuencia de programa ST




2.3 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 estd conectado al controlador
USB.

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

2.4 Programa

2 Activa Salida 5
3 ir ala Posicion 1 velocd. 5
4 I 2 la Posicion 20 vdoad. 5
5 INIKCIO:
6 Expere 10 {10cent . de segundo)
7 Poner Variable CONT =0
B icar Cinta eje 8 a vodoad. 1 en direccion Mas
b} o
10! Si Entrada 1 On llama sub CONTADOR
11 5 Ertrada 2 Off salla a C
12 Paar Ortaeje 8
13 Si CONT == 7 saha a UNO
¥4 Si CONT == 2 salta a TRES
15 Si CONT == Jsaltaa C
_16 Saa a INICIO
17 UNO:
1B Abrir Pinza
19 Ir 2 I2 Posicaion 1 velocid. 5
20 ¥ ala Posicion 2 velocid. 5
21 ir ala Posicion 3 velocid. 5
22 Mordaza 41 {mm )
21 rala Posicion 1 vedocid S5
_ 24 ir ala Posicion 4 velocid. 5
25 Apwir Pinza
26 ¥ == Posicion 1 velocid 5
27 Salta a INICIC
28 DOS:
23 i ala Posicion 1 veocid. 5
30 Espere 50 (10cent . de segundo)
37 Salta a INKCIO
32 TRES:
_ 33 i ala Posicion 1 vedoad. 5
34 k a la Posicion 2 yoload. 5
35 k ala Posicion 3 velocid. 5
36 Mordaza 41 {mm )
37 ir ala Pomcion 1 velocid. 5
38 ¥ ala Posicion 21 vdocd S
_39 ¥ a la Pesicion 4 vdocd. 5
40’ Abnir Pinza
41 k ala Posicion 1 velocid. 5
42 ¥ a la Posicion 20 vdoad 5
43 Salta a INKCIC
44" Porer Subnaina CONTADOR
45 Eapere 5 (10cent. de segurwdo)
46 Poner Variable CONT =CONT + 1
47 Poner Sabdas Analogicas 1 a CONT
43

Fig.8 programa



Diagrama de flujo del proceso
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Fig.9 Diagrama de flujo




CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

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 de resto de
dispositivos utilizados.

Para completar el proyecto se necesita embalar las cajas en cartones de transportes
y aumentar la velocidad de trabajo del robot.

Este seminario fue de gran ayuda para mejorar nuestros conocimientos en robdtica
ya que es el futuro al que apuntan las industrias en la automatizacion de los

procesos



ADJUNTOS

Tabla de caracteristicas de sensor Omron E3M - VG17

| Sensmg method

’SQnsmg dustance (s
ySpots:ze o

“nght souroe
T.Powersupply“\rottaje R

Current consumpt:on

Control output {Output type) 7777777
Contml output (Load current} -
Control output tResxduat voltage)

'Operatnon mode
| Load power suppty voltaje

. Protective circuit

| Response time

i Ambient tllummance

| Ambient temperatura

| Ambient humnidity

| lnsulatron resustance

Dlelectnr: strength

Ethrat:on resistance

5 Shock resistance
i Degree of protectlon

%Appllcable standard (EC Dlrectlve (Low
Voltage Directive))

| Applicable standard (EC Directive (EMC
Directive))

- Connection method

Indicator

Ratlngs

- lerted Reﬂectwe
m?mmte13mm o
1 1’4mm o
 Green LED (525nm)
m10to 30 vDC {nppte(p p) 0%mcluded)

1OGmA DC Max

PNP open collector outpu!

O to 100 mA
(DC) 2 V Max (Load current 1DDmA Max )

Output is ON when the detected (‘olor commdes wﬂh the reezstered coler

: 30 VDC Max

Output short-cut protectlon

Power supply reverce polarity protectlon
{J 07 ms Max

Incandescent Iamp BOGO qu Max Sunllght 10000 qu Max

Operatmg 25 to 55 CEL

| Storage: -30 to 70 CEL
{with no icing or condensation)

Operating: 35 ta 85 %RH
Storage: 35 to 95 %RH

{with no condensataon)

100{} VAC at 50:’60 Hz for 1 rmnute between charged parts and the case

' 10 to 55 Hz 1 D-mm or 150m/s? double amptltude for 2 hours each inXx,
Y and Z dlrectlons

5{)Dm1'52 tor 3 times each in X Y and é dlrectlons
IEC60529 IF’Ei'tr

" ENG0947-5.2

| EMI: EN60947-5-2

Emission Enclosure: EN55011 Group 1 classA

| EMS: EN60947-5-2
! Immunity ESD: IEC61000-4-2

Immunity RF-interference: IECE1000-4-3
immunity Burst: IEC61000-4-4

CE marklng Equrpped
Pre-wrred modets (Cable Iength 2 m)

Measurement Ievel mdmator(green) Operatlon mdncator(orange)

Threshold indicator(red)




