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Este proyecto está enfocado princ¡palmente en la preparación de bebidas

de cualquier t¡po, ya sean alcohól¡cas o no alcohólicas, en donde sea

necesaria la exactitud de los ingredientes y se necesite ahorrar los tiempos

de preparación y reducir a cero el error humano. El proyecto que hemos

realizado prepara un coctel, para ser exactos, pero también podría

preparar un jugo o un café. Si bien es cierto ex¡sten máquina automáticas

que preparan café, sin embargo nuestro proyecto resulta más atract¡vo y

curioso para el consum¡dor porque se puede ver como un brazo robótico

prepara dicha bebida.

Este proyecto puede ser aplicado en lugares de diversión y de

concurrencia masiva en donde se necesite preparar una bebida, y la vez

innovar el método de la preparación, para así captar más clientes y

consumidores, estos lugares pueden ser:

o Aeropuertos

o Bares

o Cafeterías

o Casinos

r Discotecas

. Patios de comidas

. Resta urantes

La preparación de una bebida de esta manera vuelve más atractiva la

compra de un café, jugo, coctel o cualquier tipo de bebida en algún

establecimiento y se lo podría aplicar en campañas de ventas o para el

lanzamiento de nuevas bebidas al mercado.

f tj. l

RESUMEN



INDICE GENERAT

INTRODUCCIÓN

1. INFORMACION BASICA GENERAT DEL SCOREBOT-ER 4U.

1.1. Acerca del SCOREOT-ER4U

L.2. Estructura

1.3. Rango de trabajo
1.4. Motores
1.5. Encoders

1.6. Microswitches

1.7. Transmisiones

1.8. Pinras

2. Aplicación del SCORBOT-ER 4U en la preparacirin de un COCTEL

2.1. Definición y Preparación de un COCTEL

2.2. Algoritmo

2.3. Flujograma

2.4. Codificación

3. Preparación de COCTET por el SCORBOT-ER 4U.

1

2

3

4

4

5

5

6

7

7

8

9

3.1.

3.2.

3.3.

3.4.

4, Conclusiones

5. Recomendaciones

6. Bibliografía

Selección de botellas

Mezcla de ingredientes

Servida del coctel

Acerca de! SCORBASE

t3
13

14

15

t7
18

19

I

Lll"l'u 
.'

,I

ú

.k$
rrr$-

I

I



ABREVIATURAS

SW1.. SWITCH NUMERO 1 DE LA CAJA DE PRUEBAS

SW2.- SWITCH NUMERO 2 DE LA CAJA DE PRUEBAS

SW3.- SWITCH NUMERO 3 DE LA CAJA DE PRUEBAS

SW4.- SWITCH NUMERO 4 DE LA CAJA DE PRUEBAS

SLUZ.- SENSOR DE LUZ

P5W1.. VA A POSICION SWITCHl

PSW2.- VA A POSICION SWITCH2

P5W3.- VA A POSTCTON SWTTCH3

PSW4.- VA A POSICION SWITCH4

PSSOI.- VA A POSICION DE SENSO NUMERO 1

PSSO2.- VA A POSICION DE SENSO NUMERO 2

PSSO3.- VA A POSICION DE SENSO NUMERO 3

MBP1.- VA A POSICION 1 DEL MINIBAR

MBP2.. VA A POSICION 2 DEL MINIBAR

MBP3.- VA A POSICION 3 DEL MINIBAR

swsL.- swrrcHES DE SELECC|ÓN (4)

swMZ.- swrrcH DE MEzcLA (cocrELERA)

swsv.- swrTcH DE SERVTDA (coPA)



INTRODUCCIÓN

El ejercicio en el que hemos trabajado es la realización de una bebida

utilizando el brazo robótico SCORBOT 4U, proyecto en el cual el principal

objetivo es la preparación de un coctel de tres ingredientes con hielo,

existen varias aplicaciones de nuestro proyecto ya que se pueden preparar

varios tipos de bebida y volver más atractiva la preparación de dichas

bebidas en presencia del consumidor final.

Para la realización del programa se analizó la forma en la que un bar

tender profesional hace la preparación básica de un coctel de tres

ingredientes y así poder adaptar cada uno de los movimientos a los del

robot, fue preciso hacerlos en el orden correcto para no alterar el

producto final que en este caso es nuestro coctel.

Se hicieron varias pruebas para calcular la cantidad de cada ingrediente en

el vaso de mezcla, ya que la cantidad debe ser exacta para que todos los

cocteles tengan la misma cantidad de alcohol y de cada uno de los

ingredientes. La cantidad de cada ingrediente se calcula por medio del

tiempo que se demora en verter el líquido desde la botella hasta el vaso

de mezcla así mientras más líquido necesite más tiempo estará vertiendo

dicho liquido desde la botella hacia el vaso de mezcla y viceversa.
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1. INFORMACIÓN EASICA GENERAT DEL SCORBOT-ER 4U

1.1. ACERCADELSCORBOT-ER4U

El SCORBOT-ER 4U fue diseñado y desarrollado para simular un

robot industrial. La estructura abierta de el brazo robot permite a

los estudiantes observar y entender acerca de sus mecanismos

internos.

§
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T.?. ESTRUCTURA

El SCORBOT-ER 4U es un robot articulado vertical, con cinco uniones

de giro y una pinza adjunta, el robot tiene 6 tipos de movimientos
de libertad. Este diseño le permite al extremo de la pinza ser

posicionado arbitrariamente en un pequeño espacio de trabajo.

Los movimientos de las uniones se describen en la siguiente tabla.

Ite de
eje

l{ombre de la unión Movim¡ento cde
motor

1 Base Gira el cuerpo 1

2 Hombro Eleva y baja el brazo 2

3 Codo Eleva y baja el antebrazo 3

4 Muñeca Eleva y baja la pinza 4+5

5 Giro de muñeca Gira la pinza 4+5

,

P¿rtes Fisi(as del 8r¿¿o Robotiao

I
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1.3. RANGO DE TRABAJO

El largo de las partes y los grados de rotación de las uniones

determinan el rango de trabajo del robot.

La base del robot está normalmente situada en una superficie de

trabajo estacionar¡a. Sin embargo puede ser montada en una base

deslizante. dando como resultado un espacio de trabajo más

extenso.

Las partes sombreadas muestran el área de operación mientras las

otras su punto ciego.

zon¿ de Trebejo en el Pláno Horirontál
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7.4. MOTORES

Los 5 ejes del motor y la pinza

son operados por servomotores
(F¡9.1). El sentido de giro es

determinado por la polaridad

del voltaje de operación: voltaje
positivo giran el motor en una

dirección mientras que voltaje
negativo giran el motor en el

sentido contrar¡o. En cada

motor está colocado con un

encoder que controla la

cantidad de giros.

6E^H'

0

Fig.l

LaDs
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1.5. ENCODERS

La posición y movimiento de
cada eje es medido por un

encoder electro-óptico montado
en el árbol del motor el cual

maneja el eje (Fig.2).

Cuando el eje del robot gira, el

encoder genera una ser¡e de
pulsos eléctricos altos y bajos de
manera alternante. El número de
pulsos es proporcional a la

cantidad de movimientos del eje.
La secuencia de las señales indica tin 2

la dirección del movimiento. El

controlador lee esas señales y determina la duración y dirección de
los movimientos de los ejes.
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1.6. MICROSWTfCHES

El SCORBOT-ER 4U tiene 5 micro
¡nterruptores (Fig.3) uno en cada

eje los cuales sirven para

identificar la posición inicial del
robot. Durante el procedimiento
de inicio las uniones se mueven
una a la vez. Cada eje se mueve
hasta que alcanza su posición
inicial. Cuando todas las uniones
están en posición inicial. El robot

indica que está en su punto de rrr l

referencia inicial. Siempre que el

sistema es encendido el robot debe ser enviado a esta posición.

1.7. TRANSMISIONES

Pocos tipos de transmisiones
son usadas para mover las

partes del brazo robot (Fig.4).

. Engranes mueven los ejes
de la base y el hombro.

¡ Poleas y correas mueven el
eje del codo.

¡ Poleas, correas y una

unidad de engranajes
diferencial al final del
brazo mueve la elevación y

giro de la muñeca.
. Un eje de transmisión abre

y cierra la pinza.
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1.8. PTNZA

El SCORBOT-ER 4U tiene una servo
pinza con sujetadores de goma.

Esos sujetadores de goma pueden

ser removidos para permitir el

montaje de otros dispositivos, tales

como el sujetador por succión. Tres

engranes del tren de engranes

diferencial mueven la unión de la

muñeca. Cuando los motores 4 y 5
giran en direcciones opuestas la
muñeca sube y baja. Cuando los

motores 4 y 5 giran en la misma

dirección la muñeca gira sobre su

eje. Una transmisión de tornillo
montada directamente al motor 5 provoca que la pinza cierre y
abra.

oo o OÉl

F¡8.5

.ñ>



2. APTICACIÓN DET SCORBOT.ER 4U EN tA PREPARACIÓN DE UN

cocTEt

2.1. DEFINtCIÓN Y PREPARACIÓN DE UN COCTEI.

Un coctel es una beb¡da que resulta de la mezcla de otras bebidas

de diferentes sabores, pueden ser estas con alcohol o sin é1. La idea

de hacer esta mezcla es crear un sabor diferente a los sabores de los

ingredientes originales.

Los cocteles han sido preparados hasta ahora por personas

entrenadas y capacitadas para lograr que los ingredientes conserven
su equilibrio y no varíe el sabor final del coctel.

El coctel que hemos decidido preparar es una margarita que lleva

como ingredientes principales los tres sigu¡entes: Tequila, agua

tónica y zumo de limón.Para poder emular la preparación de

nuestro coctel con el brazo robot fue necesario presenciar,

conversar con un bar tender profesional para saber el orden y la

cantidad exacta de los íngredientes de cada coctel.

2.2. ALGORITMO

1. ldentificar la posición inicial de cada botella a través de los
sensores de contacto.

2. ldentificar el color distintivo de cada botella a través de los

sensores de luz.

3. Colocar las botellas en la posición previa a la mezcla.
4. Tomar cada una de las botellas.
5. Verter el líquido de cada botella dentro del mezclador.
6. Agitar el mezclador.
7. Servir en la copa la mezcla.
8. Poner hielos.
9. Presentar.
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2.3. FLUJOGRAMA

tN tc to

PROCESO DE SETECCION

LEDS = oFt

LU¿
oFf

PROCTSO DT Mf ZCLA
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2.4. COOTFTCACIÓN

El programa en sí está separado en tres procesos:

Selección, Mezcla y Servido.

Estas se detallaran un poco más en el siguiente capítulo, aqui se

muestran las líneas de código con un breve resumen de lo que hace

cada una o si se diera el caso por bloque.

Tanto en los dos primeros procesos se trató de utilizar el mínimo de

posiciones, por lo cual, se nota la reiteración de unas posic¡ones

más que otras.

En total el programa consta de 55 posiciones y de 225 líneas de

coma ndo.

Utiliza la interrupción propia del hardware, es decir el botón de
parada, si diera el caso que el brazo se atasque en realizar un

movimiento no permitido o topar con algún elemento fuera del
proceso.
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Líneas de comando del Bloque de Preparación y Mezcla
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LÍneas de comando del bloque de servido
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3. Preparación de COCTEL por el SCORBOT-ER 4U.

Este programa está más enfocado en los movimientos que es capaz

de hacer el brazo robótico. Llegando en ocasiones casi al límite de

su rango de operación como es en el caso del proceso de servido.

3.1. Selección de las botellas.

Tanto el brazo como el periférico realizan movimientos
independientes, esto se hizo con el fin de aprovechar la velocidad
que tiene cada uno de ellos por separado, ahorrar t¡empo y líneas

de comando innecesarias, optimizando el programa.

Se utili¿ó un sensor de luz y sensores de contacto, para elegir y
colocar las botellas en las respectivas posiciones del mini-bar desde

una caja de prueba que contiene 4 sensores de contacto, un

indicador de luz (foquito) y un indicador sonoro (buzzer).

3.2. Mezcla de los ingredientes.

Al igual que en el proceso de selección se optó por realizar
movimientos independientes pero a una velocidad módica ya que

trabajamos con lÍquidos y neces¡tamos controlar más los tiempos de

ejecución para que la mezcla tenga el sabor requerido.

Se utilizaron t¡empos de espera, para obtener las cantidades
óptimas de cada líquido. El recipiente de mezcla es una coctelera
original, por sus dimensiones hubo que adaptarle una agarradera en
su exterior para que el brazo robótico lo pueda manipular con
seguridad.

ñ
ErI
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3.3. Servida del Coctel.

En este caso se optó por utilizar ambos dispositivos a la vez, ya que

la servida no requiere tanta velocidad sino más bien exactitud.

Por último se optó por el uso de mini recipientes plásticos rellenos
de agua para enfriar el coctel, que permiten tres cosas. Un manejo
apropiado de las mismas por parte de la pinza del robot, poco

desperdicio de energía para el próximo congelado de las mismas,

sabor original del coctel ya que estas no se derriten ni modifican la

cantidad ni calidad de los ingredientes del coctel.

El dispensador de estos recipientes se encuentra colocado en el

mismo mini-bar.

Si más bien el programa puede no lucir atractivo para invertir en un

dispositivo como el brazo robótico, el cual fue diseñado con
propósitos educativos. Unas líneas de comandos similares y en

cadena le dan a este mismo brazo la capacidad de manipular
cantidad y variedad de elementos haciendo unas que otras
modificaciones. Así es el caso de los denominados:

Selectores de medicina en grandes bodegas automatizadas de
farmacias y negocios afines.

Manipuladores de productos quÍmicos, en recipientes de menor
escala de los industriales, pero lo suficientemente grandes para el
comercio.

Procesos repetitivos y tediosos como: Creado, Perforación y Corte
de Circuitos Electrónicos en cantidades aceptables. Claro que para

ello se debe adaptar en la pinza el dispositivo necesario.

Porqué no un bar tender capaz de realizar infinidad de cocteles para
grandes negocios, como casinos y centros de diversión, por
supuesto que implicaría generar una buena inversión de capital,
cosa que en nuestra economía no es lógico, pero si es pos¡ble para

las grandes industrias del entretenim¡ento. Si hemos v¡sto que
invierten en banalidades y cosas sin sentido, porque no en algo que
es novedoso y a la larga aumenta la productividad del
establecimiento.
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El SCORBOT-ER4U puede reali¿ar sin problema

procesos descritos anteriormente, y para ello
amigable software de control, el SCORBASE.

vanos
se va le

de
de

los

un

3.4. Acerc¿ del SCORBASE

El SCORBASE, que entre sus características destacables están:

Control y Visualización en tiempo real de los 5 ejes del robot,
pinzas y 2 ejes periféricos.

Control total y visualización en tiempo real de sus 8 entradas

digitales, 8 salidas digitales, 4 entradas analógicas y 2 salidas

analógicas.

Permite grabar 1000 posiciones y 10O0 líneas de programación

activas.

Utiliza dos formas de manejo del brazo, el manual usando las

unidades encoders y el cartesiano utilizando el sistema de

coordenadas X,Y,Z pitch y Giro.

T¡ene tres formas de movimiento, tales como:

Vaya a Posición.- El brazo ejecuta los movimientos en todos sus ejes

a la vez para ir de una posición a otra.

lr Linealmente.- El brazo ejecuta los movimientos de sus ejes en

relación al plano XYZ, es decir tiene más control.

lr circularmente.- El brazo realiza un desvió circula r para ir de una
posición a otra, movimiento recomendado para evitar obstáculos en

el camino, todos estos mov¡m¡entos los realiza con 10 niveles de

velocidad, dependiendo del nivel de complejidad elegido.

. Permite elegir entre tres niveles de complejidad. Lo que hace

factible su uso tanto para usuarios principiantes, intermedios y

expertos en programación orientada a la robótica.

a

a

a

a

a
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La instalación del software es sencilla y necesita requerimientos
mínimos como.

Una Pentium lll con 450 MHz, 128 Mb de RAM, HD de 60Mb de

espac¡o libre, Window g9l2OOlMelXp, Mon¡tor Super VGA, Mouse o
Teclado y un puerto USB, ya que toda comunicación con el brazo se

lo realiza utilizando un controlador USB.

El programa simplifica el empleo del brazo, cálculos, posición y

movimiento del robot lo realiza tanto los encoders instalados del

robot como el software, presentándonos al usuario una

visualización detallada de todos los ejes en un entorno agradable.

.lR.,lil 'h\
t. i:l

t:l
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4. CONCLUSIONES

Es posible simular pequeños procesos con el empleo del

SCORBOT-ER4U. Adaptando sensores, dispositivos y con el

uso de periféricos se amplia el rango y usos del brazo

robótico.

El sabor de las bebidas varía en gustos de cada persona, pero

se definió un estándar en el coctel que se llevó a cabo.

El limite de trucos que realiza un bar tender con las botellas

es ilimitado, lo que realiza el SCORBOT-ER4U es una variante,
limitada solo por la capacidad acrobática del brazo.

Si bien la distancia más corta entre dos puntos en un plano

XYZ es la línea recta. No siempre es el camino más rápido.

Se entendió lo facilitador que es el software con los encoders
del brazo, para evitarnos todos los cálculos de
posicionamiento 3D del punto central del sujetador en la

tenaza, cálculos que realizábamos en clase y nos

demorábamos m¡nutos u horas, el programa recibe los datos
los interpreta y ejecuta en segundos.
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5. RECOMENDACIONES

Por tratarse de un dispositivo creado para propósitos educativos,
hay que tener en cuenta que las bandas, motores y demás engranes
poseen un limite de resistencia, por lo que es recomendable si no se

es experto en el tema, tener precauciones en el control del brazo

robótico. Es buena idea hacer uso de la ¡nterrupc¡ón que nos da el

software y aplicarlo a una entrada digital que siempre esté a la
mano.

ü

I
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ANEXOS

PROCESO DE SELECCIÓN

PROCESO DE MEZCLA

NO

NO

PROCESO DE SERVIR

NO

PSWl 1 M BP15W1=ON

M8P2

SW2=ON

M 8P3

15W2=ON

15w2=ON

LUZ=ON
SWMZ=

OFF

MOVtMtENTOS 0t
MEZCTA

SUZZZIR=ON

MOVIMIENTOS OE

SERVIDO

SLU¿=

ON

SLUZ=

ON

StUZ=

ON

SWSV=

oFf


