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RESUMEN

El Robot Manipulador Scorbot-ER 4u ha sido utilizado para desempeiiar la funcion
de seleccionar objetos por sus diversos tamafios y dependiendo del tamafio de los
mismos los enviara a sus distintos destinos previamente definidos.

Para su implementacion utilizamos los siguientes elementos:

Robot Manipulador Scorbot-ER 4u

Base Lineal

Banda transportadora

Alimentador de Gravedad

Semaforo

Sensores

Interface controladora USB de dispositivos de entrada y salida
Software de programacion “Scorbase”

Power Supply

TLLLT LR

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




INTRODUCCION

CARACTERISTICAS DEL ROBOT

El Scorbot-ER 4u es un robot articulado vertical, similar a un brazo, con 6 cjes para
su movimiento, efectuado por motores DC.
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Figura N° | Caracteristica del Robot

Nombre Articulacion Movimiento

Base Rota el cuerpo.

Hombro Levanta y baja el antebrazo.
Codo Levanta y baja el brazo.
Elevacion Levanta y baja la pinza.

Giro Gira la pinza.

Pinza Abre y cierra la pinza.

Tabla 4 Caracteristica del Robot



El brazo tiene un area de operacion definida por sus dimensiones fisicas.

\
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Figura N° 2 Dimensiones Fisicas del Robot

CARACTERISTICAS DE SCORBASE

e Control y vision en tiempo real del estado de los cinco ejes del robot, la pinza
y dos periféricos.

e Control y supervision en tiempo real del estado de las 8 entradas y salidas de
que dispone el controlador. Se pueden asignar nombres a cada entrada y
salida. SCORBASEpro ofrece 4 entradas analdgicas y 2 salidas analogicas.

¢ Definicion, muestra de posiciones y movimiento manual en coordenadas de
¢jes (en unidades de codificador). Las coordenadas cartesianas (XYZ,
elevacion de pinza y giro de pinza) estan disponibles en SCORBASE nivel 3

y pro.

e Definicion del movimiento del robot en modo ¢jes, lineal, circular y spline,
con 10 puntos de escala para la velocidad.

e Por defecto hasta 100 posiciones y 1000 lineas de programa activas.
Programacion de interrupciones para el cambio del estado de las entradas.

e Programacion de variables en niveles 3 y pro.




OBJETIVO (CAPITULO 1)

Dar a conocer todos los pasos para hacer posible la realizacion de el proceso o tarea
(requerimiento minimo) a realizar por el robot Scorbot Er 4u, el cual es seleccionar
2 objetos con diferentes dimensiones y poderlos clasificar. Ademas se presentaran
normas de seguridad y podremos ver porque seria importante que el robot realice
este proceso.

OBJETIVO (CAPITULO 2)

Ver de una forma mas detallada como se va a hacer posible la realizacion del
proyecto, mostrara a manera de bloque los componentes utilizados para la ejecucion
del programa, también podremos ver las conexiones de algunos elementos como
sensores, actuadores, etc. Ademads presentara todas las condiciones asi como lazos y
saltos que ¢l programa tiene que realizar, posiciones del robot Scorbot Er 4u y por
altimo tendremos un diagrama de flujo y las lineas de instrucciones del programa.
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CAPITULO 1

1 Robot Seleccionador de Objetos de 2 Tamarios

1.1Descripcion del proyecto

PROCESO

PC

CONTROLADORA
usB

ACCESORIOS

Figura N° 3Proceso

El robot Scorbot Er 4u tendra que seleccionar 2 objetos de distintos tamarfios y los
clasificara, para esto el robot va a seleccionar uno por uno los objetos de el
alimentador por gravedad y se movera a través de la base lineal para llevarlos a la
banda transportadora donde los ubicara. En la banda transportadora estaran ubicados
2 sensores opticos (entradas 1 y 2), los cuales detectaran el tamafio de cada objeto; si
el segundo sensor (entrada 2) esta apagado, el programa salta a una etiqueta llamada
SENSOR para seguir preguntando hasta que la entrada 2 se active. Una vez activada
la entrada 2 el programa manda a parar la banda transportadora y a la vez preguntara
si el primer sensor (entrada 1) se encuentra activado, si es asi mandard a una
subrutina llamada GRANDE la cual enviara el objeto a su respectivo destino (caja
grande), caso contario si al preguntar a la entrada 1 detecta que se encuentra
desactivada seguird ejecutando el programa y enviara el objeto a su otro destino
(caja pequena).
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1.20bjetivos del proyecto

El requerimiento minimo de este proyecto es que el Robot Scorbot Er 4u tendra que
seleccionar dos objetos hechos del mismo material pero con distintos tamafos
siendo sus dimensiones limitadas como podemos ver en las siguientes tablas:

OBJETO PEQUENQ

Alto Ancho Profundidad
30mm 36mm 95mm

Tabla 5 Dimension de Objeto Pequeiio

OBJETO GRANDIE

Alto Ancho Profundidad
30mm 36mm 170mm

Tabla 6 Dimensién de Objeto Grande

Una vez seleccionados los objetos el robot tendra que llevarlos a sus distintas cajas
seglin su respectivo tamaiio.

Los pasos que tendra que realizar el robot para lograr este objetivo son los
siguientes:

1. Tomar los objetos del alimentador de gravedad.
2. Evaluar sus tamafios mediante los sensores de la banda transportadora.
3. Llevarlos a sus respectivas cajas definidas por el tamaio de los mismos.

Para la realizacion de este proyecto se tuvo que considerar una velocidad no muy
rapida de (5) en Scorbase, con la unica finalidad de que si se presenta una falla en el
proceso de realizacion pueda evitar movimientos bruscos que dafiarian a el robot y
también para precautelar nuestra propia seguridad.

Otra forma de salvaguardar la seguridad es que necesitamos utilizar un semaforo el
cual nos pueda indicar mediante sus luces en que momentos se puede o no ingresar y
tocar el robot en casos de que se presenten fallas.
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Todos los accesorios utilizados en este proyecto son de vital importancia ya que sin
uno de ellos no hubiera sido posible la realizacion del mismo. Los sensores permiten
evaluar estados para que el robot pueda saber en qué momento y donde tiene que Ir;
y el actuador es el que nos va a permitir dar inicio a este proceso.

1.3Justificacion del proyecto

UTILIDAD

La tarea realizada por este robot es de suma importancia y muy beneficiosa, ya que;
si una empresa contara con este servicio, se estaria ahorrando una gran cantidad de
dinero, ademas de que este robot estaria haciendo un trabajo con un margen de error
casi nulo ya que todo su funcionamiento dependeria de como se lo programe.

APLICACIONES

En una industria de fabricacion de dulces donde la persona que paletiza las cajas ya
terminadas y listas para ser distribuidas requiere de muchas horas de estar parado y
moverse constantemente cargando las cajas, ademas de que son los mismos
movimientos durante toda la jornada seria muy util el brazo robédtico programado
para esta tarea.
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Figura N° 4 Aplicaciones




CAPITULO 2

2 Programa Solucion

2.1Configuracion de componentes

DIAGRAMA DE COMPONENTES UTILIZADOS EN EL PROYECTO

Sensor

Sensor

Controlador
USB
B
A
N
D
Robot A
Scorbot Er *
R
A
N
: S
Base Lineal p
O —
LT
.
A
D
Ol
Alimentador
de A !
Gravedad

Figura N° 5 Diagrama de Componentes Utilizados
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DIAGRAMA DE CONEXION DE LOS SENSORES DE LA BANDA

TRANSPORTADORA

CONTROLADOR - USB

SENSOR1 <=

NPN = =

SENSOR2 4~

NPN -

1
ENTRADA 2 |
DIGITAL
LOW + I

Figura N° 6 Diagrama de conexion de sensores de la Banda Transportadora

DIAGRAMA DE CONEXION DEL ACTUADOR

Marcha

CONTROLADOR - USB
3
ENTRADA
DIGITAL
LOW
L

Figura N° 7 Diagrama de conexion del Actuador



DIAGRAMA DE CONEXION DE EL SENSOR DEL ALIMENTADOR DE GRAVEDAD

CONTROLADOR - USB
.|.. .
4 S o
ENTRADA Seisar
DIGITAL (Switch)
LOW
]

Figura N° 8 Diagrama de conexion del sensor del Alimentador de Gravedad

2.2Determinacion de posiciones

POSICIONES

263.67 0.84

337.32 1.08 83.16
337.42 1.08 386.09
0.34 309.59 11.71
348.28 -19.38 260.09
347.75 -19.27 -85.38
352.4] -19.53 -76.35

Tabla 7 Posiciones X Y Z



CONDICIONALES

LAZO # 1

INICIO (ETIQUETA)
Desactiva Salida 5
Activa Salida 6
CONDICION # 1

Si Entrada 3 ON salta INICIO
CONDICION # 2

Si la Entrada 4 OFF salta INICIO
LAZO # 2

Desactiva Salida 6

Activa Salida$

Abrir Pinza

Ir a Posicion 5 Velocidad 5
Abrir Pinza

Ir a Posicion 2 Velocidad 5
Ir a Posicion 3 Velocidad 5
Cerrar Pinza

Ir a Posicion 4 Velocidad 5
Ir a Posicion 5 Velocidad 5
Ir a Posicion 6 Velocidad 5
Abrir Pinza

Iniciar Cinta Eje 8 Velocidad 5
CONDICION #3

SENSOR (ETIQUETA)

16



Si Entrada 2 OFF salta SENSOR
Parar la cinta

CONDICION # 4

Si la Entrada 1 ON salta GRANDE
LAZO # 3

Ir circularmente a Posicion 9 a través 10 Velocidad 5
Cerrar Pinza

Ir a Posicion 11 Velocidad 5

Ir a Posicion 12 Velocidad 5

Abrir Pinza

Ir a Posicion 11 Velocidad 5

SALTO # 1

Salta INICIO
LAZO # 4

GRANDE (ETIQUETA)

Ir circularmente a Posicion 9 a través 10 Velocidad 5
Cerrar Pinza

Ir a Posicion 11 Velocidad 5

Ir a Posicion 13 Velocidad 5

Ir a Posicion 14 Velocidad 5

Abrir Pinza

Ir a Posicion 11 Velocidad 5

SALTO # 2

Salta INICIO

17



PROGRAMA
DIAGRAMA DE FLUJO DEL PROGRAMA
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Figura N° 9 Diagrama de Flujo del Programa
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SECUENCIA DE INSTRUCCIONES DEL PROGRAMA

1
2/ Desactiva Salida 5
W;_i}Actlva Sahlida 6
4 Si Entrada 3 On salta a INICIO
5 Si Entrada 4 OFf salta a INICIO
B\ Desachliva Salida 6
?! Activa Salida 5
81 Ir a la Posicion 5 velocid. 5
9 Abrir Pinza
10 Ir a la Posicion 2 velocid. 5
11 Ir a la Posicion 3 velocid. 5
1 2l Cerrar Pinza
13 Ir a la Posicion 4 velocid. 5
141 Ir a la Posicion 5 velocid. 5
15| Ir a la Posicion 6 velocid. 5
16 Abrir Pinza
17 Iniciar Cinta eje 8 a velocid. 5 en direccion Mas
18 SENSOR:
13| Si Entrada 2 Off salta a SENSOR
ZD Parar Cinta eje 8
21| Si Entrada 1 On salta a GRANDE
22 Ir circularmente a la Posicion 9 a traves 10 velocid. 5
23 Cerrar Pinza
24 Ir a la Posicion 11 velocid. 5
25 Ir a la Posicion 12 velocid. 5
26| Abrir Pinza
2? Ir a la Posicion 11 velocid. 5
28 Salta a INICIO
291 GRANDE:
31] Ir circularmente a la Posicion 9 a traves 10 velocid. 5
31 Cerrar Pinza
32 Ir a la Posicion 11 velocid. 5
33 Ir a la Posicion 13 velocid. 5
34 Ir a la Posicion 14 velocid. 5
35 Abrir Pinza
3[:‘-4 Ir a la Posicion 11 velocid. 5
37 Salta a INICIO
38'
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CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

Conclusiones:

Nuestro proyecto ha servido de gran beneficio a lo largo de la realizacion del mismo, ya
que nos hemos podido dar cuenta de la gran utilidad de los brazos robéticos, si bien es
cierto el Scorbot Er 4u es muy pequefio, también sabemos que hoy en la actualidad, en las
industrias se manejan brazos roboticos muchos mas grandes realizando distintas funciones,
como por ejemplo en fabricas de automéviles y embotelladoras.

Haber practicado con el Scorbot nos dio muchas ventajas, ya que en nuestro desempefio
como tecndlogos posiblemente nos encontraremos brazos robdticos y tendremos una idea
de por donde empezar, en lo que respecta a programacion, ademas podremos interpretar los
distintos programas que manejan los otros brazos roboticos, ya que los principios son los
mismos.

En lo que respecta al proyecto en si, podemos concluir que el seleccionador por tamaiio es
un buen proyecto ya que se emplea mucho en el 4rea industrial.

El haber trabajado en equipo nos ensefié que para lograr la realizacion de una tarea de
manera mas rapida es necesaria la organizacion de nuestro tiempo.

El principal objetivo de nuestro proyecto fue logrado con mucho éxito en base a los
conocimientos adquiridos en el seminario por medio de nuestros expositores ademads de las
practicas realizadas clase a clase, las cuales fueron una base fundamental para lograr el
objetivo.

Todo lo mencionado anteriormente ayudo a aumentar nuestros conocimientos y a tener una
vision profesional.

Recomendaciones:

Sin duda una de las variantes que ayudaria a este proyecto para fututo es la de incluir mas
lineas de instrucciones con la finalidad de que el brazo robdtico seleccione distintos
tamafios de los mismos objetos, y esto seria posible aumentando mas sensores.

Al aplicar este proyecto en una industria, un factor que podria mejorarlo seria aumentar su
velocidad, cabe mencionar que este proyecto estd listo para funcionar en una industria,
obviamente se necesitara un brazo robotico mas grande.
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