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PRESENTACION

Las presentes practicas de laboratorio fueron desarrolladas en apego al programa de la
Unidad de Aprendizaje deundamentos de Robdticaon la finalidad de que los alumnos
puedan poner en practica los conocimientos tedricos que se van adquiriendo gdalklr
curso. Esta Unidad de Aprendizaje consta de la siguiente estructura:

1.- Comprender los conceptos basicos de la robética de manipuladores.

2 .- Identificar los diferentes componentes que conforman un robot manipulador.

3.- Identificar los tipos de sensores y actuadores que conforman un robot manipulador.

4.- Conocer los modos de programacion de robots manipuladores y aprender los lenguajes
de los robots manipuladores con los cuales van a trabajar. Comprender cuandbain r

es catalogado como inteligente o auténomo.

5- Entender y aplicar los fundamentos matematicos necesarios para entender el
funcionamiento y desarrollo de un robot.

6.- Conocer los modelos geométricos y cineméticas de robots manipuladores.

7.- Conoce las investigaciones mas relevantes en el area de la Robdtica.

Este manual consta de 3 practicas, cuya complejidad es acorde al tema que abarca. En
este sentido estas practicgertenecen a los temas: 2:2Tipos de Articulacione®.3.-
Componentes Meinicos utilizados en la construccién de Robots y-4.8nguajes de
programacion de robots didacticos (RoboPro, Lego, etc.).

Cada pactica consta deTitulo, bjetivos, Introduccién, Material y Equipo a Uilizar,
Duracién, Desarrollo yBEvaluacion.El alunmo debe replicar de forma practica lo que se
encuentra en el apartado de Desarrollo y resolver lo que se pide en el apartado de
Evaluacion.

De cadgpractica el alumno debera elaborar dReporte de practicaorrespondiente, el

cual lo debe de entregar d®rma: digital (infografia o articulo) o impresa (infografia o
articulo), con los siguientes puntos: Caratula, Resumen (max. 150 palabras) y Palabras
clave (max. 3 y ordenadas de forma ascendente), Introduccion, Objetivos (General y
Especificos), Marco Reencial, Desarrollo (diagramas y evidencias originales con
explicacion), Resultados (evidencias originales con explicacién), Conclusiones Individuales
y Bibliografia/Referencias Electrénicas (ambas en formato APA).
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PRACTICA 1

COMPONENTES DEL BRAZO MECANICO DE LA MARCA STEREN

o~

~~ OBJETIVOS:

Identificar los componentes de un brazo mecanico y comprobar el comportamiento de
cada articulacion para ver sus grados de libertad.

!7 INTRODUCCION:
Para desarrollar la practica, se vharer uso de la siguiente informacion:

Actualmente la robdtica ha cobrado gran importancia en la vida cotidiana y en procesos
industriales. Se ha enfocado en las lineas de produccion, donde el monitoreo de la
produccion desempefia un papel sumamente impate. Por lo que, desarrollar un
sistema automatizado genera grandes beneficios.

La robdtica educativa es el conjunto de actividades pedagdgicas que apoyan y fortalecen
areas especificas del conocimiento y desarrollan habilidades y competencias!emreb,

a través de los siguientes procesos: concepcion, creacién, ensamble y puesta en
funcionamiento de robots.

Un brazo robdtico es un tipo de brazo mecanico, normalmente programable, con
funciones parecidas a las de un brazo humano; este puede ssunta total del
mecanismo o puede ser parte de un robot mas complejo.

La forma de un robot esta relacionada con la apariencia de los seres vivos. En la Figura 1.1,
se puede observar la relacion que existe entre un brazo robotico y el cuerpo humano.

ANTEEBRAZO

DEDOS |
MANO !

% HOMBRO

CINTURA

Figua 1.1 Relacion que existe entre un brazo robético y el cuerpo humano.
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El brazo mecéanicd-682 de la marca Steren, es una representacion a escala que
actualmente se utiliza principalmente en la industria automotriz. Se puede manipular a
través de un contl, lo que se asimila a las palancas de una maquina real. Ademas,
contiene una tarjeta donde estan conectados cada uno de sus motores, que a su vez
mantienen una conexién con los demas componentes del robot.

Con el control alambrico que trae incluido el brazo, se pueden enviar sefiales para abrir 0
cerrar la pinza o gripper, sostener objetos ligeros (de hasta 100 gr), bajar o subir el brazo y
moverlo a la derecha o a la izquierda. Su armado no requiere sollafstie cuenta con 5
grados de libertad, tiene integrados motores de corriente continua y necesita 6 V para
mover por completo el brazo.

La base del robot puede girar horizontalmente hasta 270°. Encima de la base se encuentra
una articulacion que puedgirar verticalmente hasta 180°. La siguiente articulacion
corresponde a la parte superior del brazo y tiene un movimiento vertical de hasta 300°. La
ltima articulacion se encuentra en la pinza y puede moverse de manera vertical 120°. Lo
anterior se muest en la Figura 1.2.

Base of 180° vertical movement 120° Vertical movement

Base de brazo con movimiento

P Cabeza de movimiento
vertical de hasta 180° vertical de hasta 120°

270° Whirling arm
Brazo giratorio de hasta 270°

300° vertical movement

Brazo con desplazamiento
vertical de hasta 300°

Figura 1.2 Componentes del brazo mecanico.
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ZfMATERIAL Y EQUIPO A UTILIZAR:
Para la realizacion de esta practica son necesarios los siguientes componentes:

Equipo:
1 Brazo mecanicanodelo K682de la marca Steren.
1 Pinzas ylesarmadores de relojero.
1 Multimetro y Fuente de Alimentacion DC o 4 baterias tipo D de 1.5 V.
9 Juego de 4 cables con caimanes.
Material:

9 Préctica digital o impresa.

@DURAClON:
M 180 minutos.

*’DESARROLLO:

En la Figura 1.3, se muestra el brazo mecanieolad marca Steren, incluyeontrol
alambrico En esta primera practicse va a trabajar con este equipo y con el de la lista
anterior.

Figura 1.3 Brazo mecanico de la marca Steren.
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En la Figura 1.4, se muestra funcionando el brazo mecanico, conectado a la fuente de

alimentacion DC por medio decables con caimanes.

Figura 1.4 Funcionamiento del brazo mecanico.

En la Figura 1.5, se muestra el brazo mecanico y el control alanmdegarmados por
completo.

Rl P I

Figura 1.5 Desensamble del brazo mecanico.
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EVALUACION

1.- Realizar el desensamble del brazo mecéanico, para conocer a detalle cada uno de sus
elementos. Posteriormente, volverlo a ensamblar y por ultimo conectarlo duame de
alimentacion para checar su funcionamiento.

2.- Contestar las siguientes preguntas:
a) ¢Qué es larobdtica?

b) ¢Cbmo se define un robot manipulador?
c) ¢Como se define un robot industrial?

3.- Sobre esta practica, deberdntestar las siguientes pgeintas:
a) ¢Con que tipo de robot se trab&o

b) Referente a la repuesta del inciso anterior. Con tus propias palabras coloca su
definicion:

c) ¢Cuantos grados de libertad tiene?
d) ¢Cuantas articulaciones tiene?
e) ¢Cuantos elementos tiene?

f) Describe los gios dearticulaciones que tiene:
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PRACTICA2

AUTOMATIZACION DEL BRAZO MECANICO DE LA MARCA STEREN

o~

~~ OBJETIVOS:

Realizar una propuesta de mejora para automatizar el funcionamiento del brazo mecanico
de la marca Steren y posteriormente llevarla a cabo.

!7 INTRODUCCION:
Para desarrollar la practica, se va a hacer uso de la siguiente informacion:

La robdtica nace endécadas recientes con el fin de complementarse con la
automatizacion, aportandole como elemento innovador cierto grado de inteligencia. La
automatizacion esta relacionada con el empleo de sistemas mecéanicos, electronicos e
informaticos. Entre los sistemasecanicos se encuentra el uso de robots.

La robdtica es sinébnimo de progreso y desarrollo tecnologico. Los paises y las empresas
gue cuentan con una fuerte presencia de robots no solamente consiguen altos niveles de
competitividad y productividad, sinornabién transmiten una imagen de modernidad.

El entorno de Desarrollo Arduino hace facil escribir codigo y cargarlo a la placa. Se
denomina IDE (Integrated Development Environmgegja escrito eda plataforma java y
estad A R2 Sy t NP Gspiodgrahagde codiddalie@O & 2

A continuaciébnse mencionan algunos titulos deopuestas de mejorgara el brazo
mecénicade la marca Steren:
1 Automatizaciorde procesoy movimientoscon Arduino
1 Teléfono inteligentecomo control remoto, utilizandda placa Arduino y su
complemento Bluetooth.
1 Control inteligente por medio de sensores de sonido y de distancia.
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A continuacion se muestran una serie de figuras gjeenplifican algunas mejorasd brazo
mecanicglas cuales incluyeelementos electronicos mformaticos

En la Figura .2, se puede observael brazo mecanico conectado a un circuito en
protoboard y a una placde Arduing, para automatizar una tarea.

-
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Figura 21 Conexién brazo mecanico con circuitos

En la Figura 2.2, se puede observar la automatizacion de movimientos para un brazo
mecanico. Lo anterior se logro conectando el brazo mecénico con el circuito en
protoboard y la placa de Arduino, por dltimo se programaron etD& de Arduinolos
movimiertos que va a realizar el brazo

. % G 2 g L%
Figura 22 Automatizacién del brazmecénico.
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ZﬁMATERIAL Y EQUIPO A UTILIZAR:
Para la realizacion de esta practica son necesarios los siguientes componentes:

Equipo:
1 Computadora.
9 Placa Arduino con Microcontrolador.
1 Brazomecéanico, modelo 4682 de la marca Steren.
1 Pinzasy desarmadores de relojero.
1 Multimetro y Fuente de Alimentacién DC o 4 baterias tipo D de 1.5 V.
9 Juego de 4 cables con caimanes.
Software:
i IDE de Arduino.
Material:

i Préctica digital o impresa.

@DURAClON:
M 180 minutos.

%%DESARROLLO:
A partir de la practica anterior y antes de elaborar la propuesta de mejora del Kit de
robética, deberas llenar la Tabla 2.1:

Caracteristicas dg Acciones 0 movimiento| En base a las etapas: Percibir, Procg
Kit de Robdtica ¢ que se pueden llevar |y Actuar de un Robot. ¢ Como trabaja
Brazo Mecéanico |cabo con el Kit d¢Kitde Robotica?
Robdtica

Tabla2.1 Funcionamiento del brazo mecanico.
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Deberas &@borar una propuesta de mejora que contenganlf@rmacion que se solicita en

la Tabla 2.2:
PROPUESTA DE MEJORA
Nombre | Descripcion Problema | Objetivos: | Justificacion Materiales
del aresolver | General y costos
Sistema Especificos

Tabla2.2 Propuesta de mejora para el brazo mecénico de la marca Steren.

EVALUACION:
1.- Llevar a cabta propuesta anterior

2.- Anexalos diagramas de los circuitos que empleaste para automatizar el brazo
mecanico y coloca una explicacion de cada uno de estos.
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PRACTICA3

ENSAMBLE, CONEXION Y PROGRAMACION DE MOVIMIENTOSCBASICOS
EL SOFTWARE ROBORPPBURAELROBO EXCAVADORAOLOID
PREMIUM DE LA MARCA ROBOTIS

=

>~ OBJETIVOS:

Ensamblarconectar y programanovimientos erel Kit deRobaticaBioloid Premiunde la
marca Robotis en la configuracion de excavadora, comportdndose como un robot
manipuladormaévil.

ro‘ INTRODUCCION:
Para desarrollar la practica, se va a hacer uso de la siguiente informacion:

Los robots se utilizan en la educacion para ensefiar y desarrollar en el estudiante
habilidades y destrezas que les sirvan para resolver problemas de la vida real.

En la Figura 3.1, se presenta un mapa concepsodlre el Kit de Robotica Bioloid
Premium de la marca Robatiel cual hace referencia a slodiferentestipos de
configuraciones, sus caracteristigadreas en las que se les puede utilizar.

Figura 31 Mapa Conceptual.
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