


Introduccion a la Robotica

;Que es un robot?

* El vocablo robot procede de la palabra eslava

robota, que significa trabajo duro. La
definicion oficial del robot industrial es la
siguiente: "Un robot es un mani-pulador
controlado por un software que se puede
programar libremente.” El robot también
comprende una unidad de control y una unidad
de operacion, ademas los cables de conexion y
el software. [1]
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Un robot manipulador serial
industrial

Tambiéen conocido como brazo manipulador, es
una estructura mecanica consistente en una
secuencia de eslabones conectados por medio
de articulaciones, que se caracteriza por un
brazo que asegura movilidad, una muneca que
confiere destreza y un efector final que se
mueve dentro de un espacio de trabajo y se
encarga de realizar las tareas requeridas por el
robot
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Mecanica del robot
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Cadena cinematica del robot .

1 Manipulador
(mecanica del robot)
2 Inicio de la cadena
cinematica: Pie del
robot (ROBROOT)

3 Final libre de la
cadena cinematica:
Brida (FLANGE)

A1 Ejes del robot
(del 1 al 6)

A6
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Partes principales del
manipulador

. Muneca
. Brazo
. Brazo de oscilacion

. Columna giratoria
. Base
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Direcciones de rotacion de los
ejes del robot
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Espacio de trabajo del Robot 8
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Tipos de parada

Parada de emergencia Esta
una parada que habra que
hacer siempre que sea
necesario, pero no de forma
habitual. El robot hace una
parada brusca, en seco,
saliéndose de su trayectoria.

4

Para volver a la ejecucion de programa

1. Levantar la seta de emergencia en la
consola.

2. Confirmar esa parada en el menu de la
consola.

3.Pulsar al botén (o] conectar
accionamientos (boton blanco).

4.Pulsar al boton de marcha (botén verde).
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Reconocimiento de subsistemas 10

1. Controlador del robot
2. Manipulador
3. SmartPAD o teach pendant
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Reconocimiento del Smart PAD
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Caracteristicas del KUKA smartPAD [1]:
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Pantalla tactil

Display de gran formato y dimensiones

Tecla de menu KUKA

Ocho teclas de desplazamiento

Teclas para la operacion de los paquetes
tecnologicos

Teclas para ejecutar el programa Tecla para
mostrar el teclado

Conmutador de llave cambio de modo de
servicio

Pulsador de parada de emergencia

Space Mouse
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Accionamientos y teclas

Interruptor de llave para acceder al gestor de conexiones. El con-
mutador Unicamente se puede cambiar cuando esta insertada la
llave.

El gestor de conexiones permite cambiar el modo de servicio.

Pulsador de PARADA DE EMERGENCIA. Para detener el robot
en situaciones de peligro. El pulsador de PARADA DE EMER-
GENCIA se bloguea cuando se acciona.

- Space Mouse. Para el desplazamiento manual del robot

o

Teclas de desplazamiento. Para el desplazamiento manual del ro-
bot.
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Tecla para ajustar el override de programa.
Tecla para ajustar el overnde manual

Tecla del menud principal. Muestra las opciones de menu en el
smartHMI.
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Teclas tecnoldgicas. Las teclas tecnoldgicas sirven principalmente
para ajustar los parametros de paquetes tecnolégicos. Su funcion
exacta depende del paquete tecnoldgico instalado.

Tecla de arranque. Gon la tecla de arranque se inicia un programa

1 Tecla de arranque hacia atras. Con la tecla de arranque hacia
atras se inicia un programa en sentido inverso. El programa se eje-
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cuta paso a paso.
Tecla STOP. Con la tecla de STOP se detiene un programa en gje-
cucion.

13 Tecla del teclado
Muestra el teclado. Generalmente no es necesario mostrar el te-
clado porque el smartHMI detecta cuando es necesario introducir

datos con el teclado y lo abre automaticamente.
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Posicion hombre robot
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Ajuste de poSiCi(’)n
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Modos de servicio

&&%

Para el modo de
prueba, programacion
por aprendizaje

Para modo de prueba

Para robots industriales
sin unidad de control
superior

Para robots industriales
AUT Ext Con unidad de control
superior. P. ej. Un PLC
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Verificacion del programa: velocidad programada,
maximo 250 mm/s

Modo manual: velocidad de desplazamiento
manual . Maximo 25mm/s

» Verificacion del programa: velocidad programada.
* Modo manual: No es posible

Servicio con programa: velocidad programada
Modo manual : No disponible

Servicio con programa: velocidad programada
Modo manual : No disponible
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Cambiar modo de servicio
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Sistemas de referencia

WORLD A definir libremente Origen de ROBROOT En la mayoria de los casos se
y BASE encuentra en el pie del robot.

ROBOT  Fijo en el pie del robot  Origen del robot Describe la posicion del robot
con relacion a WORLD.

BASE A definir libremente Pieza, dispositivos Describe la posicion de la
base con relacion a WORLD.

FLANGE Fijo en la brida del Origen de TOOL El origen se encuentra en el
robot centro de la brida del robot.

Herramientas El origen del sistema de
A definir libremente coordenadas TOOL recibe el
nombre de "TCP".
(TCP = Tool Center Point)
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Sistemas de coordenadas en el 20
robot KUKA
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Tedas
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Sistema de coordenadas
especifico de los ejes
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Teclas de desplazamiento Space-Mouse
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WORLD (Sistema de
coordenadas universales)
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WorLD X ffi).

Teclas de desplazamiento Space-Mouse
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Base (Sistema de coordenadas
de base)
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Tool (Sistema de coordenadas
de herramienta)

Teclas de desplazamiento Space-Mouse

M.I. Miguel Vivanco Pizarro 23/09/2019



Creacion de un programa

» Con la programacion del robot se consigue que los
movimientos y procesos se ejecuten y repitan
automaticamente. Para ello el control necesita
gran cantidad de informacion:

» Posicion del robot = posicion de la herramienta en
el espacio

» Tipo de movimiento
> Velocidad / aceleracion

»Informaciones de senales par condiciones de
espera, ramificaciones, dependencias,...
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Creacion de nuevas

instrucciones de movimiento 26

M.I. Miguel Vivanco Pizarro 23/09/2019



Formulario online para
programar movimientos

5 PTP P2 Uel=108 % PDAT2 Tool[11 Basel @]
Ps | ] ‘EDNT Vel=| 100 |% |PDAT4 | =]

6 PTP P3 Uel=180 % PDAT3 Tool[1] Base[0]
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Creacion de movimientos libre
PTP

Point to Point: punto a punto Aplicaciones de punto, p.
o Movimiento especifico del eje: el robot €j.:

desplaza el TCP al punto de destino a o Soldadura por puntos
lo largo de la trayectoria mas rapida. La o Transporte

trayectoria mas rapida no es, po lo general, o Medir, controlar

la trayectoria mas corta y, por tanto, no es Posiciones auxiliares:
una recta. Dado que los ejes del robot se mueven o puntos intermedios

de forma rotacional, trayectorias curvas pueden o puntos libres en el espacio
ser ejecutadas de formamas rapida que las

rectas.

o No puede predecirse la trayectoria exacta.

o El eje directriz es el eje que mas tarda en

alcanzar el punto de destino.

o SYNCHRO PTP: todos los ejes arrancan al

mismo tiempo y se detienen sincronizados.

o El primer movimiento en el programa debe ser

un movimiento PTP ya que, en este caso,

Unicamente se van a evaluar Status y Turn.
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1 Tipo de movimiento PTP,LIN o CIRC

2 El nombre del punto de destino.(En CIRC se debe programar un punto auxiliar
adicional para el punto de destino)

3 CONT: El punto de destino es de posicionamiento aproximado. [vacio]: El punto
de destino se alcanza con exactitud.

4 Velocidad

» Movimientos PTP: 1 ... 100%

» Movimientos de trayectoria: 0,001 ... 2 m/s

5 Juego de datos de movimiento:

Aceleracion Distancia de aproximacion (cuando en el campo [3] se haya introducido
CONT).

» Control de la orientacion
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Crear movimientos de trayectoria
LIN y CIRC

Lineal: Lineal Aplicaciones de trayectoria, p.
o Movimiento de trayectoria rectilineo. ej.:

o El TCP de la herramienta se desplaza o Soldadura de trayectoria
desde el inicio hasta el punto de destino o Pegado

con una velocidad constante y una o Soldadura/corte laser
orientacion definida.

o La velocidad y la orientacion hacen

referencia al TCP.

Circular: Circular Aplicaciones de trayectoria

o El movimiento de trayectoria circular se como en el LIN:

define a través del punto de inicio, el o Circulos, radios, curvaturas
punto auxiliar y el punto de destino.

o EL TCP de la herramienta se desplaza

desde el inicio hasta el punto de destino

con una velocidad constante y una

orientacion definida.

o La velocidad y la orientacion hacen

referencia al TCP.
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Formulario online LINy CIRC .

i A, A .
@ m-| p;zl L}QJ ccm Vel= 200':7\/ | CPDAT1 L_

2222222222



Ejecutar los programas del robot
en modo Prueba y automatico

% @ 13:15:17 24/11/2011 LOS 120
:J'j El usuario registrado cambid de Operator a Expert
ol

et s
Fitro: Médulo C 0 = S e

& OPS_DOKU1 (KRC:\)
: __{ Meidungen
| R1
P2 p3
/ Mada 3
M Body_38
' Program $
W Body_515
| System
| e Main (3)
T et
WM masref_user
! STEU
M7 tm_useraction
S KUKA_DISK (C:\) *
WM Tool_change
S KUKA_DATA (D:\)
A WM Tool_changwe
/4 (ARCHIVE:)

iobjeto(é) marcado(s) : ~ |1602 Bytes
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Direcciones de Ejecucion de
programa: Adelante/atras
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Estados del programa

IR

= El programa se ejecuta de forma continuada hasta finalizar.

= En el modo de test se debe mantener pulsada la tecla de
arranque.

MSTEP

= En el modo de ejecucion Motion Step cada instruccion de
movimiento se ejecuta individualmente.

= Al finalizar un movimiento se debe pulsar otra vez "Inicio".

ISTEP | Disponible unicamente en el grupo de usuario

"Experto"

= En el modo Incremental Step, se ejecuta linea a linea (in-
dependientemente del contenido de la linea).

= Después de cada linea se debe volver a accionar la tecla de
arranque.
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Modos de ejecucion

Simbolo Color Descripcion

gris
R

l_‘ amarillo
R
verde
rojo
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No se encuentra seleccionado ningun pro-
grama.

El puntero de paso esta sobre la primera li-
nea del programa seleccionado.

El programa ha sido seleccionado y se en-
cuentra en gjecucion.

El programa seleccionado y arrancado ha
sido detenido.

El puntero de paso esta en el final del pro-
grama seleccionado.
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Seleccionar un programa
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Ajustar la velocidad del programa
(override del programa, POV)
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Pulsar interruptor de
confirmacion
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Al alcanzar la posicion de destino se
detiene el movimiento.




iniciar el programa con impulso
en Start

T1y T2: Reanudar el
programa pulsando la
tecla de inicio.

AUT: Activar
accionamientos.
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