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Componentes funcionales en Robots Industriales
Un grupo motor esta compuesto por :

" Un motor Brushless de 2 o 3 pares de polos.

" Un dispositivo de medida integrado en el motor: el resolver

" Un freno.

"Una sonda de temperatura integrada en el estator del
motor.

26
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Resolver Schematic Diagram
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H SISTEMA OPERATIVO

El sistema operativo interno del sistema de control
robot de varios fabricantes es el WxWorks.

Es un S.0. multitarea en tiempo real derivado del
Unix y ampliamente utilizado dentro de las
aplicaciones industriales mas exigentes y seguras.

Una de sus ventajas es que permite su utilizacion con
diferentes CPU, lo que permite la reutilizacion del
codigo escrito para el programa de control interno

del sistema en el caso de que se cambio de tipo de

CPU. 29
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2 PROGRAMA INTERNO DE CONTROL

El programa interno de control del robot es el
encargado de gestionar el funcionamiento del
sistema, la interpretacion del programa del usuarioy
sobre todo en las aplicaciones de los robots lo mas
importante es el calculo de las trayectorias.

A modo orientativo un programa de control de un
robot actual esta compuesto por mas de 20.000.000
de instrucciones, escritas en lenguaje C.
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Unidad de Programacion Tactil (1)
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Unidad de Programacion Tactil (2)

m Es un PC basada en Windows CE .NET

m Permite utilizar las herramientas de desarrollo estandar
de Visual Studio .NET

m Permite crear los entornos de trabajo adaptado a las
necesidades de cada usuario.

m Permite su utilizacion en diferentes paises del mundo,
ya que no hay letras en las teclas, asi como permite su
utilizacion por usuarios tanto diestros como......
32
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Lenguajes de Programacion

m Los lenguajes de programacion actuales se basan en
los estandares de programacion utilizados para otras
aplicaciones como por ejemplo el C.

m Son lenguajes que permiten la programacion
estructurada.

® No existe un lenguaje estandar para todos los robots, ya
gue cada fabricante tiene su propio lenguaje: RAPID
para los robots ABB, KRL para los robots KUKA,
KAREL para los robots FANUC, .... 33
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Lenguaje de Programacion RAPID (1)

= RAPID (Robotics Application Programming Interactive
Dialogue) es el lenguaje de programacion de los robots
ABB a partir del sistema de control S4.

m Es un lenguaje de programacién tipo C o PASCAL que
permite la programacion estructurada

m Es un lenguaje especifico orientado totalmente a la
programacion del robot y a sus periféricos.

m Es un lenguaje ilimitado ya que permite que el propio
usuario cree sus propias instrucciones.

m Entre sus caracteristicas mas destacadas es que
permite la programaciéon en multitarea, ya que puede
tener hasta 10 tareas en paralelo 34
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Lenguaje de Programacion RAPID (2)

= Ejemplo de programa RAPID
%% %
VERSION:1
LANGUAGE:ENGLISH
%% %
MODULE ejerd
| wwwew DATOS DE PROGRAMA o
PERS tooldata toolx:=[TRUE [[0,0,0],[1,0,0,0]],[10,[100,0,100],[1.0,0,0],0.04,0.04,0.04]];
CONST robtarget pHOME:=[[929.59,0,1414 .25],[0.510184,0,0.860066,0],[0,0,0,0],[9E+009,9E+009,9E+009]];
CONST robtarget p30:=[[1124.69,0,-1414 25],[0.510184,0,0.860066,0],[0,0,0,0],[9E+003,9E+009,3E+009]);
CONST robtarget p20:=[[929.59,0,1414.25],[0.510184,0,0.860066,0],[0,0,0,0],[9E+009,9E+009,9E +009]);
CONST robtarget p10:=[[929.59,0,1414.25],[0.510184,0,0.860066,0],[0,0,0,0],[9E+009,9E+009,9E +009]);

PROC maini()
| #5555 RUTINA ERINCIPAL *rsvrers
MoveJ pHOME, v5000,z5 toolx;
MoveJ p10,v200, fine, toolx;
Movel p20,v200 fine, toolx;
Movel p30,v200 fine, toolx;
ENDPROC 35
ENDMODULE
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Lenguaje de Programacion RAPID (3)

EJEMPLO DE INSTRUCCIONES RAPID

Moved, Movel, MoveAbsJ

IF.. THEN..ELSE, WHILE, TEST, WAIT

SetDO, SetAO, SetGO, Reset, PulseDO, InvertDO

ProcCall, CallByVar

TPWrite, TPReadNum, TPErase

Open, Close, ReadBin, WritStrBin

Isleep. |IEnable, ltimer

Incr, Decr, :=, Clear

TriggL, TriggC,TrigglO 36
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Elementos terminales (garra o herramienta) en robots industriales 37
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Sensores de fuerza Sensores de vision Sensores laser 38
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Caracteristicas principales de un Robot Industrial

Robots M-710/C/50 | M-7106C/505 | M-710:C/70 | M-710iC/ 201
T Ejes & 3 6 6
M-710iC/20L ; Carga Mixima [kg] 50 50 70 20
! Alcance [mm] 2050 1359 2050 30
Veloddad de n 175 175 180 175
el i ato [ 48] 2 175 175 120 175
JE] 175 175 120 180
1 50 250 225 5o
15 50 250 225 360
I3 355 355 225 800
— ::.::ﬂnmo i n 360 360 380 360
ROTACION 2 275 160 235 275
w3 | JE] 440 e 440 432
*/ RANGO DE MOV /| Frontal 1 720 720 730 400
i 15 50 250 250 280
DELEIES 5 720 720 70 900
— Morsento 1 206 208 204 392
HS A nack M} 15 06 206 204 392
18 127 127 147 196
M-T10IC SERIES — LA SOLUCION PAERA : E . d e 7 8 == = i
. Mariipulacién Sp aclo de Do) 15 28 28 28 088
< rama # Descanga Maguinaria t b : 15 1 n 1 025
- TamkEGE de piasas ra a_] 0O Erraisinl u 2
. Ambientes 5ala Blanca eje E3 [ka]
3 Ensambilag \ Frenos mecankos Todes les ejes
’ zmamr:gim e . . Temperatura DeiDads
E s BEE
e sd:gu:a :: ApllcaCIOne S ;::::: o Curante ur:lop::?;n;;:i;:j?[;:n;m; un mesj:
. pulie  Lijado # Destarbado , . 95% o menos. 5in condensacidn.
. Paletizada tlplcas Vibracién [ru/s'] 0409 o mencs
Repetibilidad [nm] +/-007 +/015 39
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Caracteristicas principales de un Robot Industrial

= RESOLUCION PR ion

= Minimo incremento que puede
aceptar la unidad de control. Resoluciéon

= PRECISION

= Distancia entre el punto P10
programado v el valor medio de v YYWYY
los puntos alcanzados al repetir

el movimiento Repetibilidad /~ ?___'\

= REPETIBILIDAD \ /””

= Diametro de la esfera que
abarca los puntos alcanzados
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Aplicaciones tipicas de un robot industrial

Paletizado

Soldadura por arco

Soldadura por puntos

Corte por laser

Corte por chorro de agua
Carga/descarga de CNC s
Pulido/desbarbado/esmerilado
Manipulacion

Pintura

Sellado / Encolado
Ensamblaje
Packing

Pick & Place
Vision

Plegadoras

Demos

41
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Soldadura por puntos Corte por laser
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Aplicaciones tlplcas de un robot industrial

Corte por chorro de agua
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Sistemas logisticos en la industria:

El en la industria, que tradicionalmente se ha denominado
“flujo de materiales” esta formado por tres grandes subsistemas:

Sistema de suministro de material: consistente en el transporte de la
materia prima y componentes desde el proveedor a la planta productiva.
Sistema de de material: manipulacion, transporte vy
almacenaje de los materiales y productos dentro de la planta productiva.
Sistema de distribucion de producto final: consistente en el transporte
y distribucion de los productos fabricados al cliente final.

Almac Manipulac Almac

:>V:>O:>DO:>V:>Oe VP

Transporte Transporte Transporte

Proveedores
Cliente Final

N —~—~ —\-

Suministro de Materiales Manutencion Industrial Distribucién de Producto
44

Sistema Logistico
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Reciben esta denominacion los sistemas electromecanicos
capaces de transportar elementos que constituyen
productos o subproductos de un proceso de fabricacion.

Son sistemas que tienen una estructura mecanica fija que
da lugar a un numero reducido de trayectorias.

Las maquinas de transferencia ({ransfer machines) son uno
de los ejemplos mas caracteristicos y los automatas
programables (PLC) constituyen el tipo de sistema electronico
mas utilizado para su control.

45
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Sistemas industriales de manutencion automatica:

Determinadas empresas trabajan generalmente “en Entarnos
-abajo “Justo a Tiempo” (JIT) con—una, elevadaiCadencia

ye?fl-a‘ tIVOS es ne ~ e _
i ponentes ;‘ y divers:

atico de reservas y. r- razab

-—

-_.TI‘.‘T:’:E;:: acion. : i
- Redu Ic ____-f “humanos de gestion y mantenimiento, controlar y

teraccion humana con estos sistemas.

Eliminar stocks durmlentes y garantlzar ‘la rotacién de los
productos. 46
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Medios tecnologicos para el fransporte de material:
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Medios tecnologlcos para el almacenamiento de materlal
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Heterogeneidad y complejidad existente en la realizacion de
los sistemas industriales:

PERSONAS: TECNOLOGIAS: RESULTADOS:
Direccion Mecanica Implantacion mecanica,
Comercial Eléctrica eléctrica, neumatica

Ingenierfé Neumati Planos y documentacion
Produccion Programas de

Informatica Control en Tiempo Ifeal control, gestion, I.H.M.

Fabricacion Sistemas de informacion Formacion, gamas de
Mantenimiento, ... Simulacion, ... mantenimiento, ...

Necesidad de integracion metodologica, tecnologica y
organizativa en los procesos de desarrollo interdisciplinay.






