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Justificacion e importancia

El no contar con una empresa local que sea especializada en brazos
roboticos que oferte herramientas roboticas ademas de repuestos de bajo
costo y de adquisicion rapida. A partir de este caso, se determiné cuanto
costaria la fabricacion de una herramienta para el robot Kuka KR16 del
Laboratorio de Robdética Industrial que cuente con caracteristicas de: bajo
costo, facil mantenimiento y montaje, que se desarrolle con tecnologia
ecuatoriana ademas de su materia prima.




Objetivos

» General

Disefiar y construir una herramienta robotica de tres dedos
para ambientes y aplicaciones industriales, mediante
mecanismos sub-actuados aplicando técnicas de modelado
por deposicidon fundida para el brazo robo6tico Kuka KR16 del
Laboratorio de Robotica Industrial en la Universidad de las

Fuerzas Armadas ESPE extension Latacunga.




» Especificos

Investigar el funcionamiento y caracteristicas técnicas de
herramientas industriales de sujecién para brazos roboticos
Kuka KR16.

Estudiar sobre los tipos de sensores para herramientas
robdticas.

Investigar diferentes tipos de termoplasticos para modelado
por disposicion fundida.

Disefar el sistema mecanico de la herramienta robodtica.

Seleccionar la estrategia mas adecuada para la funcionalidad
de la herramienta.

Disenar el sistema de control.



» Especificos

Construir la herramienta robotica.

Adaptabilidad de la herramienta con el sistema
neumatico del brazo robético industrial Kuka KR16.

Desarrollar programas de control de movimiento de la
herramienta.

Implementar la herramienta al brazo robético industrial
Kuka KR16.

Realizar pruebas de funcionalidad de la herramienta
robética en el laboratorio de Robética Industrial.
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Y _° ROBOTICA INDUSTRIAL

La definicion de Robdtica Industrial de acuerdo a la
norma ISO 8373 se encuentra como “Manipulador
multifuncional, controlado automaticamente,
reprogramable en tres o0 mas ejes, que puede estar
fijo o movil para uso en aplicaciones de
automatizacion industrial” (Asociacion Espafnola de
Robotica 'y Automatizacion, 2016)




2. Muiheca central
3. Brazo de oscilaci
4. Columna giratori

5. Base del rob




Efector final

Segun (ARQHYS, 2015) “Un efector final puede ser visto como
parte del robot que interactia con el ambiente de trabajo”. En
muchas ocasiones el robot ha de realizar operaciones que no
consisten en manipular objetos, sino que una herramienta se
utilizaria como efector final en aplicaciones en donde se exija
al robot realizar alguna operacion en la pieza de trabajo.
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Mecanismo Sub-actuado

Al ser un mecanismo sub-act
utilizara 1 actuado




Diseno final del dedo
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Estudio de la resistencia a
la compresion del ABS
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Patron de relleno y
porcentaje
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Resultados de los ensayos mecanic

de compresion
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Parametros de impresion
reproducibles

Tipo de filamento ABS
Porcentaje de relleno 20%
Patron de relleno Rectangular a 0° y 90°
Medida de boquilla 0,4 mm
Temperatura de cama a0 =C
Temperatura de extrusor 210°C
Tipo de soporte £10 Za0
Densidad de soporte 5%
Altura de capa 0,2 mm
Velocidad de impresion 30 mmi's

Tipo de adherencia a la cama Borde
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CONEXION DE LA TARJETA DE CONTROL
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FUENTE DE ALIMENTACION
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Herramienta

Senal Digital

Alimentacion del relé
y senal digital




IMPLEMENTACION AL
BRAZO ROBOTICO
KUKA KR16
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PRUEBAS DE
FUNCIONAMIENTO













3 850 gr
4 1.7kg
5 2kg







1 1.39 233
2 1.76 1.62
3 1.60 1.53
4 125 1.46
5 1.73 1.45
B 1.29 1.62
7 1.69 1.50
8 1.50 1.43
9 125 1.30
10 136 1.29
11 1.40 1.15
12 1.32 1.46
13 1.2%9 1.46
14 1.50 1.43
15 125 134
16 121 1.15
17 1.62 1.50
18 1.44 133
19 141 1.52
20 1.4% 1.45
PROMEDIO 1.45 1.48

Prueba de tie
de apertura y cie

la herramienta
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