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OBJETIVOS

* Investigar los distintos trabajos, productos y materiales existentes
gue se relacionen con el tema.

« Especificar los parametros de disefo del gripper neumatico de dos
garras para brazo robotico KUKA KR16 para el laboratorio de
Robdtica Industrial de la Universidad de las Fuerzas armadas
ESPE-Latacunga

« Disefar la estructura apropiada para cumplir con los parametros
requeridos para la sujecion y manipulacion en la zona de carga.

» Realizar pruebas de resistencia mecanica de materiales del gripper.

« Simular la estructura mecanica y seleccionar los materiales y
accesorios adecuados que cumplan con los parametros del diseno.

» Disefar un circuito de control neumatico para regular la velocidad
de carrera del gripper.

 Realizar evaluaciones experimentales del funcionamiento del
sistema en agarre de objetos en ambientes de paletizado.
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CONDICIONES DE FUNCIONAMIENTO

« El gripper neumatico industrial, tiene su
capacidad maxima para agarrar objetos
de hasta 5kg

1

 El control de velocidad de carrera, se
activa en el cierre de las garras, donde se
observa la atenuacion de éste efecto con
el uso de amortiguadores
magnetoreologicos.

2
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DISPOSICION DE LA HERRAMIENTA

Brazo Robdético
KUKA KR16

Sensor de colision

- Plato Interface

.’ Plato Master

Herramienta
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INTRODUCCION

(o2
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GRIPPER NEUMATICO
INDUSTRIAL DE DOS GARRAS

Su funcionamiento se da mediante aire
comprimido

Son dispositivos que se abren y
cierran de forma paralela al objeto a
sujetar

Son herramientas hechas a la medida
del producto, permite al robot
iIndustrial manipular o sujetar objetos




FLUIDOS MAGNETOREOLOGICOS

Son fluidos controlables que
responden a la activacion de un

campo magnético

de un flujo lineal en forma liquida-
viscosa a semisolidos, al aumentar

Su viscosidad.
Sin Campo Con Campo

Permiten cambiar reversiblemente
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ESTRUCTURA GENERAL

» Partes que lo
Modelo del conforman

gripper - Seleccion entre 3
alternativas.

* Estructura interna

e Seleccion en entre 3
alternativas

Mecanismo
de regulacion
de velocidad
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MODELO DEL GRIPPER NEUI\/IATIC-

ma GRIPPER PARALELO-SCHUNK —

= Accionamiento neumatico —

= Dimensiones —

= Peso nominal de la herramienta

m P€so de carga

m Presion de trabajo —_—

= Carrera —




MECANISMO DE REGULACION DE VELOCIDAD DE VELOCIDAD I
DE CARRERA

|— GANCHO DE CUNA

Desplazamiento de forma lineal y

= autocentrado

= Activacion neumatica

= FuUerza de agarre —

ml Sujecion de pieza —_—

md USO en carrera corta E—
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DISENO DEL MECNISMO DE REGULACION DE
VELOCIDAD

MECANISMO DE REGULACION
DE VELOCIDAD

amortiguador

MR e




PARAMETROS DEL CILINDRO NEUMATICO

Carrera: 25 [mm]
Diametro del cilindro: 32 [mm]

Fuerza del cilindro [F]
Fvance = 482,548 [N]

Consumo de aire: 1,047 [L/cm]
Velocidad del piston: 0,02 [m/s]
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SELECCION DEL CILINDRO NEUMATICO

CILINDRO - Compact Pneumatic- PARKER

Caracteristicas técnicas

Fuerza de avance
Fuerza de retroceso

Modelo

Diametro
Funcionamiento
Estilo de montaje

Funcionamiento
magnético

Longitud de carrera
Presion de operacion

Grado de proteccion

483 [N]

362 [N]
1QS032DC7N0025

32 [mm]

D- doble efecto

7- ~ambos  extremos

roscados
N-magnético roscas NPT

0025: 25 [mm]
10 bar (145 PSIG)

maximum
IP 64

o2
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DISENO DEL SISTEMA DE AMORTIGUACION
AMORTIGUADOR MAGNETOREOLOGICO

Rango Dinamico (Rp)
m o 2 = m




Esfuerzo Cortante [Pa]

0,5

l
0 100 200 300 400 500 600 700
Velocidad de deformacion [1/s]
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PARTES DE AMORTIGUADOR

Soporte Fijo-

‘= Tapa Superior
= Roscada
)

Embolo
-Anillo de Presion
-Cilindro
Tapa Inferior
Roscado
Vastago del

Amortiguador




DISENO DEL ELECTROIMAN

Se propone el disefio
de un electroiman

basado en el principio
MRS AOEIE de solenoide

Las lineas de flujo

Para producir la At -
3 magneético se dirigen

saturacion de fluido

del polo sur norte al
polo sur

Linea de Campo Bx
’ Magnético Maximo

BOBINA
CAVIDADDEFLUJO
POLO 3 POLO
SUR DE PIIQESION NORTE 1152854
! 1070508
wy :- o) Rl A S et s AW 3323?1
:' e a0 0 @ *H @ ¢ »?3?:21’
Fuerzade 8 ft Sl osa174
Compresio L L R St
LR o.'“. — - 329387
. 247040
| — s
FMRLIBERADO 0
Velocey fmis)
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Control de velocidad de carrera

A partir de esta sefal,
se genera el control
de velocidad, al
. atenuar este
gripper movimiento

La sefial del KUKA Ingresa al médulo

control panel (KCP), WAGO Se acondiciona como

sefal Cierre del ' entrada al Arduino

LFR-FESTO

FESTOJCPE14-M1BH

MODULOIWAGO

COMPRESOR
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Modelado CAD del gripper neumatico

Plato de Interface

Tapa Superior

. Cilindro Neumatico
Amoriguadores MR

Carcasa

Racords-

Jacks: ™ : Z S Cuﬁa

"~ Tapa Inferior
Garras
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CONSTRUCCION

(o2
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PRUEBAS
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Control del gripper en estado cerrado

pschivo | Process | Cortigusr | Indcacién | Iricial Instuce | Teendogin | Ayde
Fitro: Usuario Contenido de: Program
KUKA-E730LXOVSK (KRC:| Nombee e v conks Thos 1l 10x
DRI ) Qxso 1 Canta el @
) impresion_bavin_| LD demo onppet
) Program 9% 2 Abee ol
) TESIS LD pra_marcha oppet
(ARGHIVE:\) gl alay 3 O Ausgang
¥ conpeges 'Ne Ausgang
M) entredacatda 5 O Bloqueo
#J home 5§ O Desbloqueo
U progsum 7 O Lampl
8 prusbagrper g8 O Lamp2
w spinel q o Act_Hensme
W res nhas
) tesis_gripper 10 O Iricis el 7
!;Lm_us»wim mecanaydo
n Mueve B4
] | »llal J | Q veveBt il (P
1 Comtols) solocconados | 9594 Bytes || Entiode:. sebdas |
Tiempo | No Abs Menzage -] 8
160044 1372 KCP PROCESO ACTIVD .‘d.
160045 1372 KCP PROCESO ACTIVO ks
160054 1372 KCP PROCESO ACTIVO
1620040 220 KS ACCIONAMIENTOS DESCONECTADDS, CIRCUITO INTERMEDIO AU
Num (oo S lIR T2 POV 10X | RName | 16:20
Tab+ I [ Valor Nombre Cenar
I
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Posicion del gripper en estado abierto

Activo | Process | Configaar | indcackn | incial Tecndogio ||~ ‘Apuds
Fikro: Usuario Contenido de: Program
& KLIKA-E73XOVSK (KRC:| Nombre = le vuo:] P ]Nme 10%
) R L curso
- 1 Cienta ol e
7y npresion_kevin_| LD demo O or‘z;v
(> Program o gH%8 2 Abe el
= TESIS ) pra_marcha opper
(ARCHIVE:Y) W sy 3 Ausgang
W conpegos ¢ O Ausgang
8 eotredasalda 5 O Bloqueo
!_‘3 home s O Desbloqueo
W progsum 710 Lamp1
d; prusbagriper 8 O Lamp2
w splinel T @ Act_Hetramie
'ﬁ tes nas
) tess_gripper 10 O Iricia el 7
#,,tm_usaraction mecanzado
| »lal | ] n O MusveB4 0
140bptols) | | || Envadas Saidss
| Tiemgpo | No_ | Abs._ | Mensaie =] 8
(1) 160044 1372 KCP PROCESO ACTIVO .:o:.
. PROCESO ACTVO g
3 PROCESO ACTIVD
5:13 ACCIONAMIENTOS DESCONECTADOS, CIRCUITO INTERMEDIO AL
I ce | T2/ POV 10% | AName | 16:19 |
Tabe | vaor | Nombre Conas |
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Pruebas del gripper en aplicaciones
de paletizado

# Prueba Forma Objeto posicion Manipulacién Objeto posicicon final

inicial

Plasticos

1 Circular

2 Rectangular

3 Hexagonal
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Pruebas del gripper en aplicaciones
de paletizado

Mad
3 Hexagonal ]

G
4 Rectangulo [
5} Cuadrado
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Pruebas del gripper en aplicaciones
de paletizado

Aluminio

6 Circular

7 Circul
8 Cuadrad
9 Rectangulo
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E— y 4

HIPOTESIS

Mediante el disefio y construccion de una celda de
manufactura robotizada con brazo soldador se
desarrollara las subestructuras de un asiento para

buses y asi optimizar el tiempo de proceso
obteniendo mayor calidad de produccion con
menos mano de obra de personal autorizado.

VARIABLE - -
S=d= ==  ° Calidad en el producto final.

VARIABLE
INDEPENDIENTE

» Tiempo en el proceso de produccion.
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Material

Plastico

Aluminio

Hierro

TOTAL

Parametros
Precision
Agarre
Paletizado
Precision
Agarre
Paletizado
Precision
Agarre

Paletizado

N° Ensayos

10
10
10
10
10
10
10
10
10
90

{ _;; a L= V/C\
) |\ v J(Jy(fb

Eficaz No eficaz  %Eficaz %No eficaz
10 0

10
10
10
10
10
9
9
5
83

33,33 0,0

33,33 0,0

25,56 7,78

~N~ o0 B P O O O O O

92,22 7,78
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CONCLUSIONES

Se disefid y construyd el gripper neumatico industrial de dos garras,
para lo cual se empled diferentes técnicas segun la orientacion de las
fibras en el modelado por deposicion fundida, se selecciond el material
ABS para la impresion 3D, las propiedades mecéanicas de este
material permiten usar esta herramienta para aplicaciones en
ambientes industriales especificamente en paletizado.

En base a la correcta seleccion del material utilizado para impresion
3D, se realizo pruebas de resistencia mecanica, como se establece en
la norma ASTM D695-15 para ensayos de compresion en
termoplasticos, se disefo las probetas para cada prueba con diferente
téecnica de modelado por deposicion fundida, se obtuvo como
resultado que los métodos mas optimos para impresion 3D son: 0°, 90°
y de panal de abeja que se utilizan en la fabricacion de cada pieza de
la estructura del gripper neumatico, para disminuir el peso en general

de la herramienta.
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CONCLUSIONES

« ElI control del gripper neumatico permitic que el fluido
magnetoreoldgico comercial de serie RD-8040-1 de la empresa
LORD, que se encuentra dentro del amortiguador MR, cambie sus
propiedades en presencia de campo magnético lo que permite
atenuar la velocidad de carrera en el cierre del gripper, en una
relacion de uno a tres, las misma que se obtiene en base a las
pruebas realizadas.

« La cinta rugosa que se coloco en la superficie de contacto de las
garras con el objeto, aumenta el coeficiente de friccion, lo cual
permitio el agarre de cuerpos sometidos a ensayos que tienen
diferentes texturas, hasta una carga maxima de 5kg, resultado que
se obtuvo al realizar la aplicacion en ambientes de paletizado, por
medio de la programacion del robot para que traslade un objeto de
un lugar a otro a traves del accionamiento del gripper.
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RECOMENDACIONES

« Para el desarrollo de futuros proyectos se puede recomendar el uso del
ABS como material para impresion 3d, sin embargo, se requiere de
Impresoras que tengan un optimo entorno de trabajo para la regulacion de
temperatura.

« Se recomienda hacer uso de las técnicas de modelado por deposicion
fundida de 0° y 90° y la técnica del panal de abaja que de acuerdo a los
ensayos realizados de las propiedades mecanicas del material son las mas
apropiadas para la fabricacion de la estructura de cualquier herramienta
gue se vaya a diseiiar.

« Para trabajos futuros se recomienda analizar las caracteristicas del fluido a
ser utilizado, considerando de gran importancia el grado de sedimentacion
por parte de las particulas ferromagnéticas del fluido.

« Se aconseja utilizar cinta antideslizante en las dos caras planas de las
garras del gripper neumatico industrial para lograr una mejor sujecion de
objetos a ser transportados.
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