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ROBOTICA GESPE

Robdtica Colaborativa




OBJETIVO GENERAL GESPE

nnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnnn

Controlar el brazo robotico Ufactory 850 a traves del software
Ufactory Studio, a fin de realizar la tarea autdbnomas de

manipulacion de objetos.




OBJETIVOS ESPECIFICOS

« Familiarizarse con el brazo robotico Ufactory 850, a fin de determinar
la morfologia del brazo robotico Ufactory850.

« Familiarizarse con el software de control del brazo robotico Ufactory
850, con el proposito de implementar tareas autonomas.

« Controlar el movimiento del brazo robotico, con el software Ufactory
Studio para la manipulacion de objetos.

« Evaluar experimentalmente el control implementado en el software
Ufactory Studio.
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Q Sistema de coordenadas base

@ Sistema de coordenadas de la herramienta
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HERRAMIENTA DE TRABAJO GESPE
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HERRAMIENTA DE TRABAJO

Indicador de estado de bomba de aire

Indicador de estado de alimentacion J




Movimiento Movimiento

Espacial Articular
\Velocidad 0—1000mm /s 0—180°/s
Aceleracion 0 — 50000mm /s> 0— 1145°/s2

Sacudida

0 — 100000mm /s3 0 —28647°/s3
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CONEXION UFACTORY STUDIO
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INTERFAZ UFACTORY STUDIO
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Manipulacion de Objetos

« Velocidad Articular = 20
« Aceleracion articulacion = 20
* Posicibn1=0

yESPE

*«Banda=1
|
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REPOSO * posicion1=0

« Posicién robot =>0
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* Manipulacién caja => 0
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* Posiciéon robot =>1,2,3,4,5,6,7
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« Manipulacién caja => 1,2,3,4,5,6,7
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« Posicion 1 = 2,3,4,5,6,7
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Manipulacion de Objetos
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Manipulacion de Objetos
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MANIPULACION DE OBJETOS

d) Acercamiento a la caja e) Succion de vacio en la ca'la f) Levantamiento de caja
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MANIPULACION DE OBJETOS

n) Posicion caja 2 0) Posicion caja 3

p) Posicion caja 4 q) Posicion caja 5




ITINERARIO

N\

INTRODUCCION

\

MORFOLOGIA DEL ROBOT

UFACTORY STUDIO

RESULTADOS EXPERIMENTALES

/

CONCLUSIONES




CONCLUSIONES

« UFactory 850 es un robot, que cuenta con 6 DOF y ofrece una versatilidad en la
manipulacion de objetos adaptandose a diversas herramientas de trabajo con una
capacidad maxima de levantar objetos de 5 kg.

« El software Ufactory Studio ofrece una interfaz intuitiva que incorpora todas las
funciones necesarias para la implementacion de la programacién para tareas de
manipulacién de objetos. La programacion se basa en diagramas de bloques
facilitando el proceso al wusuario, adquiriendo conocimiento sobre el
funcionamiento del brazo robatico.

« EIl trabajo presentado, tiene la manipulacion de objetos utilizando el brazo
robdtico Ufactory 850. Este proceso involucro la movilizacion de cajas, iniciando
desde la deteccion por parte del sensor fotoeléctrico hasta la ejecucion de la tarea
por parte del brazo robotico. El objetivo fue depositar todas las cajas en un
contenedor principal siguiendo distintos puntos predefinidos.

« Es fundamental comprender la morfologia de un robot, ya que proporciona
informacion crucial sobre su comportamiento, sus grados de libertad para
realizar diversas tareas asignadas, asi como sus caracteristicas fisicas .
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