RESUMEN

Este trabajo de titulacion presenta el disefio e implementacion de una linea de
clasificaciéon asistida por un manipulador robético MELFA RV - 2SDB, mediante
el uso de visién artificial para generacién de trayectorias reconfigurables y la
incorporacion de un sistema de seguridad activa, el cual permitird que al tener
un objeto presente en la banda transportadora el sistema de reconocimiento de
objetos por forma lo reconozca y active al manipulador robdético, lo posicione en
el lugar donde se encuentra el objeto y lo paletice al lugar correspondiente. El
funcionamiento de esta celda de clasificacion se efectud a través de una banda
transportadora, junto con un gripper adaptativo, es decir que se adapta a la forma
del objeto a sujetar, la apertura y cierre del gripper se lo realiza con la ayuda de
un micro servo lineal PQ12. La seguridad activa de esta aplicacion esta basada
en le deteccion de personas dentro de un &rea de trabajo, haciendo que el lugar
sea seguro para el trabajo en conjunto entre el robot y operador, previniendo los
accidentes por golpes directos del manipulador, ya que este se detendra al

detectar una persona al momento de estar del area de trabajo
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ABSTRACT

This degree work shows the design assisted sorting line, it makes by robotic
manipulator MELFA RV - 2SDB, using artificial vision for generation of
reconfigurable trajectories and incorporation of an active security system, that
allow having an object on the conveyor belt, the object recognition system by
form recognize and turn the robotic manipulator on, assign it in the place where
the object is and palletize to the corresponding place. The functioning of this
classification cell was effected on a belt conveyor, with adaptive gripper, it means
that adapts as the form of the object to be fastened, opening and closing of the
gripper is realized by the help of a linear servo micro PQ12. Active security of this
application is based on the detection of people within a work area, making a safe
place for the work between robot and operator, preventing accidents by direct hits
of the manipulator, therefore it will be stopped when a person is detected in the

area of work

KEYS WORD:

e MELFA RV -2SDB

e RECONFIGURABLE TRAJECTORY
e OBJECT RECOGNITION

e ACTIVE SECURITY


https://dictionary.cambridge.org/es/diccionario/ingles-espanol/by
https://dictionary.cambridge.org/es/diccionario/ingles-espanol/direct_2
https://dictionary.cambridge.org/es/diccionario/ingles-espanol/of
https://dictionary.cambridge.org/es/diccionario/ingles-espanol/the
https://dictionary.cambridge.org/es/diccionario/ingles-espanol/manipulator

