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OBJETIVO GENERAL

Repotenciar la celda de soldadura robotizada que
contiene brazo KUKA KR5-Arc, mesa
posicionadora, sujetadores para procesos de
soldadura y sistema articulado de extraccion
localizada de humos de soldadura.
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OBJETIVOS ESPECIFICOS

4 N

Depurar archivos de usuario de la unidad de control del brazo robotico Kuka KR5-Arc

\
/

' Verificar correcta funcionalidad del brazo robdético Kuka KR-5Arc.

\
/

Repotenciar la mesa posicionadora de soldadura.

Repotenciar los sujetadores para procesos de soldadura. (Jigs de soldadura).

/
Repotenciar el sistema articulado de extraccion localizada de humos de soldadura.

/
Configurar el sistema de comunicaciones entre dispositivos.

>
Actualizar el software de aplicacion industrial de soldadura (Diagnostico y gestion de la
funcionalidad).

/
Implementar una aplicacion completa de soldadura, que incluya movimientos sincronizados

entre diferentes dispositivos.
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Robotica Industrial

Mejorar técnicas de produccion

Brazo Robdtico Industrial
Manipulador multifuncional
programable

Herramientas de un robot
manipulador

Pinzas y herramientas de trabajo

Celdas Robotizadas

Conjunto completo de equipos, se

Instalan uno o varios robots
programables

MARCO TEORICO

Clasificacion de Robots Industriales

a). Robots manipuladores  b. Robots soldadores

d. Robots de depésito de
materiales

f. Robots de inspeccion
de calldad
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Accesorios
Interactiian con el manipulador
robotico y maximizan la
funcionalidad

Proceso GMAW (MIG/MAG)
Gas Metal Arc Welding.

MARCO TEORICO

A
Lo o

INTERCAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

——
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TRANSPORTADORA | !
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LINEA BASE DEL SISTEMA




LINEA BASE DEL SISTEMA

Mesa posicionadora — Tablero de control

Sensores y relés de la mesa posicionadora
desconectados
NG = p

Conexion eléctrica del panel de control
antitécnica
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LINEA BASE DEL SISTEMA

Mesa posicionadora — Componentes mecanicos

Mantenimiento preventivo
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LINEA BASE DEL SISTEMA

Mesa posicionadora — Programacion de control

1 Inoperatividad de la mesa posicionadora

Codigos modificados en la tesis del
2 programa PLC Xinje

3 Inexistencia del punto especifico “home”

4 Inexistencia de interpretacion de posiciones
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LINEA BASE DEL SI-

Jigs de soldadura — Componentes mecanicos

Inexistencia de continuidad con la tierra de
la soldadora Fronius
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LINEA BASE DEL SISTEMA

Extractor de humos — Tablero de control

Mala instalacion de cables de Inexistencia de
conexion en el circuito de fuerza etiquetas de control

Inexistencia de canaletas Clrcwto de control no apto
para ambientes industriales
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LINEA BASE DEL SISTEMA

Hardware — Modulo WAGO

Disposicion entradas
y salidas en desorden
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Software y programas

Asignacion de variables Archivos de programa obsoletos
de entrada y salida del por falta de informacion o
modulo WAGO incorrectas informacion irrelevante
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RECONFIGURACION Y REPOTENCIACION

Depuracion de los archivos de usuario y sistema

T Tcontenido der Tesi Repotenciacien

| FICro: Ust 3
' KU(A E733LXOVSI< (KRC:\)

a R1 M) cordon_espirs 01/01/2000 08:14
{2 Clases_Robotica M) cordon_linea 01/01/2000 08:02

[ ) Program M) mesa_1 2 3.4 01/01/2000 12:21
’ m Tesis_Extractor M submesa_S_6 01/01/2000 13:04

> Ry M submesa_7_8 01/01/2000 13:2C

a Tesis RoboDK M submesa_9_10 01/01/2000 13:37
E (ARCHIVE:\) ™ »i submesa_11_12 01/01/2000 14:04
E“l submesa _13_14 01/01/2000 14:5€

_ submesa 15 16 01/01/2000 13:3C

™ submp 01/01/2000 12:57

< | 2]

Depurar los archivos .src y .dat elaborados
precedentes a la repotenciacion de la
celda de soldadura
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RECONFIGURACION Y REPOTENCIACION

Mesa posicionadora de soldadura -Tablero Eléctrico

Aumentar el grosor del cable a cable flexible Se reactivo los sensores inactivos y
N°18 y realizar el aislamiento mediante termo comprobo si estos realizaban alguna

contraibles. accion en el PLC Xinje

Se realizo una reconflguracmn del circuito Se adquirié una nueva placa de
eléctrico, y etiquetado de las lineas para alimentacion.

detectar facilmente la correspondencia de

los cables con los equipos electronicos {\ ) ES pE
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RECONFIGURACION Y REPOTENCIACION

Depuracion de los archivos de usuario y sistema

Se realizo correcciones en el Se realizo tareas de limpieza para
sistema de activacion de los aumentar el tiempo de vida de los
finales de carrera componentes mecanicos de la mesa

posicionadora
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RECONFIGURACION Y REPOTENCIACION

Mesa posicionadora — Programacion de control

@ Disefo de un nuevo programa de control
en Touch Win

Disefio de un nuevo programa de control
en el PLC Xinje
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RECONFIGURACIO

Pantala Inicial
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RECONFIGURACION Y REPOTEI-

Jigs de soldadura— Componentes mecanicos

Realizacion de los Jigs de soldadura en
acero inoxidable




RECONFIGURACION Y REPOTEI-

Jigs de soldadura— Componentes mecanicos

Realizacion de los Jigs de soldadura en
acero inoxidable




RECONFIGURACION Y REPOTENCIACION

Extractor de humos — Tablero de control

Disefio del diagrama eléctrico e Etiquetado de los cables de
implementacion de cables N°18 con el uso conexion

de terminales para mejorar la adherencia a

los dispositivos eléctricos

Diseno del circuito eléctrico en el

Utilizci(’)n de canaletas Fa mejorar la programa Proteus e
P J implementaci()n en el diagrama

apariencia y estructura de los cables de fuerza. {\ ) ES p E
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RECONFIGURACION Y REPOTENCIACION

Depuracion de los archivos de usuario y sistema

EsS dioptal |EECLstbd oruton] £ e - A5 diital [T L omton)
ot { @ I O
{!- KUKA-EZSULXOVSK (KRC:\) 4 (O | Svs [Di2Senal2 O | IExtractorH || 1=
&; R1 (@) Di3-Senal3 i) " DO3Ledd
KeE Dl4-Senald [T DD4-Led4
Clases_Robotica 17 () | svs Di5Senals ) SR
118 O SYS DIB-Senalt 118 DO6-LedB
@ Program RERN ) S¥S  DI7-Senal? 119 8 DO7-Led?
a Tesls Extractor 120 ) DIS-Senald 120 OO DOE-Leds
s 3 121 & DI9-Senald 121 O DO9-Ledd
- 122 () DI10-Senalln 122 ) DO10.Ledi0
a' Tesls RObODK 123 () DI11-5enalll | 122 () DO11-Ledid
124 () DI12-Senal2 124, () DO12-Led12
(ARCHIVE v 126 DI13-Genal3 125 (o D013 Led3
1261 () _ DI14-Senalld > 126 (O DolaLedld  ~ |
;7' vvvvvvvvv ; \ En"-_:_d_d '3\:s|l:|:|Q J’ ; Ht |
Limpieza de programas Limpieza de entradas y
innecesarios salidas
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Control manual del brazo robético

Se comprobo el correcto funcionamiento en movimientos
PTP, lineales (LIN) y circulares (CIR).
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Mesa posicionadora de soldadura — prueba retorno a Home

Con Jigs de soldadura

Sin Jigs de soldadura

N° | Posicion | Posicion Retorno a Home
Mesa Disco
1 -27 18 Si
2 -40 35 Si
3 -55 120 Si
4 -10 40 Si
5 -90 55 Si
6 0 0 Si
7 79 33 Si
8 85 100 Si
9 65 139 Si
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Mesa posicionadora de soldadura — prueba de comunicacion

N° Posicidén Posicion Posicidén Posicion
Mesa Disco Mesa Disco

registrada registrada obtenida obtenida

1 -60 0 -60 0

2 -40 80 -40 80

3 -39 35 -39 35

4 -55 61 -55 61

5 -70 33 -70 33
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Mesa posicionadora de soldadura — prueba de repetibilidad

N° Posicion Mesa Posicion Disco
registrada registrada
1 -10 0
2 -30 20
N° de Primer punto Segundo punto
repeticiones | (Error absoluto) (Error Absoluto)
10 0.1 0.01
20 0.08 0.07
30 0.22 0.1
40 0.13 0.12
50 0.17 0.22
60 0.29 0.25
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Jigs de soldadura - continuidad

PRUEBAS Y RESULTADOS

Pruebas de continuidad Jigs de soldadura | Jigs de soldadura

en acero AISI A36 en acero AISI 403
Tope rectangular 1.00 0.00
Clamp de ajuste Jigs 2 1.00 0.00
Clamp fijo para placas 1.00 0.00
Clamps para perfiles 1.00 0.00
Tope para angulos estructurales 1.00 0.00
Clamp mavil para placas 1.00 0.00
Clamps para angulos 1.00 0.00

estructurales
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Extractor de humo - funcionamiento

Horas de funcionamiento del Operatividad
extracto de humos

lhora Correcto funcionamiento
2 horas Correcto funcionamiento
3 horas Correcto funcionamiento
4 horas Correcto funcionamiento
5 horas Correcto funcionamiento
6 horas Correcto funcionamiento
7 horas Correcto funcionamiento
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Extractor de humo — médulo WAGO

N° | Estado de |la salida NUumero de Numero de encendido | Fallas
114 (ExtractorH) repeticiones 0 apagado acertado

1 ON 25 25

2 OFF 25 25 0
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Aplicacion general de soldadura

1. Selecciéon del material

2. Seleccidon del electrodo

3. Seleccion del gas protector
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Aplicacion general de soldadura

1. Selecciéon del material

2. Seleccidon del electrodo

3. Seleccion del gas protector

1. Seleccién diametro de hilo

2. Seleccion tipo de material

3. Seleccién modo de operacion

4. Seleccion Soldadura MIG/MAG -modo
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Aplicacion general de soldadura — Cordon lineal

N° | Voltaje | Avance del | Velocidad Condicién del Analisis
(V) cordon del alambre cordon de
(m/min) (m/min) soldadura
1 19.2 0.5 4.4 Mala Perforacion del material
2 16.5 0.4 7.2 Mala Perforacion del material
3 14.2 0.5 7.5 Mala Perforacion del material
4 14.0 0.7 5.2 Regular Existencia de chisporroteo,
corddn uniforme, sobrepasa
material
5 13.0 0.6 4.8 Regular Existencia de chisporroteo,
corddn uniforme, sobrepasa
material
6 12.0 0.7 4.9 Excelente Cordon uniforme, no existe

chisporroteo, soldadura
continua
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Aplicacion general de soldadura — Cordon espiral

N° | Voltaje | Avance del | Velocidad Condicién del Analisis
(V) cordon del alambre cordon de
(m/min) (m/min) soldadura
1 12.0 0.7 4.9 Mala Perforacion del material
2 11.0 0.6 4.0 Mala Perforacion del material
3 10.0 0.7 4.2 Regular Existencia de chisporroteo,
corddn uniforme, sobrepasa
material
4 10.5 0.5 3.7 Regular Existencia de chisporroteo,
cordén no uniforme,
5 10.0 0.3 2.5 Excelente Cordon uniforme, no existe

chisporroteo, soldadura
continua
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Aplicacion general de soldadura — Cordones

LINEAL ESPIRAL




PRUEBAS Y RESULTADOS

Aplicacion general de soldadura




PRUEBAS Y RESULTADOS

Validacion de Hipotesis

Chi-cuadrado calculado Chi-cuadrado de tabla
Nivel de significancia de 0,1
-y (fo = f)?
¢ ft Grados de libertad: 51

x:=0.84 x? = 64.3.

Andlisis: x%>x? - Serechaza Ho
Se acepta Hi

Conclusion: Se valida la hipotesis alternativa que garantizara una
comunicacion segura con la mesa posicionadora y el extractor de humo, y

mejorara la precision de la mesa
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CONCLUSIONES

Archivos de usuario de la unidad de control del brazo rob6tico Kuka KR5-Arc

Funcionalidad del brazo roboético Kuka KR-5Arc.

N
/

Mesa posicionadora de soldadura.

Sujetadores para procesos de soldadura. (Jigs de soldadura).

/
Sistema articulado de extraccion localizada de humos de soldadura.

Sistema de comunicaciones entre dispositivos.
\ /

Software de aplicacion industrial de soldadura
|\
/

Aplicacién completa de soldadura, que incluya movimientos sincronizados entre diferentes
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RECOMENDACIONES

p
Archivos de usuario de la unidad de control del brazo robdtico Kuka KR5-Arc

>
Funcionalidad del brazo robético Kuka KR-5Arc.

(
Mesa posicionadora de soldadura.

Sujetadores para procesos de soldadura. (Jigs de soldadura).

/
Sistema articulado de extraccion localizada de humos de soldadura.

(
Sistema de comunicaciones entre dispositivos.

>
Software de aplicacion industrial de soldadura

Aplicacién completa de soldadura, que incluya movimientos sincronizados entre diferentes
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