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UNIDAD 1: Introduccion a la robdtica

ACTIVIDADES-PAG. 10

1.

Busca en internet videos sobre robots industriales y colaborativos y responde a lo siguiente:
e ¢Como son las herramientas que utilizan en ambos caos?
e ¢Como es el entorno de trabajo de un robo colaborativo respecto al de un robot industrial?
e ¢Qué diferencias encuentras en la estructura mecanica de ambos tipos de robots?

Estos son algunos videos donde se explican las diferencias entra robdtica colaborativa e industrial:
https://youtu.be/1aLYzIFKuzw?si=rgxhxxyMpEyxIlYM
https://youtu.be/XH6MLNL6z-M?si=R7h3ETylAZOz6bo7
https://youtu.be/317gbfmgWmw?si=UOW63C4flqtV3kNa

e ¢Como son las herramientas que utilizan en ambos caos?

En un entorno colaborativo, es necesario montar herramientas de tipo colaborativo que no dafen a las
personas que estan a su alrededor si entran en contacto con ellas.

e ¢CAmo es el entorno de trabajo de un robo colaborativo respecto al de un robot industrial?

Los robots industriales siempre necesitaran resguardos o barreras, materiales o inmateriales, para
evitar que las personas accedan a la zona de trabajo. Sin embargo, los robots colaborativos pueden
trabajar sin este tipo de barreras, permitiendo asi que los robots trabajen codo con codo con los
humanos.

e ¢Qué diferencias encuentras en la estructura mecanica de ambos tipos de robots?

Desde el punto de vista cinematico, ambos sistemas son similares, sin embargo, destaca las formas y
geometrias de los sistemas colaborativos, ya que suelen ser con estructuras redondeadas para evitar
dafiar a las personas si entran en contacto con ellas.

PRATICA PROFESIONAL RESUELTA-PAG. 26

Identificacion y conexionado de las partes de un sistema robético.

Con esta actividad se pretende que el alumno conozca el robot, o los robots, que estan disponibles en el
aula. En el libro del alumno se trabaja con un robot IRB-120, conectado a la controladora IRC5 de ABB, pero
se podria hacer lo mismo con cualquier otro modelo de cualquier marca.

EVALUO MIS CONOCIMIENTOS-PAG. 28

EVALUO MI APRENDIZAJE-PAG. 29

1.

Realiza una copia de seguridad del software de un sistema robético y guarda los archivos en una
unidad de almacenamiento USB.

Como se explica en el libro del alumno, es la primera operacidn que se debe llevar a cabo antes de
comenzar a trabajar con un robot industrial.

La copia de seguridad se puede hacer en la unidad de almacenamiento fijo que dispone de la propia
controladora, o en una unidad externa USB o similar.
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Esta operacion se puede hacer desde el propio FlexPendant y, en el caso que esté disponible, desde el
software de programacién y configuracién del robot.

2. Con la ayuda de un compaiero o compaiiera de clase, comprueba lo que sucede al accionar el botén
de frenos cuando el robot esta alimentado de la red eléctrica. Aseguirate, antes de realizar esta accidn,
que el compaifero o companera esta sujetando con fuera la cinematica del robot para que no se
precipite contra la base en la que esta instalado.

Los botones de freno son habituales en los robots industriales y no tanto en los de tipo colaborativo.
Hay que tener mucha precaucién al accionar el botdn, o botones, de freno, ya que los motores se liberan
y la cinematica se precipita contra la base por gravedad. Si no se sujetan bien los eslabones del robot,
este, o las personas que estan a su alrededor, podrian danarse.

Esta operacion debe hacerse siempre entre dos o mas personas, dependiendo del tamafio del robot, y
con la supervisién, en este caso, del profesor encargado del aula.

3. Acciona el botén de paro protegido o «de hombre muerto» y mueve el robot en modo ejes con el
joystick o desde la pantalla de la controladora. ¢{Qué ocurre cuando este dispositivo se suelta o se
acciona demasiado? ¢Cual es el estado del piloto luminoso de los motores cuando se actua sobre el
boton?

Con esta actividad se pretende que el alumno mueva por primera vez y de forma manual el robot,
permitiendo asi identificar cada una de las articulaciones que tiene la cinematica.

Ademas, debe ser consciente de lo peligroso que puede resultar el movimiento del robot cuando hay
personas en su entorno. En este caso, se debe valorar la importancia del uso del botén de hombre
muerto o de paro protegido en las tareas de aprendizaje de posiciones.

En el FlexPendant, para el controlador IRC5 de ABB, se observa que el botdn de hombre muerto dispone
de tres posiciones, donde la Unica que permite el movimiento del robot es la posicidn intermedia, ya
que en las otras dos el sistema se detiene. El alumno debe mostrar habilidad para llevar el botén a dicha
posicién, en tareas de movimiento manual.

El botén de motores puede disponer de los siguientes estados:

e On- Motores activados

e Off- Motores desactivados

e Intermitente- La controladora estd en modo manual y en paro protegido.

4. Enunrobot colaborativo, acciona el botéon de movimiento libre y mueve su cinematica manualmente.
Observa si al accionar o al soltar el botdn, el robot tiene algiin comportamiento.

Una de las grandes ventajas de utilizar un robot colaborativo es que permite su posicionamiento por
guiado. Normalmente estos robots disponen de un botdn, o elemento de mando, instalado en el teach
pendant o en el propio robot, que, mientras estd accionado, permite mover libremente la cinemdtica
para su posicionamiento manual.

Si la carga util del robot esta mal configurada, es posible que cuando el botdn de momento libre esté
pulsado, el robot se mueva de forma incierta, bien hacia arriba o hacia abajo.

5. Con la supervision de tu profesor o profesora, retira alguna de las tapas que cubren la cinematica y
observa el cableado interno y el sistema transmisiéon que dispone. Ten en cuenta las medidas de
seguridad adecuadas vy, si es posible, pon en movimiento el robot a baja velocidad para ver el
funcionamiento de este sistema de transmision.

La retirada de tapas ha de hacerse con sumo cuidado, con el controlador desconectado de la red
eléctrica y bajo la supervisién del profesor. En esta situaciéon, el alumno debe observar cémo es el
sistema mecdnico de transmisién de movimiento de las articulaciones de robot a las cuales se les ha
quitado las cubiertas.
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Una vez hecho esto, se debe encender la controladora y mover el robot en modo manual para observar
el funcionamiento de los sistemas de transmision.

)

6. Observa tu sistema roboético e identifica como esta alimentada la herramienta que esta instalada en
su brida. Di si es eléctrica, neumatica o de otro tipo. Localiza como esta organizado el tipo de cableado
para llegar hasta ella.

Habitualmente los robots disponen de un sistema de cableado interno para alimentar la herramienta
instalada en el ultimo eje del robot. Este sistema suele ser de tipo eléctrico, aunque también se suele
dotar de una preinstalacién neumatica, como se puede observar en el robot IRB-120 de ABB.
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7. Consulta el manual de la controladora disponible en el aula y di cuantas entradas y salidas dispone.
Representa en tu cuaderno de trabajo codmo conectarias a las entradas cuatro pulsadores y a las
salidas dos lamparas y dos electrovalvulas.

Agui se toma como ejemplo la controladora compacta IRC5 del robot IRB-120.
Esta dispone, de serie, en s interior una Tarjeta DSQC 652, la cual se comunica con el sistema mediante

el bus DEVICE NET.

Es una la tarjeta de E/S se le denomina BOARD10, no obstante, este nombre puede ser modificado por

el usuario si asi lo desea

Dispone de 16 entradas y salidas digitales.
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Conexion de E/S digitales de la controladora IRC5 de ABB
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8. Consulta la documentacion de tu sistema robético e investiga si los servomotores disponen de
encoder o resolver; si se trata de los primeros, identifica el tipo.

Es muy habitual que los robots industriales dispongan de resolvers, en cada uno de sus ejes, como
sistemas de deteccidn de posicién, no obstante, algunos tienen instalados encoders.

El IRB 120 de ABB dispone de encoder de tipo absoluto monovuelta, que almacenan la posicién en una
zona de memora denominada SMB, cuyo valor se mantiene con un pila o bateria.

Los robots mas grandes de la misma marca suelen disponer de resolvers.

Algunos fabricantes de robots son muy celosos de facilitar informacion respecto a sus sistemas de
codificacion.

9. Con el sistema robdtico encendido, acciona la seta de emergencia, bien del teach pendant o bien de
la controladora, y atiende a la informaciéon que aparezca en la consola para restaurar el
funcionamiento del sistema.

Una vez accionada la seta de emergencia, hay que seguir los pasos indicados en el teach pendant para
volver a poner en marcha el sistema.

RETO PROFESIONAL 1-PAG. 31
Montaje de la herramienta en un robot

La idea de este reto profesional, es que el alumno monte y haga funcionar una herramienta en un robot
industrial o colaborativos.
En el caso del reto del libro del alumno, se trata de una herramienta colaborativa, el modelo 2FG7 de On-
Robot, que se instalara sobre un robot, también colaborativo, UR3.
El montaje debe hacerse segun las instrucciones dictadas por el fabricante en el manual del producto, el
cual se puede descargar desde aqui: https://onrobot.com/es/productos/2fg7
Esta herramienta tiene una caracteristica que la diferencia de otros modelos y es que dispone de un
intercambiador rapido de montaje y desmontaje, por lo que una vez instalada, se puede retirar y volver a
colocar en el robot sin necesidad de herramientas.
En general, los pasos que hay que seguir son los siguientes:
1. Montar el cambiador rapido
Hay que tener en cuenta que la clavija de referencia esté insertada en el cambiador para que coincida
con el orificio correspondiente en la brida del robot.
Quick Changer (lado del robot)

1. M6 x 8 mm (ISO 14580 8.8)

2. Quick Changer (ISO 9409-1-50-4-
M6)

3. Clavija @6x10 (ISO 2338 h8)

4. Adaptador/Borde de la herramienta
del robot (ISO 9409-1-50-4-M6)

vo
v

2. Anclaje de la pinza al cambiador rapido
Una vez fijado el adaptador en la brida, se inserta la pinza en el cambiador, asegurdndose que se
escucha un “clic” en la insercidn, lo que garantiza su correcta fijacion.

Utilice un par de apriete de 10 Nm.
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3. Instalacion del latiguillo de conexion.

Se debe instalar el cable que une el adaptador acoplado a la brida, con el conector que dispone el robot
para alimentar la herramienta.

Es un cable con conectores roscados M8, cuya insercidon debe hacerse con cuidado para evitar que los
pines de conexion se deterioren.

&
[V

4. Instalacidon de los drivers (URCaps) en la controladora del robot.
Los drivers se deben descargar desde la web del fabricante y copiarlos en un USB vacio. Después, con

la controladora encendida, se inserta dicho pendrive en el conector USB de la consola y se siguen los
pasos indicados en la pantalla para su configuracién.

En el manual de usuario se describe todo lo que hay que hacer para activar los URCaps de esta pinza.
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Calibracidn de los cuentarrevoluciones de un robot

Con este reto se pretende que el alumno entienda cuando es necesario llevar un robot a “marcas” y
actualizar lo cuentarrevoluciones.

Este tipo de calibracion es necesaria realizara cuando:

e Elrobot se instala por primera vez.

e Se pierden los datos de la memoria SMB, como puede ser cuando se agota la pila interna.

En estos casos, hay que hacer coincidir las marcas fisicas que cada uno de los ejes tiene en la carcasa del
robot y posteriormente, ajustar los cuentarrevoluciones en el FlexPendant.

Hay que tener en cuenta que, si esta operacidén se realiza sin que sea necesario, los ajustes de los
cuentarrevoluciones pueden afectar al funcionamiento del programa que disponga en ese momento la
controladora del robot.

La calibracién mediante el método de «llevar a marcas» es habitual en los robots industriales, pero no tanto
en los de tipo colaborativo.
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