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Introduccion
Tipos de robots
Componentes
Ajuste de ejes

Programacion de movimientos

1. Sistemas de referencia y definicion de posiciones
2. Tipos de movimientos

3. Programacion (por aprendizaje, offline, simulacion)

Prestaciones
Aplicaciones

Attp://Wwww.youtube.com/watch?v=b2bExghhWRI&feature=related (BOSTON DINAMICS)




1. Introducciodn
« 000077

Maquina formada por un mecanismo que incluye varios grados
de libertad, que frecuentemente tiene el aspecto de uno o varios
brazos terminados en una mufieca, capaces de sujetar una
herramienta, pieza o dispositivo de inspeccion.

Su unidad de control debe usar un dispositivo de memoria 'y a
veces puede usar sensores para tener en cuenta el ambiente y
las circunstancias del proceso.

Estas maquinas de proposito general se suelen disefar para
ejecutar una funcion repetitiva, y se pueden adaptar a otras
operaciones.
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I Ademas robots
con cinematica
paralela
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http://motionsvideo.com/el-hexapodo/video-BHkxQ3830SY




3. Componentes
S

e Manipulador
e Efector final — garra — herramienta

e Motores — accionamientos — captadores de
posicion (incremental / absolutos)

e Sistema de control



4. Ajuste de ejes

Toma de referencia de los captadores de giro o
de posicion de las articulaciones del robot
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de giro o de posicion de las
articulaciones del robot
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5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS
.



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posiciones

Programacion respecto de los Programacion respecto de un
ejes de movimiento del robot sistema de ejes cartesianos

‘ ‘A3 The origin of the robot
flange coordinate sys-
tem is situated here.

The origin of the WORLD coordinate
system is situated here 1),



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Definicion de las posiciones

Programacion respecto de los ejes
de movimiento del robot

CONST jointtarget calib_pos :=
[Al, A2, A3, A4, A5, A6]

[[0,0,0,0,0, O],/

[0, 9E9, 9E9, 9E9, 9E9, 9E9] I;

A\ 2
Queda definida de forma univoca la posicion y orientacion de la mano del robot




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posicione:

Programacion respecto de un Directa

sistema de ejes cartesianos

Al A2, A3, A4, A5, A6

4

X.Y.ZABC(LST! KUkl

y Transformacion
de coordenadas

Inversa




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posiciones




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posiciones

Programacion respecto de un sistema de ejes cartesianos

e Se programa la posicion y
orientacion de una herramienta
respecto de una base Z

The origin of the robot
flange coordinate sys-
tem is situated here.

Se programa la posicion y orientacién de un
sistema de referencia (herramienta) respecto de
otro sistema de referencia (base)

The origin of the WORLD coordinate
system is situated here ).



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de |

*\WWORLD, universal o global de la célula, es fijo.

*ROBOT, o global del mecanismo, por defecto
coincide con WORLD vy si se cambia se define
respecto del WORLD.

*BASE, Sist. de coord. de la zona de trabajo.
Definido respecto de WORLD.

*BRIDA, es la herramienta por defecto del
robot, su posicion en el SR ROBOT esta fijada
por los parametros del modelo del robot.

*TOOL o local de la herramienta, definida respecto
de BRIDA.

SC universal

NOSIcIiones

X

SC de la

X

SC basico

SC del robot

Z

herramienta

“f



5. PROGRAMACION DE NV |

*Definicidn de la posicion y orientacion de unos sistemas de referencia

respecto de otros: XY ZABC

P(X,=5, Y;=2, Z,=4)

L

BRIDA

SCdela
*  herramienta

z
&1 i ”r = Z‘ v
o 48 SC basico i, ’
SC del robot
b4

SC universal



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

*Definicion de la rotacion

1 Matriz de rotacion
2 Vector de rotacion + angulo
3 Angulos de Euler
4 Cuaternios o cuaterniones

XIX

XYX

YXY

YZY
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5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posiciones

*Definicion de TOOL.: posicion del SC de la herramienta en el SC BRIDA.




Sistemas de referencia v definicion de las posiciones

*Definicion de TOOL.: posicion del SC de la herramienta en el SC BRIDA.




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posiciones




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de 1as posicione

Definicion de la posicion y orientacion de la herramienta
en la base.

{POS:
X 540, Y 630, Z 1500, X
A0, B90, CO, $POS_ACT

S2, T35}




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Sistemas de referencia v definicion de las posiciones

Definicion de la posicion y orientacion de la herramienta
en la base.

{POS: X 540, Y 630, Z 1500, A 0, B 90, C 0,
S 2, T 35}




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

e Movimiento punto a punto (absoluta y relativa)

e Movimiento con trayectoria controlada y control
de la orientacion

e Posicionamiento aproximado



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Tipos de movimiento: Movimiento punto a punto. PTP

Perfil de marcha mas elevado (se optimiza el tiempo)
Es posible definir las posiciones de forma incremental o absoluta

La posicion objetivo se puede definir con la posicion de los ejes o con la
posicion de la Herramienta en la Base.

Zpase

A
A[FTP Jas 45y @®| pre|(x 50, ¥ 50} @ | PTP_REL|{X 50, Y 50}

A3 =0°

LN :
V| PTP_REL [[A3 45}

50 100 150 200



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Tipos de movimiento: trayectoria controlada

Control de la trayectoria:
*Trayectoria del TCP
*\elocidad y aceleracion de la trayectoria

*\elocidad y aceleracion del cambio de orientacion de la herramienta (SC TOOL)

Movimiento lineal

Punto actual y punto programado




Movimiento circular

Punto actual, punto final y punto
auxiliar
Opcionalmente arco abarcado.



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Tipos de movimiento: Posicionamiento aproximado

Control PTP

La trayectoria no se mantiene
en el mismo plano T

P x=1246,93

x=1109,41
y=-0.51




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Tipos de movimiento: Posicionamiento aproximado

Trayectoria Controlada

Lineal o circular, la trayectoria de aproximacion se realiza por el interior

x=1296,61
y=13341

x=988.45
y=238.53




5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Tipos de movimiento: Posicionamiento aproximado

Trayectoria Controlada

Final del
posicionamiento

Lineal-Circular

, s , aproximado
Comienzo del posicionamiento
aproximado h
.- - — - &
Cambiode CPa PTP, la P3 CP-CP-PTP P3
aproximacion no se hace | cp-pTP
por el interior P2_INTERM
6
P1 P2 P1
¢ L & L3
\ P2
Mesa

Mesa



5. PROGRAMACION DE MOVIMIENTOS

Programacion por Simulaciéon, Calculo de cotas...

Programacion por aprendizaje

http://Wwww.robotmaster.com/app trimming.php




6. PRESTACIONES
.

UNE-EN ISO 9283 Robots manipuladores industriales. Criterios de analisis de
prestaciones y metodos de ensayos relacionados




Manipulacion
Recorte
Mecanizado
Desbarbado
Pulido / lijado

/. APLICACIONES Soldadura
(G 210
Pintura

http://Wwww.youtube.com/watch?v=DKkNVhtOCcrE&feature=related
http://Wwww.dailymotion.com/video/xahwc3 adept-quattro-650-robot-handling-pe tech

http://motionsvideo.com/el-hexapodo/video-BHkxQ3830SY mecanizado
http://Www.youtube.com/watch?v=pQe-3hvAhr8 mecanizado

nttp://www.youtube.com/watch?v=BRM2J2H04|8 pulido
nttp:/Awww.youtube.com/watch?v=gda7KdetHc4 Corte por plasma
nttp://www.youtube.com/watch?v=3z29dPz2WBU &feature=related soldadura
nttp:/Awww.youtube.com/watch?v=ptCk7z2wzN4 pintura
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