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Introduccion a la robotica Industrial

1.- Conceptualizacion

Disciplina dedicada al estudio, disefo, realizacion y
manejo de robots.

Robota = trabajo realizado de manera forzada

El término "Robot" aparece en la literatura Inglesa en
1921, (Karel Capek "Rossum Universal Robots")

iGran dispersion conceptual!
Segun el diccionario Webster, un robot es un dispositivo
Automatico que efectua funciones ordinariamente

asignadas a los seres humanos.

Segun la RIA (Robot Industry Association):

Un robot industrial es un manipulador reprogramable
multifuncional disefiado para mover materiales, piezas,
herramientas o  artefactos  especiales,  mediante
movimientos variables programados, para la ejecucion de
tareas potencialmente muy diversas.
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Robotica industrial versus Robotica de servicios.

La robdtica industrial (de manipulacion) nace de
exigencias practicas en la produccion: es un elemento
importante de la automatizacion flexible, encaminada a la
reduccion de costes.
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Clasificacion de los robots industriales

a) Manipuladores secuenciales

e Movimientos definidos de forma discreta entre
situaciones predefinidas.

e Utilizan microruptores, finales de carrera, etc.
e Controlados por automatas programables.

b) Robots con control numérico (NC robots)

e Permiten realizar trayectorias continuas definidas por
guiado y/o por programa en lenguaje simbolico.

e Existe un subsistema que interpreta instrucciones
codificadas en cierto lenguaje de alto nivel.

Subgrupos limitados: Robots reproductores y robots de
trayectoria punto a punto

¢) Robots "inteligentes"

e Analizan el estado de su entorno, toman decisiones y
generan sus propios planes de accion.

e El complejo subsistema de control integra técnicas de
reconocimiento de formas y de inteligencia artificial.

e Elaborado sistema de percepcion (sensores)

e Actualmente en investigacion.

Robotica de servicios (o de intervencion):
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e Seguridad, ergonomia....
e Factores economicos en 2° plano

Clasificacion:

e Telemanipuladores (ambientes de riesgo, cirugia...)

e Robots moviles autdbnomos

e Robots moviles teleoperados (explosivos,
exploracion...)

Robotica industrial < Control Automatico.

Los robots precisan de regulacion: servocontrol de
posicion / velocidad

La automatizacion flexible de los procesos productivos
precisa de robots
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2.- Un poco de historia
Antecedentes: Automatas (S. 1 a.d.C — edad media)

Magquina que imita la figura y los movimientos de un ser
animado (Diccionario RAE)

1948: Manipuladores maestro-esclavo, que reproducen
fielmente los movimientos de un operario
mediante un acoplo mecanico.

1954: El acoplo mecanico se sustituye por sistemas
eléctricos e hidraulicos.

1955: George C. Devol desarroll6 un manipulador que
seguia una secuencia de movimientos especificados
en forma de instrucciones.

1959: Unimation (Devol + Engelberger) crea el primer
manipulador reprogramable controlado por
computador.

1962: Ernst desarrolla una mano con sensores tactiles
(conducta adaptativa).

1968: McArthy en Stanford desarrolla una computadora
multisensorial con un manipulador.

Pieper estudia la cinematica del manipulador.
KAWASAKI instala Robots de UNIMATION
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1971: Khan y Roth analizaron la dindmica y el control de
un manipulador. Se disena el “Stanford Arm”
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1973: Cincinati Millacron introduce su primer robot
industrial (T3: The Tomorrow Tool). ASEA
introdujo el IRB6 de acc. Eléctrico. Lenguajes
WAVE y AL

1978: PUMA: Programable Universal Machine for

Assembly.

1979: SCARA: Selective Compliance Arm for Robotic
Assembly. (Japon)

1981: Accionamiento directo.

Las dos ultimas décadas

- Dotacion de percepceion sensorial evolucionada, y su
integracion en el sistema de control.

- Busqueda de nuevos disefios mecanicos y materiales
mas rigidos y ligeros.

- Incorporacion de técnicas de inteligencia artificial que
aumentan la autonomia decisional del robot..

iSon las “clasicas” tendencias futuras apuntadas por
Engelberger en 1980!
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3.- Aplicaciones de los robots
(robotizacion de una tarea?: Factores que intervienen
- Flexibilidad en los programas de fabricacion
Flexibilizacion => diversificacion de la produccion
=>adaptabilidad del sistema
productivo a cambios en el mercado

- Incremento de la productividad

En algunas tareas, este incremento supera los costes de
la robotizacion.

Coste/Pieza
A Madguina especifica
Produccion artesana

Robot industrial

N~

»

N Piezas/lote

- Ahorro de materias primas o de energia

Interesante en procesos en los que el coste de las mat.
primas es elevado.
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La realizacion repetida del trabajo en condiciones
Optimas permite ahorrar un 15% en aplicaciones de
pintura.

- Homogeneizacion e incremento de la calidad
Es un efecto derivado de la automatizacion
- Mejora de las condiciones de trabajo

=> incremento de la seguridad en tareas peligrosas.
=> incremento de la comodidad.

- Acumulacion instantanea de experiencias
Desarrollos y puesta a punto pueden ser transferidos

de una instalacion a otra, obviando largos procesos de
formacion.

Conclusion:

No todas las tareas son robotizables. Hay que estudiar
muy detenidamente las ventajas y los costes de la
robotizacion.
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Tareas robotizables:

Fundamentalmente pretenecen al sector secundario (en
los otros sectores, los ambitos de actuacidn son mucho
mas diversos, y por tanto, el grado de percepcidn sensorial
y de inteligencia necesarios son muy elevados).

Tradicionalmente, la robotizacion se ha implantado en
empresas grandes (aspectos tecnoldgicos de una maquina

multidisciplinar).

Actualmente las tarecas en las que se lleva a cabo la
robotizacion son:

Manipulacion
- Carga y descarga de maquinas
- Paletizado y transporte
- Embalado
Ensamblado
Procesado
- Mecanizado (Taladrado, pulido, desbarbado....)
- Pintura
- Soldadura (Por puntos, continua)
- Sellado y encolado

Inspeccion y Medicion

Ver apartado 10.2 de BARRIENTOS
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4.- Subsistemas de un Robot industrial
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a) Subsistema manipulador:

Cadena cinemadtica abierta en un extremo formada por
eslabones que configuran la extructura mecanica del robot

Formado por brazo + murieca + organo terminal

e Brazo: posiciona el muiion en un punto del

espacio
e Muiieca: orienta el 6rgano terminal de la forma

deseada
e Organo terminal: el adecuado a la tarea a

realizar (garra, soldador, pistola de pintura, etc..)

Antonio Romeo
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Este subsistema sera estudiado en el tema 2

e Capitulos 2.1,2.2,2.5, 3,4y 5 de BARRIENTOS
e Capitulos 2, 3,4y 5 de OLLERO
e Capitulos 2, 3,4y 5 de TORRES
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b) Subsistema de accionamiento:
Mision: dotar de movimiento al manipulador.

Formado por:

e Motores rotativos y lineales, que pueden ser
eléctricos, hidraulicos o neumaticos.
e Elementos de transmision

Este subsistema sera estudiado en el tema 3

(apartados 2.3 de BARRIENTOS, 1.3 de OLLERO vy
2.2.3 de TORRES)

c) Subsistema sensorial.:

- Sensores propioceptivos: Informan del estado interno
del manipulador (Posicion y velocidad relativas en las
articulaciones). Imprescindibles en cualquier robot.

- Sensores esteroceptivos: Informan del estado del
entorno del robot.

El estudio de los sensores propioceptivos se abordara en
el tema 3 (apartado 2.4 de BARRIENTOS, capitulo 7 de
OLLERO vy capitulo 6 de TORRES). Los sensores
esteroceptivos y su interaccion con el sistema de control
se estudiara a final de curso.
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d) Subsistema de control:

De elevada complejidad, estd dividido en varios niveles
desde el punto de vista funcional:

OBJETIVOS

PLANIFICACION DE LA TAREA

INTERPRETACION LENGUAJE EXPLICITO

GENERACION TRAYECTORIAS

ACTUADORES
MANIPULADOR

Sera objeto de estudio en los temas 4 y 5

e Temas 6,7y 8 de BARRIENTOS
e Temas 8, 10y 11 de OLLERO
e Temas 10, 11 y 13 de TORRES
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