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La robdtica combina la ciencia y la tecnologia para crear maquinas

inteligentes capaces de interactuar con el mundo.

Robotica Industrial j ] :



Criterios para definir un Robot

Requerimos que una maquina cumpla con los siguientes siete criterios:

1.

Debe ser capaz de detectar sus entornos externos e internos de una o mas maneras mediante el uso de su
programacion.

Su comportamiento, acciones y control reprogramables son el resultado de la ejecuciéon de un conjunto de
instrucciones programadas.

Debe ser capaz de afectar, interactuar u operar en su entorno externo de una o mas maneras a través de su
programacion.

Debe tener su propia fuente de energia.

5. Debe tener un lenguaje adecuado para la representacion de instrucciones y datos discretos, asi como soporte para

la programacion.
Una vez iniciado, debe ser capaz de ejecutar su programacién sin necesidad de intervencion externa
(controvertido).

Debe ser una maquina no viva.



Componentes Fundamentales

El Manipulador: El Esqueleto del Robot

Los manipuladores son sistemas mecanicos para manipular objetos, es la estructura fisica que se
mueve.
Evolucionaron desde manipuladores manuales a manipuladores roboticos programables gracias al

microprocesador. Incluye eslabones y articulaciones conectadas en serie.

Los brazos roboéticos son

Los eslabones Las articulaciones cadenas cinematicas
Son los "cuerpos” del Son los "pares EsLAponEs abiertas con eslabones
robot. cinematicos”. articulados y juntas

ARTICULACION

rotacionales o prismaticas.




Componentes Fundamentales

Articulacion

Las articulaciones son cruciales. Permiten el movimiento relativo entre partes del robot. Pueden ser
rotacionales (R) o prismaticas (P).

La configuracion de las articulaciones influye en el espacio de trabajo del robot.

Caracteristica Rotacional (R) Prismatica (P)
Movimiento Angular (giro) Lineal (traslacion)
Parametro variable Angulo 6 Distancia d
Ejemplo mecanico Motor de eje, bisagra Actuador lineal, piston




Componentes Fundamentales

Eslabones

Los eslabones conectan las articulaciones, y pueden ser Eslabén 2

rectos, curvos o complejos. Articulacién 2

Eslabon 1

) E Articulacion 3
Articulaci()nl &/ ’

Eslab(')n 3

Los materiales comunmente utilizados para fabricarlos

o . Eslabon 0
son acero, aluminio o fibra de carbono. (Base)

Eelabo'n 4

4 A Articulacion 5
:%

Articulacion 4

La rigidez y el peso del eslabon son importantes para el

Eslabon 5

rendimiento del robot. Eslabén 6 _ Articulacién 6




Componentes Fundamentales

Elemento Final

El efector es el componente conectado al ultimo eslabén del brazo robdtico, su funcidén depende del
tipo de aplicacion: puede agarrar, soldar, cortar, medir, ensamblar o manipular objetos.

Se disena para ser intercambiable, de modo que un mismo robot pueda adaptarse a diferentes tareas.

Dispositivos de Herramientas Efectores
sujecion especializadas inteligentes
Mecanicos, neumaticos Soldadores, cortadores, y Sensores integrados, y
o hidraulicos, y pulverizadores o manos robdticas

magnéticos o adhesivos dispensadores avanzadas



Componentes Fundamentales

Elemento Final

..............................................




Efector Final y Tipos de Manipulacion

Manipulacion Simple

Orientada simplemente a fijar el objeto en la palma

Manipulacion Dextra

Permite mover el objeto respecto a la palma (ej. escritura, cirugia).
Las manos multifinger tienen estructura de arbol: palma como base comun, dedos como

manipuladores simples.

Requisitos para agarrar un objeto

Estabilidad, manipulabilidad, torquabilidad, rotabilidad radial



Efector Final y Tipos de Sujecion

Pinzas de Agarre Mecanico Ventosas de Vacio Sujecion por Electroiman
Utilizan accionamiento Un generador de vacio Utilizan un circuito
neumatico o eléctrico para (efecto Venturi) crea la electromagnético para
sujetar piezas por presion. succion. Se usa en cuerpos generar un campo
Se usa para la manipulacion con superficie lisa y poco magnético que sujeta la
de piezas donde se puede porosa. pieza. Se usa

ejercer presion. exclusivamente para piezas




Grados de Libertad

Definicion
Es el numero de movimientos independientes que un robot puede

realizar, determinados por sus articulaciones y ejes de movimiento.

Versatilidad

Mas GDL significan mayor rango de movimiento y capacidad para

realizar tareas mas precisas y variadas.

Calculo

Translation ~—

Rotations Se determina por el numero y tipo de articulaciones (prismaticas,

esféricas) y eslabones, a veces calculado con la férmula de Grubler.



Grados de Libertad

Translational Movement
in Three Perpendicular Axes

=+

Surge: Moving forward/backward
Heave: Moving up/down
Sway: Moving left/right

about Three Perpendicular Axes

Rotational Movement Six Degrees of Freedom

Roll Sway

Yaw Yaw
Surge

Pitch Pitch

Roll: Tilting side to side Surge Roll
Pitch: Tilting forward and backward Heave Pitch
Yaw: Tuming left and right Sway Yaw

Un robot de 3 GDL permite movimientos basicos en un espacio 3D

Un robot de 6 GDL ofrece tres traslaciones y tres rotaciones.

Un robot con mas de 6 GDL tiene mayor complejidad y flexibilidad



Grados de Libertad

Robot con 2 grados de Robot con 6 grados de
libertad libertad



Robotica en la Industria



Robots en la Industria Automotriz

Soldadura al Arco

Soldadura por Puntos

Y e———
Dos electrodos se
cierran sobre la pieza,

pasando una
corriente eléctrica para
fusionar el metal.

Un soplete aporta un
electrodo consumible

para crear un arco eléctrico
que funde y une los
materiales.

Una pistola pulveriza la
pintura con un control
preciso del flujo, angulo y
velocidad para una
cobertura uniforme.

N~
Un atornillador automatico

que incluye alimentacion de
tornillos para incrementar la
precision y calidad del
ensamblaje.




Robots en el Sector de Salud

Cirugia

Robots como Da Vinci ofrecen mayor precision, menor sangrado y

recuperacion mas rapida en procedimientos minimamente invasivos.

m\ g ——— e .
b w Rehabilitacion

" &4 fig A _I Ayudan en la recuperacion fisica de pacientes tras lesiones o
Al ‘v/” trastornos. Ejemplos: los exoesqueletos y rehabilitacion domiciliaria.



Robots en la Industria Electronica

Ensamblaje de precision Manipulacién y logistica Soldadura y dispensacion
Montan componentes Mueven materiales 'y Aplican soldadura blanda 'y

pequefos en tableros de productos a lo largo de la adhesivos con precision y

circuitos (PCB) con gran linea de produccién (AMR). uniformidad.

exactitud.




Robots en la Industria Alimentaria y
Farmaceutica

Logistica

Robots moviles para transporte y almacenamiento de grandes

volumenes, optimizando el espacio y la seguridad laboral.

Dispensacion

Robots que seleccionan y entregan medicamentos, con codigos de

barras para precision y gestion de inventario en tiempo real.




Robots en Aplicaciones de Logistica

Transporte:

\\\\\ Mover productos
SICTN = e 51 entre puntos del
T e, o ~ almacén (AGVs,
e m b7 AMRs).

Preparacion de

S, Pedidos:
“g§§ Recogery
| empaquetar
articulos.

Almacenamiento

y Recuperacion:
Gestionar
productos en
estanterias.




Tipos de Robots segun
su morfologia



Robots Poliarticulados

En este grupo se encuentran los robots
cartesianos y se emplean cuando es necesario
abarcar una zona de trabajo amplia sobre un plano
de simetria vertical.

Su disefio a menudo replica el movimiento de

un brazo humano, ofreciendo flexibilidad y un

amplio rango de movimiento. Efector final

Su caracteristica comun es la de ser

Base

&

sedentarios con un numero limitado de grados de

libertad.



Robots Paralelos

Son de alta rigidez, precision y carga util. Tienen base fija y plataforma movil conectadas por cadenas

seriales.

Agile Eye Delta Robot Star Robot

Axis of R2

Y

Axis of Ry ¥ x



Robots Paralelos

Delta Robot

e Tienen lacapacidad para realizar movimientos rapidosy precisos en
el espacio de trabajo.

e Estosrobots se utilizan comunmente en aplicaciones de pickingy
embalaje, asi como en industrias que requieren altas tasas de

produccion, como la electronicay la industria alimentaria. o

e Sudiseno livianoy su alta velocidad los hacen ideales para trabajos

de manipulacion rapida.



Movimiento Alta rigidez y Arquitectura

Robots SCARA

Selective Compliance Assembly Robot Arm.

velocidad

| w— e — — v— v

3 traslaciones + a Ciclos de 500 ms a Evolucion a

1 rotacion
vertical.

paralelas o
hibridas.

SCARA’s Modernos

Se conocen como generadores de movimiento
Schonflies

"" L2



Robots Antropomorficos

Altamente
versatiles

Imitar al brazo
humano




Comparacion de caracteristicas

Robots SCARA Robots Delta Robots antropomorficos
Configuracion de brazo rigido Diseno paralelo. Movimientos Diseno que imita el brazo
Movimiento en los ejes X, Yy Z rapidos y precisos en el espacio humano. Altamente versatiles y
Especializados en movimientos de trabajo. adaptables a diferentes tareas

rapidos y precisos




Aplicaciones para cada tipo de robot

Robots SCARA Robots Delta Robots antropomorficos
Ensamblaje Picking y embalaje Soldadura
Empaquetado Industria electrénica Entornos peligrosos

Manipulacidon de materiales Industria alimentaria Asistencia médica




Robots Locomotores

Legged Robots

Hexapodos que usan extremidades articuladas para moverse en

terrenos dificiles, imitando animales (biomimetismo)

Wheeled Robots

Tiene diversos disefnos desde sistemas simples de 2-3 ruedas para

terrenos planos hasta configuraciones complejas como ruedas Mecanum.




Robots Nadadores y Voladores

Voladores

Sistemas que
despegan y aterrizan
verticalmente para

realizar tareas sin
intervencion humana
directa

Nadadores

Imitan a criaturas
marinas con aletas o
cuerpos blandos para

explorar océanos,

realizar vigilancia
submarina y limpiar.




Robots Bioinspirados

Robots Zoomorficos

Esta categoria se reserva para robots que imitan la locomocién, forma o comportamiento de
animales no humanos. Existen dos grupos:
e Caminadores

e No caminadores




Robots Bioinspirados

Robots Androides y Humanoides

Son robots disenados especificamente para parecerse y actuar como seres humanos.
Un robot con dos brazos y dos piernas se llama Humanoide. Si ademas tiene piel sintética (cyborg), o

rostro y busca ser idéntico a una persona, entonces se le llama Androide.




Otros

Hibrido
Robots que no encajan en una sola categoria ya que combinan

caracteristicas de diferentes tipo.

Microrobots

Son de escala microscopica. No caben baterias, por lo tanto

dependen de energia externa.
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