Vestigium. Apuntes universitarios. Revista multidisciplinaria de la Universidad Emiliano Zapata, 2, Nimero Especial, julio-diciembre 2021.

INGENIERIA

MECATRONICA

LA APLICACION DEL BRAZO ROBOTICO EN LA SEGURIDAD DE LOS TRABAJADORES

*Roberto Alvarez Ramirez.

*Egresado de Ingenieria Mecatroénica de la Universidad Emiliano Zapata, México.

Recibido: 06 de enero de 2022.
Aceptado: 18 de febrero de 2022.

Introduccion

La manipulacion de objetos que se requiere en
las areas que se encuentran geograficamente dis-
tantes entre si y en las que se exige seguridad
para el operador resulta ser costoso por la exi-
gencia del tiempo y las garantias para la integri-
dad del trabajador. La importancia de la opera-
cion de robots a distancia radica en que existen
muchas operaciones peligrosas que son realiza-
das por humanos y que podrian ser ejecutadas
por un robot que elimine el riesgo para el opera-

dor.

Actualmente, los robots se pueden controlar
mediante la interfaz grafica del sistema, siendo
necesaria la operacion de estos por medio de per-
sonas con conocimientos especificos o con una
capacitacion para ello. De ahi que sea necesaria
la existencia de herramientas que permitan la
manipulacion y el acceso a varios robots median-
te cualquier dispositivo o mévil de forma sencilla
para cualquier persona, sin importar si tiene al-

gun conocimiento técnico.

En esta propuesta de proyecto, se presenta una
posibilidad de mejorar la manipulacion a distan-
cia de un robot articulado por medio de una in-

terfaz web, en el cual el operador no necesaria-

mente debe estar en el lugar que se encuentra el
robot para poder programarlo o dar instruccio-
nes; de esta forma, se reduce la posibilidad de
accidentes que pongan en riesgo la integridad

fisica del operador del robot.

Figura 1. Brazo robético terminado.
Fuente: Elaboracion propia.

Objetivo

Implementar un brazo roboético articulado de 6
grados de libertad (GDL) junto con una interfaz
web, portable y multiusuario, sobre el cual se
pueda tener una vista general del robot, capaz de
manejarse de forma sencilla y con la capacidad

de operar multiples robots en la misma interfaz.
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Estructura general

La estructura general del sistema de control
mediante una aplicacion web de un brazo roboti-
co con 6 GDL, parte de los conceptos basicos
para cada una de las fases de disefo y desarrollo
del proyecto. En la figura 2 se muestra el diagra-
ma con todas las fases de desarrollo que se expli-

caran a continuacion.

Figura 2. Estructura general del proyecto. Fuente: Elabora-
cion propia.

Cinemadtica

El analisis cinematico describe el movimiento
de un cuerpo sin considerar las fuerzas que lo
producen. Para facilitar el analisis cinematico de
un manipulador, el problema se divide en: cine-
matica directa y cinematica inversa. La cinemati-
ca directa e inversa describen la relacion entre las
posiciones articulares y la posicion y orientacion

del efector final del manipulador.

Figura 3. Modelo cinematico del Brazo Robdtico de 6
GDL. Fuente: Elaboracion propia.

Diserio mecdnico

Tomando en cuenta los datos obtenidos en el
analisis cinematico, se disefid un mecanismo ca-
paz de llevar a cabo los movimientos propuestos

en el modelo cinematico, como se muestra en la

figura 4.

Figura 4. Modelo 3D del Brazo Robético de 6 GDL, vista
de perfil. Fuente: Elaboracion propia.
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Diserio eléctrico

El sistema eléctrico se encuentra dividido en
tres modulos en configuracion de esclavo, estos
se comunican de manera inaldmbrica con el mo-
dulo que se encuentra configurado como maestro
y cada uno de estos modulos se encarga del con-

trol de dos articulaciones.

Programacion del brazo

Para que el brazo roboético realice los movi-
mientos indicados por el usuario, se requiere pro-
gramar el controlador con algoritmos de control
que garanticen el movimiento de las articulacio-

nes a la posicion indicada.

A continuacién, en la figura 5 se muestra el
diagrama de comunicacion desde el usuario hasta

el robot.

—

Figura 5. Diagrama de comunicacion. Fuente: Elaboracion
propia.

Diseiio de la interfaz web

Para que el brazo roboético realice un movi-
miento, se requiere de instrucciones enviadas por

un usuario, por lo cual se construyd una interfaz

web para interactuar de forma sencilla; esto per-
mite el control del brazo robdtico desde cual-

quier parte del mundo.
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Figura 6. Interfaz web. Fuente: Elaboracion propia.

Conclusiones

Generalmente los investigadores se han enfocado
en desarrollar leyes de control para lograr que el
efector final de un manipulador siga trayectorias
de posicion y fuerza, considerando que el am-
biente se conoce perfectamente. Sin embargo,
son pocos los esquemas propuestos en la literatu-
ra que abordan el problema de la accesibilidad a
estos robots para que sea mas sencilla la interac-

cion entre maquina-humano

La aplicacion de interfaces mas sencillas lle-
vard a que cada vez mas personas sin conoci-
miento técnico puedan hacer uso de estas tecno-
logias, con el fin de poder utilizarlas en tareas
donde se pone en riesgo la integridad de la perso-
na o en situaciones de dificil acceso, por lo cual
este concepto puede ser utilizado en cualquier

ambito, por ejemplo:

En el sector nuclear: manejo de material ra-

dioactivo.
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En el sector quimico: manejo de sustancias

toxicas y/o corrosivas.
En el sector salud: cirugia en lugares remotos.

En el sector metalurgico: manipulacion de

objetos a altas temperaturas.

Con respecto al prototipo aqui mostrado, tiene
algunos puntos a mejorar; entre estos puntos se

destacan:

Se podria mejorar la estabilidad del brazo con
la utilizacién de otros materiales como, por ejem-

plo, aluminio.

Se utilizaron servomotores de baja resolucion
en el ultimo par de articulaciones, los cuales pue-
den ser remplazados por motores a pasos, dichos
motores mostrarian una mejora en la precision en

el antebrazo del robot.
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