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Se plantea el diseño y construcción de un brazo manipulador de 5 grados de libertad con el empleo de motores de paso y un chasis aligerado de aluminio, controlado por una PC a través de un puerto paralelo. Este trabajo pretende mostrar  el diseño y construcción de un manipulador robótico así como las forma mas simple de controlarlo , mediante una técnica básica  de control automático, más precisamente el Control Secuencial, es posible controlar un manipulador de 5 grados de libertad  Para conseguir tal propósito es necesario recurrir a temas propios del control, tales como Señales, planificación de trayectorias, Matemática, programación en LABVIEW  y en general los temas concernientes al diseño de controladores de motores de pasos. Precisamente una de las etapas principales en el desarrollo del presente  trabajo es el diseño del control de los  motores a pasos. Se diseño un circuito de protección del puerto paralelo que es la comunicación de la computadora y los motores de pasos. Se creo también la interfaz usuario para el control del manipulador para que  este pueda realizar las funciones que se desea.
INTRODUCCION

El presente trabajo plantea la descripción del diseño de un robot manipulador de 5 grados de libertad, cuyos actuadores son motores a pasos, el trabajo describe: 

· Principales componentes 

· Configuración
· Construccion
· Funcionamiento
[image: image1.png]opia de Control Motor PAP.

File Edit Operate Project Windows Help
(2] (M) [T3tAedicaton Fort =] 3 55
CONTROL DE ACTUADORES DEL BRAZO ROBOTICO
Medio Paso VELOCIDAD Fase Medio Paso ELOCIDEDS sl
o a001000 |
@ @ e | o oo
1600 || BITS DE CONTROL 0 1600 £““““
entido 4) Sentido . ) RARERE)
Sentid any mengnn e ary o o —
Numero de Pasos |
eTIR i MOTOR2
Medio Paso VELOCIDAD Fase Medm Paso VELOCIDAD Fase
5001000 E snnmnn .
600 o o 0 || girs pE conTROL
sonite il P s,"..m, J W TV
20 1800 BRRRE l 2 1800 ]
Q Y o | 20
E Numero do Pasos 4| Numero de Pasos
MOTOR 3 o MOTOR 4 1]
Medio Paso VELOCIDAD [
a01000
@ - =
. e ||BITS DE CONTROL
Sentido
Q o (| [EIEEENE
s 2000 [
£l Numero de Pasos
MOTOR S [
ESIASO LabVIEW | [ Contol Motor PAP.vi | EjDacumentat - Micto.| [ Copia de Contro

I 5
[ Coviode Pustossi® | B335 oaopm




Muestra las aplicaciones de estos a nivel industrial, explica las nociones básicas de robótica), como planificación de trayectorias. Hace una descripción de los primeros manipuladores de la historia, describe las técnicas empleadas para el desarrollo del proyecto y detalla partes del circuito de control, protección y potencia. Expone la justificación y la relevancia de hacer este proyecto. 

[image: image2.jpg]21 OFOTFN 90188 Sk id A

By



Figura 1: Robot Manipulador

MATERIALES Y PROCEDIMIENTOS
Dentro de los materiales a usar se encuentran al aluminio para formar la estructura del manipulador, se usaron también engranes de plástico, un cable para la pinza, pernos, resistencias, optoacopladores y motores a paso s de corriente continua

Se formo la estructura a partir de placas de aluminio, se ensamblaron algunas partes por soldadura y otras por pernos. Para la parte de los disipadores de calor también se uso aluminio.

 Se estimo la potencia requerida para el manipulador, y en base a ello se uso motores a pasos de 12 voltios se uso el software LABVIEW para la interfaz del usuario, donde se podía elegir el motor a mover, sentido, así como también el  avance; es decir un paso o medio paso.

Se tuvieron que calcular aletas para el enfriamiento de los transistores, ya que se sobrecalentaban y muchas veces se quemaron, estas aletas fueron hechas de aluminio. En la parte de protección se usaron optoacopladores así como resistencias.

Figura 2: Tarjeta de Potencia y protección
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Figura 3: Monitor para el control de los actuadores

RESULTADOS

La parte de protección trabajo correctamente, así como la potencia, las transmisiones no fueron tan precisas y tenían fricción lo que hacia requerir mayor potencia por parte de los motores a pasos.

La interfaz usuario también funcionó correctamente y se controló el sentido y velocidad de cada actuador, se tuvo problemas con el control la pinza, ya que el acoplamiento que se le hizo para qué abra y cierre no fue el más conveniente.
DISCUSION

Se mostró que los motores a pasos pueden servir para los manipuladores, cuando se trate de trabajos  repetitivos y de control simple Primero se planifica la secuencia de movimientos y el tiempo de cada uno de los motores de pasos También se puede usar motores DC de imán permanente en vez de los motores a pasos y el control se puede realizar por microcontroladores.
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