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1.- Temade investigacion

Control de brazo robdtico neumatico (TOPSTAR) para levantamiento y

posicionamiento de objetos.
2.- Problema de investigacion

En la ultima década, los avances en tecnoldgicos han permitido mejorar algoritmos y
maquinaria lo que ha permitido imaginar un mundo en el que el movimiento de

personasy bienes se puedarealizar de forma mas seguray practica (BBVA, 2019).

La robotica no busca sustituir a los seres humanos mediante la mecanizacion y la
automatizacion, resulta mejor decir que busca encontrar formas de colaboracion mas

eficaces entre robots y personas (BBVA, 2019).

Los avancesde larobdtica durante la tltimadécada han demostrado que hay aparatos
robotizados que pueden mover y manipulara personas e interactuar con ellas y con
su entornode forma singular. Las capacidadeslocomotoras de los robots se basan en
la enorme disponibilidad de sensores precisos (por ejemplo, escaneres laser) y de
motores de alto rendimiento, y en el desarrollo de complejos algoritmos que permiten
cartografiar, localizar, planificar desplazamientos y orientarse mediante coordenadas.
Los avances en el desarrollo de cuerpos robéticos (maquinaria) y cerebros robéticos

(programas) permiten una multitud de nuevas aplicaciones. (BBVA, 2019)

Tomando en cuenta estos avances tecnoldgicos, los avances en la mecanicay la
programacion junto con el manejo de algoritmos sumando a todos los factores
anteriormente mencionados, surge la necesidad de conocer, aprender y llegar a
controlar el manejo y la programacion de este tipo de robots para asi comprender sus

ventajas y desventajas dentro del ambito industrial y educativo.
2.1.- Definicion y diagnostico del problema de investigacion

Segun Cabrera, C. J., & Mejia Holguin,W. X. (2020). mencionaque: “El brazo robético
es un manipulador mecanico multifuncional reprogramable, capaz de mover
herramientas, piezas, materias o dispositivos especiales, segun la trayectoria

previamente programada.”

De igual manera tomando en cuenta lo que mencionado por. Alonzo B. y Bravo E.
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(2014) que: “Es recomendable por mas que se conozca una plataforma de

programacion, realizar unainvestigacion que puede llevar a facilitar la programacion

e inclusive evitar lineas de cédigo que pueden ser reemplazadas por un comando”.

De esta manera afirma Rodriguez J. (2019) que el usuario puede mandar érdenes de
actuacion al robot a traves del teclado o del gamepad. El programa interpreta las
indicaciones, muestra la nueva posicion del robot en el simuladory se comunica con
el microcontrolador. Este interpreta el mensaje y manda las sefiales a los

servomotores para que adopten la posicion correspondiente.
2.2.- Preguntas de investigacion

e ¢ Cualesson losdatos mas importantes a recolectar para realizar la

programacion del brazo robético neumatico?

e (Cbmo se va a operar el brazo robotico y que parametros se configuraran

para obtener el control del mismo?

e ¢;Qué herramientas se van a utilizar durante la etapa de control del brazo
robotico?

e ¢Dequé manerabeneficiaria aprenderacontrolar el brazo robotico y que otras

aplicaciones se le daria a través de la programacion ?
3.-Objetivos de la investigaciéon
3.1.- Objetivo General

Controlar el brazo robdtico TOPSTAR para levantamiento y posicionamiento de
objetos mediante el analisis de los manuales de usuarioy la programacion del mando

de control.

3.2.- Objetivos Especificos

e Recolectar informacion mediante el uso de los datos presentes en los
manuales de usuario para la aplicacion en la programacion del brazo
robo6tico TOPSTAR con el uso del mando de control.

e Definir la programacion del brazo robdtico neumatico mediante diversas
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pruebas de control para definicidén y establecimiento de posiciones, tiempos

y velocidades en las que el robot levantara y movera objetos.

e Determinar las ventajas y desventajas sobre el tipo de programacion que

usa el brazo robotico para definirsus utilidades en futuras investigaciones.
4.- Justificacion

El presente trabajo se realiza con un propaésito didactico para ensefianza en la carrera
de Electrénica en el Instituto Superior Universitario Central Técnico. Materias como
Robdtica, programaciéon, instrumentacion, Neumatica, Integracion de sistemas
electronicos, microcontroladores etc., podran utilizar el sistema presentado para

proyectos, clases y demostraciones.

Poresta razon se realizara lainvestigacion del siguiente brazo neumatico manipulador
de piezas, para poder comprobar como realizar la programacion, funcionamiento y
posibles mejoras. Esto servirdA como apoyo para estudiantes y docentes para el

desarrollo proyectos o investigaciones.

Ademas, es necesario contar con un brazo robético cartesiano en las instalaciones del
instituto para que futuras generaciones tengan a disposicién estos equipos con el fin
de realizar practicas reales y analizarlos distintos escenarios que se pueden encontrar

en la industria.

Dentro de la etapa de programacion se debe determinar la forma en que se va a
operar. La primera de ellas es a través de un control de botones, en el cual el usuario
podra movilizar el robot dependiendo del botén que presione; la segundaes la que
permite grabar y establecer una serie de movimientos para realizar una determinada

accion mediante programacion y de esta forma reproducirlos al robot real.
5.- Estado del Arte

Segun Huertas (2019) plantea que el objetivo principal de la educacion en robotica
es recopilar referencias internacionales de los resultados de investigacion mas
relevantesy publicados integrados y categorizados en esta area. Este tema de
investigacion resume la experiencia mundial en la incorporaciéon de la robotica en la
educacion tecnoldgica, primaria y superior, dependiendo de las tendencias

formativas que existen en muchos paises, por lo que la educacion y la tecnologia
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son muy relevantes para el campo de modelos y alternativas para el aprendizaje de

la robotica con fines educativos, segun diversos enfoques. Con esto, el autor
concluye que los proyectos basados en la robética estan disefiados para motivar y

animar a los estudiantes a desarrollar nuevos proyectos de investigacion.

Segun Lopez A. (2007) un robot cartesiano que sigue unatrayectoria aleatoria e
irregular por una computadora sefiala que mientras se programaba el robot, hubo
unainconsistencia en las lineas de cddigo utilizadas para generar la trayectoria
cartesiana la cual se solucion6 mediante informacion obtenida de distintos textos de
robotica y en articulos cientificos. Tomando en cuenta distintos parametros, Ademas
de transformar el angulo de movimiento del servomotor y las condiciones iniciales

del robot para encontrar la posicién del eje en el espacio X, .

Tambien Cabrera F.(2018) mencionalarobdética en la agricultura, que realiza mejor
el trabajo considerando las tareas que realiza, la intencién es que los humanos en
ciertas formas den uso a los robots mdviles para que realicen tareas repetitivas,
dificiles, peligrosas o desagradables, asi identificando su uso, lo que también
justifica una gran area de investigacién, abre esta necesidad. Esto se basa en la
legitimidad de la investigacion presentada, la cual introduce un término importante
qgue actualmente se esta discutiendo mucho, la llamada “agricultura de precision”.
Por esto el autor concluye que, La misma operacion se puede realizar con un robot
agricola. Al intercambiar el software, el manipulador, puede realizar facilmente
tareas como el control de plagas y el raleo para mantenerlas plantas jovenesy
saludables.

Cabrera F.(2018) También sefiala que para obtener los distintos archivos de salida,
debe procesar el disefio. Se recomienda mostrar todas las capas para asegurarse
de que todos los elementos necesarios estén presentesy visibles en el grabado que
envia el fabricante en la placa. Puede aumentar su conocimiento de las pruebas
teniendo en cuenta la programacién utilizada en este documentoy los manuales de
usuario proporcionados por el fabricante para realizar las pruebas. Con esto, el autor
concluye que, se plantea desarrollar nuevas técnicas para el levantamientoy
posicionamiento de objetos, ya sea afiadiendo o disminuyendo pasos en la

programacion del robot.
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6.- Temario Tentativo

Resumen

e Introduccion

e Desarrolloy Metodologia

e Pruebasy resultados

e Conclusionesyrecomendaciones

En la introduccién se dara una explicacion sobre las razones que motivaron a la

realizacion del proyecto al igual que se daran los detalles tedricos del proyecto.

Se explicara a detalle sobre los recursos y métodos practicos y teéricos que se
utilizaron durante la investigacién con el objetivo de describir las actividades que se
realizaron en base a las preguntas que se expusieron durante el desarrollo del

problema.

Posterior se recolectara toda la informacién en base a los resultados obtenidos

durante las fases de pruebas que se realizaron.

Por ultimo, se detallaran las conclusiones obtenidas durante todo el desarrollo de la

investigacion, al igual de las referencias que se obtuvieron durante el mismo proceso.
7.- Disefio de la investigacion

7.1.- Tipo de investigacion

Investigacion Descriptiva:

Se puede resaltar la aplicabilidad de la investigacion descriptiva a lo largo del
desarrollo del presente Proyecto, pues debido al alcance que tiene, es de tipo
exploratoria ya que no existe un Robot Autémata programado que contribuya al
desarrollo de aplicaciones tecnoldgicas, asi mismo facilitala descripcion de las ideas

propuestas para alcanzarla situacién deseada.

Cabe resaltar que sus principales fuentes estan dadas en los grupos de colaboracion

del proyecto siendo estos grupos los que recolectaran todos los datos sobre la
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dindmicay cinematicadel brazo robotico y estos datos seran de gran importantes para

determinar los diversos parametros robot.
Investigacion Exploratoria:

En este apartado se utilizarA manuales de usuario, antecedentesy sobre todo datos
obtenidos por los grupos de colaboracién del proyecto para familiarizarnos con el

equipo a investigar.

Adicional se propone consultas tanto al tutor y a los docentes para realizar con
precaucion las conexiones de los equipos, también se solicitara el manejo de equipos

similares, para obtener mas informacion sobre como realizar el proyecto.
Investigacion Explicativa:

Se debera corroborar con varios docentes del area, que tengan experiencia en este
campo, para analizary realizar todas opciones que se nos entreguen para un 6ptimo
desempefio del proyecto. De igual forma si hay algin elemento que no se pueda
conseguir o se necesite se pedira asesoramiento a un docentey ver si hay algun otro

gue cumpla unafuncién similar.

El uso de los manuales de usuario que se encuentren en repositorios que sean
similares al tema de investigacion, seran de gran ayuda para poder realizar el
desarrollo de la programacion y las debidas conexiones de cada elemento y de esta
manera ser mas practicos, eficaces y con menos riesgos de provocar dafios en el
brazo robdtico.

7.2. Fuentes

e Fuentes primarias: Manuales de usuarioy hojas de especificacion, personal

técnico.

e Fuentes secundarias: Revistas cientificas, Google Escolar, experiencias
previas en el manejo y tratamiento del problema de Investigacion, y todo
documento cientifico que sirva de apoyo para la obtencién de los objetivos
planteados.
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7.3.- Métodos de investigacion

Recolectar los datos obtenidos durante las investigaciones realizadas por los equipos
colaborativos al proyecto acompafiado de analisis bibliograficos de investigaciones

sobre el desarrollo general de un brazo robatico.

Se realizara unarevision meticulosa de los equipos y materiales que sean adquiridos
para el desarrollo del proyecto, analizando debidamente los manuales con los que
vengan cada uno de ellos con el fin de encontraraquellos dafios de fabrica y en todo

caso evitar provocar dafios durante el desarrollo del proyecto.

Se realizaran todas las conexiones correspondientes al brazo robotico con el fin de
iniciar pruebas para determinar fallos en programacion y conexion que se puedan

presentar.

Por altimo, confirmar el 6ptimo desempefio del brazo robdético, de igual manera, en
guéy como se le dara aplicacion y como su desarrollo ayuda a mejorar el aprendizaje

y desarrollo de habilidades en el campo industrial y educativo.
7.4.- Técnicas de recoleccion de la informacion

Oculares: en esta técnica se dard un seguimiento a anteriores proyectos que se
encuentren en diversas paginas de internetque ayudaran en el proceso de creacion
del proyecto. También la revision de las simulaciones realizadas por los grupos

colaborativos al proyecto.
e Observacion.
e Comparacion o confrontacién.
e Revision selectiva

Pruebas selectivas: se realizaran pruebas en las cuales se determinaran los mas
oOptimos resultados al igual que durante el proceso de control y programacion se
revisaran los diversos elementos y conectores para poder realizar correcciones en

caso de que se presente alguna falla.

8.-Marco administrativo
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8.2-Recursos ymateriales

8.2.1.-Talento humano
Tabla 1.

Participantes en el proyecto de investigacion.
Ne Participantes Rol a desempefiar Carrera
en el proyecto

1 | Christian Bonilla Tutor Docente-Electronica

2 | Loor Jordano Investigador Estudiante-
Electronica

3 | Paz José Investigador Estudiante-
Electronica

Fuente: Propia.

8.2.2.- Materiales

Tabla 2.
Recursos materiales requeridos para el desarrollo del proyecto de investigacion.

item Recursos Materiales requeridos
1 Editores de documento
2 Material de investigacién (paginas web, repositorios, manuales
3 Computadores
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4 Internet
5 Laboratorio de Robotica
6 Herramientas eléctricas y electrénicas

Fuente: Propia.
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