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Abstract.

Este trabajo consiste en un prototipo de brazo robotico, el cual se manipula desde una

tarjeta de Arduino 1y cuatro servos motores, con un disefio y construccion de tres grados

de libertad. Nuestro prototipo funciona mediante una corriente directa de 6volts y una

interfaz electronica con arduino para el control de posicion conectada al puerto paralelo de

nuestra computadora la programacion para la automatizacion y movimiento que es

proporcionada por el Arduino 1.

Palabras clave: 1"#8$%"%" ()*+%,t-"%. "#/#+%0,i#"12*0%20% 434" 5%/ %)%"43,6240)4i 14

_%14"”
Planteamiento del problema

Tanto en la industria como en la
educacion, se nos ha mostrado el
funcionamiento basico de controladores,
programacion y maquinaria industrial;
durante este periodo decidimos crear un
brazo robotico didactico para que las
futuras generaciones puedan comprender
de una manera mas béasica los
conocimientos que logramos adquirir
durante nuestra introduccion a la
ingenieria,

Objetivo General

Construir un prototipo de brazo robdtico
didactico y de uso sencillo para la
comprensibn de temas que iran
desarrollando a lo largo de la carrera de
Ingenieria mecatronica, asociados a la
inovacién dentro de la industria y la
manufactura.

Objetivos especificos

* Crear un nuevo disefio didactico para el
aprendizaje de temas basicos y con fines
de innovacion.



Seleccionar un prototipo que se adecue a
nuestras expectativas.

sUtilizar nuestro conocimiento adquirido
durante nuestro primer semestre acerca de
circuitos y funcionamiento mecanico.

*Disefiar un circuito electronico con fines
de control.

*Realizar pruebas de funcionamiento.
Justificacion

En la industria los brazos roboéticos son
encargados de diferentes funciones que el
humano esta limitado a elaborar, para
mostrar brevemente su funcionamiento al
igual que su mecanismo de construccion,
hemos decidido crear un prototipo basico
para que puedan conocer como es de
manera sencilla.

Alcances y limitaciones

El disefio del brazo robdtico no sera capaz
de manipular al 100% un objeto tangible,
unicamente mostrara su funcionamiento y
su lenguaje de programacion.

Marco Tedrico

Desde la prehistoria hasta nuestros dias,
la mano ha sido un instrumento clave en
nuestra evolucion, Anaxagoras afirma que
gracias a ella el ser humano fue capaz de
evolucionar y en convertirse en la especie
dominante al igual que la mas inteligente
de los seres vivos. Desde el punto de vista
de Aristoteles la mano se desarrolld
gracias a la inteligencia del ser humano,
siendo esta un instrumento brindado por
la naturaleza. Visto de otra forma la mano
es la prolongacion del cerebro,
atribuyéndosele el crecimiento progresivo
del cerebro. La robdtica es la ciencia y la
tecnologia de los robots. Se ocupa su
disefilo, manufactura y aplicaciones.

La robotica combina diversas disciplinas,
como la mecénica, la electronica, la
informatica, la inteligencia artificial y la
ingenieria de control. Otras areas
importantes en robatica son el algebra, los
automatas programables y las maquinas
de estados.

El terminG robot se popularizé con el
éxito de la obra RUR (Robots Universales
Rossum), escrita por Karel Capek en
1920. En la traduccion al inglés de dicha
obra, la palabra checa robota, que
significa trabajos forzados, fue traducida
al inglés como robot

Para la elaboracion de nuestro robot
tambien es importante definir algunos
conceptos tales como anatomia, la cual es
una ciencia que estudia las caracteristicas, la
localizacion y  las interrelaciones  de
los 6rganos que forman parte de un organismo
VIVO.

Para  nuestro  prototipo  usaremos
servomotores, los cuales son la evolucion
de los motores eléctricos, ya que
incorporan el servoamplificador y un
sensor de posicion con alta resolucion,
que por lo general es un encoder. Ademas
de poseer una caja reductora, un
servomotor no gira mas de 180° vy
funcionan por PWM (modulacion por
ancho de pulsos)

Para el control se utiliza Arduino, el cual
tiene un cddigo abierto y se basa en
hardware y software flexible que es facil
de usar, estd pensado para experimentos
basicos con cierta memoria de retencion
para los programas. El Arduino puede
interpretar formas y movimientos de
funcionamiento a traves de
potenciometros y cierta programacion
previamente cargada a la tarjeta.



Metodologia.

En la primera etapa se llevo a cabo una
investigacion sobre el funcionamiento de
un brazo robotico, en la cual pasamos a
conocer sus componentes, caracteristicas
y los datos generales de sus
composiciones.

En la segunda etapa, se realizO una
recopilacion de informacion, donde se
investigo diferentes tipos de robots, su
funcionamiento, como se encontraban
construidos, su programacion 'y su
ensamblaje.

En la tercera etapa pasamos a la
construccion de un sistema automatizado,
contemplando el uso de mecanismos tales
como engranes, reguladores de voltaje,
servomotores, actuadores, fuentes de
suministro de voltaje, equipo de computo,
tarjetas de adquisicion de datos, etc.

Para la cuarta etapa se elaboraron los
disefios preliminares, para corroborar
nuestras ideas y que los materiales
elegidos fueran los correctos, sin dejar a
un lado la construccion de nuestro brazo.

Durante la quinta etapa, se hicieron los
planos de las piezas, haciéndolas
coincidir y engranar de forma que
fueran funcionales para nuestro disefio.

Para nuestra séptima etapa, se logro la
construccion de nuestro brazo robético y
pasamos a la parte de programacion en la
tarjeta de Arduino 1.

Dentro de la octava etapa, recopilamos
una serie de datos para la programacion

de nuestro Arduino (como tutoriales,
foros y preguntar con nuestros demas
comparieros).

Para finalizar logramos recopilar los datos
programables dentro del Arduino y asi
poder hacer funcionar nuestro prototipo.

Analisis de costos.

En la siguiente tabla se exponen los
costos que implico este proyecto.

4 Servomotor de  $80 $320
1.8

1 Cable para  $20 $20
arduino 1

2 L7805 $12 $34
Regulado R de
de Voltaje

Positivo de 12v

1 Estructura $400 $400
previamente
cortada con

tornillos y
tuercas
1 Tabla $100 $100
Protoboard
1 Arduino 1 $300 $300
1 1 bolsa de $150 $150
jumpers  para
protoboard
4 potenciometros  $12 $48

El costo total de compra para los
componentes eléctrico, y mecanicos del
brazo fue de: $13672.00 pesos.



El costo de un brazo robético sencillo ya
programado y ensamblado de steren es de
$1,335 pesos

Anadlisis de resultados.

Logramos construir nuestro prototipo
satisfactoriamente  esperando  poder
modificarlo y mejorarlo para un buen
funcionamiento.

Conclusiones y recomendaciones.
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