El aborado por: Antoni o José Randi si

i NDI CE

1. Oigenes del Robot

2. Estado actual de | a Robética

3. Casificacion general de | os Robot
4. pjetivos de la Robética industrial

5. Problematica del estudio de |a Robética |Industrial



ORI GENES DEL ROBOT:

Consi ste en poseer una maqui na capaz de reproducir |os novim entos del ser
humano, un acto cotidiano de su vida, esto viene de una vieja aspiraci 6n humana,
en |la de verse liberado por tareas no deseadas, por tediosas 0 peligrosas que
sean, nediante la utilizacién de siervos 6 esclavos privados de |ibertad propia.
Esta i dea de “maqui na-siervo, que esté precisamente en consonancia con el nombre
que, en la actualidad, reciben: " Robot " pal abra derivada del Checo (Robotni k=
ci ervo).

De todas maneras, estos dispositivos tenian una gran |limitaci 6n, no podian
realizar mas que una sola tarea 6 un nunero reduci dos de ellas, y con tendencia
i ndustrial.

El Robot nace de la necesidad y no de la fantasia. La exigencia de aunentar
la productividad y nejoras la calidad hace insuficiente | a automati zaci 6n rigida
de las prinmeras décadas del siglo XX, ademas, con | a aparicion de |os
conput adores autoriza a pensar en una autonmatizacion flexible. Por otra parte |as
maqui nas costosas, con una instrunmentaci 6n avanzada, no resultan rentables en |la

fabricaci 6n de series cortas de productos. Mentras que el Robot Industrial

encuentra aqui uno de sus prineros canpos de aplicacion



Se suele admitir que el padre de la Robética Industrial fue, en 1960, George
Devol, quien buscando construir una naqui na automética cuyas caracteristicas

f undament al es fuesen

a) Flexibilidad, en | a adaptaci 6n a diversos trabajos y herram entas
(rmul tifuncional).

b) Sencillez de manejo, desarrollo | o que puede consi derarse cono el prinmer
Robot I ndustrial .

En este punto, se hace necesari o dar una definicién, lo mas concreta, de lo
gue se entiende conb Robot: en este aspecto, el Instituto Norteanericano de
Rebotica; define el Robot conp " una maquina multifuncional y reprogramable
di sefiado para nover nmaterial es, piezas, herram entas 0 dispositivos especial es,
nedi ante novi m entos progranmebl es y variables que permitan |Ilevar a cabo tareas
di versas".

Si gui endo esta definiciéon al pie de la letra, no se puede considerar robots
a al gunos sistermas que se denomi nan asi en | enguaje corriente, cono por
ej enpl o: | os necani snbs nmani pul adores del tipo anp-esclavo. Por este notivo, y
atendi endo a |a definicioén anterior, se califica, a veces, al Robot Industrial,
con el adjetivo de mani pul ador

A 1o que respecta a un Robot Mani pul ador Industrial, posee una base fija
a |l a que van acopl ados, en serie ciertos numeros de el ementos rigidos, (en

primera aproxi maci 6n), pero son uniones que permten novimentos relativos



ESTADO ACTUAL DE LA ROBOTI CA:

Puede decirse que el antecedente directo de | os nodernos Robots Industriales
se encuentra en | os nmani pul adores necani cos con control manual renoto. Estos
di spositivos aparecieron hace ya mas de treinta afios, a raiz de |a necesidad de

mani pul ar material es radi activos sin peligro para el operador.

En los E. U A el Laboratorio Nacional de Argonne, tuvo a su cargo este
trabaj o, existiendo, ya en 1950, sistemas el ectréni cos necani cos con
real i mentaci 6n. Es este tipo de nanipul adores el que se ha denom nado,
anteriornmente, anp-esclavo, siendo nuy utilizado en centrales nucleares y
| aboratorios, en | os submari nos oceanografi cos que operan a grandes
pr of undi dades, asi conp | as versiones nodificadas de | os nani pul adores ano-
esclavo, que se utilizan en naves espacial es tri pul adas.

No obstante, hecho de requerir un operador humano hace que estos sistenas

no puedan consi derarse conp Robot.

De | os paises que mas esfuerzo han invertido en la investigaci 6n sobre

Robot s, se pueden citar, entre otros:

- Estados Uni dos
- Japoén

-Uni 6n Sovi ética
- Gran Bretafia

- Al emani a Ccci dent a



Y varios paises nmas de Europa Oriental. Dicha investigacion esta
financiada, en |a mayoria de | os casos, con cargo a progranmas de desarrollo

guber nanment al es con | a col aboraci 6n de enpresas privadas.



CLASI FI CACl ON GENERAL DE LOS ROBOTS:

Atendiendo a la clasificacion, se van a describir, brevenente, |os cuatro

grandes tipos de Robots Industriales:

1. ROBOT | NTELI GENTES: son mani pul adores 0 si stemas nmecani cos
mul ti funci onal es control ados por conputadoras, capaces de rel aci onarse con su
entorno a través de sensores y de tomar decisiones en tienpo real (auto-
progranmabl es). Actual nente se estan dedi cando grandes esfuerzos a |la
i nvestigaci 6n de este ti po de Robots, pero se encuentran, aun, en fase
préacti camente experinental, en la que “la inteligencia artificial” de que se le

perfeccione dia a dia.

2. ROBOT DE APRENDI ZAJE: se limtan a repetir una secuencia de novi m entos,

realizada con la intervenci 6n de un operador y nenorizada

3. ROBOT CON CONTROL POR COVPUTADORAS: son similares a los del grupo
anterior, pero carecen de capacidad de rel aci onarse con el entorno que |es
rodea. Conp puede verse, si se |es aflade | 0os sensores adecuados y el software

operativo conveni ente, se convierten en Robots inteligentes.

4. Mani pul adores: son sistemas nmecénicos nultifuncional es, cuyo sencillo
sistema de control permite gobernar el novimento de seis el ementos de |as

formas siguientes:



a) manual , cuando el operario controla directanente el mani pul ador

de secuencia variable, cuando es posible alterar al gunas de |as
caracteristicas de los ciclos de trabajo,

De acuerdo desde el punto de vista de control de sus novinientos, admtiendo
| as dos confi guraci ones siguientes:

1. Sin servocontrol: el programa que controla el novimento de |os diferentes
conponentes del robot se realiza en un posicionanm ento "punto a punto” en el
espaci o.

2. Con servocontrol: este tipo de control pernmite, a su vez, dos fornas de

trabaj o:

a) gobierno de | os novimentos con trayectoria continua
b) | os novinientos se establ ecen en funci6n de | a posiciodn respecto a

los ejes (X Y,2).



OBJETI VOS DE LA ROBOTI CA | NDUSTRI AL:

Las causas que ocasionan |la nejora de |la productividad se pueden
resumr cono sigue

1. Aunento de la velocidad en loe productos. La repetici6n automatica de
Il os novimentos del robot, con optimzacién de |la velocidad, representa una
reduccion en el ciclo parcial controlado por el nmanipulador, asi conb un
incremento del rendimento total en la |inea de producci 6n 6 nontaje

2. El elevado tienpo de funcionamento sin fallos que es previsible
esperar de un robot industrial repercute, favorablemente en |a consecuenci a de
un trabajo uniforne é ininterrunpido

5, Mantenimento reducido y enpleo de nbdulos nornalizados en la
reparaci 6n de averias, con |lo que se consigue mnimzar |los tienpos de

par ada.

4. Acopl amiento ideal para producciones de serie cortas y nedi anas. La
fécil programaci 6n, unida a | a adaptabilidad de numerosas herram entas de
trabaj o.

5. La sustitucion de |a mano de obra que el robot introduce va aconpafada
de una reducci 6n inportante de los Costos directos é indirectos. Cabe destacar
un nejor uso de las herramientas y un decrecimento de | os desperdicios de

materi al .



PROBLEMATI CA DEL ESTUDI O DE LA ROBOTI CA | NDUSTRI AL:

La conjunci 6n de nunerosas tecnol ogias en | os robot industriales, algunas de
el las nmuy nuevas y un alto grado de especializaci 6n, hace que su estudio resulte,
sin duda, |aborioso. Pese a esta dificultad, el problenma basico radica, es que se
pretende resol ver de un planteam ento sencillo: |a capacidad de col ocar una
herram enta, por ejenplo: |a colocaci6n de una pinza , en una determ nada
posicion y orientaci 6n en el espacio; dado que esa herram enta se encuentra a
final de una serie de elenentos del robot, su posicionamento se realizaréa
novi endo di chos el ementos. Se trata, pues, de un problema "cinematico", que puede

resol verse, con gran eficacia, utilizando una fornulaci én matricial .

Por otra parte, sera preciso aplicar una fuerza y nomentos en | os
acci onam entos, para nover el mecanisnmo hasta | a posici 6n buscada, manteniendo |a
estabilidad del sistemn; este es el canpo do interés de la "dinamca". Y adenss,
se requiere el control necesario para poder |levar a cabo |os puntos anteriores
Los notores, para obtener |as fuerzas y nonmentos que deben aplicarse pueden
ser el éctricos(servonnotores de corriente continua 60 notores de paso a paso).
En cuanto a | os sistemas de control, estan basados en el m croprocesador, por
o que sera preciso conocer el hardware y el software necesario, que |e aconpafa,
La progranmaci 6n con sus |enguajes, el estudio de | os "sensores" y el

procesam ento de i magen, en el caso de |os robots dotados de vision
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