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BRAZOS ROBOTICOS

La funcion de los brazos r@b 0s son las de tomar objetos —
e N

y realizar con ellos 0 G o trasladarlos a nuevas posiciones
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Robot cartesiano Robot cilindrico Robot esférico o polar

Robot SCARA Robot angular o antropomoérfico

Configuraciones mas frecuentes en robots industriales.
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De que depende utilizar una arquitectura u otra??

Principalmente de la operacion a realizar
Posicion como se toma o0 accede a la operacion a realizar
Del espacio de trabajo util, este tambien define las dimensiones
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OPERACIONES TIPICAS CON BRAZOS ROBOTICOS
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Cinta
transportadora

Caja de de test
desechos
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LOS BRAZOS PUEDEN SER
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GRADOS DE LIBERTAD

— grados de libertad
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(SINTESIS)
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Conocidas las dimensiones de la geometria basica del manipulador o brazo
podemos en base a las condiciones cinematicas de requerimiento realizar
el ANALISIS del mecanismo en cuanto a alcanzadas y

puesta en juego

Este conocimiento nos permitira tener datos para poder definir cuales son
las fuerzas puestas en juego en el mecanismo al producirse el movimiento
del mismo para alcanzar una posicion y cual es la

potencia de motores necesarias para cada posicion

Ks
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Los elementos que faltan para definir las fuerzas son los correspondientes
a las propiedades de la seccion de cada una de las barras del mecanismo
como son lamasay el momento de inercia

Para conocer estas hay que tener cual es la seccion de cada una de las barras

Para ello es necesario dimensionar las barras paralo cual se deben
conocer los esfuerzos a los que estan sometidas

Este es un problema con solucion por iteracion donde hay que tomar
|la decision de elegir algunos valores iniciales de
masa, area, materiales y coeficientes de friccion a utilizar
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Métodos de dimensionado

/, 'g\\ Tcsio de Facultad Universidad
i '\:p Wil . de Nacional de
oSN Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingecier San



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010

desde un punto de vista mecatrénico

£

e

e

£

£

£

f\ R Instituto de Facultad Universidad
( A Mecénica o= de Nacional de
|

@ o Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi — -




gue tipo de seccion tendran los brazos
abierta

Rigidez a flexion a torsion
cerrada

Material a utilizar, masa, momento de inercia
Debe albergar algin componente
gue disefo de juntas o vinculos o articulaciones

Sencilla, doble
Es motorizada
Es con buje, rodamientos, con sellos, eje hueco, macizo

gue tipo de transmisiones de movimientos

Directa

Por medio de reductor

Flexible
gue tipo de actuadores

Eléctrico, CD, CA, Paso a Paso, Lineal

<
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CARGAS QUE ACTUAN EN LA FUNDACION

Loads acting on the  The specified forces and moments already mclude the payoad and the nertia
foundation force (weight] of the robot.

Type of load Forceitorgueimass
F, = vertecal force Fompay = 1000
Fr = horizonta force Frma = 1030 N with RE50

F.—.. = B850 N with RESD

hmax

Type of load Forceltorque/mass

M, = tiling mament Mo = 1 000 Nn with RE50
My = 1100 Mim with R850
W, = torque Moy = 1 100 Nm

Total mass 33 kg with RES0

34 kg with R250

Robot mass 2B kg with RE50

20 kg with RE50

Total load fkg

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi
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Tamano reducido, maximo alcance: con una generacion de robots especialmente desarrollada para

cargas ligeras, kuka apuesta por la gama de tecnologia compacta marcando la pauta en el mercado.

(Gracias al amplio angulo de movimiento)los modelos KR 5 SIXX, KR 5 SCARA Y KR 10 SCARA propor-

cionan la mayor zona de trabajo posible dentro de su clase, con alcances de hasta 850 mm.

MAXIMA PRECISIONT ) na combinacion de engranajes mecdnicos de la maxima pre-

cisiony unos circuitos éptimos de regulacion de la cadena cinematica, dotan al robot

de una repetibilidad sin rival.

ELOCIDAD OPTIMATSUS pegqueinas dimensiones consiguen obtener unos valores

de aceleracion y unas velocidades de trabajo dptimos. De esta forma se obtienen

unos tiempos de ciclo mas breves.

RAPIDA PUESTA EN MARCHADGarantizamos una puesta marcha sencillay rdpida,

gracias al sistema de alimentacion eléctrica estandar, a la versatilidad del sistema de
alimentacidn de fluidos v a la filosofia del control KUKA.

MAXIMA DISPONIBILIDAD T )os robots kuka se caracterizan por un alto grado de

seguridad a prueba de fallos. Lo que les concede una disponibilidad del 99,99 %.

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi
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MODELOS ESPECIALES APTO PARA SALAS BLAMNCAS

De forma opclonal, es posible adquirir Las exigenclas de los robots para salas
para todos los robots de la serde compacta | blancas son extrernadameante altas en
una varlant2 protaglda contra polvoy cuanto a la ausencla de particulas v la

salplcaduras de agua. Los materialas de reducclén de gérmenas. El kR 5 sx

alta calidad y el excelents acabado, satlsface con creces estas exlgenclas,

especlalmente en la zona de |as Juntas, Sequn la norma DIN EN 150 14 644-1,
garantizan grados de protecclén de hasta su clase de limpleza es 4; ademds estd
la clase IP&5. probado y certificado por el Instituto

Fraunhofar,
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EXPLOTANDO EL POTENCIAL
La Integracicn de robots kuka pemmite
automatizar y optimizar todos los pasos de
la cadena de produccidn. Los robots com
pactos de Kuka a la perfecc
gama de productos. Exlsten robo
ara cargas de 3 a 500 kg v todos se rigen

lsmo princlplo de contrel. Da

maodo, al aumento de productividad se
afade adernds un ahorro de tempoy

costes en la programaclén, oparaclén,

mantanimients y formaclén del personal,
ya que todos los robots funclonan con el

misma Look and Feal,

Instituto de
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UM EXCELENTE CONTROL
Los robots kuka le ofrecen un enorme
potenclal. Los sistemas de control Intz |-
gentesy las soluclones de softwane de
kuka contribuyen a aprovechar aste
potenclal al maximo. Por este motive, |a
unidad da control del robot kuka se basa
anel acreditado Interfaz de usuarlo

de Windows™, que permite un senclllo
mane|o madianta al kuka Control Panal
{kcr), unidad manwal con pantalla a
color da &7,
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El braza d=| robot =5td dis=fadao para sopartar

enarmes fusrzasy forsiones. Asi, =l o= niro da
gravedad d= la canga pusd= situars= a bastari=
distancia d= |a bas= d=| robot, permitiendo md Hi-

ple=s opciones=n |os dtil=s para tar=a s d= fodo tipo.

2 CTREEBAJA eH eSPACIOS MUY ReDUCIDDE >

instalacidn minima.

Las p=quenas dim=nsion=s de |los robots
compactos KUKA hao=n posible su aplicacidn
incluso en =spacios muy reducidas. El montaje

pusde 2f=ctuars= =n una sup=rfice d=

Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

OHTROL SeMCILLE

La interfaz d= usuario s= cormesponds con =
estindar de Windows™ y pusde aprends re= de

farma imuitiea. D= =sta forma cualguier ssi=ma

pu=de= ponere= =n marcha y adaptarse acualguier

n=o=sidad o tar=a con =l minimao =sfuerzo.

4 DAPTACISN & CUALQUIER HEHHLHE

Todos bos siskemas de alimentacidn d= = pergia y
med ios 2stdn integradas =n los robots d= forma
que no limien |a libe fad d= movimiento d= los

=j=5 y gue 3=3 posible adaptar =n fodo momento

los dtiles espacificos del clieme. Casitodas las

aplicaciones que requi=ren la maxima precisidn

son posibles con los robats compactos.

DATOS TECNICOS KRS 51%X RE50 KR55I6% RES0  KRSSCARA R350  KRGSCARA RS50  KR10 SCARA REDD  KR10 SCARA RESO
Mumero d &)z ] b 4 4 4 4
Alcance maxima s30mm B30 mm 250 mm 330 mm &00 mm 830 mm
Carga it 5y 3kg Skg Shg 10kg 10kg
Unidad dz contral KR C25R KRC25R KR C25R, KR C25R KRCI5R KR C25R,

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi
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KR 5 sixx R650, R850

Overview of the robot system

A robot system consists of the following components:

Robot
Robot controlier
KCP teach pendant
Connecting cables
Software

Cptions, accessories

asne
“ee
LETS
o

< »
e

Description of the KR 5 sixx robot

The robotis a G-axis jointed-arm robot mads of cast light alloy. Al motor units
amd current-zarrying cables ars protected against dint and moisture beneath
screwesd-on cover plates.

The robot consists of the following principal components:
In-line wrist

Armn

Linik arrmi

Rotating column
Base frams

Elzcinizal installations

5 [Instituto de Facultad Universidad

Mecénica de Nacional de

) apiada Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingenieria S Juan
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Fig. 1-2: Principal components

Arm

In-fine wnst

Link arm

Rotating column
Base frame

Elecincal installations
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FLANGE coordinate system

Load center of gravity

Robot

Distances Ly, Ly, Lz of the load center of gravity

Permissible mass inertia at the design peint (L, L, Lz} is 0.045 kgm?.

Ratedpayiosd  [5kg
Distarce o e osd cenercigaviy L, [@0mm
Distance o e oad cemersigravy,  [Oom |
Distance ol he load centerofgaviy Ly | 180mm |
Vecwmlod (g
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Fig. 2-3 Payload diagram
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2.2 Axis data

The data are va'd for floor-meounted KR & s B850 and KR & sixxe R350 no-
bots.

Range of motion, software- | Speed with rated payload 5
limited kg

1 #+-170° 375 *s with RA50
250 *!s with RA50
+45% to -180° 300 *'s with RA50
250 *!s with RA50
+166" to -119° with REED 375 *s with RO50
+169"° to -119° with REED 250 *!s with 350
4 +-180° 410 °

#+-120° 410 ¢

i #+-350 ® aan *

Axis

The direction of mation and the arangerment of the individua’ axes may b= not-
ed from the following diagram.

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi
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Fig. 3-1: Example of axis range A1

1 Workspacs
2 Robot
2  Brakng distance

/ N R\ Instituto d Universidad \Jg’ 5 @‘\
R Meednica Ep= de Nacional de |\;y ;‘(
{2 e Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingenieria s Y



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

= >
Instituto de Facultad Universidad

V\' Mecénica . . de Nacional de
Apliada Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingeniera oo Joan ::



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010 desde un punto de vista mecatrénico

// i\ Instituto de FaCUItad Universidad

w .Y Mecénica de Nacional de

{{//y Aplcada Dr._lng. OSVaIdO Hugo Pen|S| Ingenierfa San Juan




Disefio Mecanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

EXPOTRANSMISION [/

r Instituto de Facultad Universidad
IR Mecénica o= de Nacional de
@ Apliada Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingeaiera S o




(POTRANSMISION ) Diseflo Mecanico de Brazos Robotsos
s desde un punto de vista mecatrénico

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi S -



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos

2010 desde un punto de vista mecatrénico

/\ 3 ™ Instituto de Facultad Universidad
w .Y Mecénica . . de Nacional de
U S

4 % Aplcada Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingeniera Son Juan




—= Instituto de
77 A
/;;\ Mecénica
\\/ / Aplicada

Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi

Facultad
de

Ingenieria

Universidad
Nacional de

San Juan



EXPOTRANSMISION Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

2010

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi




EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010 desde un punto de vista mecatrénico

/' 79\\ Instituto de Facultad Universidad
4 \ip Mecénica . . de Nacional de
- Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi - S e



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010 desde un punto de vista mecatrénico

—_— Instituto de Facultad e T
7 A 14 ( ) b
K,,—“ Mecénica de Nacional de |\; "(

\/ / splicada Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi R San Juan

—/

\’ e



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010 desde un punto de vista mecatrénico

—_— Instituto de Facultad —_—— PEETT
7 A 14 ( ) b
K,,—“ Mecénica de Nacional de |\; "(

\/ / splicada Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi R San Juan

—/

\’ e



EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010 desde un punto de vista mecatrénico

\ |
/

f\ X\ Instituto de Facultad Universidad
( A Mecénica o= de Nacional de
e Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi - Son




EXPOTRANSMISION

2010

Instituto de
Mecinica

Aplicada

Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi

CORTE GENERAL
it LA ARTICULACION
DE CINTURA

Facultad
de

Ingenieria

ESCALA 1:25

Universidad
Nacional de

San Juan




YI33NMW 5 I
OaNYW NN 30 0avIT ! ! v30.08 ¥3709
3LSNrY_ 30 vJa3nL
A ¥I3aNvEY

Universidad
Nacional de
San Juan

O

é&\\v\\\v
X&\&A&Qﬁ

H0L0W \\\ \ A \

318008 valsg ~ QDFD/V O.LNNCNOD
yn.“:,,_Lz_qnjm 71404 313040s vaisd

40} Ou

Facultad
Ingenieria

S3010W JOAVKH

18-0W 9A1'0AE3S-0

Q0¥ ¥OI¥31X3
viSld 39310

3741X374
YNIWY T

SOLINIIWYCCY Y130d
J0AVHLNID

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi

SICION GENERAL DE LA MUNECA

S

%)
o)
0
)
o)
o
)
x
%)
o
N
©
S
m
)
o
o
2
c
\(C
&)
)
=
o
'
)
i
(@)

desde un punto de vista mecatrénico

>

Instituto de
Mecinica

\\’ / Aplicada

2010
DISPO

EXPOTRANSMISION



EXPOTRANSMISION Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

2010

Facultad Universidad

de Nacional de

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingeniet San Juan




EXPOTRANSMISION s Disefio Mecanico de Brazos Robotsos
<070 desde un punto de vista mecatrénico

g — Facultad Universidad G
(f—\ % ;Aecénicad . . de Nacional de
(WJ’ Aplicada Dr'lng o OSV&'dO H UgO PenISI Ingenierfa San Juan ‘



Disefio Mecanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

oTRANSMISION L/




EXPOTRANSMISION J Disefio Mecanico de Brazos Robotsos
<010 desde un punto de vista mecatrénico

|




GENERADOR DE ONDA SE ACOPLA AL MOTOR
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LINEAR DC ACTUATORS

Electric linear actuators and accessories DDITIONAL DATA

General Cata|og ue Integrated preset limit switches e Zinc alloy housing
Protection IPE5 e Operating temperature 0~+65 °C

12 or 24VDC e Options: Potentiometer, hall sensors,
Alurminium outer tube and stroke rod controllers

MODEL NO. DESIGNATIONS

12 20 . . IP65
|

“Voltage Gear Ratio (Exact) ACME Senszor

12V DC 21 6.8:1 (zCrew IPGS: Mo Sensor

24\ DC 10:1 10.8:1 standard) IPE5: Hall Effect Sensor X2
20:1 20,81 IFES: Potentiometer Sensor
30 M7
40:1 42.8:1

DIAGRAM

|

o o0 200 Z00 400 500 &S00 F00 =200

rely
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General

Tensién Nominal 24 Ve
Cupla de rotura 300 kgf'cm
Juego Libre (Backlash) menor a 2°
Peso (aprox.) 1 etapa - etapa adicicnal 1 kg - 0,02 kg
Velocidad minima / maxime  20% / 200 % Velocidad Nominal
Rendimiento aproximado por etapa 95 %
Cupla Arranque / Bloqueo (aprox.) = Cupla nominal * 4
Velocidad Vacio (aprox.) = Velocidad Nominal + 15%

* Se pueden fabricar a pedido,motorreductores con 6 o 7etapas

Modelo
MR - Eje - Molor MR101-VEL MR102-VEL MR103-VEL
Senvicio Larga duracion Nomal Ocasional

Potenda Entrada [KW] /! Potenda salida [Hpl 0.0360 0.0720 0.1560

Tensién nominal [VCC] 24

lo (Inten.vacio). Inom (nominal). |s (arrana./bloo. ) [A] 025.15.6 05.3.13 1.0.6. 24
1600 2000 3200 4000 6400 8000
Velocidad [RPM]

3200

800

533

200

133

BH

50

33

22

15

12

8,5

5.4

3.7
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General

Juego Libre (Backlash) menor a 2"
Peso 1°etapa/Etapa adic.[Kg]: MR105: 0,52; MR107: 0,68 /0,05
Cupla de rotura 300 kgfcm
\elocidad min / max (RPM) 20% [ 200 % Vel Nom
Rendimiento aproximado por etapa 95 %
Cupla Arranque ( Bloqueo (aprox.) = Cupla nominal * 4
\elocidad Wacio (aprox.) = Velocidad Nominal + 15%

* Se pueden fabricar a pedido motorreductores con 6 o Tetapas

GEAR DATA

Solicitaciones del Eje

EsfuerzoRadial Maximo
Esfuerzo Axial Maximo
Momento Torsor Maximo
Momento Flexor Maximo

Crigen: Argentina / China

MOTOR DATA

Facultad

Rated Valtage Vn W 24 10 230
& Spurgear
QOperation capacitor (80 Hz) CH pFNAC 1D/50 0.38/250 0.1/M400
« Torgus S Kgom ! i
Operation capacitor (80 Hz) CMN WFAAC B.2ED 0.33/250 0.0E2400
& Axial thrust 2 Kg ; tour (VN) - . T
= FRadial force & Kg Tolerancs of voltage % ~10..+15% of rated voltage
« Latheral torgue & Kgcom Duty Cycle % 100
® Customizations are welcome | Rated Frequency Hz 50 60
Power output at rated voltage W 0.6 063
Speed rpm 250 300
Running torgue at rated voliage gm-cm 240 210
Power consumption at rated voliage W 31 3.2
Detent forque

Universidad

Instituto de

de Nacional de

Mecinica
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Motores lineales 1. Mayores valores de velocidad, pudiendo llegar
hasta 300 m/min.

2. Mayores valores de aceleracion, lo que es
muchas veces mas importante que el valor de
la velocidad maxima para reducir los tiempos de
mecanizado. Los valores tipicos andan en torno
al o6 2g, oincluso mas.

3. Mayor ancho de banda del sistema de
accionamiento y mayores valores del factor Ky,
gue dan una idea de la rapidez y calidad de

G BE CAPIACION respuesta del eje. El sistema es mas preciso

cuando se desplaza a altas velocidades, por lo

il : gue la calidad de la interpolacion asi como la
velocidad y precision en aplicaciones de
contorneado se incrementan notablemente

4. Reduccién de los niveles de vibracién Mayores

cursos sin comprometer el grado de

Husillo a bolas Motor lineal )
prestaciones
Velocidad maxima 0,5 m/s 2 m/s (3 6 4 posible)
Aceleracion maxima 05-1g 2-10¢g
Rigidez dinamica 9 — 18 kgf/mm 6— 21 kgf/mm
Tiempo posicionado 100 ms 10-20ms
Fuerza maxima 26.700 N 9.000 N/bobina
Fiabilidad 6.000-10.000 h 50.000 h

! % :; = :
& trﬁ%&;; : gﬁ’j
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TORQUE LENGTH CURTREN INERTIA
Modelos

(Ncm.) (mm.)

MOTORI TAGLIA 3,4"

SM 2861
5255

SM 2862
5155

SM 2862
5255

SM 2863
5155

SM 2863
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EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

2010

/_,,, q —— Facultad Universidad j“‘c
vy v\ Mecénica . . de Nacional de /

" AA
L) e Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi R San Juan




EXPOTRANSMISION J Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
2010 desde un punto de vista mecatrénico

/ 3 ™ Instituto de Facultad Universidad
vy v\ Mecénica de Nacional de

\\J/ o Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi Ingenieria S Juan




EXPOTRANSMISION

2010

Disefio Mecéanico de Brazos Robotsos
desde un punto de vista mecatrénico

—= Instituto de
7 A
/,\ Mecénica
\\j / Aplicada

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi

Facultad
de

Ingenieria

Universidad
Nacional de

San Juan



