Robot

m 1eje
m 2ejes
m 3Jejes

m Lo mejor serd que procedas del siguiente modo:

Informarse I

Comprobar
Pensar
Ensayar Ejecutar

<

iY ahora que te diviertas mucho y tengas mucho éxito!
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Asi ensamblaras
correctamente
los modelos de
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Informa rse m ;Qué "dicen” las instrucciones de montaje?
m ;Hay indicaciones para el montaje?
m ;Qué ponen en las instrucciones de manejo para la ROBO Interface y en el Manual del software
ROBO PRO?

Pensar m ;Como debo proceder?

m ;Qué tengo que observar?

Eiecutar m No montes a la fuerza!

m Trabaja tranquilamente.
m Sien la primera vez no resulta, entonces empieza otra vez de nuevo.

Ensayar m ;Fsta correcto todo?

m Mueve cuidadosamente el brazo del robot.
m Comprueba la interfaz con el "Probar la Interface” (si dispones de éste)

comprobar m ;Ha funcionado todo como deberfa ser?

m ;Estan bien montadas todas las partes?
m ;Se mueve el brazo del robot correctamente (no dando tirones)?

Informarse | fischertechnike=r



m Robots son méaquinas que pueden ejecutar movimientos similares a los del hombre. Lo'ue es un

robot?

m Estos poseen exactamente como nosotros los seres humanos brazos, articulaciones, pero, sin
embargo, s6lo una mano.

m Robots se emplean en el montaje de muchas piezas, p. gj. coches.

m Robots se aplican en trabajos que son peligrosos para el hombre, como también en trabajos que se

repiten continuamente.

e soldar Los robots pueden:

e montar
e pintar

e transportar

...y muchas otras cosas mas.

m El escritor checo Karel Capek (1890-1938) escribi una pieza de LDe donde proviene
teatro en la que trabajan maquinas parecidas al ser humano.

En su novela R.U.R (Rossums Universal Robots), introdujo en 1920 el nombre "robot"?
el término de "robot", creado en realidad por su hermano Josef

Capek (1887-1945).
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|E| Orden hace m Las cajas de clasificacion, No. de art. 94828, juntamente con los planos incorporados que puedes
recortar de las instrucciones de montaje, crean mas orden y hacen que el trabajo de experimentacion

Ia Vida més sea mas facil.
llevadera!

Einzelteillbersicht Onderdelenoverzicht
Spare parts list Lista da piezas
Liste des piéces détachées Resumo de peca individual
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m Ten presente que para el robot perfecto con todos los detalles faltan = ¢ - ® T - COmprueba
atn la ROBO Interface, el software ROBO Pro y el mddulo de :.. : f , :_'"
alimentacion. ®<::-2%5 primero sitodo
Naturalmente que el robot se podria poner en servicio de otro modo, FEEE NN SR s
pero los mejores resultados se obtienen sélo con los accesorios ; : ; : - esté disponible
originales de fischertechnik. ST T T e T
- T e T 8 T & - , -
=:-1:8e-s- segunlalista de
i == ]
-9t ed=% plezas
ilmportante!
Para la unidad modular Industry Robots Il necesitas la version 1.1.2.40 de ROBO PRO.
Si tienes una versién més antigua del software, la podras actualizar gratuitamente ya ROBO PRO
sea por el ment Ayuda en ROBO PRO — Bajar nueva version o en
www.fischertechnik.de/robopro/update.html. nueva version
Para ello tendra que estar conectado tu ordenador con el Internet.
bajar

La version 1.1.2.40 de ROBO PRO contiene programas de ejemplo para todos los
modelos, asi como un programa "Teach-In" para el robot de 3 ejes.

ROBO Interface

m Para comprobar si has conectado todo correctamente en un
modelo, puedes aplicar la funcién "Probar la Interface"
de ROBO Pro, que es excelente para este fin.
Conecta p. ej, simplemente un motor y compruébalo
con el "Probar la Interface".

fischertechnike= IE] Comprobar
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Tres rObOts m Ahora tienes delante la unidad modular, con cuyos elementos podras construir en total tres robots
distintos.

distintos

Robot de soldadura
de 2 ejes

Robot de soldadura
de 1 eje

Robot de 3 ejes

m Para que la cuestion no te sea dificil al principio, empieza con el robot més pequefio, es decir, con el
robot de soldadura de 1 eje.

iVeras que esto ya divierte mucho!
m Trabaja segUn las instrucciones de montaje que has encontrado en la unidad modular. Es importante
que trabajes siempre con tranquilidad, seas cuidadoso y no hagas nada a la fuerza. Contempla todo

detalladamente, lee todo minuciosamente antes de empezar y veras que todo resultara sin problemas.

;Has entendido todo? — Pues bien, jempecemos!

Pensar fischertechnik=
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m ;Ya estés listo? jPues claro, ningin problema! ;jSabias en realidad que en el Internet puedes
enterarte también de algunas cosas sobre los modelos de fischertechnik? Alli hay incluso un foro, en el
cual puedes informarte cuando no sepas cémo proseguir exactamente (www.fischertechnik.de).

m Las instrucciones para la ROBO Interface y el software ROBO Pro las encontrards de forma impresa.

m Con ROBO Pro (a partir de la version 1.1.2.40) se suministran también programas de ejemplo para

cada modelo de la unidad modular (c:\Programas\ROBOPro\Programas de ejemplo\industry Robots I).

m Sino tienes tanta practica en programacion, examina estos programas con tranquilidad, piensa como SOIdadura
funcionan e intenta escribir tus propios programas.

m En caso de que quieras manejar el robot con otros mandos y programas, consulta por favor

en la respectiva documentacién.

Antes de activar el robot de
soldadura, comprueba de todas maneras:

O ;Esta en orden la alimentacion de corriente?
O ;Estan conectados correctamente los cables?
[0 ;Estan bien montadas todas las piezas?

O ;Esta bien parado el robot de soldadura?

[0 ;Se puede mover el robot sin chocar en ningln sitio?

Una tarea de estos robots es la aplicacion de puntos de soldadura. Esto lo puede hacer también tu robot.
Una tarea de profesionales para tf seria programar el robot ahora de tal modo que aplique puntos de
soldadura en un cubo amarillo (incluido en el volumen de entrega). ;jProblema? jPor supuesto que no!

Haz que se te ocurran tareas propias y programalas.

fischertechnike=r Ensayar

A continuacién, un ejemplo:



m Si el robot de soldadura de 1 eje se ha vuelto ahora

demasiado sencillo, lo deberfas transformar. Piensa
c6mo puedes construir un robot de soldadura de
2 ejes partiendo del primer robot. ;Tienes
que desarmar todo de nuevo o son
iguales en algunas etapas de
montaje?

El robot
de soldadura

de 2 ejes

m Compara exactamente las instrucciones de

montaje y piensa entonces cémo puedes
realizar la reforma de la manera méas
rapida y mas facil.

i Todo estd claro?

Pues bien, jmanos a la obra — monta el robot de soldadura perfeccionado!

Ensayar fischertechnik=
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m Contempla muy exactamente y con tranquilidad el robot de soldadura ... Tarea

iQué crees, qué tarea satisface un robot de soldadura? (Para las propuestas de solucién consulta la
pagina 80)

m Designaciones importantes de un robot de soldadura. ",C(')mo se llaman
(Para las propuestas de solucién consulta la pagina 80)

estas partes?

fischertechnike= Pensar
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El robot de soldadura m ;listo? Pues, jempieza con la programacion!

de 2 eies m Antes de efectuar la activacién, se aplicaran exactamente
las mismas condiciones de comprobacion como en el caso del

-Tarea de eiercicio- robot de soldadura de 1 eje.

Antes de activar el robot de soldadura,
comprueba de todas maneras:

O ;Esté en orden la alimentacion de corriente?
O ;Estén conectados correctamente los cables?
O ;Estén bien montadas todas las piezas?

O ;Esté bien parado el robot de soldadura?

O ;Se puede mover el robot sin chocar en ningdn sitio?

m A continuacion, otros tres pequefios ejercicios de programacién para este robot:

N N TR
(o

1
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El robot de 3 ejes

m Bueno, los dos primeros robots estuvieron bien para el principio.

Ahora viene el robot mas complicado.
Trabaja con el mismo cuidado que
hasta ahora y veras que muy pronto

tendras este robot delante tuyo.

m Todo lo que puedes hacer con este robot se lo
dejamos a tu creatividad. Naturalmente que t decides si
quieres utilizarlo para batir chocolate o para trabajos razonables.

m Como puedes programar este robot, lo puedes consultar en la siguiente pagina. Lo importante es que
te diviertas montando el robot.

m No te olvides que todo robot tiene que ser sometido a mantenimiento. Indicaciones para ello las
encontraras también en las instrucciones de montaje. (( 2

m Para el caso de que el robot no funcionase una vez, piensa antes exactamente porqué se ha
producido el defecto y cémo puedes comprobar ti mismo a qué se debe.

Entonces procede sistematicamente para localizar el defecto. Si es necesario, anota qué defecto se ha
producido y como lo has reparado. De ese modo elaboraras un catalogo de mantenimiento propio como
los profesionales, jy la diversién con el robot te la conservaras por mucho tiempo!

fischertechnike=r Ensayar
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Prog ramac i 6 1) iQué es "Teach-In"?
del robot

m Pues, "Teach-In" es un modo de programacién que se aplica en los robots industriales. "Teach”
(introducir) significa que podemos mover el robot a donde querramos con las teclas individuales en la
pantalla.

m Una vez que hayas llevado el robot a la posicién correcta, podras almacenar (to teach) la posicion en
la memoria. Después de haber introducido todas las posiciones, puedes dejar que se ejecute el
programa y todo girara y se movera como lo programaste. Un buen invento eso lo del "Teach-In", jno?

© Teachdn -~ -

BN BN =3
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ROBO Pro

Archivo  Wer

Mivel

wentana  Avuda

12 %lEEX Ole

- Elementos de prog
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- Dibujo

- Biblioteca
Bibliateca propia
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~u #e ]
D ||| e (B[] O
[#-Elementos de prog | Programa principal | ManPos | ManFos ¥
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Teclas del panel de control
[ Teclas de direccién para maniobrar el robot.
[J Home = El robot se desplaza a la posicién inicial.

af . 2\

/

v/
Tension de alimentacion
velocidad | |
1 E [cerrarse |

W Inzerruptor final
[izqiora /
Teach-In
[y cra gy W Sorar |
Flay
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m Carga el programa "Teach-In" en el
ordenador. Se encuentra en: C:\Archivos de
programa\R0BO Pro\ Programmas de ejemplo\
Industry Robots Il (a partir de la version
1.1.2.40 de ROBO Pro

m Inicia el programa "Teach-In".

m Selecciona el panel de control para
programar el robot.

(] Insertar = Almacenar la posicién actual.
(] Sobrescribir/Borrar = Cambiar posiciones
existentes.

] Teclas de flecha = Saltar a la posicion
anterior/siguiente.

(] Play = La ejecucion programada se inicia
y la aproximacién a todas las posiciones
introducidas se efectlia consecutivamente.
(] Sinfin = La ejecucion se repite
continuamente.

(] Parada = La ejecucion se detiene.

[] Pausa = La ejecuci6n se interrumpe y se
continta al pulsar de nuevo el botén.

Programacion
rapida del robot
de 3 ejes

Cargar
Iniciar

Seleccionar el panel

Teclas del panel de
control

Ensayar
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Detener m Detiene el programa "Teach-In".

E.ﬁ.rchivn Editar Dibujo  Wer Mivel Wenkana Awvuda

|| | el 3] d®

- Elementos de prog | Programa piincipal | MarFios | ManPosi| 1
#-Elementos de canti
&- Dibujo

7- Bibliokeca
Eibliokerca propia

H Programas cargade ’7 ¥ ,‘ "

Funcidn I Sl'mbolol Panel de controll Prapi

Guardar m Antes de cerrar el programa "Teach-In", almacena las posiciones programadas como tabla en un
archivo .csv. Tu las puedes cargar de nuevo después de abrir cada vez el programa “Teach-In".

Si cierras el programa sin almacenar las posiciones, éstas seran borradas.

= ROBO Pro - [TeachIn]
@l.ﬁ.rchivu Editar Dibujo  Wer Mivel Wentana Awuda

[ Muewva
- Abrir ..
Cerrar
Guardar
Guardar coma ...

Configurar impresara. ..

Imprirmir ventana...
Imprimir viska. ..

Directorio propio de biblioteca

Caracker de separacidn de los archivos .csw ..,

1 C:iProgrammeiROBCPralBeispielpragrammelIndustry Robats I TeachIn.rpp
2 SufE-BEntwicklungiROBO Pro ProgrammeiIndustry Robots 1T Teachin_1 50805 TeachIn. rpp

Ensayar fischertechnike=r



INDUSTRY RoBoOTsSs 1|1 CUADERNO ADJUNTO C)E

m Para especialistas tenemos aqui otra tarea exigente para el robot de 3 ejes. Se trata de una To rres de Hanoi
tarea de ingenio antiquisima que se denomina "Torres de Hanoi".

m Historia

Un monje del monasterio de Hanoi recibid la tarea de colocar 64
discos de la primera torre a la tercera. Habian 3 torres y 64 discos,
y todos tenfan diferentes tamafios y estaban dispuestos en

distinto orden. Una tarea dificil, pero solucionable.

Nosotros queremos intentar resolverla pero con sélo 3 barriles que llevan pegados los nimeros de 1 al 3.

Tenemos las siguientes reglas:

m Hay 3 "puestos de montaje" para las torres de barriles.
m En el Puesto 1 hay una torre con 3 barriles: 1, 2y 3.

m Los barriles tienen diferentes "tamafios” (1 el mas grande, 2 el mas pequefio, donde el "tamafio" de
los barriles disminuye hacia arriba).

e | a torre tiene que ser movida del Puesto 1 al Puesto 3.

e Sdlo se puede mover cada vez un barril, precisamente el que esta mas alto.
e Nunca deberd quedar un barril mas grande sobre uno mas pequefio

(p. ej. el 1 NO deberé quedar sobre el 2 al apilar, el 2 NO sobre el 3).

iQue te diviertas pensando! Si tienes la posibilidad de navegar en el Internet, trata

de llegar al tema "Torres de Hanoi". Es una tarea muy interesante! Y si el robot de 3 K:/
ejes lo puede resolver, jtus expectadores se 2
sorprenderéan!

La solucion la puedes
encontrar igualmente en los

programas de ejemplo.

fischertechnike=r Ensayar
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iMira que bien

han marchado las
cosas!

iIncreible lo que

has consegquido!

;Se te ocurren otras tareas para
tu robot?
iQue te diviertas programando!

., Solucién:
S 0 I ucion. Designaciones importantes de un robot de
soldadura.

Interfaz

Brazo del robot

Interruptor final

Propuesta de solucion:
¢ Qué crees, qué tarea satisface un robot de
soldadura?

Un robot de soldadura tiene la tarea p. e].
de aplicar puntos de soldadura. Estos
puntos de soldadura unen metales para que
no se separen de nuevo. Estos puntos
resisten mejor que tornillos.

Con los robots se pueden hacer incluso
hileras enteras de soldadura. Las uniones
soldadas se pueden separar Gnicamente si
se destruye parcialmente el material. Si se
montase un coche uniéndolo por tornillos,
con certeza que esto tendria un aspecto
muy gracioso y con seguridad que no serfa
tan estable. ;O es deseas ir en un coche
que "tiene los tornillos flojos"?

iSeguro que no!

J
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