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ANTECEDENTES

Q La constante fransformacion industrial ha llevado a la innovacion y optimizacion de los procesos de manufactura
ejecutados dentro de una empresa (Endregaard, 2002).

Q La constitucion de sistemas ciberfisicos que conjuntan multiples disciplinas como la mecdnica, la electronica, la
computacién y el control; permite otorgar autonomia a sus funciones.

O En el drea de pintado industrial el uso de la robdtica ha sido determinante para alcanzar altos estdndares de calidad
mediante la ejecucion de una tarea rapida, limpia y de muy alta precision (Pendar & Pascoa, 2019) (Zhang, et al., 2020).

O Analizar detalles de la operacion de pintura industrial, con la finalidad de adaptar la teoria abordada en la formacion
profesional en Mecatronica para simular su accion, y de ser posible, focalizar dreas de oportunidad.
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CARACTERISTICAS DEL PROTOTIPO FiSICO

O Robot angular de tres grados de libertad, con un
aplicador presurizado de pintura.

O Mesa rotatoria que gira un valor proporcional a la
cobertura alcanzada por la pintura.

O Uso de motores de corriente directa en las
articulaciones del robot para implementar sistemas de
contfrol en lazo cerrado, para un posicionamiento
preciso.

O Uso de un motor a pasos en la mesa rotatoria para
preservar una cantidad uniforme en el avance de la

2 2 Figura 1 Prototipo fisico
rotacion. Fuente: Elaboracién propia.
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SISTEMAS DE CONTROL ARTICULAR

O Confroladores para la gestion del
movimiento de cada articulacion del
robot y de la rotacién de la mesa.
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algoritmos computacionales.

Figura 2 Flujo de control para el robot

QO Uso de e’ropos de po’rencio para Fuente: Elaboracién propia [Microsoft Visio]

adaptar la corriente necesaria en el
accionamiento del actuador.
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SISTEMA DE COMUNICACION E INTERFAZ

O Establecimiento de comunicacidon entre tarjetas
confroladoras e interfaz grdfica integrada en el
software LabVIEW.

O Red para la gestion de informacion entre tarjetas,
mediante una comunicacion Maestro/Esclavo. :

N T
o

Q Interfaz para la gestion del proceso total y la - § =
visualizaciéon en tiempo real del movimiento articular.

Figura 3 Interfaz de gestién en LabVIEW
Fuente: Elaboracién propia [LabVIEW]
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GENERACION DE TRAYECTORIAS

O Movimiento simultdneo de articulaciones mediante la
planeaciéon de trayectorias robdticas.

O Establecimiento de aplicador de pintura a una
distancia regular del objeto, para brindar uniformidad
al proceso.

O Adecuacion de trayectorias a la geometria disruptiva
del objeto.

Q Cobertura de la mayor drea con pintura en la menor
cantidad de movimientos.

A posicion
de reposo

De posicion
de reposo

Figura 4 Trayectoria propuesta para el proceso de pintura
Fuente: Elaboracién propia
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SISTEMA DE INSPECCION POR COMPUTADORA

O Integracion de sistema de vision para la gestion de la
calidad del objeto procesado.

Q Operacion centrada en la identificacion del color de la
pieza antes y después de ser procesada.

O Discernimiento de las caracteristicas de cobertura
adecuada o de aplicacidon de nuevas capas.

Q Uniformidad, limpieza vy precision mediante la
adaptacién de la mesa rotatoria.

Figura 5 Interfaz para inspeccién del proceso de pintura
Fuente: Elaboracidn propia [LabVIEW]
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RESULTADOS DE OPERACION DEL SISTEMA

O El empleo del robot provee el posicionamiento del
aplicador de pintura en puntos estratégicos que imitan
la forma exterior del objeto.

O La herramienta es conducida desde una posicion de
reposo a una de inicio de operacion, en la que el
aplicador de pintura es activado, para describir el
contorno exterior del objeto.

QO Al finalizar su operaciéon, la herramienta regresa a su
posicion de reposo, en espera de una nueva ejecucion.

Figura é Aplicador en funcién y cuello del objeto
Fuente: Elaboracién propia
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O Se preserva una distancia apropiada entre aplicador y
objeto, otorgando una relacidn adecuada entre la
pintura esparcida y aquella captada por la superficie.

O Se reduce la acumulacion de exceso de pintura en el
cuello del objeto, lo que lleve a su desperdicio y
afectaciones en la mesa giratoria.

O La funcidon del prototipo inicia al detectar una pieza
que requiriera ser pintada, por parte del sistema de
vision, sobre la mesa rotatoria.

Figura 7 Conjunto de prototipo e interfaz en operacion
Fuente: Elaboracién propia
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CONCLUSIONES

Q Esta aplicacion constituye un elemento de estudio en cual convergen multiples disciplinas de la ingenieria.

Q El proceso de desarrollo implicd la comprension de un proceso industrial poco explorado desde la perspectiva
académicay de investigacion, como es pintura.

O Se analizaron los elementos tedricos para el estudio y la implementacion de un prototipo funcional que conjuntase las
caracteristicas bdsicas del proceso de pintura industrial.

O Se resalta el conocimiento necesario para optimizar los comportamientos alcanzados durante la fase de pruebas, a fin
de obtener un modelo con similitud al proceso real.

O Se brinda al estudiante de Mecatrdénica una nocidon bdsica de las implicaciones del conocimiento adquirido con esta
aplicacién, como opcidn para su ejercicio profesional.
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