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Introduccion
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Introduccién Contexto general

Robdtica industrial
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Introduccién Contexto general

Robdtica educativa
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Introduccién Contexto general

Robdtica de bajo coste
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Objetivos



Objetivos

Descripcién del problema

Closed SOU rce HANDLE WITH CARE
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Objetivos

Requisitos

© Coste inferior a 200€.

@ En su mayoria impreso en 3D.

© Bajo consumo eléctrico, inferior a 25 vatios.
© Tamaiio reducido.

© Sencillo de montar.

O Tener integracién con ROS 2 y Movelt 2.
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Objetivos

Metodologia

GitHub

O RoboticsURIC / tfg-vperez

https://github.com/RoboticsURJIC/tfg-vperez
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Plataforma de desarrollo

Vidal Pérez Bohoyo (URJC) Brazo robético de bajo coste 27 de octubre de 2023 12/37



Plataforma de desarrollo

Software

# python S‘E’m grbl

Fxx “reeCAD

Open Source parame tric 3D CAD model

> Movelt2
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Plataforma de desarrollo

Hardware
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Desarrollo hardware
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Desarrollo hardware

Concepcidn de la idea: Inspiracién
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Desarrollo hardware

Concepcién de la idea: Mejoras

Puntos débiles de las soluciones ya existentes
@ Baja fuerza y capacidad de carga.
@ Holgura en engranajes y articuaciones los hace inexactos e imprecisos.

@ Poco tiempo de vida por el desgaste del plastico de sus articulaciones.
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Desarrollo hardware

Concepcién de la idea: Mejoras

Soluciénes y mejoras
@ Utilizar motores mas potentes de tipo paso a paso, en vez de servos.
@ Correas dentadas para eliminar la holgura en la reductora del motor.

@ Rodamientos en articulaciones. Menos friccion y mas vida dtil.

Rodamiento tipo brida

Tornillo de métrica 5 Tuerca
autoblocante

Arandela
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Desarrollo hardware

Concepcidn de la idea: Bocetos
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Desarrollo hardware

\ L2
"4

<L1

Diseno alambrico
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Desarrollo hardware

Disefiio CAD (FreeCAD)
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Desarrollo hardware

Impresién y montaje
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Desarrollo hardware

Resultado final
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Desarrollo software
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Desarrollo software

Arquitectura software

Ubuntu 22.04

r( Movelt 2 ]

. 4

( ROS2 Humble |

Robot

) A 4

[ Robot driver )
T

Software

(Robot abst.layer)
T & =
> Groiapr ]
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Desarrollo software

Grbl y comunicacién con el ordenador

Ubuntu 22.04

Python
G-Code

LS Y0 232 GO0
Comunicacién en serie
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Desarrollo software

Integracién con ROS 2

+ cOwaba + 4
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Desarrollo software

Integraciéon con Movelt 2

Joints S
Query
Planning Group:

Plans Execute | Start State:
<current>

Executed Goal st

<random valid>

> Movelt!

Setup Assistant 2.0
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Desarrollo software

Herramientas disponibles a dia de hoy

Electroiman

Porta lapices/boligrafos
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Pruebas técnicas
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Pruebas técnicas

Capacidad de carga

Tres escenarios distintos:
@ 1: Completamente extendido.
@ 2: Parcialmente retraido.

@ 3: Fuerza del electroiman.

Escenario | Carga maxima
Escenario 1 365 ¢g
Escenario 2 480¢g
Escenario 3 305¢g
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Pruebas técnicas

Velocidad maxima

@ Velocidad méxima de la base:
2259/s

videsttine->s: 208 : @ Velocidad méxima de los otros

dos grados de libertad: 1209/s

Por debajo, pero no mucho, de un
ABB IRB120 de 20.000€, que ronda
los 2509/s.

Videottime->7:2
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Pruebas técnicas

Consumo eléctrico

Tres escenarios distintos:
@ 1: Movimientos lentos.
@ 2: Movimientos rdpidos.

@ 3: Robot inmévil.

Escenario | Consumo medio
Escenario 1 14.4W
Escenario 2 17w
Escenario 3 6.8W
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Conclusiones
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Conclusiones

Objetivos cumplidos
@ Coste de fabricacién completo inferior a 200€ (aprox. 171€)
Mas del 80 % del robot esta impreso en 3D.
Consumo inferior a 25 vatios.
Es portable y tiene un tamano ideal para usarse sobre cualquier mesa.
Supera la capacidad de carga propuesta de 300g.

Es simple de montar y es reproducible en cualquier impresora 3D.

Se ha realizado una integracién completa en ROS 2 y Movelt2.
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Conclusiones

Lineas futuras
@ Afadir un cuarto grado de libertad para rotar piezas en el plano XY.
@ Crear mas herramientas para aumentar asi sus posibilidades.
@ Integrar este robot en la asignatura de Robética Industrial (Anexo I1).
°

Crear un firmware especifico para controlarlo a mas bajo nivel.
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