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Introduccion >

En las instituciones publicas de México, es un reto importante lograr un aprendizaje significativo en
los alumnos, sobre todo quienes actualmente estan estudiando una ingenieria.

TOYOTA

Figura 2. Aprendizaje significativo. Recuperado de:
Figura 1. Armadoras automotrices en Guanajuato en el corredor https://pixabay.com/photos/understanding-spark-
industrial Laja Bajio. Adaptada de AMIA, 2020. lightning-hand-3914811/, Gerald, 2019.
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« La industria automotriz es un sector que se caracteriza por tener una alta demanda de mano de

obra calificada.
» Los estudiantes de ingenieria recién egresados que no tienen experiencia laboral dentro de la

industria manufacturera tienen la complicacion de poder adaptarse rapidamente al sector laboral
por su falta de experiencia profesional.

Figura 3. Estudiantes de ingenieria. Recuperada de: Figura 4. Mano de obra. Recuperada de:
https://pixabay.com/photos/engineer-engineering-4941347/, https://pixabay.com/photos/auto-repair-shop-workshop-
Raeng_publications, 2020. brake-disc-1954636/, Pixel2013, 2017.
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En los cursos de programacion basica de robots industriales los estudiantes solamente aprenden a
grabar puntos para generar una trayectoria del robot con las figuras geométricas, pero no
comprenden la relacion que existe en un proceso industrial.
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Figura 5. Trayectorias del robot con figuras geométricas. Autoria propia.
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Objetivo

 Integrar una celda robotizada a través de la interaccion del controlador de un robot industrial, un
controlador logico programable (PLC) y un sistema de transmision de potencia para el
entrenamiento de alumnos que cursan una ingenieria en el area de Automatizacion Industrial.

ROBOT
PLC SISTEMA DE TRANSMISION
Figura 6. Componentes de la celda. Autoria propia. DE POTENCIA
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Metodologia >

Disefio y fabricacion del chasis

» Prototipo virtual del modelo de un chasis para tracto camion con su sistema de tren motriz en
software de Solidworks 2019..

« Fabricacion de los componentes del chasis mediante un centro de maquinado CNC y una
Impresora 3D.
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Figura 7. Chasis. Autoria propia.

© (Year) Rights Reserved | ECORFAN,S.C. (ECORFAN®-Mexico-Bolivia-Spain-Ecuador-Cameroon-Colombia-Salvador-Guatemala-Nicaragua-Peru-Paraguay-Democratic Republic of Congo-Taiwan) 7



Sistema de transmision de potencia

 Integrado por el motor a pasos, un cople, un reductor de velocidad con una relacion de 20:1.

« Una transmision por bandas sincronicas para evitar que exista deslizamiento entre la banda y
las poleas y no se pierda la posicion del chasis.

Banda
sincronica

Motora

Reductor
de
velocidades |

Figura 8. Sistema de transmision de potencia. Autoria propia.
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Control del motor a pasos con el PLC

Para realizar el posicionamiento del chasis se utilizaron los siguientes componentes:

« Un motor a pasos de dos bobinas de 3A con una precision de posicionamiento 1.8° por paso.
« UnPLC SIMATIC S7-1200 CPU 1214C DC/DC/DC.
« Un Modulo microstep driver DC: 9-42 VDC.

« Una fuente de voltaje de 24 VCD de 4A.

« Una botonera.

« Software de programacion TIA PORTAL V13.
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Figura 9. Control de motor. Autoria propia.
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Control del motor a pasos con el PLC

El control del motor a pasos se hizo a través de un objeto tecnoldgico en el software TIA
PORTAL V13, indicando los parametros de operacion del motor a pasos.

La programacion se realizo en diagrama de contactos (KOP) utilizando las herramientas de
programacion de motion control.
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Figura 10. Programa para control de motor a pasos. Autoria propia.
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Programacion del Robot Mitsubishi RV-2AJ con la plataforma COSIMIR de FESTO
* Robot articulado Mitsubishi RV-2AJ de 5 grados de libertad con capacidad para cargar 2 kg.

« Software COSIMIR de Festo se utilizd para realizar la programacion de las trayectorias del
robot.

« EIPLC interactua con el controlador del robot, a través de las entradas y salidas digitales.
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Figura 11. Robot Mitsubishi. Autoria propia.
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Resultados >

Al finalizar el proyecto, se obtuvieron los siguientes resultados:

Se pudo integrar un prototipo funcional de entrenamiento para los estudiantes de ingenieria en el
area de automatizacion industrial.

El prototipo tiene la capacidad de simular las trayectorias del proceso de soldadura en una celda
robotizada donde el alumno reconoce la interaccion para la programacion de un PLC vy el

controlador de un robot industrial como parte de una jerarquia de la piramide de las redes
industriales en la industria 4.0.

Figura 12. Prototipo final. Autoria propia.
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Figura 13. Prototipo final. Autoria propia.
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Conclusiones >

Al finalizar la integracion de la celda, se cumplio con los objetivos planteados al inicio del
proyecto, ya que se integro un prototipo didactico funcional que tiene algunas ventajas en
comparacion de las formas tradicionales de ensefiar programacion de trayectorias de robots,
por mencionar algunas:

« Programacion de una secuencia légica de trayectorias de un robot industrial para ciclos de
trabajo en un proceso de soldadura.

« Control de un motor a pasos con el PLC y Microstep Driver.

 Interaccion de un PLC con el controlador del robot industrial.

Este proyecto tiene distintas areas de mejora como lo son: el posicionamiento del chasis se
puede lograr a través de un servomotor controlado con el PLC en lugar de un motor a pasos,
Integrar una interfaz de conexion HMI para monitorear los procesos en tiempo real, generar el
protocolo de conexidn entre el PLC y una red industrial.
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