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1. Descripcion del entregable

Este informe presenta una vision general de los diversos prototipos desarrollados y de
la celda robdtica propuesta para la extraccién de pisos.

2. Trabajo realizado

La arquitectura basica de la celda robdtica supone la integracion de diversos
elementos:
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Figura 1: Arquitectura bdésica de la celda robdtica

Como resultado del desarrollo de los paquetes de trabajo ‘2. Disefio de sistemas de
agarre y extraccion’ y ‘3. Arquitectura de celda robdtica’, se han fabricado diversos
prototipos de sistema de agarre, tanto por técnicas de fabricacién aditiva: modelado
por deposicion fundida (FDM) de polimeros, estereolitografia (SLA) y sinterizado laser
(SLS) de titanio, como por mecanizado convencional. Se pueden considerar dos fases
del prototipado. La primera de prototipos previos y la segunda de prototipado final.

2.1. Prototipos previos del sistema de agarre y extraccion

Durante el desarrollo del proyecto se han realizado distintos prototipos previos
gue han servido para validar el disefio respecto a la fabricaciéon, al montaje y a la
funcionalidad de los prototipos finales.

En primer lugar se ha realizado la fabricacién en FDM y SLA para verificar las
dimensiones de los disefios, validar los montajes, realizar pruebas de agarre y
generar trayectorias.

Se han fabricado las piezas necesarias para completar los prototipos de los
sistemas de agarre planteados y en particular para realizar los distintos tipos de
mordaza. Estas han supuesto la fabricacidon de varios modelos para validar que las
dimensiones sean las adecuadas para introducirse en los huecos de las suelas pero
en gran medida para probar distintos tipos de diente.
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Figura 3: Garras dobles y simples fabricadas en SLA.

Figura 4: Garras con dientes de puas y tipo sierra.

Figura 5: Prototipos de garras construidas por fabricacion aditiva (FDM)

También hay que destacar el disefio y fabricacidon de las piezas de ensamble con el
cilindro neumadtico que se ha incorporado al sistema de agarre. Son piezas de
mayor tamano y se han adaptado a diferentes robots para realizar pruebas de
extraccion previa definicion de trayectorias en el sistema CAD (ver entregables
‘E2.1- Disefio de sistemas de agarre y extraccion’, ‘E3.1-Informe del prototipo de
celda robdtica’).
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Figura 7: Brida de unidn cilindro-robot fabricada en resina.

2.2. Prototipos finales del sistema de agarre y extraccion

Una vez realizadas las pruebas previas con las piezas fabricadas mediante FDM y
SLA se pasa a la fabricacién con materiales mas resistentes y aptos para realizar las
pruebas de agarre y extraccidon. En consonancia con los métodos de fabricacidn
considerados en el entregable ‘E2.1- Disefio de sistemas de agarre y extraccion’ se
realiza un desarrollo por fabricacion aditiva SLS en titanio y el desarrollo
tradicional mediante mecanizado.

Figura 8: Prototipos de garras construidas en titanio por sinterizado laser

Figura 9: Brida para pinza SCHUNCK construida en titanio (SL)
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Figura 11: Prototipo de agarre y extraccion completo en titanio

Figura 12: Prototipo de agarre y extraccion completo por mecanizado convencional.
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2.3. Integracidn del sistema de extraccion con los sistemas robaticos

Los distintos prototipos de sistema de agarre se han ensamblado con los
diferentes brazos robdticos disponibles para realizar las pruebas iniciales de
verificacidn, lo que ha servido de base para el disefio y desarrollo de la celda
robdtica (ver entregable ‘E3.1-Informe del prototipo de celda robdtica’)

NS

Figura 15: Acoplamiento de pruebas de garra fabricada en resina con el robot URS.
Detalle de posicion de agarre para extraccion
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Figura 18: Acoplamiento garra con pinza SHUNCK en robot UR5. Detalle de agarre de la mazarota
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3. Prototipo de Celda Robética

Para la construccion del prototipo de celda robdtica, se ha desarrollado tanto la
estacion de trabajo, que incorpora el sistema de sujecién de los moldes y el robot
colaborativo (UR5), como la herramienta de generacién de trayectorias.

Figura 20: Generacion de trayectorias. Extraccion piso derecho, piso izquierdo y mazarota
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4. Conclusion

A partir de la realizacion del PT4 se han desarrollado los distintos prototipos del
sistema completo de extraccion robotizada simulando la situacién real de la estacién
de inyeccién.

Como resultado se ha obtenido el prototipo de celda robdtica apto para la verificacién
y validacién de los elementos desarrollados.
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