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Sumario

La robdtica industrial es un campo que compete a los Ingenieros Mecanicos y gue se encuentra en
pleno desarrollo debido a la rapida impulsién tecnolégica de las Gltimas décadas. La definicién de que es
un robot varia segun la institucion cientifica que se refiera a ella, por ello se suele asociar este concepto

con la maquinaria automatizada.

Principalmente existen dos tipos de robots. Los robots en serie que son los primeros
manipuladores que se construyeron, donde se encuentran los robots esféricos, cilindricos, cartesianos y
una serie de combinaciones de estos sistemas de coordenadas. Ademas, en los Gltimos afios se han
desarrollado los robots en paralelo que corresponden a mecanismos de lazo cerrado cuyo efector final se
encuentra conectado a la base por cadenas cinematicas independientes. Entre estos dos tipos
fundamentales existe una suerte de dualidad tanto en el desempefio, disefio, y complejidad. Es decir, lo

gue resulta sencillo o aplicable para uno, no lo es para el otro.

Los robots industriales poseen una serie de caracteristicas sobre las cuales deben ser estrictamente
disefiados. Por ejemplo, el volumen de trabajo, velocidad de movimiento, capacidad de carga, precision de
movimiento, velocidad de respuesta, entre otros. Por otro lado, los robots industriales siempre realizan

tareas especificas, por lo cual no deben ser considerados como herramientas universales.

El disefio robotico esta asociado a la seleccion de los actuadores adecuados para cada proyecto.
Los actuadores son los encargados de proveer de movimiento y fuerza a los diferentes elementos. En la
actualidad y debido a los ultimos avances al respecto, los mas utilizados son los actuadores eléctricos, ya
que permiten gran precision y facil control. Los actuadores oleohidraulicos presentan excelentes
caracteristicas operativas pero la complejidad de sus instalaciones es una gran desventaja. Por otro lado,
los actuadores neumaticos y mecanicos son utilizados en instalaciones sencillas, con movimientos
discretos o donde el costo de inversion no permite aplicar una mejor opcion. Sin embargo, no existe un
actuador que sea completamente superior a otro, ya que todos tienen distintas aplicaciones y falencias bajo

ciertas condiciones operativas.
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Los sensores no siempre son imprescindibles para procesos robdéticos, ya que existen
manipuladores programados para actuar en forma secuencial sin la necesidad de retroalimentarse con
informacion del sistema. A pesar de esto, es necesario entender y conocer la variedad de instrumentos
disponibles en la actualidad para controlar los distintos procesos industriales y aplicarlos en la robdtica en

la medida que sea necesario.

El proceso de disefio robdtico resulta ser una tarea compleja y multidisciplinaria. El disefio
mecanico es una labor parcial de un largo proceso que incluye conocimientos de informatica, eléctrica,
electronica, procesos industriales especificos, control automatico, factores humanos, entre otros. Si bien
no existe un esquema sistematico de disefio robético, hay disponibles una serie de recomendaciones al
respecto gque se han desarrollado junto a una base tedrica importante. Una herramienta que serd de gran
utilidad es TRIZ. Esta es una teoria de resolucion de problemas inventivos que se estd comenzando a
aplicar en forma masiva en empresas de alto renombre mundial. Asiste a los procesos de disefio y a la

superacion de contradicciones fisicas.

El proposito de esta memoria de titulo es ser de apoyo a futuros proyectos relacionados con
robética en el Departamento de Ingenieria Mecanica de nuestra Universidad. Entre estos, se encuentra la
posible creacion de una asignatura de robdtica industrial. Una de las primeras observaciones al respecto,
es la necesidad de ampliar las fuentes de informacion. No hay suficiente material en la universidad para
desarrollar el tema en forma adecuada y la atencion que debieran tener estas materias no se ve reflejada en
la malla curricular. Esto fue una gran dificultad en el desarrollo de este informe. La robdtica industrial se
esta haciendo presente en forma acelerada en las empresas chilenas y extranjeras. Es un campo de accién
muy importante y debemos ser los Ingenieros Mecéanicos quienes encabecen el desarrollo de este nuevo

mercado.
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