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Primera fase de integracion del ABB YuMi
IRB 14000
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JUSTIFICACION

La manipulacion manual de muestras no solo
consume tiempo valioso, sino que también
puede conllevar errores humanos, afectando
la calidad y consistencia de los resultados.

La programacion del robot permite que las
tareas repetitivas, como la preparacion y el
manejo de muestras, se realicen con mayor
precision y rapidez. Esta automatizacion no
solo incrementa la eficiencia del laboratorio,
sino que también garantiza la repetitividad
de las muestras a realizar.
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OBIJETIVOS

* Automatizar las muestras en practicas de
laboratorio.

* Aumentar la eficiencia y repetitividad de
las tareas.

* Mejorar la seguridad en el manejo de
materiales delicados.

* Implementacion de visidn artificial para la
identificacion de equipo de trabajo.
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Robot Colaborativo YuMi IRB 14000

Robot colaborativo de dos brazos disefado para
trabajar de forma segura junto a personas.

Cada brazo tiene 7 grados de libertad,
permitiendo movimientos complejos con alta
precision.

Incluye funciones avanzadas de seguridad, como
prediccion de colisiones y parada instantanea.

Aplicaciones ideales: Manipulacion de piezas
pequeiias, materiales delicados y tareas de
inspeccion.

Disefo compacto y ligero, con brazos acolchados
para maximizar la seguridad.
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Seleccion de herramientas

y equipo de trabajo Programacion del robot.

Calibracion del Robot y
herramientas de trabajo a
utilizar.

Pruebas de operacion.




Seleccion de herramientas y equipo de trabajo

Tapete
Gripper antirreflejante

RobotStudio

Botella de plastico
pequeia
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Calibracion del Robot y Herramientas
Utilizadas

Camara:

Robot:

Posicionamiento Inicial.
Cuentarrevoluciones.
Validacion y Ajuste.

Guardado de la Configuracion.

Espacio de trabajo:

Definicién del Espacio.
Determinaciéon de Puntos de
Referencia.

Validaciéon de Coordenadas.

Posicionamiento Inicial.

Uso de wuna Plantilla de
Calibracion.

Adquisicion de Imagenes.

Gripper:

Posicion de Calibracion.
Prueba de Fuerza de Agarre.
Pruebas de Funcionalidad.
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Aplicar
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Proceso realizado
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Programacion General

Definicion de Trayectorias:
* Posiciones Auxiliares.
*  Puntos de referencia.

N ‘ ~ \\
'@ n)
N
Camara de Vision Artificial:
* Captura de Imagenes.

* Reconocimiento de Objetos.
* Transferencia de Coordenadas al Robot.

Programacion del Gripper:
Zel A ‘ * Agarrey Liberacion de Objetos.
- = - - * Control de Velocidad y Precision.
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Programacion General

Integracion de Funciones de Seguridad:
* Deteccidon de Colisiones.
* Posicion de Home.
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Ciclo de Operacion Completo:

* Moverse a la posicion inicial.

* Capturar laimagen del espacio de trabajo.

* Identificar el objeto a manipular utilizando la vision artificial.

* Moverse a la posicion de recogida y activar el gripper para agarrar el
objeto.
Transportar el objeto a la posicion de destino y liberarlo.

Regresar a la posicidon inicial para prepararse para la siguiente
operacion.
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Resultados y conclusiones

* Automatizacion efectiva: La implementacién del ABB
YuMi IRB 14000 ha mejorado la eficiencia en el
laboratorio, especialmente en tareas delicadas y
repetitivas.

* Importancia de la calibraciéon: La precision en la
manipulacion de objetos depende criticamente de una
calibracion adecuada del espacio de trabajo y las
herramientas.

* Optimizacion continua: Es necesario abordar las
desviaciones de posicionamiento para lograr una
mayor exactitud en tareas complejas.

* Oportunidades futuras: La integracion del robot abre
nuevas posibilidades para la investigacion en
polimeros, facilitando la colaboracidon y optimizacion
de recursos en el laboratorio.
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Expansion de tareas
automatizadas

Manipulacion de
muestras y preparacion
de ensayos en el
laboratorio.
Automatizacién de
pruebas de materiales y
procesos repetitivos.

Implementacion Futura

Integracion con nuevas
tecnologias

Uso de patrones vy
coédigos Data Matrix para
la gestion de inventario y
trazabilidad.

Interaccion con equipos
de medicién para
optimizar la precisiéon vy
eficiencia.

Desafios por abordar

Mejorar la escalabilidad y
la seguridad del sistema

para tareas mas
complejas.

Continuar refinando Ia
calibracion y la
programacion para

minimizar errores.
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