La robdtica colaborativa como
herramienta de innovacién en la
investigacion y la educacion
Presenta:

Dr. Manuel Jesus Heredia Rios
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/ DESCRIPCIGN DEL'ROBOT COLABORATIVC

Robot Colaborativo

Algoritmos cooperativos

e Deteccion de colisiones
e Deteccion de sobre esfuerzo
* Protocolos de seguridad

Brazos cooperativos M - M

Brazos cooperativos H - M




CALIBRACION




Longitud maxima en extension
de brazos
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Rutina para detectar fallos por extensnon
maxima
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AUTOMATIZACION DEL
DOSIFICADO DE SOLUCIONES

ENSENANZA DN

LA CIENCIA




Materiales y herramientas Procedimiento

F
' r Micropipeta | Tomar micropipeta
Ix
’ Colocar micropipeta
_ en la solucion
Matraz
R Succionar solucion
Balanza
——— Analitica
Vaso de
precipitados Depositar solucién

en balanza
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% de Diferencia
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% de Error en deposito automatizado de soluciones

# de Depdsito

—@— Acetona (100ul)
—d— Acetona (500 ul)
—#— Agua/Etanol (100 ul)

—8— Agua/Etanol (500 ul)




ESPECTROSCOPIA DE ABSORCION
UV-Vis Y FLUORECENCIA
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Materiales y herramientas Procedimiento

ESPECTOFOTOMETRO Colocar cubeta en

espectrofotometro

Cubeta /Celda

Depositar solucidn
en cubeta

Iniciar software de

Pipeta e
caracterizacion

Retirar solucién para
una nueva medicion







ROBOTICA COLABORATIVA EN LA

EDUCACION 4.0

GRLIP? / . DITCO

PDLIMEREIS e

! | 'A‘_:// 0 N ? D ' - o
A 7/ o 2 =
(( /a7 6"05
/7 Q| QQ _Q Q O



L0

~

C
ALOL




N /" OO0 Ly g C 3 - " ’ - - .
| LA e ' - Qo \ | '
~ N ~ S A . 5 A A on A .
122005~ CONCLUSIONES® =20"00a015
dolole . - - .
4 p-a pr N o~ N S ~
7 il 5 . T '\ ' ~\
) > o o 3 -\ ohNelele 5

/

* Manipulacion de instrumental de laboratorio

* Viabilidad para la sintesis de compuestos organicos y la formacion de
peliculas delgadas, fundamentales en la fabricacion de dispositivos
optoelectréonicos como diodos emisores de luz organicos (OLEDs) y
celdas solares organicas (OSCs).

* Automatizacion de procesos para la caracterizacion de compuestos.
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