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EL Robot Kawasaki

Robot Kawasaki

PC personal Consola

E Controller Series (CPU)

* Control manual del robot.
* Selección de programas.
* Indicación por pantalla del  
   programa y paso en  ejecución.

* Terminal KRterm
* SO Windows 95/98/2000/XP
* Creación programas AS



La Pinza Schunk

Alimentador de corriente

PC personal

Procesador MCS-12

Pinza Schunk
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Posicionamiento en círculos

Clavijas posicionadas en dos semicírculos con centro 
en la base del robot, de radios 24.45 y 40 cm

Bucle FOR

m: nº de clavijas / n: valor del paso para el ángulo

Panel de Interfaz de la Consola Kawasaki 



Test de resistencia de la fibra



Test de resistencia de la fibra

Vista Superior de la pinza



Test de resistencia de la fibra

Vista Superior de la pinza

Gráfico alturas de los Puntos sobre el retractor



Test de resistencia de la fibra

Vista Superior de la pinza

Gráfico alturas de los Puntos sobre el retractor Coordenadas de los tres puntos de posicionamiento
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Conclusiones Del Test

• Predicción: 10.000 posicionamientos de la clavija 
antes de detectar algún fallo.

• El programa se compila cíclicamente 942 veces 
realizando 2.826 posicionamientos. No se 
observan incidentes relevantes en el retractor.

• El test se detiene porque la fibra sufre cierta 
curvatura en la zona cercana al retractor. La 
pinza no gira suficientemente rápido. Se define 
un punto intermedio a 10 cm de radio en cada 
trayectoria.

• Solucionado el problema del giro, las bases para 
reanudar el test quedan establecidas.

• Se propone el uso de un dispositivo contador de 
compilaciones.

• Se define el C.M. de robot. Disminuyen las 
vibraciones del robot que se transmitirían al 
resto del instrumento.

Puntos 
intermedios 

en cada 
trayectoria

Solución al problema de la curvatura de la 
fibra debido a la lenta rotación de la pinza

Dispositivo contador
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ENTORNO UNIX
IP:192.168.0.3
PYTHON

+Abre conexiones Telnet y Serial
+Crea la unión UDP

+Lee instrucciones y parámetros por 
pantalla y los envía vía UDP al robot.

+Envía el código de apertura o cierre a la 
pinza vía Serial

E 
Controller 

Series

Pinza 
Schunk

Conex: Serial
Cable: RS 232

Cód. Hexadec.

Conex: Telnet

UNIÓN UDP
Transmisión datos
entre dispositivos

Puerto: 49152

CONTROL DE LOS DISPOSITIVOS CON LA INTERFAZ COMÚN

MásterEsclavo Esclavo

newrobot.as
Se ejecutan las líneas 
del bucle asociado con 
instrucción recibida.

Robot
 Desde el programa máster en Python se envía (vía UDP) 

una instrucción:

Las instrucciones activan un determinado bucle del 
programa newrobot.as, previamente guardado en el E 

Controller Series.

     En cada bucle se ejecutan los comandos asociados 
con la instrucción recibida.

GM: Agarrar Clavija.
LM: Soltar Clavija.
R: Elevar Robot.

L: Descender Robot.
PK: Llevar al retractor.
E: Salir programa.

Pinza
  Cuando el programa máster recibe del robot opn1 (o 
cls1) envía  a la pinza vía Serial el código hexadecimal 

de apertura (o cierre).

 Después de 2.5 segundos la pinza estará abierta (o 
cerrada) y el máster envía como confirmación opn2 (o 

cls2) al robot.

Código Hexadecimal de apertura de la pinza
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Conclusiones del
Programa Final

• Mejora mediante Threats o hilos de programación.

• Facilitará el desarrollo de futuras pruebas en el 
laboratorio.

• El script servirá como borrador previo para la 
implementación del sistema de posicionamiento de 
OPTIMOS-EVE.
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