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Brazo robotico impreso en 3D con control inercial

Por Tobias Lifschitz y Javier Kipen
Tutores Manuel Bivachi, Mathias Angélico, Pablo Cossutta y Juan Matus

El proyecto implica el desarrollo de un brazo robético realizado integramente en una impresora 3D. Al mismo se le agregd un
gripper con 3 grados de libertad y se desarrollo una electronica de control con mdédulos IMU (Acelerometros y giroscopios) para
poder controlarlo.

Introduccion

El proyecto nace en el CIDEI, intentando integrar las tecnologias actuales de la
industria, la versatilidad de la tecnologia Arduino para el prototipado rapido y la
necesidad de integrar a los alumnos recién ingresados en proyectos de servicios
tecnologicos. Para ello se decidio que los alumnos implementen un brazo robdtico
impreso en 3D controlable por sistemas inerciales de bajo costo.

Objetivos

El objetivo de este proyecto fue desarrollar e implementar un hardware y un
firmware, mediante la adquisicion de datos y un sistema de control, que pudiera
relevar y procesar los movimientos humanos (por ejemplo el de un brazo) para
luego realimentar la logica del robot logrando movimientos lo mas parecidos vy
precisos posibles al del ser humano. El proyecto continuara una investigacion en el
area de sistemas HMI (Human Machine Interface) para aplicaciones industriales y
hogarenas.

Materiales/Métodos

El sistema de nuestro brazo robdtico esta constituido por:

e Piezas del mismo hechas en la impresora 3D.

 Motores paso a paso y un motor para el gripper.

e Arduino MEGA con shield RAMPS v1.4 para el manejo de los motores
paso a paso y el procesamiento del sistema de control.

e Sensores IMU inerciales MPU6050 para detectar el movimiento del
brazo del usuario.

e Switch controlado por la mano del usuario para abrir/cerrar el gripper.
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Funcionamiento

Para el movimiento del robot se utilizan 3 motores paso a paso y 2 servos: El primer
PAP controla el giro, el segundo PAP mueve la primer seccion del brazo, el tercer
PAP el antebrazo y los respecto a los servos, tenemos uno que controla el pitch de
la muneca y el segundo acciona el gripper.

El sensor inercial MPU 6050 contiene un acelerometro y un giroscopio. Tiene un
procesador que, con los datos sensados, calcula las coordenadas de yaw-pitch-

roll(dngulos de navegacién). Estos datos son enviados via un 12C para su posterior
procesamiento en el microcontrolador.

El Arduino Mega une las dos partes anteriores y desde el mismo se controla el
brazo a partir de la informacion obtenida por los sensores. Basicamente, se
convierten los angulos que forman las distintas partes del brazo, sensados por el
MPU, a la posicion a la que tiene que llegar su imitacion robatica.

Conclusiones

Este proyecto puede imitar un brazo con una precision apreciable y con un intuitivo
manejo de parte del usuario. La investigacion continuara para poder mejorar las
velocidades de reaccion y el sistema de control.
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