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Intorduccion
Un robot delta es un - <

robot paralelo de
pick and place de
con una zona de
trabajo pequenay
alta precision y
velocidad
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Objetivo

Desarroyar un robot delta que cumpla con las
suiguientes caracteristicas:

* Vision artificial

o Interfaz gréafica facil e intuitiva

 Diferentes modos de funcionamiento

* Implementado en la medida de los posible con
hardware y software libre

* Multiplataforma
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Solucidon adoptada

Para el robot se ha
empleado:

* Robot impreso en 3D
* Arduino para controlar
los actuadores
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Solucidon adoptada

Para la vision artificial:

* Pixy CMU5 Camera
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Solucidon adoptada

Para la aplicacion
empleado:

« C++ programado en Qt QI
Creator
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Estructura del hardware

Servosy
electroiméan

Salidas digitales y PWM
PC

PixyMon Aplicacién +— USB (Serie) —P» Arduino il 12C Camara

- USB /
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Interfaz de la aplicacion
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Flujograma del programa en

Arduino

Programa
arduino

Declarar
variables

v

Inicializar
camara

v

Inicializar
salidas

v

Inicializar

puerto serie

v

Parte inicial del
proagrama.
Inclusion de
bibliotecas,

declaracion de
variables e

Inicializacion de los
dispositivos
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Flujograma del programa en

Arduino

Si

Y Lectura del puerto,
reeelpuere y extraccion de los

v datos leidos
Extrae datos —

de lo leido

Y

Leeel
pulsador
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Flujograma del programa en
Arduino

Posiciona los servos
; y enciende o0 apaga
] el electroiman
segun los datos
extraidos en el paso
anterior
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Flujograma del programa en
Arduino

Deteccidon de
Imagenes,
procesamiento de
las mismas y envio
de la posicion X e Y
y la asignacion del
objeto




Programa
arduino

Declarar
variables

v

Inicializar
cémara

v

Inicializar
salidas

v

Inicializar
puerto serie

Lee el puerto

v

Extrae datos
de lo leido

v

Leeel
pulsador

Pulsador
pulsado

Si

Imprime por No
serie los datos
extraidos

A
r N
1 3
v 4 h 4
Mueve el Mueve el Mueve el
servo 1 servo 2 servo 3

L

(

J

Enciende No
electroiman

Apaga
electroiman

Leedela
céamara

Algo

No

detectado

Si

=n°de objetos’

Si

detectados

No

Extrae la asignacion de
objeto
Extrae la pos X del objeto
Extrae la pos Y del objeto
Compoén la trama a enviar
Envia la trama
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Flujograma de la demo
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Ejemplos de codigo

Ffleer de la camara

blocks = pixy.getBlocks(};
if (blocks){
T+

]
P
1]

LI TS (S Sy WY |

o ki B}

if (j%10==0){

=

for (k=0; k<blocks; k++1{
signature = pixy.blocks[k].signature;

map (pixy.blocks[k].x, @, 300, 0, 10Q);

y = map{pixy.blocks([k].y, O, 200, 100, 0);

trama = 5 + " " + 1niclo + " " + signature + " " 4+ ¥ +

323 = wvoi
324
325
326
327
328

1

d MainWindow: :LeerPuerto()

port-=read( {char*) buffer, BUFFMAX);

sscanf( buffer,"%*s %d %d %d %d %d",& inicio, & signature,

if { inicio == 500 && final = 300 && Manuallam == true){
ui-=lcdNumber 15->display( signature);
ui-=lcdNumber 16-=display( objx);
ui-=LcdNumber 17-=display( objy);

Cpy gt

& objx,

+ final;

& cbjy, & final):

Envioy
recepcion de
los datos de
la camara
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Demostracion

https://www.youtube.com/watch?v=44zOItym8Us
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Presupuesto

Materiales

Concepto Precio Unitario (€) Unidades Total (€)
Impresion del robot 40 1 40
Servomotores 4.5 3 13.5
TowerPro MG995

Electroiman 3 1 3
Arduino Uno 20 1 20

Pixy CMUS5 Camera 60 1 60
Varilla roscada, 3 1 3

tornillos y tuercas
Total 139.5
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Presupuesto

Mano de obra

Concepto Unidades Coste unitario Cantidad Total (€)
(€)

Diseio del h 15 40 600

proyecto

Programacion h 15 100 1500

Montaje del h 15 4 60

robot

Testeo h 15 25 375

Documentacion h 15 35 525

Total 3060
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Presupuesto

Total

Concepto

Coste de los
materiales

Coste de la mano de
obra

Total

Coste (€)
139.5

3060

3199.5
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Conclusion

Los objetivos del proyecto han sido alcanzados:

e Se ha incorporado al robot un sistema de vision
artificial

« Se ha desarrollado una aplicacion del robot delta

« Se han programado las interfaces graficas del
usuario

e Se ha programado el sistema arduino para el control
de los servos del robot

e Se han realizado pruebas y evaluado
satisfactoriamente la aplicacion desarrollada

» Todo lo desarrollado en este proyecto podria
extenderse a otros sistemas y microcontroladores
con unos cambios Minimos
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