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OBJETIVOS INICIALES (CONTINUACION TFG ANO 20186) \\ Metodologia para cumplir los objetivos:

e DISENO ELECTRONICO e Estudio previo del prototipo
Ensamblaje de los servomotores junto al microcontrolador oe, e Planteamiento del sistema de ejecucion
seleccionado y la fuente de alimentacion. %, %2%2%,

g :o:o. e | Estudio descripciéon y montaje del
o® hardware empleado

e COMUNICACION
. ) e Programacion y desarrollo del software
Desarrollar y programar un sistema que nos permita el de control

manejo del brazo robdtico

Durante el montaje del hardware, acoplando los servomotores y comprobando su funcionamiento
uniéndolos al prototipo anterior encontramos problemas en la forma seleccionada para transmitir

el par del servo a la pieza.

CONSECUENCIAS
/ \

PLANTEAMIENTO NUEVAS NECESIDADES Y OBJETIVOS R R PLANTEAMIENTO NUEVAS NECESIDADES Y OBJETIVOS
e . Impresién del nuevo prototipo en 3D

PROTOTIPO TFG ANO 2016
(Imagen renderizada Inventor)

Estudio descripcion y montaje
del hardware empleado

. Rediseno del nuevo prototipo

Con una impresora 3D imprimimos todas las

Realizamos en Inventor las nuevas piezas de las que se
piezas de las que se compone el brazo.

compone nuestro brazo, a excepcion de la base, la tapa de la
base, aprovechadas del prototipo anterior, y la pinza,
obtenida de otro diseno de internet.
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AGARRE_GRADOS Finalmente, como software de control se opta por desarrollar AGARRE_GRADOS

una aplicacion para manejar el brazo desde un teléfono movil.
La aplicacion nos permite el manejo de cada eje de forma
independiente conectandonos a través de un moédulo
bluetooth.



