Centro

=z

NUM TFG: 424.20.55
Septiembre 2020

OBJETIVO

Disefiar una propuesta de mejora para el sistema de
control de posicion de una maquina de corte y grabado
|laser para poder alcanzar una precision de 1um.
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DESARROLLO DEL SISTEMA DE CONTROL DE UNA MAQUINA
DE CORTE Y GRABADO LASER DE DOS GRADOS DE LIBERTAD
ACCIONADA MEDIANTE MOTORES PASO A PASO
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El movimiento en cada eje de la superficie de corte se controla mediante un motor paso a paso.
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ESTABLECER SISTEMA DE REALIMENTACION DE POSICION:
Se implementan encoders incrementales para poder conocer la
posicion del eje del motor en cada momento.

DISENAR NUEVO SOPORTE DEL MOTOR
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