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OBJETIVOS

e Estudio, diseno e implementacion de la guia
GEMMA al sistema de control del robot

e Configuracion y programacion de los equipos
que componen el sistema

e Disefio de un nuevo programa del PLC basado
en la guia GEMMA

e Diseno ¢ 1mplementacion de las piezas
mecanicas utilizadas en la mano del robot

e Estudio, diseno de nuevos planos eléctricos para
la mejora de la maniobra del automatismo
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Resultados

Conclusiones

El trabajo realizado ha sido satisfactorio ya que se han cumplido con los hitos y requisitos propuestos por la empresa, y a nivel personal he sido
capaz de aplicar todos los conocimientos adquiridos a un proyecto que va mas alla del &mbito académico.
Como futuras mejoras para el robot pues seria conseguir el sello de calidad CE y para ello hay algunos puntos que hay que seguir mejorando como
pueden ser:
- Cambiar el motor del robot y adaptar uno de actual por falta de recambios, hacer una documentacion de todo el sistema neumatico del robot,
k instalar un cargador de etiquetas a cada lado para no tener que hacer tantas modificaciones a la mano del robot a cada test
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