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Proyecto

1. Titulo del Proyecto:

Modelado y simulacién de un brazo robético tipo “KUKA” de 6 grados de libertad

Modalidad del Proyecto **
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2. Resumen del trabajo:
La solucién del proyecto esta basicamente compuesta por 3 objetivos, inicialmente se define y se tiene claridad sobre las condiciones
técnicas de montaje y funcionamiento del robot, seguidamente se realiza el modelado y ensamble de todos los componentes del brazo
robético “KUKA” en SolidWorks y finalmente se simula el funcionamiento del brazo robético por medio del analisis cinematico en SolidWorks
Motion adaptandolo para aplicar en un proceso de soldadura en la empresa Penagos Hermanos y compafiia S.A.S. para el desarrollo de
nuestro trabajo de grado se empled la herramienta de disefio SolidWorks basandonos en el manual el cual contiene caracteristicas y
dimensiones generales del robot el cual nos brinda el fabricante KUKA.

Se culming el proyecto de manera exitosa, logrando realizar el disefio y montaje de cada una de las piezas, logrando asi la simulacion
esperada de un proceso industrial y con la cual se espera contribuir en la realizacion de tareas de soldadura generando beneficios a sus
clientes y permitir a la compafiia Penagos Hermanos y S.A.S obtener un incremento en su produccion y a su vez una mejora en la calidad.

3. Objetivo general: Modelar y simular el funcionamiento de un brazo robético tipo KUKA de 6 grados de libertad, por medio del

software SolidWorks, para el proceso de soldadura en la empresa Penagos Hermanos y Compafiia S.A.S.
Objetivos Especificos:

- Definir las condiciones técnicas de montaje y funcionamiento del robot “KUKA” por medio del analisis de las condiciones y
caracteristicas proporcionadas por el fabricante.

- Modelar y ensamblar todos los componentes del brazo robético “KUKA” en SolidWorks Pieza y Ensamble

- Simular el funcionamiento del brazo robético “KUKA” por medio del analisis de cinematico en SolidWorks Motion, para aplicar un
proceso de soldadura en la empresa Penagos Hermanos y Compaiiia S.A.S.

4. Anélisis de resultados:
Carpeta con el modelado de todas las piezas, ensamble del Brazo robético, videos con la simulacion del movimiento, planos técnicos de
todas las piezas y el ensamble del Brazo robético.

5. Conclusiones:
- Se puede concluir que el modelado 3D del brazo robético carece de algunos detalles del mismo debido a que para su elaboracion
fue tomado como referencia un Brazo Robdético tipo KUKA que se encuentra en un Laboratorio de las Unidades Tecnolégicas de Santandery
se model6 Unicamente del manual de instrucciones.
- El Software SolidWorks es un excelente programa para modelar y simular el brazo robético tipo KUKA debido a que este es un
software muy intuitivo el cual no requiere formacion especializada para su uso y con él se obtienen excelentes resultados.
- Mediante el modelado y simulado del brazo robético en el Software Solidworks se puede incorporar el brazo robético tipo “KUKA” al
proceso de soldadura de la empresa Penagos Hermanos y Compafiia S.A.S. Con esta incorporacion se pueden programar procesos de
aplicacién de soldadura en tareas especializadas para reducir su tiempo, el dinero y la produccién en alta calidad.

6. Recomendaciones:

- Se recomienda la utilizacién de herramientas de modelado y simulacién CAD CAM CAE, en los procesos de disefio y construccion
realizados en la industria manufacturera. Estas herramientas permiten reducir tiempo, dinero y mejorar la calidad en la produccion.

- Modelar y simular nuevos prototipos es de gran ayuda para las empresas que necesiten ahorrar tiempo, dinero y mejorar su produccion
en procesos de soldadura. Ademas, no es necesario tanta experiencia con programas de disefio, el Software SolidWorks es muy
eficiente y facil de manejar.

- Descubriry llevar a la realidad nuevos mecanismos que contribuyan de manera positiva y eficiente en las tareas que desarrolla cada
empresa ayuda notoriamente en sus procesos y con ello se obtienen mejores reconocimientos y resultados en su productividad.
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8. Anexos:
Planos técnicos en formato PDF

* Qrganizacion para la Cooperacion y Desarrollo Econémico (OCDE)
** PA: Plan de Aula, PI: Proyecto integrador, TG: Trabajo de Grado, RE:Reda



