O GUIA MECATRONICA PASO A PASO — MODULO 08

Curso: Curso Completo: Introduccion a la Mecatronica (Desde los 4 Pilares hasta tu Primera Celda Automatizada)
Modulo 08: Médulo 08: Proyecto Integrador Final: Cinta Clasificadora y Brazo Robético con Supervision

Pilar Mecatronico Principal: Integraciéon Mecatrdnica Total (Mecénica + Sensores + Potencia + Control FSM +
Supervision SQLite)

Prototipo Construido en Laboratorio: Celda Mecatrdnica Clasificadora Automatizada con cinta transportadora
DC PWM, portico de medicidn ultrasonica, brazo desviador servomotorizado y base de datos en Raspberry Pi

1. Objetivo de Ingenieria del Médulo 08

En este laboratorio construiras, cablearas y pondras en marcha el prototipo Celda Mecatrénica Clasificadora
Automatizada con cinta transportadora DC PWM, pértico de medicion ultrasénica, brazo desviador

servomotorizado y base de datos en Raspberry Pi, integrando de manera practica los cuatro pilares de la
Ingenieria Mecatrénica:

* Pilar Mecanico (Cinematica y Estructura): Cinta transportadora con reduccion mecanica + portico
dimensional (H_base = 15.0 cm) + compuerta robodtica clasificadora de 2 destinos (Tipo A >=5cm a 45°/
Tipo B < 5cm a 135°).

* Pilar Electrénico y de Instrumentacién: Acondicionamiento de sefiales, sensores de realimentacién fisica y
separacion de etapas de logica (5 V) y potencia (12 V).

¢ Pilar de Control Automatico: Procesamiento determinista en tiempo real sobre Arduino UNO sin
bloqueos y con parada segura de emergencia (E-Stop).

¢ Pilar de Computacién y Supervisién: Telemetria estructurada en formato JSON a 115200 bps hacia
Raspberry Pi para registro historico y diagndstico.

2. Plano de Montaje Electromecanico y Protoboard (2200x1350)



(MONTAJE ELECTROMECANICO Y PROTOBOARD): MODULO 08: PROYECTO INTEGRADOR: CINTA CLASIFICADORA Y BRAZO ROBOTICO

Celda Mecatrénica Completa: Cinta DC PWM (L298N), Pértico Ultrasénico, Desviador Servo, FSM y HMI en Raspberry Pi

- - - TABLA MAESTRA DE LA CELDA INTEGRADORA (M08)
CONTROLADOR Y DISTRIBUCION DE SENALES — MODULO 08

Sigue el cédigo de colores de los cables y verifica la separacién entre légica (5V) y potencia (12V) SUBSISTEMA CELDA --> PIN ARDUINO UNO R3

« Regla 1: Realiza todas las conexiones con el cable USB y la fuente externa de 12V desconectados.

« Regla 2: Cable ROJO = +5V Ldgico | Cable AMARILLO/NARANJA = +12V Potencia | Cable AZUL/NEGRO = GND Comin. Parada Emergencia (NC)--> Pin Digital 2 (Prioridad)

* Regla 3: Une siempre el terminal negativo (GND) de la fuente externa de motores con el pin GND del Arduino. e M 3T --> Pin Digital 3 (Inicio Cinta)

e Regla 4: Verifica que las piezas méviles (engranajes, brazos, carros) tengan recorrido libre antes de energizar.
Pértico Sonar TRIG/ECHO-> Pines Digitales 4 y 5

Puente H Direccién  --> Pines Digitales 7 (IN1) y 8 (IN2)
COPIN 3 (IR CINTA) Corin 4, (® PIN 10 (BRAZO) (o]
Puente H Velocidad PWM--> Pin Digital 9 (~ ENA)

Brazo Desviador Servo --> Pin Digital 10 (~ PWM)

Baliza Verde / Roja --> Pines Digitales 11 y 12

| —

Supervisién y BD --> USB 115200 bps -> Raspberry Pi
BUS DE DISTRIBUCIOf} LOGICA +5V (ROJ0) | POTENCIA +12V EXTERNA | TIERRA [{OMUN GND (AZUL)

(D TRANSPORTE (CINTA DC) (& PORTICO DE INSPECCION ® CLASIFICADOR + HMI RPi

o Motorreductor DC 12V o Sensor IR Entrada (Pin 3) * Brazo Servo en Pin 10

o Puente H L298N (Pines 7,8) * Detecta ingreso de caja * 450 -> Rampa Piezas A

o Velocidad PHM en Pin 9 o Sonar HC-SR@4 (Pines 4/5) * 1350 -> Rampa Piezas B PROTOCOLO DE PUESTA EN MARCHA DE LA CELDA
* Rampa suave de arranque o Mide altura de la pieza: * Hongo E-Stop en Pin 2

¢ 1. CALIBRACIGN DE PORTICO:
® Detencién exacta bajo Altura = H_pértico - Dist * RPi guarda cada pieza

Con 1a cinta vacia, la altura al techo
el pértico de inspeccién ® Tipo A >= 5cm | B < 5em en SQLite y CSV en vivo

del sensor es H_BASE = 15.0 cm.

¢/ 2. CRITERIO DE CLASIFICACION:

o Pieza ALTA (Tipo A): Altura >= 5.0 cm

@ INTEGRACION DE LOS 4 PILARES EN LA CELDA CLASIFICADORA AUTOMATIZADA: -> Brazo a 450 (Bandeja A).

1. Mecénica: Cinta transportadora con reduccién de torque y compuerta desviadora articulada sobre rampa.
« Pieza BAJA (Tipo B): Altura < 5.0 cm

2. Electrénica y Potencia: Sensores dptico/ultrasénico en 5V aislados de la etapa de fuerza L298N de 12V.
-> Brazo desvia a 135° (Bandeja B).
3. Control y Computacién: Miquina de 6 estados en Arduino + Base de datos SQLite y mando remoto en Raspberry Pi.

¢ 3. TRAZABILIDAD: SQLite + CSV en RPi.

Plano 1T — Montaje Electromecdnico y Protoboard del Mdédulo 08

3. Procedimiento de Armado Fisico Paso a Paso

Paso 1: Montaje y Verificacion del Subsistema Mecanico

* Fija firmemente los componentes mecanicos sobre la base de pruebas antes de energizar el circuito.

® Comprueba manualmente con la mano que el mecanismo (Cinta transportadora con reduccion mecanica +
poértico dimensional (H_base = 15.0 cm) + compuerta robdtica clasificadora de 2 destinos (Tipo A >=5cm a
45° / Tipo B < 5 cm a 135°)) se desplace en todo su rango sin atascos, roces bruscos ni cables sueltos en la
trayectoria movil.

Paso 2: Distribucion de Alimentacion y Tierra Comun ( GND )

® Con el cable USBy la fuente externa desconectados, une el pin GND del Arduino UNO al riel azul negativo
( - ) de la protoboard.

® Si el médulo emplea fuente externa de 12 v para motores o bobinas, une obligatoriamente el negativo
( GND ) de dicha fuente al mismo riel azul GND del Arduino para establecer una referencia eléctrica comun.

Paso 3: Conexion de Sensores y Actuadores segun Cédigo de Colores

® Conecta primero las lineas de energia (5 v en cable rojoy GND en cable azul/negro).

® (Conecta luego los cables de sefial de los sensores de entrada y los pines de mando hacia las etapas de
potencia, respetando la tabla pin a pin del documento ©2_Tabla_Conexiones_y_Mecanismos.md .

Paso 4: Carga de Firmware y Supervision en Raspberry Pi

® Abre el archivo codigo_fuente/@1_firmware_arduino_modulo_08.ino en el Arduino IDE y subelo a tu placa
Arduino UNO.
® En la Raspberry Pi (o PC), ejecuta el supervisor:



““bash
cd material_complementario/codigo_fuente

python3 02_supervision_mecatronica_modulo_08.py

® Para correr la bateria automatizada de pruebas y calibracién de banco:
“bash

bash 03_pruebas_y_calibracion_modulo_08.sh



