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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

DISENO DE UNA HERRAMIENTA DE CORTE ACCIONADA ELECTRICAMENTE PARA UN
SISTEMA ROBOTICO DE PODA AUTOMATICA

PROBLEMA

La industria vitivinicola emplea en gran medida a trabajadores de edad
avanzada que desempenan labores fisicamente demandantes bajo
condiciones climaticas variables. Estas actividades implican la repeticion
continua de movimientos y la permanencia en posturas inadecuadas
durante largos periodos, lo que incrementa el riesgo de desarrollar
trastornos musculoesqueléticos.

OBJETIVO GENERAL

Disenar una herramienta de para un sistema de poda automatico,
integrando control electronico y considerando las condiciones
operativas del entorno agricola.

PROPUESTA

Herramienta de corte con la capacidad
de cortar ramas de hasta 12 mm de
espesor y compatible con sistemas
autonomos. Accionamiento por medio
de sefiales de control enviadas por el Sistema
. de poda
controlador del sistema de poda.
Control de las cuchillas usando control
de campo orientado (FOC), senales
PWM vy un sensor de posicion como
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RESULTADOS

Se desarrollo el diseno del soporte de la herramienta por impresion 3D, con materiales ligeros y una
geometria que facilite el acceso a las ramas. Adicionalmente se disend un acople mecanico para posicionar la
herramienta en el efector final del sistema autonomo. Internamente se utilizé un adaptador para adecuar las
sefales provenientes del sistema de poda y un controlador encargado del accionamiento de las cuchillas.
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CONCLUSIONES

* Se disen6 el soporte considerando un ambiente * Se dividio el control entre un Arduino Nano y un
con alta generacion de residuos vegetales y microcontrolador SAMD11C por limitaciones en
precipitaciones esporadicas. Para el acoplamiento velocidad de computo, comunicacion y manejo
al sistema de poda se utilizo una brida tomando de senales de accionamiento.

como referencia el manipulador ABB IRB 2600.

* Se probo el funcionamiento del proceso de corte
e Se seleccion6 un motor BLDC sin ranuras con la herramienta en un entorno real
energizado por 24V con su respectiva etapa de controlado de forma exitosa.

reduccion para incrementar la fuerza de corte y un
driver con sensor de corriente integrado. Para
obtener la posicidon de las cuchillas se utilizo un
sensor tipo Hall.
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