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Resumen

En éste trabajo se cuenta con un mecanismo de posicionamiento en coordenadas (x,y). Se pretende
que este mecanismo mueva una superficie de tal manera que se pueda identificar cada punto de la
superficie con una serie de coordenadas programadas por medio de un programa en ensamblador en un
microcontrolador y con la ayuda de motores de pasos y su circuito de potencia.

Abstract

In this work, we have a positioning mechanism in coordinates (X, y). This mechanism will move a surface
in such a way that each point of the surface can be identified with a series of coordinates programmed by
means of a program in a microcontroller and with the aid of step motors and its drive circuit.

Palabras Clave Posicionador xy; Coordenadas; Movimiento; Cartesiano; Arduino
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INTRODUCCION

Desde tiempos remotos el hombre ha utilizado su
ingenio para transformar un movimiento angular en
un movimiento lineal o viceversa por medio de
diversos mecanismos. Algunas partes necesarias
para llevar a cabo lo anterior son mostradas en las
imagenes 1-2.

IMAGEN 2. Esparrago y guias para acoplar a motor de pasos

Estos mecanismos son empleados en diversas
aplicaciones de posicionadores como vemos en la
imagen 3.

IMAGEN 3. Posicionamiento en: un espacio tridimensional
cubico, en una caja tragamonedas

IMAGEN 3. Posicionamiento: manual en xy, en un microscopio,
en una plataforma motorizada

Un posicionador XYZ es un mecanismo en el que
el eje z que se desplaza sobre un plano cartesiano
Xy para ubicar un punto. Lo anterior se lleva a
cabo con la ayuda de motores de pasos o
servomotores en cada eje respectivamente por

medio de un sistema de control de posicion
realizado por un sistema digital programable como
se muestra en la imagen 4.

v

o' Cuadrante 11

Plano cartesiano

Cuadrante I

Eje de X

Cuadrante IV

EjedeY

IMAGEN 4. Mecanismo de posicionamiento xyz con impresion
en el plano cartesiano xy

Existen en el mercado una gran variedad de
posicionadores xyz, desde los mas sencillos hasta
los dispositivos de uso rudo como puede ser una
maquina CNC (Control Numérico Computarizado)
como se muestra en la imagen 5.

IMAGEN 5. Maquinas CNC

Estos dispositivos CNC cuentan con un sistema de
control muy sofisticado por medio de una
computadora.

Construccion del posicionador XY

Realizar un mecanismo posicionador, aunque sea
con un enfoque didactico, requiere de tener
conocimientos de ingenieria electrénica, mecanica
y de sistemas computacionales que en estos dias
un ingeniero mecatronico esta consciente de ello.

Lo anterior implica también que este tipo de
mecanismos puede ser realizado a través de
elementos reciclados como lo son los motores de
pasos que son utilizados en impresoras de
inyeccion de tinta. A estos motores se les adapta
engranes o bujes a esparragos para aprovechar
un movimiento angular y convertirlos en
movimiento lineal. Los circuitos electrénicos que
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se requieren para energizar los motores de pasos
se pueden encontrar en el mercado nacional como
modulos de baja potencia que son gobernados por
medio de sefiales TTL proporcionadas por tarjetas
electrénicas programables, Estas tarjetas son
hechas a base de circuitos integrados como lo son
los microcontroladores. El movimiento lineal en un
esparrago es aprovechado por una gran variedad
de estructuras mecanicas a base de aluminio y de
correderas obtenidas también en el mercado
nacional para que el deslizamiento sea con poca
friccion.

MATERIALES Y METODOS

La estructura que es requerida para cualquier
posicionador xy debe ser ligera y por lo tanto se
utiliza aluminio. Una manera préactica y sencilla de
realizar el desplazamiento x o y es como se
muestra en la imagen 6.

IMAGEN 6. Maquinas CNC

Se utilizaron dos mecanismos, montados uno
sobre otro, uno corresponde a la coordenada x y el
otro a la y. El deslizamiento se hace por medio de
un esparrago acoplado con un buje al motor de
pasos y las correderas permiten un deslizamiento
mas suave y con poca friccion. Los topes en cada
extremo de las correderas utilizando switches
1P1T permiten que el espacio sea limitado a un
area de 100 cm?.

Motores de pasos.

Los motores de pasos utilizados son el M35SP vy el
C2164, obtenidos de una impresora en desuso y

se muestran junto con sus caracteristicas en la
imagen 7.

Rango De Voltaje 12V
Voltaje De Trabajo 10.8~13.2V
Fases 4
Resistencia Bobina DC 50 chm
Angulo De Paso 7.5%
Torque 23.0 m\/200pps
Rango De Corriente 265mA
Voltaje Nominal 24V
Resistencia 30 ohm
? Cables 5
Pasos/Revolucion 48
Peso 211g
Tamano de paso (grados) 7.5
QTY Disponible 136

IMAGEN 7. Motores de pasos M35SP y C2164.

Son motores de pasos que fueron alimentados con
12 Vdc y su disipacién de potencia fue < 6 W pero
por tiempos cortos de medio segundo por la
manera en que se activan. [5]

Circuito de potencia para cada motor.

El circuito utilizado para la activacion de cada uno
de los motores se basd en el circuito integrado
L293 el cual contiene un puente H a base de
transistores bipolares para energizar las dos
bobinas de un motor de pasos, como se muestra
en la imagen 8.[1] [2][3][4][7]
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IMAGEN 8. Circuito Integrado L293.

El control de este circuito integrado L293 se hace
por medio de sefiales de control digitales TTL que
son proporcionadas por una tarjeta Arduino.
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IMAGEN 9. Tarjeta de potencia para un servomotor por medio
del IC L293 y acoplador 6ptico CNY14-4.

En la siguiente imagen 9 la tarjeta que activa a un
motor de pasos acoplada opticamente con los
optoacopladores CNY17-4.

Tarjeta Controladora.

La tarjeta utilizada para el control de los motores
de pasos se muestra en la imagen 10.

| ue i aomw ARDUINO
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IMAGEN 10. Tarjeta de control para los servomotores y teclado
matricial.

Esta tarjeta es programada externamente con una
computadora y el diagrama de flujo del programa
empleados, se muestra en la imagen 11.

Compara estado

_————__ [ aclual con nueva P
coordenada | Movimiento en
INICIO
—Tf/ __ Movimiento en X ¢
Home N N Lego >
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IMAGEN 11. Diagrama de flujo del programa
de la Tarjeta de control.

Programa de control.

Se realizé un programa mediante el IDE designado
para la tarjeta Arduino, el cual esta dividido en
algunas secciones, siendo estas; el inicio del
movimiento de los dos motores, hasta que se llega
a un tope, el cual esta asignado por un switch
1P1T que hace que se detenga el movimiento; la
espera del ingreso de dos valores mediante el
teclado matricial, los cuales seran nuestros X y Y;
la espera de aceptacion de dichos valores
mediante la opcién “#” del teclado; el movimiento
de los motores compardndose con donde se
encontraban anteriormente, hasta llegar a dicho
valor mediante el control de los pulsos que va a
moverse. [6]

RESULTADOS Y DISCUSION

El posicionador XY, cumpli6 con su objetivo
(imagen 12), ya que, al ingresar dos valores
numeéricos mediante el teclado, se obtiene la
respuesta en el movimiento de los motores que
hacen desplazar las placas propuestas como X y
como Y a la posicién solicitada por el usuario.
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IMAGEN 12. Posicionador “xy” y tarjeta electronica de control.

Después se pueden dar nuevos valores y de
nueva cuenta se realizara el desplazamiento para
llegar a dicho punto, comparando con su posicion
anterior, siempre y cuando se respete el area de
trabajo para el cual fue designado.

CONCLUSIONES

Se mejoré el mecanismo de posicionamiento con
el que se inicio.

Se realizaron los circuitos de disparo de cada
motor de pasos a bajo costo

Se seleccioné el sistema de control con una tarjeta
con microcontrolador de bajo costo.

Se realizo el programa adecuado para la
comunicacion y el control de los motores de paso.

Las pruebas realizadas son satisfactorias y la
resolucion del movimiento por paso en cada uno
de los motores es de 1 mm.

El circuito de potencia y la tarjeta Arduino se
alimenta con un eliminador de celular de 5 Vdc, 2
A.

Este proyecto es didactico para aplicaciones de
uso rudo como la de una fresadora CNC y su
principio de construccion.
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