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Resumen 

 

Objetivos, metodología. Aprovechar la estructura del robot 

Júpiter XL de AMATROL para desarrollar un sistema de 

control, así como  la  interfaz para este robot manipulador  con 

un entorno amigable para los estudiantes del Instituto 

Tecnológico de Nuevo Laredo pueda aprender a programar un 

robot industrial. El robot de 4 grados de libertad se controla  

por medio de la interfaz de National Instruments NI la 

porUMI-7774/72, también cuenta con sensores capacitivos, así 

como tarjetas de relevadores que permiten manipular las 

señales de entradas y salidas del robot. Contribución.  La 

adquisición de un sistema robótico representa una gran 

inversión para la institución, sin embargo es necesario que los 

alumnos de la carrera de ingeniería mecatrónica se encuentren 

familiarizados con la manipulación de un robot para que 

puedan entender su funcionamiento, programación y tener una 

interacción real con estos sistemas. Este proyecto tiene como 

fin aprovechar los recursos que se encuentran en la institución, 

reparando el robot que se encontraba deshabilitado por una 

averiacion en su sistema de control anterior. Esto permite 

acercar a  los estudiantes a un sistema robótico para que 

puedan desarrollar sus habilidades de manipulación y 

programación sin tener que realizar la gran inversión 

económica que requiere la adquisición de un robot con fines 

didácticos como lo será este descrito en este trabajo de 

investigación. Este permitirá desarrollar prácticas para las 

materias de instrumentación avanzada, robótica I, robótica II y 

control. 

 

Robot, grados de libertad, control, labview 

 
Abstract 

 
Objectives, methodology: Use the robot structure of the Jupiter 

XL Amatrol to develop a control system and the interface to 

the robot manipulator with a friendly environment for students 

of the Technological Institute of Nuevo Laredo can learn to 

program an industrial robot. The robot of 4 degrees of freedom 

is controlled by the interface NI-7774/72 by National 

Instruments, also has capacitive sensors and relay that allow 

you to manipulate the input and output signals of the robot. 

Contribution: The acquisition of a robotic system represents a 

major investment for the institution, but it is necessary that 

students of Mechatronics Engineering are related to 

manipulation of a robot so they can understand its operation, 

programming and have a real interaction with these systems. 

This project aims to exploit the resources found in the 

institution, repairing the robot that was disabled by a averiacion 

in its previous control system. This allows students to bring a 

robotic system so they can develop their skills of handling and 

programming without having to make major economic 

investment that requires the purchase of a robot for teaching 

purposes as will be described in this paper this research. This 

will allow developing practical materials for advanced 

instrumentation, robotics I, II and robotic control. 

 

Robot, degrees of freedom, control, LabVIEW 
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Introducción 

 

El uso del robot industrial  se desarrolló en la 

década de 1960  y caracteriza una de las 

tendencias más recientes en la automatización 

del proceso de manufactura. Esta técnica esta 

llevando a la automatización industrial hacia 

otra transición, cuyo alcance es aún 

desconocido. 

 

Este proyecto se enfoca en el desarrollo 

del sistema de control de uno de los más 

importante robots industriales, un robot 

manipulador.  

 

Debido a las necesidades académicas 

del Instituto Tecnológico de Nuevo Laredo, en 

base a los requerimientos formativos para los 

alumnos, se encontró la necesidad de realizar 

un proyecto que permita a estos contar con un 

laboratorio de robótica en el cual los alumnos 

puedan desarrollar habilidades que les permitan 

conocer y dominar este campo de la ingeniería. 

Esto nos llevó a la tarea de aprovechar la 

estructura del robot  JUPITER XL de Amatrol 

que se encontraba deshabilitado, para renovar 

su control así como desarrollar una interfaz que 

sea amigable para el usuario y así tenga la 

facilidad de controlar  este sistema robótico.  

 

La retícula de la carrera de Ingeniería 

Mecatrónica de este instituto cuenta con 

diversas materias que se verían beneficiadas 

con este equipo, como lo son la 

instrumentación virtual, robótica I, robótica II 

directamente, e indirectamente materias como 

PLC, Manufactura avanzada y desarrollo 

empresarial ya que se tiene la visión de 

desarrollar una nueva fase en la cual pueda 

existir una comunicación con demás  sistemas 

que se encuentran en el laboratorio. 

 

Esto llevo a la iniciativa de reparar este 

robot, diseñar un sistema de control, realizar un 

programa con el cual los alumnos puedan 

manipularlo, implementar un tablero de control  

y definir los circuitos que se utilizaran para 

este. 

 

 

 

Ahora el laboratorio de robótica de esta 

institución, cuenta con un robot manipulador  

que permite a los alumnos acercarse a esta 

importante rama de la ingeniería, la robótica. 

 

Materiales y métodos 

 

Diseñamos el proyecto en base a los materiales 

que podíamos aprovechar de este robot, así 

como diferentes dispositivos que nos hacían 

desarrollar este proyecto de una manera 

sencilla sin que represente una gran cantidad 

económica. 

  

 

 
 

 

 

 

 

 

 

Figura 1 Estructura del robot Júpiter AMATROL. 

 

Un elemento imprescindible para el 

desarrollo de este proyecto, es el amplificador 

eléctrico, versión 2.0 con el que contaba este 

robot, este  es un modulador de ancho de 

pulsos de 4 ejes DC servo amplificador el cual 

se rescató del sistema anterior, se analizó y se 

rastrearon los elementos necesarios para su 

utilización en este proyecto. 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 2 DC servo amplificador versión 2.0A. 

 

Al  comprobar el funcionamiento de 

este importante dispositivo, se procedió a 

identificar los componentes del robot para 

poder realizar las pruebas que permitan 

conocer el estado de estas. 
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El robot cuenta con límites que definen 

su espacio de trabajo, las cuales se encuentran 

localizadas en cada eje del robot. 

 

Cada eje tiene su “home” que se utiliza 

como referencia para un estado inicial del 

robot. 

 

Estos límites están definidos por medio 

de 9 sensores inductivos los cuales están 

conectados de acuerdo al diagrama de la figura 

3. 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Figura 3.Esquematico de los sensores   
 

Otro elemento importante en el 

proyecto es el sistema de retroalimentación del 

robot, el cual consiste en  un encoder óptico de 

posición absoluta, el cual traduce la 

información de posición del eje en una palabra 

digital de 8 bits que retroalimenta al 

controlador del robot para determinar su 

posición. 

Se rastrearon todos los cables que salían de 

todos los conectores para encontrar los cables 

que entregan la señal de estos encoder. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Figura 4.Vista frontal del encoder óptico de 8 bits.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Figura 5 NI-UMI7774 

 

El cual es  un controlador que permite 

el movimiento de 4 ejes de control simultáneo 

o independiente. 

 

Este se comunica a la computadora por 

medio de controlador 73XX Series motion 

controller de National Instruments, así como 

sus conectores UMI-7774/72 Digital I/O  y el 

cable SHC68-C68-S 

 

Después de identificar todos los 

componentes y su correcto funcionamiento, se 

realizaron las conexiones de acuerdo al 

siguiente diagrama. 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   
Figura 5 Diagrama de conexiones. 

 

Programación del robot 

 

Se realizó un VI en Labview para hacer los 

movimientos en cada uno de los ejes del robot, 

con el fin de verificar que las conexiones 

fueran las correctas, así como para validar el 

funcionamiento del robot.  
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El programa consiste en mandar cierto 

número de cuentas al controlador para poder 

mover los ejes del robot. 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

   
Figura 6 VI para mover los ejes. 

 

Resultados 

 

Se realizaron las pruebas de movimiento en 

cada uno de los ejes del robot, para poder 

determinar si las conexiones y la interfaz 

funcionaban correctamente. 

 

El resultado fue satisfactorio ya que el 

robot funcionaba de acuerdo a lo esperado. 

 

También pudimos determinar el número 

de cuentas necesarias para realizar los 

movimientos en cada  uno de los ejes, ya que  

un número de cuentas muy bajo, era 

insuficiente para mover el robot, así mismo 

comprobamos que por la carga que existe en 

cada uno de  los motores que conforman el 

robot, era necesario determinar un numero de 

cuentas distinto para cada uno de ellos. 

 

También se realizó una prueba para leer 

la información de los sensores y así poder 

delimitar el recorrido de los ejes. 
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Conclusiones 

 

Nuestro proyecto será de gran utilidad para los 

estudiantes de la institución, ya que podrán 

realizar diferentes programas para mover el 

robot y en un futuro se puede realizar la 

comunicación con otros robots con los cuales 

cuenta el instituto, como lo son el TWISTAR 

de Amatrol, así como la banda transportadora 

restaurada en otros proyectos. 

 

Este proyecto buscaba la restauración 

del robot con un sistema de control más 

sencillo y moderno que permita a los alumnos 

realizar prácticas en un entono más amigable 

como lo es Labview. 

 

Se espera la continuidad de este 

proyecto, para poder realizar en algún futuro 

un programa más completo que permita al 

usuario programar el robot por medio de 

puntos, para la creación de trayectorias, así 

como la integración de HMIS y comunicación 

con PLC para poder desarrollar un   robot más 

completo. 
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