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RESUMEN EJECUTIVO 

 
Las tecnologías actuales permiten que las operaciones industriales sean más eficientes 

con el objetivo de lograr una mayor productividad y seguridad en situaciones de riesgo. 

Debido a la complejidad y precisión requeridas en estas operaciones, los operarios han 

sido sustituidos por la inteligencia artificial y otras mejoras tecnológicas. Así, el 

objetivo de este proyecto es diseñar y poner en marcha un robot cartesiano paletizador 

didáctico de bajo coste que permita el aprendizaje de estas nuevas técnicas de control 

inteligente aplicados a procesos industriales. Para ello se han integrado plataformas de 

programación y arquitectura como Motion Control, PLC, software de control 

LabVIEW, interfaz HMI, visión artificial. El sistema comienza distinguiendo las cajas 

por su color, lo que active el robot cartesiano para posicionarlas en la cinta 

transportadora. Posteriormente, éstas se dirigen a la zona de paletizado, la banda se 

activa mediante una señal enviada por el PLC a través de una conexión Profinet. El 

proceso de pale- tizado puede ser controlado a distancia, se incorpora visión artificial 

para la clasificación de cajas de forma automática. El procesamiento de datos del 

software LabVIEW y el TIA PORTAL están vinculados través de una conexión OPC. 

El sistema robotizado es operado por vía inalámbrica y logrando ejecutar 

correctamente la secuencia programada de manera que se evitaron colisiones. Para 

comprobar la funcionalidad de las cadenas cinemáticas de los robots industriales se 

realizó la simulación en el software tía portal (siemens) haciendo uso de las 

herramientas tecnológicas que nos ofrece la gama de PLC versiones avanzadas. Tras 

realizar varias pruebas con el sistema completo, se comprobó el correcto 

funcionamiento de los componentes, indicando que se realizaban en tiempo real y con 

una gran efectividad ofreciendo una Plataforma flexible, robusta y de bajo coste. 

 
Palabras clave: Brazo robótico; visión artificial; sistema inteligente. 
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ABSTRACT 

 
Today’s technologies allow industrial operations to be more efficient with the aim of 

achieve higher productivity and safety during hazardous situations. Due to the 

complexity and precision required in these operations, the operators have been replaced 

by artificial intelligence. Thus, the purpose of this project is to design and start up a 

didactic palletizer cartesian robot. In this design, programing, and architecture 

platforms such as LabVIEW, Motion Control, s-7-1200 PLC, HMI interface, artificial 

vision and a robotic arm were integrated. The system begins with the distinguishing of 

boxes by color, which activates the cartesian robot to position them on the conveyor 

belt. Subsequently, these are directed to the palletizing area, the band is activated 

through a signal sent by the PLC through a Profinet connection. The palletizing process 

can be remotely controlled, and artificial vision is incorporated for the box 

classification. LabVIEW and TIA PORTAL software data processing are linked via an 

OPC connection. The robot operated via wireless was successfully used by properly 

executing the programmed sequence in such manner preventing any collisions. To 

check the functionality of the kinematic chains of the industrial robots, the simulation 

was carried out in the aunt portal software (siemens) using the technological tools 

offered by the advanced version PLC range. After performing several tests with the 

complete system, the correct operation of the components was verified, indicating that 

they were performed in real time and with great effectiveness, offering a flexible, 

robust and low cost platform. 

 
Keywords: Robotic arm; artificial visión; intelligent system. 
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