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BRAZO ROBOT
Mod. NDIDA/EV

El brazo robot mod. NDIDA/EV ha sido diseñado para agarrar y 

soltar una pieza en diferentes posiciones. 

Está constituido por una serie de motores paso a paso que 

mueven las varias partes a lo largo de los 6 ejes. Lleva además 

una serie de servomotores de baja tensión para el control del 

manipulador rotante.

El módulo está gestionado por un microprocesador Arduino a 

bordo.

Para facilitar el uso del robot, se incluye una interfaz gráfica 

que manda el módulo con cursores digitales. Existe además 

la posibilidad de instalar el robot en las líneas automatizadas 

de Elettronica Veneta. En este caso deben estar disponibles 

recursos digitales suficientes por parte del controlador externo 

y se brindan algunos software dedicados en lenguaje C++ 

derivado. 

PROGRAMA DE FORMACION
•	 Realización de un esquema de proceso

•	 Elenco fases de la secuencia

•	 Definición entradas/salidas del sistema

•	 Construcción del esquema lógico

•	 Análisis de los potenciales problemas

•	 Escritura del programa en C++

•	 Principios de electrónica

•	 Principios de robótica

DATOS TECNICOS
•	 Tarjeta Arduino Mega 2560

•	 Programación con software Arduino (IDE)

•	 4 motores paso a paso con sensores magnéticos

•	 4 driver para motores paso a paso

•	 3 servomotores (5V)

•	 Pinza con ventosa

•	 4 sensores magnéticos (microswitch)

•	 4 ventiladores (12V)

•	 Fuente de alimentación dedicada 12 V, 120 W

•	 Accesorios incluidos: cable de conexión USB, cable de 

alimentación

•	 Características robot

- Número de ejes:	 6

- Carga máxima:     	 0,5 kg

- Alcance máximo:     	 440 mm

- Rango:     		  180°

- Repetibilidad:     	 ± 1 mm

Para controlar el brazo en un proceso de automatización es 

necesario un PLC que disponga por lo menos de: 

•	 4 entradas digitales 24 Vcc

•	 4 salidas a transistor digitales 24 Vcc

Para alimentar el brazo robot se utiliza un circuito que divide la 

tensión de red en una línea de 12 V para los motores y una línea 

de 5 V para los servomotores y el microprocesador a bordo.

Alimentación: 	 230 Vca 50 Hz monofásica 

			   (Otra tensión y frecuencia bajo pedido)

Dimensiones: 	 320 x 320 x 900 mm

Peso:		  5 kg
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EN OPCION
GRIPPER PARA BRAZO ROBOT
Mod. GRIP/EV

MANUAL TEORICO-EXPERIMENTAL DE 
PRESENTACION DEL EQUIPO  Y
GUIA A LA APLICACION

INCLUIDO


