
BRAZOS ROBOTICOS 

La función de los brazos robóticos son las de tomar objetos  

y realizar con ellos operaciones o trasladarlos a nuevas posiciones 
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De que depende utilizar una arquitectura  u otra?? 

Principalmente de la operación a realizar 

Posición como se toma o accede  a la operación a realizar 

Del espacio de trabajo útil,  este también define las dimensiones 

 



OPERACIONES TÍPICAS CON BRAZOS ROBOTICOS 

Dependiendo de los objetos y operaciones se puede requerir  

que se alcance solamente posición o posición y orientación 
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Anexados a otros dispositivos pueden conformar lo que se denomina  

una celda de trabajo en la cual el brazo realiza determinadas operaciones 
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SOLDADURA  

ROBOTIZADA 
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LOS BRAZOS PUEDEN SER 

fijos al piso con espacio  

de trabajos determinados 

 y únicos 

móviles con espacios de trabajos únicos  

y desplazables  

montados sobre rieles o ruedas 
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Montados sobre ruedas u orugas  

con diferentes configuraciones 

para similares operaciones 
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GRADOS DE LIBERTAD 

Posición 

Orientación 

Espacio de trabajo 

Operación 

Definen la cantidad de  

grados de libertad  

que debe tener el brazo 

Para espacio de trabajo en el plano con orientación Suficiente con 3 GL 

Para espacio de trabajo en el espacio con orientación Suficiente con 6 GL 

A1 

A2 
A3 
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Hasta aquí en base a las especificaciones tenemos definida 

la arquitectura y los grados de libertad que requiere nuestro diseño 

Teniendo en cuenta las dimensiones del espacio de trabajo requerido  

se va a poder determinar las dimensiones lineales de cada uno de las  

barras que componen la arquitectura (SINTESIS) 
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Conocidas las dimensiones de la geometría básica del manipulador o brazo 

podemos en base a las condiciones cinemáticas de requerimiento realizar  

el ANALISIS del mecanismo en cuanto a posiciones alcanzadas y  

cinemática puesta en juego  

Este conocimiento nos permitirá tener datos para poder definir cuales son  

las fuerzas puestas en juego en el mecanismo al producirse el movimiento  

del mismo para alcanzar una posición y cual es la  

potencia de motores necesarias para cada posición 
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Los elementos que faltan para definir las fuerzas son los correspondientes  

a las propiedades de la sección de cada una de las barras del mecanismo  

como son la masa y el momento de inercia 

Para conocer estas hay que tener cual es la sección de cada una de las barras 

Para ello es necesario dimensionar las barras para lo cual se deben 

conocer los esfuerzos a los que están sometidas 

Este es un problema con solución por iteración donde hay que tomar  

la decisión de elegir algunos valores iniciales de  

masa, área, materiales y coeficientes de fricción a utilizar 
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Métodos de dimensionado 

Elementos finitos Software comerciales de simulación 

  Especificaciones de cargas a mover,  

  posición de la carga respecto de los ejes de las barras 

  precisión de los movimientos requeridas del objeto  

  implica deformaciones aceptables 
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La precisión requerida es la que va a determinar 

que diseño de componentes se va a utilizar como ser: 

 

  que tipo de sección tendrán los brazos 

 

  que diseño de juntas o vínculos o articulaciones 

 

  que tipo de transmisiones de movimientos 

 

  que tipo de actuadores 

 

  que sistema de sensorización 

 

  que sistema de control 
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   que tipo de sección tendrán los brazos 

Rigidez a flexión a torsión 
abierta 

cerrada 

Material a utilizar, masa, momento de inercia 

Debe albergar algún componente  

   que diseño de juntas o vínculos o articulaciones 

Sencilla, doble 

Es motorizada 

Es con buje, rodamientos, con sellos, eje hueco, macizo 

   que tipo de transmisiones de movimientos 

Directa 

Por medio de reductor 

Flexible 

   que tipo de actuadores 

Eléctrico, CD, CA, Paso a Paso, Lineal 
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CARGAS QUE ACTÚAN EN LA FUNDACIÓN 
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Esto permitirá definir la fundación o bastidor donde será amarrado el brazo 

Ya sea móvil o fijo 
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Región de acceso o de trabajo 
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Diversas operaciones 
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Ejemplo de Brazo Robótico 
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REDUCTOR DE VELOCIDAD 

HARMONIC DRIVE 
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TRES PIEZAS EN MOVIMIENTO RELATIVO 

DOS GRADOS DE LIBERTAD 

LAMINA FLEXIBLE; DENTADO EXTERIOR 

ANILLO RIGIDO; DENTADO INTERIOR 

GENERADOR DE ONDA 
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ANILLO RIGIDO ó LAMINA FLEXIBLE 

PUEDEN SER BASTIDOR 
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GENERADOR DE ONDA SE ACOPLA AL MOTOR 

RELACION DE TRANSMISION 
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LAMINA FLEXIBLE 
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LAMINA FLEXIBLE 
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GENERADOR DE ONDA 
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ANILLO RIGIDO 
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ACCIONAMIENTOS LINEALES 
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ACCIONAMIENTO LINEALES CON INDICACIÓN DE POSICIÓN 
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REDUCCION DE FRICCIÓN EN ACCIONAMIENTO LINEAL 
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SISTEMAS DE TRASLACIÓN 
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1. Mayores valores de velocidad, pudiendo llegar 

hasta 300 m/min.  

2. Mayores valores de aceleración, lo que es 

muchas veces mas importante que el valor de 

la velocidad máxima para reducir los tiempos de 

mecanizado. Los valores típicos andan en torno 

a 1 ó 2g, o incluso más.  

3. Mayor ancho de banda del sistema de 

accionamiento y mayores valores del factor Kv, 

que dan una idea de la rapidez y calidad de 

respuesta del eje. El sistema es más preciso 

cuando se desplaza a altas velocidades, por lo 

que la calidad de la interpolación así como la 

velocidad y precisión en aplicaciones de 

contorneado se incrementan notablemente  

4. Reducción de los niveles de vibración Mayores 

cursos sin comprometer el grado de 

prestaciones  

Motores lineales  

  Husillo a bolas  Motor lineal  

Velocidad máxima 0,5 m/s 2 m/s (3 ó 4 posible) 

Aceleración máxima 0,5 – 1 g 2 – 10 g 

Rigidez dinámica 9 – 18 kgf/mm 6– 21 kgf/mm 

Tiempo posicionado 100 ms 10 – 20ms 

Fuerza máxima 26.700 N 9.000 N/bobina 

Fiabilidad 6.000 – 10.000 h 50.000 h 
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MOTOR DE PASO COMO ACTUADOR LINEAL 

Unipolar Motors Bipolar Motors Bifilar Motors 
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MOTORES SERIE SM  

Modelos 

TORQUE  LENGTH 
CURREN

T 
INERTIA 

( Ncm. ) (mm. ) (Amp.) (g x cm2) 

MOTORI TAGLIA 3,4" 

SM 2861 

5255 
360 66 6 1480 

SM 2862 

5155 
700 96,5 4 3000 

SM 2862 

5255 
700 96,5 6 3000 

SM 2863 

5155 
920 127 4 4500 

SM 2863 

5255 
920 127 6 4500 
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Servo Motor  

General Specification 

• Insulation Class Of Stator Winding : F 

• Insulation Voltage : 1500Vrms/MIN 

• Insulation Resistance : Above 500Vdc 10M  

• Protection Level : IP55 

• Operating Ambient Environment : 0~40°C - 90%Rh - Non-Condensing 

• Storage Ambient Environment : -20°C~60°C - 90%Rh - Non-Condensing 

• Vibration Class : Below 1.8Mm/S 

• Mounting : B5 (Flange Mounting) 

• Feedback System : Encoder 

  +5V - Line Driver - 2500Ppr With U.V.W Commutation Signals 

• Connector & Cable : 

  Frame 60 - 85 : Flying Leads 

  Frame120 : Connector 

  Frame190 : Motor (Terminal Box) 

                  Encoder (Connector) 

• Over Temperature Protection : Thermo-Switch  
Instituto de  
Mecánica 
Aplicada 

Facultad  
de  

Ingeniería 

Universidad 
Nacional de 
San Juan 

 

Diseño Mecánico de Brazos Robotsos 

desde un punto de vista mecatrónico  

Dr.-Ing. Osvaldo Hugo Penisi 



ENCODERS  

ABSOLUTOS 

 

INCREMENTALES 

CON EJE HUECO 

 

CON EJE MACIZO 
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Refrigeración por aire / agua  

max 42.000 rpm  

rodamientos cerámicos/ acero  

cuerpo íntegramente de aluminio  

conexionado vía conectores incluidos  

 

Nuevos Motores Husillo para mecanizado en altas RPM (Hasta 42.000)  
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