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Nombre de| Movimien.] Num. Simbolos
la union relativos | de g.L (vistas lateral y frontal)
Union 0 traslac. C2 C1: cuerpo 1
empotra— ) rotac. 0 C1 C2: cuerpo 2
miento
Union 1 rotac. | C1 C1
pivote 0 traslac. 1 ’Jj
(rotacional) N
C2 [cz
Union 0 rotac. 1 | C2 Cz
deslizante I traslac. —
(traslacional Tl %?
Union I rotac. y C1 C2 ,f_l-i:z
deslizante ! LrE_’lFi]EIC. 1 4|——‘—|* &y
helicoidal conjugadas i
] e | C2
Union lrotac. — I FE
pivote 1 traslac. 2 - 1 be =Y
deslizante C1
Union 1 rotac. | C_E
apoyo 2 traslac. 3 =
plano Cl1
Union 3 rotac. CT~— =
rotula 0 traslac. 3 L ’}L_ ___CE
o ———

lo

2






d) e)
E‘";‘[::I‘l‘:;‘r‘uf';s Bragos | L1 | Lz(m) | Lo(m) | Ly(m) | Ls(m) | Le(m)
a 12 0.3 0.3 04 0.2
b i 0.3 0.3 0.5 0.5
c 0.8 04 0.6 04
d 0.9 0.4 0.5 0.5
e 0.4 0.7 0.3 0.5 0.4 0.2
f 0.9 0.5 0.2 0.2 0.2
g 0.8 0.4 0.6 0.4




Confriguraciones tipo para las munaczs
I—l 1 LZ I L3
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Leyenda Parametros Geométricos
J Muiiecas Li(m) | Ly(m) | Ls(m) | Ly(m)

< 1 0 0.15 0.15 0.1

-3~} Articulacion de Traslacidn () Extremo del brazo del Robot

P 0.2 0.1
rincipio de la mufieca 02 0.2 0.3
0.25 0.1

m Articulaci6n de Rotacion _b Garra del Robot -
@Lgﬁ 0.2 0.25 0.3

S| | W | Do
= o o 2o &

0.15 0.15 0.15




Algunos sistamas de trasmision (1)

Paralelogramo o
Ventajas S Do
1 Actuadores mas cerca de la x o)

base “ M
Se reduce el peso y la inercia 8 |

del brazo ) N
IMayor capacidad de carga ¢ .14
Desventajas g

I Espacio de trabajo limitado

Ver video de ABB Robotics
Comparacién entre
IRB 4600 v IRB 4400 (simulacién) I RB 4400



http://www.youtube.com/watch?v=19D90UM58aQ

Algunos sistemas de trasmision (11)

Husillo

ARy o/

~ Asea IRB-6



Alglnos sistemas de trasmision (111)

Pindn-cremallera

Foto: Wikipedia

Relacién de trasmision: (r es el radio del pifién y 6 esta expresado en
X=271r6 revoluciones)



Reductores

OBJETIVOS

Aumentar el par motor con un peso similar

T-e » I7T N wq’e — _motor

5] motor

Foto: Wikipedia

Aumentar la precisién en la medicion del
giro del eje sin introducir juegos mecanicos






Problema 1

Brate 1200mm L

Articulacidn

El mecanismo de la ﬁgura cmmsu: en una tnsmisién del tipo paralelogramo para mover una
articulacién de un robot,
La distancia entre el eje del motor-husillo y el soporte de la articulacién permanece constante a
250 mm, siendo extensible el brazo que aparece a la izquierda de la articulacién para mantener
esa distancia constante.
El paralelogramo es movido por un motor AC con resolver, cuyo par miximo es d: 0,3 N-m.
Este conjunto motor-husillo ofrece una relacién de reduccién de 2000 m" que permite
transformar el movimiento de giro del motor en movimiento de traslacién del husillo, con un
rendimiento del 80 %.
1. Calcular el peso méximo Q que puede soportar el mecanismo en su extremo,
2. Obtener la relacién entre el dngulo girado por el motor 8 m y el dngulo girado por la
articulacién 6 art.
3. Sabiendo que las ecuaciones del resolver son:
VIi=V -sen(®t) - sén Om
V2=V :sen(mwt) - cos Bm
Siendo 8m el dngulo en que esta situado el motor y V sen(t) la tension de excitacion de la
bobina mévil del resolver con V=214v.
Si partimos de V 1=0v V2=0v y 6m=0 Bart=0, ¢l motor avanza en sentido positivo dando 150
vueltas indicando unos valores finales en el instante de parada de V1=1191 v y VI=10v.
;Cual es el valor de Bart en el punto de parada si la posicién cero es la que aparece
dibujada?
4. ;Cudl serfa el rango de la articulacién si la méxima longitud del brazo extensible es de 600
mm.?



Problema 2

Dado el robot de 5 GDL de la figura calcular:

8) La articulacidn 3 (g,) se mueve mediante un conjunto Motor AC - Freno - Harmonic
Drive, siendo los datos de este dltimo: relacidn de feduceidn 120:1, rendimiento del
93%.

1) Si la carga estitica méxima que ha de transportar el robot es de 80 Newton, {eual
debe ser el par miximo (en Newton - metro) que debe soportar un freno situado en
el eje del motor aplicando un coeficiente de seguridad del 30%?

2) Si el motor gira a 900 r.p.m. a que velocidad esta girando la articulacién.

b) La articulacién 1 (q,) se mueve mediante un conjunto Motor AC - Freno - Resalver -
Harmonic Drive - Transmisién pifién-cremallera. El Harmonic Drive tiene una
relacién 175:1 y un rendimiento del $5%. En la transmision pifion-cremallera el radio
efectivo del pifidn es de 0.3 m v su rendimiento del 75%.

Sabiendo que las ecuaciones de las tensiones del resolver son:
V=V -sen (@t) - sen g,
Vy=V : sen (wt) - cos g, :
siendo q,, €l dngulo en que esta situado el motor y V sen (wt) la tensidn de excitacidn
de |a bobina mévil del resolver con V=24v.
1) Si se parte de la posicidn con V,=0v, V,=0v, y q,=Om, y el motor avanza en
\ sentido positivo indicando el resolver 350 pasos por cero jcudl es el valor de
g, en ¢l punto de parada con los valores V,=17.32 v y V=10 v7
N il eerd la velocidad lineal de la articulacién si el motor giraa 1100 r.p.m.?
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