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Clasificación de los robotsClasificación de los robots
según su geometríasegún su geometría



Clasificación Clasificación AFNOR E04-E015 de los AFNOR E04-E015 de los 
pares pares cinemáticoscinemáticos



Configuraciones tipo para los brazosConfiguraciones tipo para los brazos



Configuraciones tipo para los brazosConfiguraciones tipo para los brazos



Configuraciones tipo para las muñecasConfiguraciones tipo para las muñecas



Algunos sistemas de trasmisión (I)Algunos sistemas de trasmisión (I)

Paralelogramo
◦Ventajas

 Actuadores más cerca de la 
base

Se reduce el peso y la inercia 
del brazo

Mayor capacidad de carga
◦Desventajas
Espacio de trabajo limitado

IRB 4400
Ver video de ABB Robotics
Comparación entre
IRB 4600 y IRB 4400 (simulación)

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


AlgunosAlgunos sistemas de trasmisión (II) sistemas de trasmisión (II)

Husillo

Asea IRB-6



AlgunosAlgunos sistemas de trasmisión (III) sistemas de trasmisión (III)

Piñón-cremallera

Foto: Wikipedia

Relación de trasmisión:
x = 2 π r θ

θ

x

(r es el radio del piñón y θ está expresado en 
revoluciones)



ReductoresReductores

OBJETIVOS
◦Aumentar el par motor con un peso similar

Aumentar la precisión en la medición del 
giro del eje sin introducir juegos mecánicos

Foto: Wikipedia

η=eje motorT T N
ωω = motor

eje N
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• V1 = V sen(ωt) sen θ

• V2 = V sen(ωt) cos θ

Sistema sensorial: ResolversSistema sensorial: Resolvers
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