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1. Introduccioén.

Los mecanismos de sujecion actualmente se utilizan para sujetar y colocar en
determinadas posiciones objetos y piezas que necesitan para poder manipularse.

Estos mecanismos se caracterizan por tener diferentes dimensiones, formas, o
estructuras, y poseer diferentes propiedades fisicas, por ello los mecanismos de
aprehension son en general sistemas mecanicos reemplazables o intercambiables en los
manipuladores robéticos o en prétesis de manos. Los mecanismos de sujecién deben
cumplir con la condicién de regularidad en la aprehensién y retencion, asi como conservar
su estabilidad, evitando el dafio y la destruccion, ademas no debera dafiarse ni destruirse
el objeto.

Este tipo de mecanismos son en general de tipo tijera, el movimiento de los dedos se
obtiene por medio de motores. A continuacion, se muestran 2 ejemplos de mecanismos
relacionados al presente proyecto. El primer ejemplo, como se muestra en la figura 1, es
un mecanismo de eslabones articulados movidos neumaticamente.
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Figura 1. Mecanismo de aprehension. Elaboracion propia.

El segundo ejemplo, como se observa en la figura 2, muestra un mecanismo de
aprehensién con engranes y cremallera, comparado con los mecanismos de eslabones
articulados de palanca, ocupan menos volumen, y los dedos pueden abrirse mas, sin
embargo, pierden ligeramente la fuerza de sujecion.

La configuracidon de seccion sujetadora consiste en tres dedos de trabajo de perfil
especial. Los dedos 3 y 4 se encuentran colocados libremente en un eje. Los sectores
dentados de los dedos 1y 4, engranan con los pifiones 6 y 8, que a su vez engranan con
la cremallera, unida al elemento de traccion del motor del mecanismo de aprehension. El
sector dentado del dedo 3 engrana con la rueda intermedia 9, unida con el pifién 8.

Figura 2. Mecanismo de aprehension con engranes. Elaboracion propia.



En el presente proyecto se realizara el disefio de un mecanismo de pinza para
aprehension accionado por medio de levas, utilizando metodologias como el QFD,
andlisis funcional y matrices morfologicas. La construccién del mecanismo se llevara
acabo maquinando un material plastico, por ejemplo, policarbonato o acrilico, y
ensamblando las piezas necesarias para el ensamble de este. El Proyecto comprendera
el disefio, construccion, descripcién de la cineméatica del mecanismo y propiamente el
disefio de los componentes de este. El presente proyecto sera financiado por el que
suscribe.

2. Antecedentes.

Se pretende disefiar y construir un mecanismo con caracteristicas especificas para un uso
académico, existen diversos modelos de mecanismos de aprehension similares
desarrollados en la Universidad Autbnoma Metropolitana y en el Instituto Politécnico
Nacional como lo podemos constatar en las siguientes referencias.

En el proyecto terminal de Gardufio [1], se disefié y construyé un mecanismo de
aprehensién neumatica, que considera dedos articulados tipo pinza. La aplicacion del
mecanismo disefiado fue como efector final en un manipulador robético. En dicho trabajo
se muestra una parte fundamental en cualquier disefio, que es la manufactura, misma que
sera una referencia para el presente proyecto en el disefio de detalle y la manufactura del
mecanismo completo incluyendo la leva.

Por otra parte, en el proyecto terminal de Solano [2], se aplico el QFD como método de
disefio en el desarrollo de un mecanismo de atornillamiento utilizado como efector final
(gripper) en un manipulador robético. Dicho proyecto sera considerado como referencia
de la aplicacién del QFD como método de disefo utilizado en la sintesis del mecanismo
considerado en el presente proyecto de integracion.

Finalmente, en la tesis de Mejia [3], se disefid un mecanismo de aprehension con
engranes para manipular objetos cilindricos a utilizarse en un manipulador industrial
robético hidraulico, esta referencia serd de utilidad para conocer los requerimientos
cinematicos en una situacion real industrial.

Por lo anterior, en el presente proyecto se considerara un disefio distinto cuya aplicacion
sera la aprehensién, misma que sera efectuada por un mecanismo de levas, siendo asi
diferente a los mecanismos anteriormente citados e investigados hasta el momento.



3. Justificacion.

En la Universidad Autbnoma Metropolitana Unidad Azcapotzalco, eventualmente cuando
profesores imparten sus clases en el area de mecénica, requieren mostrar mecanismos
de forma fisica para hacer mas didacticas sus sesiones con este tipo de apoyo a la
docencia. El Proyecto de disefiar un mecanismo de pinza para aprehension accionado por
medio de levas como generadoras del movimiento, surge tras la necesidad de mostrar en
la clase de Mecanismos y Disefio de mecanismos una aplicacion de levas, las cuales
forman parte de sistemas compactos y menos ruidosos, contienen menos elementos en
comparacion con los mecanismos de barras articuladas. Se propone aplicar métodos de
disefio mecanico (QFD y andlisis funcional) para hallar una soluciéon que permita cumplir
con los objetivos, de facil manufactura y también sea econ6micamente competitiva.

4. Objetivos.

Objetivo general:

Disefiar un mecanismo de pinza para aprehensién accionado por medio de levas.
Objetivos particulares:

Desarrollar alternativas en el disefio del mecanismo utilizando analisis funcional y
matrices morfolégicas

Disefar en un programa de CAD el mecanismo de pizas de aprehension.

Describir la cinemética del mecanismo de pinza de aprehension.

Elaborar presupuesto para la adquisicién de insumos necesarios.

Maquinar y construir las partes del prototipo del mecanismo disefiado.

Ensamblar y verificar el correcto funcionamiento del mecanismo de pinza de aprehension.
5. Descripcion Técnica.

El mecanismo de pinza para aprehensién constara de 2 eslabones mediante los cuales se
debera accionar la leva de disco cuyo perfil permitira generar el movimiento de apertura y
cierre de la pinza, misma que constara de 2 dedos. En la figura 3 se muestra parte de un
mecanismo de levas, que servird de referencia para visualizar el funcionamiento en
conjunto de la leva y un eslabon.

Figura 3. Mecanismo de leva con un eslabon [5].



6. Normatividad.

- Norma 1SO 3952-4:1984 (Kinematic diagrams — Graphical symbol). El objetivo de esta
Norma Internacional es la creacibn de un sistema de simbolos gréficos para los
diagramas cinematicos. La creacion de dicho sistema simplificard la preparacién de los
diagramas cinematicos vy facilitara la ejecucion y comprension de dichos diagramas por
parte de especialistas de diferentes paises.

- Norma I1SO 21305-1:2019 (Plastics — Polycarbonate (PC) moulding and extrusion
materials — Part 1. Designation system and basis for specification). Este documento
establece un sistema de designacion para los materiales de moldeo y extrusion de
poliamida (PA), que puede utilizarse como base para las especificaciones. Los tipos de
plasticos de poliamida se diferencian entre si mediante un sistema de clasificacion basado
en los niveles adecuados de las propiedades de designacion a) viscosidad, b) moédulo de
Elasticidad y c) aditivos.

- Norma NOM-Z-3-1986. Establece las vistas o proyecciones ortograficas para la
representacion de un objeto, observado con respecto a una direcciéon y un sentido, que
deben aplicarse en dibujos.

- NOM-Z-4-1986. Establece los tipos de lineas de representacién grafica a utilizar para la
especificacion de un objeto.

- NOM-Z-25-1986. Estable los tipos de acotaciones para cada dimensién de un objeto
representado de forma gréfica.

7. Cronograma de actividades.

UEA para la que se solicita autorizacién:Proyecto de Integracion en Ingenieria Mecanica |.

Trimestre 23-1

Actividades Semana
112 3 |4 5 6 |7 |8 |9 10 |11 |12
1 | Proponer alternativas | X | X
en el disefio
2 | Dibujar en un entorno X X
de CAD el mecanismo
completo
3 | Describir la cinematica X | X
del mecanismo
4 | Cotizar y comprar el X
material
5 | Maquinar las partes X X | X |X
del mecanismo
6 | Ensamblar el X
mecanismo
7 | Verificar el correcto X X
funcionamiento
8 | Elaborar y entregar el X | X X X X
reporte final




8. Entregables.
Reporte final de proyecto de integracion.

Prototipo de mecanismo de pinza para aprehension en acrilico
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10. Terminologia.

No aplica

11. Infraestructura.

Taller de mecéanica de la UAM Azcapotzalco.
12. Asesoria complementaria.

No aplica

13. Publicacion o difusion de los resultados.

No aplica
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