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1. Introduccion.

En el Area de Mecanica y Mecatrénica se cuenta con un brazo robot de configuracion cilindrica, es
decir el brazo robot tiene la articulacion de la base rotacional, mientras que la segunda y tercera
articulacion son prismaticas. Este brazo robot recientemente fue habilitado en sus movimientos
rotacional y prismatico por medio de una placa Arduino y motores a pasos, sin embargo, no tiene un
efector final funcional que le permita sujetar y transportar objetos.

El objetivo del proyecto de integracion que se propone aqui es el de disefiar y manufacturar el efector
final del brazo robot. Este efector sera del tipo garra de 3 dedos y un grado de libertad que permitira
sujetar objetos ligeros de forma esférica y prismatica.

Este trabajo es un desafio que combina en mayor proporcién la ingenieria mecanica, y en menor
medida, la electrdnica y la programacion para lograr el resultado. El efector a disefiar es crucial pues
determina la funcionalidad y versatilidad del robot, definiendo asi la capacidad para realizar tareas
especificas.

Para realizar el disefio y manufactura del efector final, se seguiran pasos secuenciales que
permitirdn la creacion de la parte integral del brazo robot. Estos pasos van desde la seleccion de
materiales hasta la implementacion del sistema de apertura/cierre y verificacion del funcionamiento
correcto del efector.

El dibujo y la simulacién cinemética del efector final del brazo robot se realizard mediante un
programa de CAD el cual permitira validar los ensambles que se realizaran. El efector debera tener
una masa maxima de 406 gramos, ya que cuenta con una pinza inoperable (Figura 1) que tiene esa
masa. De igual forma, cuenta con un motor eléctrico y un par de engranes que realizan el movimiento
de la mufieca, y el conjunto (Figura 2) tiene una masa total de 472 gramos. El efector deberd mover
cuerpos prismaticos y cilindricos con una masa maxima de 100 gramos, para que en conjunto con
lo que va a levantar, el efector y los componentes del giro de la mufieca tengan una masa total de
978 gramos.

Figura 1. Efector final inhabilitado. Figura 2. Componentes de la mufieca del
efector final.



2. Antecedentes.

En junio de 2021, en la Universidad Autonoma Metropolitana Unidad Azcapotzalco, los alumnos Luis
Fernando Alamilla Herrera y Edgar Balderas Macias, presentaron el proyecto de integracion:
“Adecuacion mecanica y puesta en operacion de un brazo robot de configuracién cilindrica” [1]. De
este proyecto se tomard la estructura rehabilitada para construir e integrar el efector final requerido.

En marzo de 2014, en la Universidad Autbnoma Metropolitana Unidad Azcapotzalco, los alumnos
Adridn Octavio Fernandez Ramirez y Juan Francisco Jasso LUa, presentaron el proyecto de
integracion: “Disefio y construccion de un manipulador tipo SCARA controlado desde la
computadora” [2]. Dicho trabajo servird como referencia para el disefio del efector del brazo robot.

En el trimestre 11-P, en la Universidad Autonoma Metropolitana Unidad Azcapotzalco, el alumno
Julio Cesar Noriega Bazan, presento el proyecto de integracion: “Construccion de un brazo mecanico
sencillo” [3]. Dicho proyecto sirve como referencia para poder realizar el disefio del efector final de
3 dedos del brazo robot y analizar como se puede lograr el funcionamiento.

En el afio 2021, se realizé el disefio de un brazo robético en la Universidad de Valencia por el alumno
Pascual Grifién Ferran, el cual lleva por nombre: “Disefio y construccion de un brazo robético
controlado mediante Arduino” [4]. Este proyecto servira como referencia para poder realizar el disefio
y el modo de operacion del efector final.

3. Justificacion.

En el Area de Mecénica y Mecatrénica existe un brazo robot de configuracion cilindrica, que cuenta
con dos movimientos lineales y uno giratorio en la base. Este equipo ya se ha habilitado en sus
primeros tres ejes de movimiento. Debido a la falta del efector final funcional, no se puede utilizar el
brazo para implementar el control de trayectorias en el movimiento de objetos ligeros.

Para solucionar lo anterior, se disefiara y construira un efector final electromecanico de un grado de
libertad que pueda sujetar objetos prismaticos y esféricos, de maximo 100 gramos de peso.

4. Objetivos.

Objetivo general.

Disefar y manufacturar el efector final de un brazo robot de configuracién cilindrica para que éste
pueda mover objetos con formas geométricas esféricas y prisméaticas.

Objetivos particulares.
Disefar cinematicamente los mecanismos para mover el efector final de 3 dedos.

Disefar los componentes mecanicos para el efector final del brazo robot.



Simular la cinematica del sistema mecéanico en un software de CAD.

Seleccionar los materiales adecuados para manufacturar el efector final dentro de la masa limite
establecida.

Manufacturar cada uno de los componentes del efector.
Disefiar el sistema de control del efector final.

Realizar la implementacion con el sistema de control para posiciones abierto y cerrado.

5. Descripcion técnica.

El efector final por disefiar y manufacturar constara de 3 dedos de sujecién y sera accionado por
medio de un servomotor.

Contaréa con un sensor de cierre y apertura el cual indicara cuando la garra haya sujetado un cuerpo.
El efector final tendr& un peso de 406 gramos para sujetar y levantar objetos prismaticos y esféricos,
los cuales tendran las siguientes caracteristicas.

e Pelota de esponja con un diametro de 65 milimetros y una masa de 22 gramos.
e Figura prismética de acrilico con una altura de 60 milimetros, base de 50 milimetros, ancho
de 20 milimetros y una masa de 65 gramos.

La velocidad de apertura y cierre sera de 1.5 segundos aproximadamente.

Se utilizar4 una placa Arduino para el efector final, independiente de la que usa el brazo, ya que la
placa actual controla el funcionamiento global del robot.

6. Normatividad.

Norma Mexicana NMX-J-813-2-ANCE-2021. “Robots y Dispositivos Robdéticos-Requisitos de
Seguridad Para Robots Industriales”. Esta Norma Mexicana especifica los requisitos de seguridad
para la integracion de robots industriales y sistemas roboéticos industriales y celdas de robots
industriales [5]. Esta norma servira para el disefio y simulacion de los componentes a disefar.

IEC 62061: Estandar de seguridad para “Seguridad funcional de los sistemas de control electrénicos,
eléctricos y programables relacionados con la seguridad” [6]. Esta norma servira para el sistema de
control de apertura y cierre del efector final.

NMX-J-743-ANCE-2018: Robots manipuladores industriales-Sistemas de intercambio automatico
del efector final-Vocabulario y caracterizacion del disefio [7]. Estas especificaciones se tomaran en
cuenta para disefar y simular el efector final.
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la cinematica requerida.

Disefiar los mecanismos con base en

Seleccionar los materiales para el
efector final.

materiales a ocupar.

Cotizar y comprar los componentes y

Manufacturar el sistema de sujecion.

Disefiar el sistema de cierre y apertura.

Ensamblar el sistema de cierre y
apertura.

ajustes necesarios.

Evaluar el funcionamiento y realizar los

Elaborar y entregar el reporte final.
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[2]

[3]

[4]

8. Entregables

Reporte final del proyecto de integracion.

Efector final funcional instalado en el brazo robot del Area del Mecéanica y Mecatronica.
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10.Terminologia

No aplica.

11.Infraestructura.

Computadora del CEDAC
Impresora 3D del area de Mecanica y Mecatroénica.

Taller de Mecéanica.

12. Asesoria complementaria.

No es necesario.

13. Publicacién y difusion de resultados.

No aplica.
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