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Consejos para el funcionamiento de la bomba de aire

Cortar el tubo a la medida




COMPRUEBALO

Un brazo robdtico es una médquina que puede tener el aspecto y el funcionamiento de un
brazo humano, pero que es capaz de realizar tareas con mayor fuerza, precision y velocidad,
o de llevar a cabo tareas que son demasiado peligrosas para un ser humano. Los brazos
robéticos son uno de los tipos mds comunes de robots utilizados en la fabricacion.

Un brazo robdtico es una combinacidn de sistemas mecanicos, eléctricos e informaticos.
Este kit se centra en la parte mecdnica del disefio de brazos robdticos, que es competencia
de los ingenieros mecanicos. Los ingenieros aplican leyes fisicas y conocimientos empiricos
para construir sistemas complejos. El conocimiento empirico es simplemente la informacién
que se aprende observando los resultados de los experimentos y observando las ocurrencias
del mundo que nos rodea. Los ingenieros mecanicos se centran en el disefio, la construccion

y el funcionamiento de las méquinas.
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COMPRUEBALO

Juntos, los enlaces y las articulaciones
forman lo que se llama una cadena
cinematica. La palabra "cinematica’ se
refiere a cOmMo se mueven los objetos. En
un brazo robético, los enlaces de la
cadena cinematica estdn limitados por
sus puntos de conexion con los demas
enlaces, como el codo esta limitado por
el rango de movimiento del hombro. Para
entender cémo puede moverse un brazo
robético en su conjunto, puedes fijarte en
cémo puede moverse cada elemento de
la cadena cinematica.
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COMPRUEBALO

FUERZAS Y MOMENTOS

en
Entender cémo influyen las fuerzas y los momentos
isen ue
un brazo robético es fundamental para su disefio, yadq|
: : "
un error en estos calculos podria provocar la rotura
brazo robdtico.

ACELERACION

Para entender |a fuerza, primero hay que entender
aceleracidn. La aceleracion es una medida de cusnto
cambia la velocidad de un objeto. Por ejemplo, un
coche se acelera cuando aumenta Ia velocidad,
disminuye la velocidad 0 cambia de direccién,

CAIDA DE BRAZOS

La carda de brazo se
robdtico e demasiad
hace que se doble cy

Produce cuando of brazo
o largo y Pesado, lo que

ando se estjra. Esto no eg
deseable. | o que se q

uiere es que ef brazo
robético sea Jo Mas rigido y ligero posible. Esto
Puede superarse parcialmente colocandp Jos
Componentes mg4s Pesados lo mas Cerca posible
de Ja base def brazo robtico
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Garra robotica
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Garra robotica
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COMPRUEBALO

NEUMATICA

En una magquina, las piezas encargadas de mover ¢ controlar

un mecanismo se llaman actuadores. Los brazos robéticos p o @

de este kit utilizan piezas mecanicas (engranajes y ejes) para @ ® _ ®9
mover el brazo robético y un cilindro de pistén neumatico @ ® O ®
para abrir y cerrar la pinza. Los tubos, el cilindro de pistén ® ot @

neumatico, la bomba de aire y la botella de plastico se

conocen como sistema neumatico.

Almacenar el aire

en Una botella de
G plastico_, .

v
Interruptor en el
@,
f’;* centro (cerrado)

Abre el agujero
de la izquierda.

El mango del cilindro

Il
gj’\gz'\stén neumatico @

N ¥
g & ] - ] b oA

| W Interruptor pulsado a U N4
I la derecha PAGIIC S

Abre el agujero
de la derecha

El mango del cilindro
del piston neumatico

baja [ ] [ ]
v
Interruptor pulsado ala @59 ‘,,\?~
@) r izquierda :; PR
L B
| |

')
)

g\

QUE ES PRESION ¢
El aire es un gas formado por muchas moléculas muy
pequefias que se mueven constantemente en todas

direcciones. Cuando estas moléculas chocan con un objeto, lo

empujan. La presién es una medida de la fuerza y la

frecuencia con que estas moléculas de gas empujan un érea.

En fisica, la presicn es una fuerza sobre un érea y tiene
unidades de libras por pulgada cuadrada, Pascal o Bar.

© Cuando bombeas el pequefio mango dela bompa ol alrte”
con aire, estas empujando aire dela atrnésfera hgua le;bf edz
de plastico. Como ahora hay mas mole_c,ulas de aire rle bo fr;la
dentro de la botella de pléstico, la presion dentro de la bote
sstico ha aumentado.
d;g‘j;:gg se abre el interruptor de inversié,n e_asegura_do, se
libera el aire presurizado de la hotella de plastl_c_o. El aire .
presurizado se desplaza por el ftubo hasta e} cmndro,d_e piston
neumético. La presion en el cilindro de piston r_w_eumatlco -
aumenta entonces, empujando el mango del cilindro de pisto
stico hacia afuera. _
r;u(;lz:cci?) el interruptor de inversion asegurg_do es emp_ujteido
a la tercera posicidn, el aire es liberado del CIIIerE) de pis otn
neumatico, tirando del mango del cilindro de pistén neumatico

hacia adentro.

Piezas necesarias
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Mano robdtica COMPRUEBALO

Exoesqueletos roboticos MATERIALES

Los materiales necesarios para
Lo que has aprendido sobre los brazos robdticos puede aplicarse también construir un exoesqueleto

I al disefio de exoesqueletos robéticos. Un exoesqueleto es una maquina fegjuieric Un eellisde il

i , o - - . . resistencia, peso y costo. Los
II(!EEZE movil portatil que se utiliza para aumentar la fuerza y la resistencia de las s TS e s
\ extremidades. Los exoesqueletos padrian utilizarse en el campo de la suficientemente resistentes para

. ) . ) que no fallen o se rompan con
medicina para mejorar la calidad de vida de las personas o para hacer facilidad, pero también deben ser

mas fdciles y seguras las tareas. También podrfan utilizarse en ligeros para reducir la energfa
aplicaciones industriales o comerciales, siempre que el aumento de la MOCed R TIOCS
exoesqueleto. Sin embargo, el uso

fuerza resulte util. Sin embargo, actualmente existen varios retos para de materiales mds ligeros y

';FQQ -

crear exoesqueletos viables. resistentes, como el titanio o la
fibra de carbono, puede ser mas

caro y requerir métodos de
construccion y fabricacion mas

ACTUADORES : complejos.

Aligual que los materiales necesarios
para construir un exoesqueleto, los
actuadores que se necesitan deben
ser ligeros y potentes, pero también
deben ser precisos en sus
movimientos. Ya has visto en los
modelos de brazos robéticos cémo no
se puede controlar facilmente el
grado de cierre del agarrador. Una
posibilidad de superar esto es
mediante el uso de musculos
neumaticos artificiales. Los muisculos
neumaticos artificiales son vejigas de
aire a presion que pueden contraerse
y acortarse, o relajarse y alargarse,
imitando la accidn de los musculos
reales.

EXPERIMENTO 4




Brazos de exoesqueleto
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