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Figura 1.15: Disefio de garra en SolidWorks®

Los engranes implementados son de Nylamid®, este material es un plastico de varias
familias de polimeros como nylon, polietileno y acetal, entre otros, fabricados por vacia-
do, moldeo por compresién y extrusion. Se eligié este material debido a su versatilidad
ademds de sus cualidades intrinsecas de ese material al ser liviano, su facilidad de maqui-

lado, su bajo coeficiente de friccién, etc.
Para el funcionamiento de la garra es requerido el uso de un motor que se encargue

de el movimiento de las mandibulas, para este proposito se escogié un motor Dynamixel

AX-12A, sus principales caracteristicas se anuncian en la tabla [I:Oﬂ
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SINO SE INDICA LO CONTRARIO: NO CAMBIE LA ESCALA REVISION
LAS COTAS SE EXPRESAN EN MM
ACABADO SUPERFICIAL:
TOLERANCIAS:
NOMBRE FIRMA FECHA TiTULO:
DIBUJ.
VERIF.
APROB.
FABR.
CALD. MATERIAL: N.° DE DIBUJO . Letter
Aluminio 60-61 D en Te ]
PESO: HOJA 1DE 1
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