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Figura 1.15: Diseño de garra en SolidWorksr

Los engranes implementados son de Nylamidr, este material es un plástico de varias

familias de poĺımeros como nylon, polietileno y acetal, entre otros, fabricados por vacia-

do, moldeo por compresión y extrusión. Se eligió este material debido a su versatilidad

además de sus cualidades intŕınsecas de ese material al ser liviano, su facilidad de maqui-

lado, su bajo coeficiente de fricción, etc.

Para el funcionamiento de la garra es requerido el uso de un motor que se encargue

de el movimiento de las mand́ıbulas, para este propósito se escogió un motor Dynamixel

AX-12A, sus principales caracteŕısticas se anuncian en la tabla 1.3[10].
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Apéndice B

DIBUJO TÉCNICO DE LA

GARRA
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