
Estructura de un Robot

Los robots son esenciales en la industria moderna, automatizando tareas y 

mejorando la eficiencia. Este documento presenta una visión general de la 

estructura de los robots.

Desde sus inicios, la robótica ha avanzado significativamente, impulsada 

por la innovación en materiales, actuadores y sistemas de control. 

Examinaremos las aplicaciones comunes de los robots en diversos 

sectores, destacando su versatilidad y adaptabilidad.

Exploraremos cómo estos dispositivos transforman la manufactura, la 

logística, la medicina y más, subrayando la importancia de comprender su 

estructura para optimizar su rendimiento y aplicación.



Anatomia de un Robot





➢ Baterías con alta densidad de carga

• Generalmente de LI-ION o Li-Po

➢ Circuitos reguladores de tensión

• Desde 3.3 volts a 24volts

➢ Etapa de Potencia

• Alimenta los componentes que 
requieren de mas potencia

➢ Etapa de control

• Alimenta los dispositivos 
electrónicos

Alimentación



Sistemas de Potencia y Alimentación Robótica

Baterías

Las baterías, especialmente 

las de litio-ion de 24V, son 

comunes en robots móviles, 

proporcionando autonomía y 

flexibilidad. La gestión 

eficiente de la energía es 

clave para prolongar la 

duración de la batería.

Alimentación Eléctrica

La alimentación eléctrica de la 

red es común en robots 

estacionarios, ofreciendo una 

fuente de energía constante y 

fiable. Requiere una 

infraestructura cableada.

Sistemas Hidráulicos

Los sistemas hidráulicos 

ofrecen alta potencia y son 

adecuados para tareas 

pesadas, pero son más 

voluminosos y requieren 

mantenimiento adicional. Son 

ideales para robots que 

levantan objetos pesados.

Sistemas Neumáticos

Los sistemas neumáticos son 

rápidos y ligeros, pero menos 

precisos que los hidráulicos. 

Se utilizan en aplicaciones 

que requieren movimientos 

rápidos y repetitivos.

La elección del sistema de potencia depende de los requisitos de la aplicación, considerando factores como la movilidad, la 

potencia requerida y la eficiencia energética.



• Percepción

• Sensores internos

• Dan información del estado del 
robot.

• Ejemplo: Encoder, Brújulas,  carga 
de batería, etc.

• Sensores externos

• Dan información del entorno del 
robot

• Ejemplos: Pulsadores sensores 
PIR, cámaras, etc.

Sensores





Manipulacion / locomocion





Actuador: El Motor del 

Movimiento

Función Principal

Proporciona el movimiento 

para el manipulador y el 

efector final.

Tipos

Neumáticos, hidráulicos o 

eléctricos.

Principio de Operación

Varía según el tipo de actuador.





Actuadores: Motores y Sistemas de Transmisión

Tipos de Motores

Los robots utilizan motores DC, AC, 

servo y motores paso a paso. Los 

motores servo son populares por su 

precisión y control, mientras que los 

motores paso a paso ofrecen 

movimientos precisos en incrementos 

definidos.

Sistemas de Transmisión

Los sistemas de transmisión, como 

engranajes, correas y husillos a 

bolas, transfieren la potencia del 

motor a las juntas. Los engranajes 

proporcionan alta capacidad de 

carga, mientras que las correas 

ofrecen un funcionamiento más 

silencioso.

Selección del Actuador

La selección del actuador depende 

de la aplicación. Los robots 

industriales requieren motores servo 

de alta precisión, mientras que los 

robots móviles pueden usar motores 

DC con sistemas de transmisión 

eficientes para optimizar la duración 

de la batería.

Un actuador apropiado garantiza que el robot pueda realizar movimientos precisos y potentes, adaptándose a las demandas de la 

tarea y maximizando la eficiencia energética.



Motor paso a paso



Servomotor





Transmisión: Conectando el Movimiento

Función

Transmite el movimiento de motores y 

actuadores.

Tipos

Bandas, cadenas, engranajes y 

mecanismos de eslabones.

Importancia

Crucial para el control del movimiento 

del robot.







Transmisión por Banda y Cadena: Movimiento 

Sincronizado

1
Bandas

Comúnmente utilizadas en robótica, especialmente las síncronas.

2
Cadenas

Proporcionan una transmisión eficiente y fiable.

3
Aplicaciones

Diversas aplicaciones en robótica industrial.











Modelo simple de un Robot

MICROCONTROLADOR

Sensores
Actuador

EFECTOR FINAL



Modelo simple de un Robot

Procesador

Data Instrucciones

Puerto 
Salida

Puerto 
Entradas

Bus

Microprocesador



Procesador

Data Instrucciones

Puerto 
Salida

Puerto 
Entradas

Bus

Efectores finales

Modelo simple de un Robot

Actuador Sensores




	Diapositiva 1
	Diapositiva 2
	Diapositiva 3
	Diapositiva 4
	Diapositiva 5
	Diapositiva 6
	Diapositiva 7
	Diapositiva 8
	Diapositiva 9
	Diapositiva 10
	Diapositiva 11
	Diapositiva 12
	Diapositiva 13
	Diapositiva 14
	Diapositiva 15
	Diapositiva 16
	Diapositiva 17
	Diapositiva 18
	Diapositiva 19
	Diapositiva 20
	Diapositiva 21
	Diapositiva 22
	Diapositiva 23
	Diapositiva 24
	Diapositiva 25
	Diapositiva 26
	Diapositiva 27

