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INTRODUCCION:

En la era de la automatizacion y la robdtica, el disenio y ensamblado de sistemas robéticos es
fundamental para mejorar la eficiencia y productividad en diversas industrias. Un brazo
robotico es un sistema complejo que requiere una precisa planificacion, disefio y ensamblado

para lograr su funcionamiento dptimo.

En este reporte, se presenta el ensamblado de un brazo robético utilizando el software de
disefio asistido por computadora (CAD) SolidWorks. El objetivo es crear un modelo
detallado y preciso del brazo robético, que permita visualizar y analizar su comportamiento
y funcionamiento.

A través de este proyecto, se busca demostrar la capacidad de SolidWorks para crear modelos
complejos y precisos, asi como su utilidad en la planificacion y disefio de sistemas robdticos.
Ademas, se busca evaluar las caracteristicas y funcionalidades del brazo robdtico,
identificando posibles mejoras y optimizaciones.




DESARROLLO DE ENSAMBLADO Y MOVIMIENTO:

Primero se descargo el archivo que el maestro mando.

. Joel Chipol

» Robotic Arm.zip

-3 MB

Inmediatamente una vez descargado se procedid a descomprimir el archivo ZIP.

B Robotic Arm (1).zip - WinRAR

Modificado  CRC32

Carpeta de arc.

BlRobotic Arm Carpeta de arc.._12/03/2025-.

E3~8 Seleccionado 1 carpeta Total 1 carpeta




Una vez descomprimido el archivo se procedi6 abrir el programa de SolidWorks.
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Una vez abierta se observo todos los archivos de las piezas a ensamblar.
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Se procedi6 a ensamblar cada elemento con la finalidad de poder armar el brazo robético.
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Una vez ensamblado se procedio a dar movimiento a algunos elementos como son base, brazo

inferior, brazo superior y tenazas para el agarre de un objeto.
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Inmediatamente se procedid a ver el movimiento establecido.
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Finalmente determinamos los movimientos de la base, brazos y tenazas.
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CONCLUSION:

En conclusién, el proyecto de ensamblado de un brazo robdtico y su movimiento en
SolidWorks ha sido un éxito. Se ha logrado crear un modelo detallado y preciso del brazo
robotico, que permite visualizar y analizar su comportamiento y funcionamiento.

A través de la utilizacion de las herramientas de ensamblado y movimiento de SolidWorks,
se ha podido simular el movimiento del brazo robdtico, lo que ha permitido evaluar su
funcionalidad e identificar posibles mejoras y optimizaciones.

Los resultados obtenidos en este proyecto han demostrado la capacidad de SolidWorks para
crear modelos complejos y precisos, asi como su utilidad en la planificacion y disefio de
sistemas roboticos.

Ademas, este proyecto ha permitido desarrollar habilidades y conocimientos en el disefio y
ensamblado de sistemas robodticos, lo que puede ser aplicado en futuros proyectos y
aplicaciones.

En resumen, este proyecto ha sido una valiosa experiencia de aprendizaje y ha demostrado
la importancia de la simulacion y el analisis en el disefio y desarrollo de sistemas robdticos
y que como alumnos de ingenieria electromecdnica tengamos conocimiento para poder
aplicarlos en la escuela y en un area de trabajo en la cual en un futuro se desempefie.




