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RESUMEN 

En este artículo se presenta la implementación de 

un sistema de control de sujeción para “gripper”; con 

actuadores eléctricos la variable “corriente eléctrica” 

no es muy usada y presenta grandes ventajas sobre 

los tradicionales que poseen partes móviles y no están 

directamente relacionadas con el actuador.  

 

INTRODUCCION 

Dentro de los sistemas de control de sujeción de 

los “grippers” se encuentra un gran numero de 

opciones tradicionales que van desde pulsadores en 

las putas de agarre hasta galgas extensiométricas que 

miden la deformación  presente en las partes móviles 

cuando este aplica presión, la intención de este 

proyecto es presentar un sistema sencillo de gran 

aplicación como sistema de control primario o de 

seguridad basado en la corriente que fluye por el 

actuador cuando este esta aplicando presión sobre un 

objeto a manipular. 

 

NOMENCLATURA 

Gripper: Elemento terminal de un brazo robot. 

Galga extensiométrica: Sensor de presión. 

 

 

Las premisas que se hicieron  durante el 

planteamiento del proyecto fueron las siguientes: 

diseñar un sistema de control diferente a los 

tradicionales que permitieran un fácil acoplamiento a 

un brazo existente, no usar partes móviles 

permitiendo así que las áreas de desempeño del 

“gripper” incluyan exposición a agentes corrosivos, 

que el numero de elementos adicionales sea la menos 

posible y que los sistemas de control prolonguen la 

vida útil de los actuadores. 

 

 
       Gripper 

 

Aprovechando las propiedades de los motores de 

corriente continúa como sistemas “RL” en estado de 

funcionamiento sin carga que presentan un bajo flujo 

de corriente y un voltaje entre bornes equivalente a la 

fuente de alimentación. 

 

Dadas estas características también debe 

observarse que cuando el motor se encuentra bajo 

carga el comportamiento pasa de ser un sistema “RL” 

a ser un sistema “L” donde lo único que esta presente 

es el campo magnético producido por los 

embobinados, el voltaje entre bornes cae y la 



 2 Copyright © #### by ASME 

corriente aumenta, lo cual es nocivo para este tipo de 

actuadores. 

 

Teniendo el cuenta lo anterior e integrándolo a las 

leyes de Ohm las cuales relacionan corriente y voltaje 

con la ecuación v=i*r donde r es la resistencia 

presente en el motor y la cual cambia cuando este 

cambia de estado, podemos medir la corriente en el 

actuador con la implementación de un sistema 

comparador de voltaje en los bornes. 

 

 

En busca de mantener la simplicidad del sistema 

se implemento el comparador del voltaje con un 

amplificador operacional, el cual  al llegar a la 

corriente de bloqueo que entra al actuador, produce 

una señal digital la cual puede ser interpretada por un 

microcontrolador y que a su ves permite ser calibrada 

de manera analógica para poder determinar una 

corriente de acuerdo a la tarea que el actuador este 

realizando. 

 

Este sistema muestra grandes ventajas sobre los 

sistemas tradicionales anteriormente mencionados 

pues limita el número de conexiones entre el actuador 

y el controlador; al no tener partes móviles no posee 

desgaste natural, y protege el actuador de 

sobrecargas aumentando así su vida útil. 

 

Para el sistema de movimiento de los dedos se 

diseño un mecanismo de 4 barras (Barras paralelas), 

el cual mantiene la parte interna de los dedos siempre 

paralelos, con el fin de aprovechar toda el área para 

agarrar los objetos que va a ser manipulados 

 

.  

 Mecanismo de barras paralelas. 
 
El sistema de transmisión juega un gran papel en el 

sistema, ya que al quererse proteger el actuador, para 

alargar su vida, se necesitaba una transmisión auto 
bloqueante, el cual al ser apagado el actuador los dedos 
no se abrieran y dejaran caer los objetos. 

Por esto se utilizo un sistema de tornillo sinfín 
corona, que provee estas características, y también 
ayuda a controlar la velocidad de movimiento de los 
dedos y aumenta el torque ofrecido por el actuador. 

 

 

 


