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RESUMEN

Este documento presenta la arquitectura dptima de un robot sub-restringido activado
por cables con movimientos de traslaciones puras. El problema de disefio es dividido
en dos etapas. Primero, el espacio de trabajo es optimizado para un maximo tamaio a
partir de la arquitectura de un robot planar. El problema consiste en encontrar los
valores 6ptimos de seis parametros, los cuales definen la geometria de la plataforma
movil y la localizacidon de los puntos de conexidn de los cables. En la segunda etapa del
disefio, la configuracion final del robot es definida en base a una maxima rigidez, lo
que resulta en la determinacion de otro conjunto de cuatro parametros que definen la
ubicacién de los puntos de anclajes de los cables. Asi, el sistema robdtico propuesto
estd formado por una plataforma rigida conectada a una caja estatica por medio de un
conjunto de cuatro pares de cables y activados por medio de dos motores eléctricos. El
arreglo de los ocho cables hace que la plataforma mavil este restringida a movimientos
de traslacion pura, manteniendo a su vez, su orientacién alineada a la base de la caja
estdtica. Pruebas numéricas validan la viabilidad del disefio éptimo propuesto.
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1 INTRODUCCION

La busqueda de sistemas robdticos cada vez mas rapidos y con grandes espacios de
trabajo ha motivado el desarrollo de los llamados robots activados por cables. Este
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