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de montaje, donde ensambla las diversas partes para formar un componente. La fun-
cion del controlador la realiza un computador digital programado.

Sistema de control de brazo de robot. La figura 1-3 muestra el diagrama cs-
quematico de una version simplificada del sistema de control de un brazo de robot. Ll
diagrama muestra cl control de movimiento en linca recta del brazo. El movimiento cn
linea recta es un movimiento en un solo grado de libertad. El brazo de un robot tiene en’
realidad 3 grados dc libertad (movimiento hacia arriba-abajo, movimicento hacia ade-
lantc-atrds y movimiento hacia izquierda-derecha). La articulacion o muiicca en el
extremo del brazo, tiene también 3 grados de libertad, y la mano 1, que es el agarre o
aprchension (movimicnto-de asir). En total, el sistema dc brazo de robol ticne 7 grados
de libertad. Si el cuerpo del robot debe moverse en un plano se anaden grados de liber-
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