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Sumario

Este trabajo tiene modalidad de investigacion donde se disefia una plataforma Stewart de 6 grados de
libertad, con el propdsito que sea construida y posteriormente utilizada en futuros proyectos.

En memorias anteriores del Departamento de Ingenieria Eléctrica se ha desarrollado el sistema de
control y la arquitectura base para un optimo funcionamiento. Se utiliza la arquitectura inicial para
poder disefiar el mecanismo cumpliendo con todos los requerimientos que éste necesita, ya sea en
grados de libertad de las uniones y dimensiones de la plataforma fija y mévil.

Una vez disefiada la plataforma Stewart se utilizan las ecuaciones del movimiento y la masa e Inercia
de ésta para determinar: la velocidad méxima, desplazamientos maximos, fuerzas ejercidas por los
actuadores y sus respectivas reacciones en los apoyos. Se selecciona un actuador hidraulico y se utiliza
la maxima fuerza de traccion y compresion que éste ejerce, para poder verificar mediante elementos
finitos los espesores y materiales correctos para cada una de las partes.

Se utiliza Inventor 2011 para realizar los analisis de elementos finitos, verificando que cada una de las
partes soporta la maxima fuerza ejercida por el actuador.

Se obtiene un disefio de la plataforma Stewart que cumple con los requisitos de funcionamiento y
satisface los requerimientos dados.
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