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ACTUADORES 

 

Curso de Mecatrónica 



Dispositivo inherentemente mecánico cuya función es proporcionar fuerza para mover o 

“actuar” sobre otro dispositivo mecánico 
 

 

Ing. Camacho 

Actuadores 

La fuerza que provoca el actuador proviene de tres fuentes posibles:  

Presión neumática,  

presión hidráulica 

fuerza motriz.  

Dependiendo de el origen de la fuerza el actuador se denomina  

Eléctricos 

Neumáticos  

Hidráulicos  

Cada uno de estos sistemas presenta características diferentes, siendo preciso 

evaluarlas a la hora de seleccionar el tipo de actuador más conveniente. 

Las características a considerar son, entre otras:  

Potencia - Controlabilidad - Peso y volumen - Precisión - Velocidad - 

Mantenimiento  - Coste  



Actuadores eléctricos 

Las características de control, sencillez y precisión de los accionamientos 

eléctricos han hecho que sean los mas usados en los robots industriales actuales. 

  

Dentro de los actuadores eléctricos pueden distinguirse tres tipos diferentes:  

 

 

 

Motores de corriente continua (DC). Servomotores  

Motores paso a paso  

Motores de corriente alterna (AC)  

 

Motores DC 



Motor DC 

• Son los más utilizados en la actualidad 

debido a: 

 

 
  Facilidad de control 

 

  Mayor potencia/peso 

 

  Rendimiento 

 

  Precio 



Se utiliza en el propio motor un sensor de posición 

(Encoder) para poder realizar su control.  

Los motores de DC están constituidos por dos 

devanados internos, inductor e inducido, que se 

alimentan con corriente continua:  

El inductor, también denominado devanado de 

excitación, esta situado en el estator y crea un campo 

magnético de dirección fija, denominado excitación.  

Motor DC 

La velocidad de giro es (en iguales condiciones de carga) proporcional al voltaje. 

El inducido, situado en el rotor, hace girar al mismo debido a la fuerza de Lorentz 

que aparece como combinación de la corriente circulante por él y del campo 

magnético de excitación. Recibe la corriente del exterior a través del colector de 

delgas, en el que se apoyan unas escobillas de grafito. 

  

Las velocidades de rotación que se consiguen con estos motores son del orden 

de 1000 a 3000 rpm con un comportamiento muy lineal y bajas constantes de 

tiempo. Las potencias que pueden manejar pueden llegar a los 10KW.  



Accionamiento Directo 

• Ventajas: 

– Incrementa Eficiencia. 

– Posicionamiento rápido y preciso. 

– Mucho torque a poca velocidad. 

• Desventajas. 

– Complicado mecanismo de control. 

– Motor especial. 

 

 



Ventajas 

• Simple en comparación a otros actuadores 

 

• Ideal cuando es necesario generar fuerza 

rápidamente  

 

• Posicionamiento preciso. 

 

 

 



Usos 

• Aplicaciones de regulación de velocidad en general 

• Maquinas de envase y ensamblaje 

• Cintas transportadores 

• Ventilación 

 

• Aplicaciones que requieren precisión 

• Posicionamiento 

• Regulación de par y par a cero rpm 

• Enrolladoras 

• Elevación 

• Regulación de motores de potencias grandes 

• Laminadoras 

• Extrusoras 



• A más intensidad más par. Típicamente: T = Kp * I  

• Sistemas digitales lo modulan con PWM (Modulación de la anchura del 
pulso, “Pulse Width Modulation”): 

• Voltaje proporcional a la componente de continua (el motor actúa de 
filtro paso de baja; sólo “ve” la continua) y ésta proporcional al “duty 
cycle” porcentaje de actividad 

 

• Periodo no importa: se escoge una frecuencia alta para evitar sonidos 

audibles. 
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Control de motores DC 

Servomotores 



Servomotores 



Servomotores 

Los motores DC son controlados mediante referencias de 

velocidad. Éstas normalmente son seguidas mediante un 

bucle de retroalimentación de velocidad analógica que se 

cierra mediante una electrónica específica (accionador del 

motor). Se denominan entonces servomotores.  

 

Sobre este bucle de velocidad se coloca otro de posición, en 

el que las referencias son generadas por la unidad de 

control (microprocesador) sobre la base del error entre la 

posición deseada y la real. 

 

El motor de corriente continua presenta el inconveniente del 

obligado mantenimiento de las escobillas. Por otra parte, no 

es posible mantener el par con el rotor parado mas de unos 

segundos, debido a los calentamientos que se producen en 

el colector. 
 

 

http://cfievalladolid2.net/tecno/cyr_01/robotica/sistema/motores_servo.htm


Características 

• Motor síncrono con rotor de imanes permanentes 

• Potencias pequeñas con pares de hasta 7Nm 

• Velocidades de hasta 6000 rpm 

• Trabaja con un amplificador que controla su 

funcionamiento 

• Las ordenes de posicionamiento se generan en : 

–  control numérico 

– Equipo dedicado 

– Autómata con tarjeta de control de ejes 

• Gran precisión de posicionado 

• Estabilidad de velocidad repititividad del movimiento 

• Elevada respuesta dinamica 



• Existen principalmente 2 tipos de drives para motores 

síncronos de imanes permanentes diferenciados por la 

forma de señal de corriente que comunican el motor y 

por el tipo de sistema de retroalimentación: 

 
• Drive con conmutación tipo bloque / Brushless DC 

• Drive con conmutación sinusoidal / Brushless AC 

Características 



 

Aplicaciones  



Servomotor – brushless 

AC - DC 



Servomotor – brushless 

AC - DC 



 

Servomotor - modelismo 



Motores paso a paso 



• Potencias pequeñas 

• Velocidades bajas 

• Posicionamientos con precisión 

 

• Numero de pasos físicos:           

200/400/500/1000 

• Numero de pasos:              2000/4000/5000/10000 

• Angulo por paso según tipo de paso:  

0.8°/0.9°/0.72°/0.36° 

• Angulo de micropaso:  

0.18°/0.09°/0.072°/0.036°  

 

Características 



Características 



• Tecnologia Bipolar   unipolar 

Características 



Motores paso a paso 



• 3 formas de trabajo básicas 

– Paso completo :  2 fases conectadas a la vez 

– Medio paso: secuencias de 1 fase y de 2 fases 

– Micropaso :  Conmutación continua 

 

Funcionamiento 

• Aplicaciones : 

• Posicionamientos precisos en : 

• Industria Textil 

• Maquinas de envases – embalaje 

• Equipos médicos 

Motor de corriente alterna 



Motor Corriente alterna 



Características 



Aplicaciones 

comparaciones 



Actuadores 

comparaciones 

 



Actuadores 

comparaciones 



 

Actuadores 

comparaciones 



 

Actuadores 

comparaciones 



Actuadores 

comparaciones 



Actuadores 

comparaciones 



Actuadores 

comparaciones 

Ahora  



Ahora en la industria 



Ahora en la industria 

futuro 



Futuro en la industria 



Futuro en la industria 

solenoide 



Solenoide  

• Forma simple de electroimán que consiste de 

una bobina de alambre de cobre aislado, o de 

otro conductor apropiado, el cual está enrollado 

en espiral alrededor de la superficie de un 

cuerpo cilíndrico, generalmente de sección 

transversal circular. Cuando se envía corriente 

eléctrica a través de estos devanados, actúan 

como electroimán. 

• El campo magnético que se crea, es la fuerza 

motriz para abrir la válvula.  



Solenoide 

• Dentro del núcleo va un émbolo móvil de acero 

magnético, el cual es jalado hacia el centro al 

ser energizada la bobina. 

 

La válvula de solenoide  es 

utilizada para controlar el flujo 

de líquidos o gases en posición 

completamente abierta o 

completamente cerrada. 



Solenoides 

• Su función básica es la misma que una válvula 

de paso operada manualmente. 

• Debido a su accionamiento eléctrico, se puede 

instalar en lugares remotos y puede ser 

controlada convenientemente por interruptores 

eléctricos simple 

 

• Utilizado para controlar el flujo de líquidos o 

gases en posición completamente abierta o 

completamente cerrada. 



Condiciones de servicio 

• Deben ser confiables en todo tipo 

de condiciones climáticas 

• Factores a tomar en cuenta: 

– Temperatura ambiente (selección 

del lubricante) 

– Evitar la corrosión 

– Protección contra explosiones 

http://en.wikipedia.org/wiki/File:Actuator_in_sibiria.jpg
http://en.wikipedia.org/wiki/File:Part_turn_actuator_in_desert.jpg


• http://cfievalladolid2.net/tecno/cyr_01/robotica/sis

tema/actuadores.htm 

• Facultad De Ciencias /UASLP 

• UNIVERSIDAD DE VIGO - Dpto. Ingeniería de 

Sistemas y Automática 
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