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1. Generalidades y Mecéanica

Grados de libertad (DoF): 6 ejes + 1 (pinza/gripper integrable)

Peso propio del brazo: 2,37 kg

Carga ttil (Payload):

Carga dinamica nominal: 500 g

Carga estatica maxima: 1 kg

Alcance / Radio de trabajo:

600 mm (sin pinza) / 670-715 mm (con pinza/efector final)

2. Precision y Control de Fuerza

Repetibilidad / Precisién de posiciéon: +0,05 mm

Resolucion de codificadores (Encoders): 17 bits por articulacion

Control de fuerza (Full-Process Force Control): Resoluciéon de fuerza de +£0,1 N
Rangos de rotacién por articulacién: J1: £135°; J2: £90°; J3: £90°; J4: £135°; J5: £90°; J6: +£135°
3. Alimentacién Eléctrica

Tensién de alimentacion: 24V DC

Corriente nominal: 2,5 A

Corriente maxima (Pico): 5 A

Potencia nominal: 60 W

Conector de alimentacién: DC 5.5-2.1

4. Comunicacion y Software

Interfaces de comunicacién: USB-C / RJ45 Ethernet

Sistemas / Frameworks soportados: ROS / ROS2 (Cédigo abierto / Open-Source SDK)
Compatibilidad de montaje: Unidad de escritorio (standalone) o integracién mévil sobre
plataformas cuadrupedas (ej. Unitree Go2).

Modelo y marca de referencia: Servo brazo rébético D1 (Servo Robotic Arm D1) de la marca
Unitree
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