TwinWorks · ejemplo	IT-EX-101 · Rev. A
INSTRUCCIÓN DE TRABAJO
Sustituir el servo de la pinza (motor 6), brazo seguidor SO-101
	Producto / n.º de pieza
	Brazo seguidor SO-101
	N.º de operación
	40
	Puesto / célula
	Banco del laboratorio de robótica

	Tiempo takt
	—
	Tiempo estándar
	20 min
	Fecha de entrada en vigor
	04/11/2026

	Elaborado por
	TwinWorks
	Aprobado por
	—
	N.º IT · Rev.
	IT-EX-101 · A



Ejemplo rellenado a partir del procedimiento público de TwinWorks «Replacing servomotor 6» del brazo de código abierto SO-101; imágenes de sus pasos en 3D. Ilustrativo: compruébalo con la documentación de LeRobot antes de usarlo.
	EPI obligatorio
Marca lo que corresponda
	[image: ]
☐ Gafas de seguridad
	[image: ]
☐ Guantes
	[image: ]
☐ Protección auditiva
	[image: ]
☐ Calzado de seguridad
	[image: ]
☐ Casco
	[image: ]
☐ Mascarilla
	Otro:
Ninguno además de las normas del laboratorio. Desconecta la alimentación antes de empezar.



	Herramientas y equipos
	Piezas y materiales

	• Destornillador Phillips n.º 1
• Ordenador con LeRobot instalado
	• 1 × servo Feetech STS3215, reducción 1/345 (C001), misma tensión que el brazo
• 8 tornillos M3 × 6 mm y 4 tornillos M2 × 6 mm (reutilizados)



	Paso
	Imagen
	Qué hacer
	Puntos clave
	⚠ Seguridad
	✓ Calidad

	1
	[image: ]
	Retira el primer juego de tornillos de la mordaza
Desconecta primero la fuente de alimentación y el cable USB del brazo. Después retira los cuatro tornillos M3 × 6 mm que sujetan la mordaza móvil a la bocina del servo en este lado.
	Destornillador Phillips n.º 1. Guarda los tornillos para el montaje.
	Alimentación y USB desconectados
	

	2
	[image: ]
	Retira el segundo juego de tornillos de la mordaza
Retira los cuatro tornillos M3 × 6 mm del otro lado de la mordaza móvil.
	Sujeta la mordaza al sacar el último tornillo.
	
	

	3
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	Retira la mordaza móvil
Levanta la mordaza móvil de las bocinas del servo y déjala aparte con sus ocho tornillos.
	Fíjate en su orientación para volver a montarla igual.
	
	Orientación de la mordaza anotada

	4
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	Desconecta el servomotor 6
Desconecta el cable de 3 pines del servomotor 6. Es el último servo de la cadena, así que solo tiene un cable, que viene del servomotor 5.
	Tira del conector, no de los cables.
	
	

	5
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	Sustituye el servomotor
Retira los cuatro tornillos M2 × 6 mm (dos en cada lado) que sujetan el servomotor 6 en la mordaza inferior y saca el servo viejo. Monta las dos bocinas en el STS3215 nuevo (reducción 1/345) y fija la superior con un tornillo M3 × 6 mm. Introduce el servo y vuelve a montar los cuatro tornillos M2 × 6 mm.
	Eje de salida del lado de la mordaza móvil. La bocina inferior no lleva tornillo.
	
	Mismo tipo de servo: STS3215, 1/345

	6
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	Asigna el ID 6 al servo nuevo y después conéctalo
Conecta la placa controladora solo al servo nuevo, aliméntala y ejecuta lerobot-setup-motors --robot.type=so101_follower. Pulsa Enter cuando se te pida el gripper, espera a «'gripper' motor id set to 6» y detén el script. Desconecta la alimentación, vuelve a conectar la placa al servomotor 1 y conecta el cable del servomotor 5 al servo nuevo.
	Un servo nuevo viene con el ID 1.
	Desconecta la alimentación antes de reconectar
	Se muestra «motor id set to 6»

	7
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	Monta la mordaza móvil
Vuelve a colocar la mordaza móvil sobre las bocinas del servo nuevo, en la misma posición que antes.
	Agujeros de los tornillos alineados con las bocinas en ambos lados.
	
	

	8
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	Vuelve a montar el primer juego de tornillos
Vuelve a montar los cuatro tornillos M3 × 6 mm de este lado.
	Déjalos un poco flojos hasta que estén puestos los ocho.
	
	

	9
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	Monta el segundo juego y recalibra
Vuelve a montar los cuatro tornillos M3 × 6 mm del otro lado y aprieta los ocho de forma uniforme. Vuelve a conectar la alimentación y el USB y ejecuta lerobot-calibrate con el mismo nombre de brazo que antes: cada articulación a la mitad de su rango, Enter, y después cada articulación en todo su rango.
	Un servo nuevo no tiene calibración.
	Mantén los dedos lejos de la mordaza con el brazo alimentado
	La mordaza se abre y se cierra libremente



Aprobación
	
	Elaborado por
	Verificado por
	Aprobado por

	Nombre
	
	
	

	Firma
	
	
	

	Fecha
	
	
	



Registro de formación de operarios
	Operario
	Formado por
	Fecha
	Firma

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	



Historial de revisiones
	Rev.
	Fecha
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