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Resumen. Las plataformas paralelas flexibles se utilizan en sistemas de posicionamiento de alta pre-
cisién para una amplia gama de aplicaciones cientificas, médicas e industriales. Recientemente, los au-
tores presentaron una metodologia basada en Teoria de Helicoides y dlgebra lineal para realizar la sin-
tesis de plataformas paralelas flexibles con actuadores desacoplados (Mechanism and Machine Theory
192:105526, 2024). En el presente trabajo se destacan las ventajas que se obtienen en la obtencién de
la cinemadtica directa e inversa, la simplicidad constructiva, la controlabilidad, y la precisién cuando los
espacios de libertad y restriccién son autoreciprocos. La metodologia se analiza con dos casos de estudio
con 3 grados de libertad: (i) una plataforma tridimensional y (ii) una plataforma de movimiento plano.
Los andlisis de las soluciones se realizan analiticamente y luego se validan utilizando elementos finitos.
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Abstract. Parallel flexure systems are used in high-precision positioning systems for a wide range of
scientific, medical, and industrial applications. Recently, the authors presented a methodology based on
Screw Theory and linear algebra to perform the synthesis of parallel flexure systems with decoupled
actuators (Mechanism and Machine Theory 192:105526, 2024). In the present work, the advantages ob-
tained in obtaining the forward and inverse kinematics, the constructive simplicity, the controllability,
and the precision when the freedom and constraint spaces are self-reciprocal are highlighted. The metho-
dology is analyzed with two case studies with 3 degrees of freedom: (i) a three-dimensional platform and
(i) a planar motion platform. The analyses of the solutions are performed analytically and then validated
using finite elements.
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