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1. Introduccion

Autodesk Robot Structural Analysis es un software de analisis y disefio estructural muy
utilizado en el ambito de la ingenieria. Permite modelar estructuras en 2D y 3D, asignar

materiales, definir apoyos y cargas, y obtener resultados como reacciones, diagramas de
esfuerzos internos y deformaciones.

Esta guia tiene como objetivo acompafiarte paso a paso en el proceso de:
e Crear un modelo estructural en dos dimensiones.
o Configurar materiales y secciones.
e Definir apoyos y condiciones de contorno.
® Aplicar cargas estaticas.
e Ejecutar el analisis estructural.

e Visualizar resultados.

2. Primeros pasos en Robot Structural Analysis

Para crear un nuevo proyecto, se comienza por abrir Autodesk Robot Structural Analysis
Professional y en la pantalla inicial seleccionar “New Project”.

ﬂ FRobot Structural Anslysis Professional 2025 - Project: Structure - Results (FEM): none
File

New Project Recent Projects Notifications

AUTODESK
Robot Structural Analysis
Professional

Luego, en la ventana que aparece, elegir el tipo de proyecto. Para esta guia trabajaremos con:
“Structure Type: Frame 2D Design”
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ﬁ Robot Structural Analysis Professsonsl 2025 - Project: Structure - Results (FEM): none
File

New Project

Select project:

AUTODESK
Robot Structural Analysis
Profess

Elegir correctamente el tipo de proyecto permite que Robot muestre solo las herramientas
necesarias para analisis 2D, simplificando la interfaz a utilizar.

El modelo 2D se utiliza para estudiar pérticos planos, vigas continuas, reticulados y estructuras
simples sometidas a cargas dentro de un mismo plano.

Configuracion inicial de unidades y normativa

Revisar, en la parte inferior a la derecha de la pantalla, si las unidades predeterminadas con las
gue trabaja el programa son las mismas que las que se desean usar.

ﬁ Fiobot Structural Analysis Professansl 2025 - Project: Struciure - Results (FEME none : — 8 x
File Edit View Geometry Loads  Ansbss  Results  Design  Tools  Add-lms  Window  Hep  Community -2 X
— — = = . o o = o a2 .

D2EH ARG XLt AN AT L ARY B8 E e
a2 2 m? [al J s -

Object Inspector . i @@
Objects Humber of
T Dbjescts of & el )\

Furddery objects ~
&
ol
Geometry | Goups | 1|
Hame | Value Ul‘_ ~ ﬁ-:
e
=
F
2
z
t g
v X

|IIr _____ | 0 Z=000m - Base s - | |4

HLIE] R - 2 0 = e > | =]

Varw
Civr R Fiesults (FEM): nore 1 LT CHS 60.322.5 L x=0.00, y=0.00, 2=0.00 S0

[m] [kN] [Deg]

En caso contrario, antes de comenzar a dibujar la estructura, se deben ajustar las unidades:

’

— Desplegar al menu “Tools” — Seleccionar “Job Preferences” — Units
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Elegir las unidades que se utilizan en la guia:
o Longitud: metros (m)
o Fuerza: kilonewtons (kN)
o Momento: kNm

Otra forma de cambiar las unidades de trabajo es haciendo click sobre la parte inferior a la
derecha de la pantalla, previamente sefalada.

& lob Preferences ? x
= H X % DEFAULTS v
=)~ Units and Farmats
Dimensians Structure dimensions: M LE
----- Farces
----- Other Section dimensions: ] LE
----- Lnit Edition v [E
... Materials Section properties:
8 D:signa:EZEs Steel connections {dimensions): it LE
- Structure Analysis Diameters of RC bars: 1 E
- Wark Parameters IS
- Meshing Reinforcement areas: E
Crack width: it E
= Open default parameters ‘
ﬁ'* Save current parameters as default ‘ | 0K | Help
P Job Preferences ? x
= H X % DEFALLTS -
=] Units and Formats
i Dimensions
i..Forces
..... Other Farce: kN i |E-21 ] [E
‘... Unit Edition
- Materials
[)-Databases Moment: kI=m (.21 v [E
[+]- Design codes
[+~ Structure Analysis
- Work Parameters
- Meshing Streszes: | MM/m2 5-21 1k |E
= Open default parameters ‘
E& Save current parameters as default ‘ | oK | Help

Es fundamental establecer las unidades correctas desde el inicio para evitar inconsistencias en
cargas, dimensiones y resultados.

En caso de querer elegir un cédigo de normativas a utilizar, seleccionar desde la barra superior:
Tools — Preferences — Regional Settings
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a
mm Freferences

| STANDARD

= H X%

- Languages
- General Parameters
i View Parameters

Desktop Settings

Regional settings: Great Britain
Toolbar & Menu Y=
" Printout Parameters Belgi& (Belgium - English)
- Advanced Belgique (Belgium - French)

Warking language: Brasil (Brazi)

Canada (Canada - English)
Canada (Canada - French)
Danmark (Denmark)
Deutschland (Germany)
Esparia (Spain
oD
France
Great Britain
Italia (Italy)
Mederlands (Metherlands)
Mew Zealand
Morge (Morway)
Polska (Poland)
Portugal
Romania (Romania)
South Africa
Suomi (Finland)
Sverige (Sweden)
Thailand
United States
EAMGDO (Greece)
Pocoua (Russia)
YrpaiHa (Ukraine)
HH (India)
tp[E (China)
B (Japar)
—

Printout language:

Update Preferences on exit

Help

Reconocimiento de la interfaz

E Robot Structural Anstysis Professionsl 2025 - Praject: Structure - Results (FEMJ: none H ¢ B Eyvetc] o gt
File  Edit View Gecrmetry Loads  Ansbss  Results  Design  Tools  Add-les  Window  Help  Community

=
L2 SR8 XYUEBE ANAE A QA& Y pd i@ f Emam 11
A - Jor G L al ol
[Tt bespesdan . -
'Obgwtdamooed )\
Audiary objects 9
I
2 @
Yy
ml
Geometry [ Goups || o
Hame Value [ Uni| ~ 5
=
3
b
IF
i
& \ E S
- b 4
0 Z =000 m - Base alw -
= | P W .S & e = T « : 3| o]
7 N Bl (FEMTL cone 4 1 ﬂia 1 CHES02s I ue =1 kM
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Zona 1 — Barra superior de comandos
Incluye:
e File, Edit, Tools, Analysis, Results

® Acceso a opciones de cédlculo, modelado y visualizacidn.

Zona 2 — Panel izquierdo (Object Inspector)
Aqui encontraras:

e Materiales

® Secciones

e C(Casos de carga

® Resultados una vez calculado el modelo

Es muy util para verificar que el modelo esté correctamente definido.

Zona 3 — Area de dibujo o “model space”
Es donde construiras la estructura:
e Sirve para crear nodos, barras, apoyos y cargas.

® Puedes alternar entre vistas, zoom y seleccidon de elementos.

Zona 4 — Barra inferior (estado y coordenadas)
Muestra:

e Coordenadas del cursor

e Indicaciones del software

e Errores o advertencias al ejecutar comandos

Zona 5 — Barra derecha (Herramientas de acceso directo)

3. Modelado de estructuras en 2D

El modelado en 2D consiste en representar una estructura en un plano, definiendo nodos y
barras que simulan vigas, columnas y otros elementos resistentes.

Definicion del sistema de coordenadas

En un modelo 2D, Robot utiliza un sistema cartesiano con los ejes:
e X: horizontal

e Z:vertical
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e Y: perpendicular al plano (bloqueado en modelos 2D)

Esto quiere decir que todas las coordenadas de los nodos se especifican como (X, Z).
Es importante tener una idea previa del croquis de la estructura para ubicar correctamente los
nodos.

A fines de aprender a usar el programa, se trabajara con la viga Gerber de la siguiente figura:

20kNm 20kN | P

Definicion de ejes para una grilla de guia

La grilla de guia se construye en funcion de las coordenadas globales, cuyo sistema de ejes de
referencia se observa en la parte inferior a la izquierda del 4rea de dibujo:

Robot Structural Analysis Professional 2025 - Project: Structure - Results (FEM): none IDE w — %
B File  Edit  View Geomety Loads  Analysis  Results Design  Tools  Add-lns  Window  Help Community _E8X
=] ; o = 2
D2EH &R E Xi A @EAE QY R2FEHF=
A ~ = e [al
PPbiect Inspector ® )
= o?
HTY%E @ 8
Objects Number of
£+~ Oblects of amodel A
Audiary objects ~
5
m
Geometry j, Groups
Name vae | uUnt| ~ Eai
=
=
¥
t €
v X
/ E' Z=000m-Base |a]~ v
| 7] | = ,!,»@g: < > [oE] =™
View
V7 BR 2 ©) Results (FEM): none 1 81 4 CHS 60.3x2.5 It %2000, y=0.00, z20.00 =00 Im] [kN] [Deg]

Analizando nuestro problema particular a resolver, vemos que se necesitan “ejes” verticales en
la posiciones x=0m, x=3m, x=6m, x=7.5m.

En horizontal solo se necesita una linea de guia y se coloca en z=0m.
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3m

ks s

__1.5m

x=0m

X=6m

Xx=7.5m

Procedemos a crear la grilla en el programa, de la barra superior de comandos seleccionar:

Geometry — axis definition

Dentro del sistema de coordenadas cartesianas, se coloca el valor de posicidn donde se desean
los ejes y se clickea add (tanto en x como en z).

@? Structural Axis — *
Mame: | Structure axis i
Cylindrical Arbitrary
Advanced parameters
b z
Position: MNo. of repet.: Distance:
m o [ |1 | (m)
Label Position
+0.00 0.00
B0 300
+5.00 &.00 Delete
+7.50 7.50
Delete all
Single out
< >
Mumbering: Value w %+
Mew Axis manager
Close Help

o?— Structural Axis

MName: | Structure axis e
Cylindrical Arbitrary
Advanced parameters
X Zz
Position: Mo, of repet.: Distance:
El- 0 FH [ Jm
Label Position
Delete
Delete all
Single out
I » Stories
Mumbering: 123... ™
Mew Axis manager
Close Help

En la parte inferior de la ventana de “Structural Axis”, en “Numbering”, se puede cambiar la
nomenclatura de los ejes (pueden ser numerados, diferenciados por asignacién de letras 6
pueden ser referidos a si mismos por el valor que ellos mismos representan).

Luego, para trabajar mas comodamente, pasamos de una vista 3d a 2d (del plano XZ). Para ello

clickear primero sobre los ejes de coordenadas globales (fd, ) y luego en la ventana que se
abre seleccionar 2D XZ:
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[ View n
L 20 |/aoi0|| 3D xv || ¥z Close
— Close
De esta manera, se obtiene la siguiente grilla:
T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
-4.0 20 0.0 20 40 6.0 8.0 10,0 120
[~ FRONT
1 74|D [ 72(0 [ xz '(=I$,Dl)|r‘| . “" I | 31.0 | Wq'ﬂ [ 1%"0 [

Material de los elementos estructurales

El programa robot ya tiene configurado ciertos materiales (Acero, Hormigdn, Aluminio,
Madera) y sus respectivas caracteristicas, pero estas mismas pueden ser modificadas.

— Tools — Job Preferences — Materials — Modification

I8 Material Definition ? e
Steel Concrete  Aluminum  Timber Other
Mame: Description: | Default Concrete fic=
Elasticty Resistance
Young modulus, E: 23243.12 | (MPa) -
Characteristic || 24,13 (MPa)

Poisson ratio, v: 0.167
Shear modulus, G: 9952,92 (MPa) Sample: Cylindrical ~
Spedfic weight (unit weight): 23.61 (ki/m3)
Thermal expansion coeffident: | 0.000010 (1/=C)
Damping ratio:

Add Delete Cancel Help
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Continuaremos con la guia sin realizar modificacién alguna.

Definicion de secciones transversales a utilizar
Las secciones transversales determinan la rigidez y capacidad del elemento. Para definirlas:
Geometry — Properties — Sections — New

Para “Section type: Steel”, Robot dispone de una biblioteca de perfiles, pero en ocasiones es
necesario crear una seccién personalizada.

En caso de querer utilizar elementos de hormigdn, debe extenderse el menu despegable de

7

“Section type” y seleccionar “RC beam” 6 “RC column”, luego definir forma y dimensiones.

Para avanzar con la guia, seleccionaremos la seccién UB 152x89x16 de acero.

l|_|_|_|_|'
I | . . 100
O X EEHEE ¢ 3 & |
IC MNew Section — *
Section type: Steel “~ | (Gamma angle: (Deg)
Material: | 5275 v

Standard parametric Tapered Compound Spedal  Ax, Iy, Iz ..

[Tvariable
@ I IE |1——\ II -E 1:2 {mm}

Section selection
Label:
Database: UK sections

| UB 152x89x 16 v] — :
| British hot rolled section |

Colar: Auto b Family: B il

I Universal Beams

Section: UB 152x89x16

Consejo: al momento de seleccionar 6 crear una seccion transversal, asegurarse de que el
material asociado a la seccidn sea el que se desea utilizar.

Dibujar barras y elementos estructurales
Para materializar la viga de nuestro problema:
Geometry — Beams

En la ventana que se abre, seleccionar el tipo de seccion y la seccidn transversal a utilizar
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== Beamn — >

Mame : Beam_3

Properties

Section type: | Steel beam w

Section : UB 152x39x 16 A

Default material: 5275

Geometry (m)

End : | |

Horizontal beams

[ ]orag

Add Close Help

Luego, hacer clic en el nodo inicial y después en el nodo final, teniendo de guia la grilla

previamente conformada.

Se coloca una barra desde (0;0) hasta (3;0) y otra barra desde (3;0) hasta (7.5;0).
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En la barra inferior, en el area de dibujo, activar las primeras dos casillas:

S[slt] k==

Observar que a la primer barra creada se le asigna el numero 1, y a la segunda el numero 2.
Ademas es importante verificar la conectividad, dos barras deben compartir el mismo nodo
para estar conectadas fisicamente.

Por como se han creado las barras, se han materializado los nodos 1 y 2 como nodo inicial y
final de la barra 1; y los nodos 2 y 3 como nodo inicial y final de la barra 2 respectivamente.

4. Condiciones de apoyo y uniones

Para colocar los apoyos: Geometry — Supports

Inicialmente Robot permite elegir entre colocar un apoyo empotrado (fixed) o uno doble
(pinned), pero es posible crear nuevos tipos de apoyo.

& Supports = *
O X HEEE &

Modal lLinear ] P'Ianar]

X Delete
* Fixed
=$ - Pinned

Current selection

Apply Close Help

Para crear un nuevo tipo de soporte, clickear en new y determinar nombre del apoyo y que
desplazamientos va a restringir.
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ol - | Support Defi..  — st

m || Rigid  Elastc Fricton Gap  Monl *|*
Elastic
el
Fricticn
Gap Fixed Uplift
. directions:
Meonlinear
DUK Mone v
Damping
L buz Nane
DRY Mone v
1 3 Angle
Support directions are
compatible with the 1
L | global coardinate system
Direction

I Advanced ...

Advertencia: los apoyos se colocan siempre sobre nudos.

Observando la consigna de nuestro problema, se determina que es necesario tener un nudo en
(0;6) para colocar un apoyo movil.

20kNm 20kN | P

Para crear dicho nudo, seleccionar la barra 2 y luego en la barra superior clickear: edit & divide

Utilizaremos la opcién de “cortar” la barra en cierta distancia, en este caso a 3 metros del inicio
de la misma y haremos click en la casilla inferior para que se genere un nudo sin necesidad de
partir realmente la barra.

|+ Division — =

Division

(Ointo n parts

i

0<=x<L

0 in relative distance from the

i a3 member/edge length

)by a plane

Distance from the top

:
Generate nodes without member fedge division

Pagina 14 de 28



Una vez que ya se tienen todos los nudos necesarios, se procede a colocar los apoyos como ya
se explicd previamente. Realizado esto, en la zona de trabajo se vera lo siguiente:

Mo
= .
Lo

Articulaciones en barras

Para colocar articulaciones se utiliza la herramienta de “Realeses” (Liberaciones), que nos
ofrece el programa. Para ello cliclear: Geometry — Realeses

Se abre una ventana donde es posible seleccionar entre las siguientes opciones:

- Fixed-Pinned : final de la barra articulado
- Pinned-Fixed : inicio de |la barra articulado
- Pinned-Pinned : inicio y final de barra articulados

En nuestro caso particular, tenemos que en x=3m las barras estan conectadas a través de una
articulacién. Utilizaremos la opcién Fixed-Pinned y seleccionaremos la barra 1. Atencién, se
debe clickear a la barra 1 cerca del nudo 1, de manera tal que el programa tome a dicho nudo
como el inicial de la barra y coloque la articulacion en el nodo final de la misma, el nodo 2. Las
flechitas dentro del miembro ayudan a visualizar que nudos se estan tomando como inicio y
final de la barra:

T T T T T T T T
00 10 20 30 40 50 6.0 { §& Releases - x

DX BREE &

-

X DELETE member release
* -

= Pinned-Fixed

= Pinned-Pinned

I:: > : = aa s z - - - =+ - .Current selection

Releases. Choose member.

Close Help

Para la barra 2, se utiliza la misma opcién de Fixed-Pinned (final de la barra articulado) con la
precaucion de que el programa tome al nudo 2 como al nudo final de la barra, que es donde se
desea materializar la conexidn articulada.
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0.0 ' 10 ' 20 30 I 40 I 50 I 6.0 I 70 " e
D DEREE &

X DELETE member release
=$ = Fixed-Pinned

= Pinned+Fixed

= Pinned-Finned

B r Current selection
Close Help
- T
J s i P

5. Definicion de cargas

La correcta aplicacion de cargas tiene un impacto directo en los resultados del analisis.

Cabe destacar que en un modelo estructural, Robot Structural Analysis utiliza dos sistemas de
referencia diferentes:

Coordenadas globales: sistema de referencia general del modelo, estan fijas y no cambian,
representan el espacio del proyecto (X, Y, Z) del que se hablé previamente en la seccion 3.

Por ejemplo, todas las cargas aplicadas “en la direccidn global Z” siguen siempre esa
orientacidn, sin importar como esté inclinada una viga o columna.

Coordenadas locales: cada barra tiene su propio sistema de ejes. El eje local x sigue el eje
longitudinal del elemento. Los ejes locales y y z indican las direcciones transversales, segun la
orientacidn del perfil. Dicho sistema de referencia gira y se adapta a la posicidn real del
elemento. Entonces, las cargas aplicadas en “direcciéon local y” son perpendiculares al eje de la
barra, aunque la barra esté inclinada.

Crear casos de carga

Para poder colocar cargas sobre nuestra estructura primero se debe crear un caso de carga, los
cuales permiten organizar las acciones aplicadas.

Los tipos de carga que dispone el programa son: Carga muerta, Carga viva, Nieve, Viento,
Temperatura, Accidental y Sismica.

Se creard un caso de carga indistintamente de que tipo de carga se elija.

Loads — Loads type — Add — Close

Tipos de cargas

Dentro de la ventana Load Definition, Robot Structural Analysis permite definir las cargas que
actuan sobre el modelo, organizadas segun si se aplican en nodos o en barras.
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En la pestaia “Node”, las opciones principales son la aplicacion de fuerzas nodales (pudiendo
ser fuerzas o momentos en cualquiera de las direcciones del sistema de coordenadas) y los
desplazamientos impuestos (permiten forzar un movimiento especifico en un nodo).

En la pestaia “Member”, que corresponde a cargas aplicadas a las barras, se encuentran varias
formas de carga que representan diferentes situaciones fisicas. La carga uniforme permite
aplicar una carga distribuida constante a lo largo de toda la longitud de la barra. La carga
trapezoidal permite que la intensidad de la carga varie linealmente entre dos puntos de la
barra. El momento uniforme aplica un momento distribuido constante a lo largo del elemento.
La opcidn “member force” permite aplicar fuerzas puntuales en algin punto de la barra. La
carga térmica permite introducir variaciones de temperatura.

Aplicacion de cargas
Para definir cargas a aplicar: Loads — Loads definition

En nuestro caso tenemos una fuerza puntual, de 20 kN en la direccién negativa de Z, actuando
en el nodo 3, por lo que el camino a seguir es: Loads — Loads definition — Node — Nodal
force

1 |Load Definition — >

Case Mo: 1:1LL1
Selected:

Modal force

Apply to

Apply Close Help

Clickeando en nodal force, se abrira la siguiente ventana donde se deberd cargar la magnitud y
signo de la fuerza puntual:
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m

3 Modal Force — >

]

Values
F(kv) ™ (kv*m) ™J (Deg

¥ 0.00 0.0
v: ooo | |ooo | (oo |
7 0.00 0.0

Clicekando en “Add” queda definida la fuerza y el programa regresa a la ventana de “Load
definition” para poder indicar DONDE aplicar la fuerza, por lo que, lo siguiente a realizar es
seleccionar el nudo donde actua la fuerza.

Para visualizar en pantalla los valores de las fuerzas, debe activarse desde la barra inferior “load

value description”

H} Load Definition - X

. . i Case Mo: 1:LL1
J FZ=-20.00 ] Selected:  Nodal force

Node  Member Self-weightand mass

Apply to
[3

Close Help

Para colocar el par de momentos, se pondra un momento actuando en la barra 1 del lado de la
articulaciéon y el otro momento estara aplicado a la barra 2 también del lado de la articulacion.

Para la barra 1, el camino a seguir es: Loads — Loads definition — Member — Member force
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Mode

M Load Definition - >

Case Mo: 1:LL1
Selected:

Member  self-weight and mass

7 P

Member force
dL . 5
(Y

Apply to

: Apply Close Help

Se abrird la siguiente ventana, “member force”, donde se debe colocar la magnitud y sentido
de la fuerza a aplicar. En nuestro caso se trata de un momento de 20kNm en sentido
antihorario (en funcién de las coordenadas globales y siguiendo la regla de la mano derecha,
un momento de sentido antihorario actta en direcciéon del eje negativo de y). También es
necesario definir en que parte de la barra estara aplicada la fuerza, lo cual puede indicarse de
forma relativa o absoluta. Como la barra tiene 3 metros de longitud y la articulacién se
encuentra al final de la barra, seria en forma absoluta en 3m y en forma relativa 1.

{99}

Hl Member Force — *

e ][ a =

M
[

Values
F (kN) M (kN*m) =J (Deg

X: 0.00 0.0
¥: | 0.00 [-2000 | |00 |
i 0,00 0.0

Coord. system: (®) Global (O Local
| Loads on eccentricity

Coordinate

(®) Relative (xL)

*= () Absolute (m)

Generate a calculation node
7
at the point where a load iz applied
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Nuevamente clicekando en “Add” queda definida la fuerza y el programa regresa a la ventana
de “Load definition” para poder indicar DONDE aplicar la fuerza, por lo que debe seleccionarse
la barra donde actua la fuerza (la barra 1).

J FZ=-20.00

P MY=-20.00
/-
mg —

o

2 Load Definition - *

CaseMo: 1:LL1
Selected:  Member force

Node Member  Self-weight and mass

L Apply

Close Help

De manera analoga, en la barra 2, se aplica el momento de 20kNm en sentido horario (en

direccion positiva de y).

&
Hl Member Force — *
F
M
b x5
Values
F (kM) M (kMN*m ) =J (Deg
X- .00 0.0
¥: | 0.00 200 | |00 |
i .00 0.0
Coord. system: (@) Global () Local
[l Loads on eccentricity
Coordinate
(®) Relative (xfL)
x = | olog
() Absolute (m)
Generate a calculation node

at the point where a load is applied

Close Help

Pagina 20 de 28




2 Load Definition - *

FZ=-20.00 Case No: 1:1L1
Selected:  Member force

Node Member  Self-weight and mass

[ MY=20.00 L. MY=-20.00

Apply to
[2

: Apply Close Help

En caso de querer analizar el comportamiento de la estructura solo ante las cargas definidas
por el usuario, es necesario eliminar del analisis la carga de peso propio de los materiales
generada automaticamente por el programa Robot: Loads — Table loads — borrar peso
propio (click con botdn derecho del mouse).

Para salir de la tabla de cargas y regresar a la vista de la estructura, clicklear “View” en la parte
inferior izquierda de la pantalla:

/ v

/
[ | 7 |
View Loads Loads:1

6. Ejecucion del analisis estructural
Hacer correr el modelo

El tipo de andlisis a realizar es lineal estatico, para ejecutar el programa seleccionar en la barra
superior: Analysis — Calculations.

Revision de avisos y errores
Robot proporciona mensajes de:

e Falta de apoyos.

e Nodos duplicados.

e Barras no conectadas.

® Secciones no asignadas.

Es importante corregir todos los errores antes de interpretar resultados.

7. Visualizacion de resultados

Para poder ver lo calculado por el programa se debe seleccionar desde la barra superior:
Results — Diagrama for members
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Aparecera la siguiente ventana, “Diagrams”, donde cambiando de pestafia en pestaia se puede
indicar que es lo que se quiere ver en la pantalla de trabajo (siempre clickleando “apply” luego
de hacer la seleccidn).

fal - | == Diagrams — X
NTM  Deformation Stresses Reaction: 4 | *
Deformation
Strescec | Diagram scale for 1 (cm)
i FxF
Reactions . [P Force l:l )
. | . Fy Force (kN)
Reinforcement
B OFzrorce l:l (k)
Parameters
Mx Moment (kh*m)
. [CImy Moment (kh*m)
. Mz Moment (kN*m)
Elastic ground reactions
. Ky Reaction (kN fm)

. I:‘Kz Reaction l:l (kN /m)

Diagram size: + -
[ open a new window ] Constant scale

Apply Close Help

En la pestaina de “Parameters” se puede modificar la forma de visualizacién de los diagramas.
Estas opciones no modifican los resultados ni los calculos, sino Unicamente su representacion
grafica.

=
et

tabs 4+

Reactions Reinforcement Parameters |4+

Diagram description

L T
Cinone (@) |ahels (D text

Values: Local extremes w

Min . Ma

Positive and negative values

I||| - | (1 ‘

(®) undifferentiated () differentiated

Filling
™
(®) fence O filed

[Jopen a new window [ | Constant scale

Apply Close Help

La primera seccién corresponde a la descripcion del diagrama. Aqui se puede elegir si se desea
mostrar informacién adicional sobre el grafico. La opcién “none” oculta cualquier texto y deja
Unicamente la forma del diagrama. La opcion “labels” permite mostrar solo los valores mas
importantes, como maximos y minimos locales. En cambio, “text” muestra una cantidad mayor
de informacion, incluyendo valores adicionales y anotaciones complementarias. Dentro de esta
misma seccion también se encuentra el selector de “Values”, donde se puede elegir qué tipo
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de puntos caracteristicos se mostraran (por ejemplo, maximos y minimos locales) y los colores
asociados a los valores minimo y maximo, que los permiten identificar visualmente.

La siguiente seccion, “Positive and negative values”, controla la forma en que el programa
distingue las zonas positivas y negativas del diagrama. Si se selecciona “undifferentiated”, todo
el diagrama aparece con un mismo estilo, sin distinguir cambios de signo. Por el contrario, la
opcion “differentiated” hace que las partes positivas y negativas se muestren de distinto color.

La seccion “Filling” se refiere al tipo de relleno del area del diagrama.

Para visualizar las reacciones en apoyos, ir a la pestafia “Reaction”:

- = _. = Diagrams - x® 0o 1.0 20 30 40 50 &0 70 80 90
NTM  Deformation Stresses REACHoR  Reinél | * FRONT
Deformation 1
Stresses {® Reactions

i
e O tatic forces
Reinforcement [CJreactions in a local system | Fz=-20.00 |
Pararneters | =l m| .

Fr FZ
0 W & MY=
B &e:z | EmEH - s
[Cliagraems for inear supports | MY=20.00

| A pescriptions

u tone
[JOpen & new window ] Constant scale — B 152x89%16
e RM kNm
Close Help
_ — RFkN
Diagrama de corte:
= T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T

ol -/ B . 0o 10 0 30 40 0 [-4] 1o LE] 8.0
NTM ~ NTM  Defemation Stresses Reactiond | FRONT
Defarmation 1
Stresses Diagram scale for 1 (am)

Reactions . LFaForce - | 4
Reinfercament W ruroee - < L
. FFz Force 20,00 | (ki)
Parameters :
B M Moment (")
W Oymgnent | | tavom)
W M Moment (i)
Elastie ground reactions
i B syRescs o
B Oz geaction (etifm)
T
Degrem cze: (5] (S : | —— UB 1528916
[Clopen anew window [ Constant scake Uz 5kN
Max=20.00
Appd et Help
— Min=-16.67
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Diagrama de Momento:

- T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
3 Diagrams - X 0.0 1.0 20 30 40 5.0 60 T0 a0 9.0
NTM  Deformation Stresses Reactions *|* ||l +0. . L L FRONT
Diagram scale for 1 (am)
B Orxrorce | | 0d9)
B [ FuFocce ()
. [C1Fz Force QU-DUl )
B [ poment (4"m)
W vy vgment 5000 | 4ei°m)
W Mz Moment (4}
Elastic ground reactions
. Ky Reaction (adjim)
W OJxzgeacton | | Gy
][
| Olagrom = [ [= | = UB 152x89% 16
[Jopen anewwindow ] Constant scale UMy 10kNm
o | e | | Max=T000
T Min=-30.00

Configuracién actualizada, deformada:

I ! I ] 1 LI I d I ! 1] 1 L] ! I ! LI ! 1
N
w= Diagrams - X 00 : 10 20 30 40 50 60 70 B.O 9.0

NTM  Deformation Siresses Reactiond ¢ |* ||l < _ L FRONT

[l Jtiodal dspiacements
Deagram descriptions
.E|Exact deformation for members
[[] Deformation in structure scale ; ; F
Diagram scale for 1

00] () -

Animation

Mumber of frames: L10 w
Murber of framesfsecond: |8 (% F

Start

o e [ ]

[Diagram size: | + -

[Jopen anew window [ ] Constant scale = UB 152x89x 16
o= [ | | ST o
- Max=140

Otra forma de visualizar los resultados del analisis es seleccionar una barra, luego clickear el
botén derecho del mouse y abrir la opcién de "Object Properties™:
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| == Member Properties: 1- 1 (LL1) — *
I
I| | Geometry Properties NTM  Displacements Code check
i
| -10.00|MY (kNm)
{| | 1000 r
I
{| | 3000 e
(| |s000 o ——
Length {m)
I 70.00
- I 0.00 1.00 2.00 3.00
. Diagram
° o o | MY=20.00 Member ! Point (m) MY
Current value 70.00 . LIFx M
for member: 1 . Fy . My
I in point: x=0.0 (m) . [JFz . Mz
I
| . DSmax . |:|5min
: (® values (C) Extremes
I
| Apply Close Printout Help

Al hacer click en la tabla (sobre la celda de “x=....m") y luego desplazando el mouse por el
grafico de MY en funcidn de la longitud, se podran observar los distintos valores de momento
flector a lo largo de la barra.

También es posible ver las propiedades de un nudo en particular, clickeando el botén derecho
del mouse sobre un nudo y abriendo la opcién de "Object Properties™.

Interpretacion de diagramas

Los diagramas deben ser légicos, si el comportamiento no tiene sentido, revisar apoyos y
cargas.

Comparar resultados con cdlculos manuales.

8. Algunos datos de color

- Realises, articulaciones, en pdrticos: tomemos de ejemplo el siguiente caso

lP
HTlTﬂ_lTI_I_ITﬂJq
c

Para colocar la articulacidn en el extremo superior de la columna ac, SOLO se debe aplicar la
herramienta de “Realises” en la barra que representa a dicha columna en el programa.

Geometry — Realeses — Fixed-Pinned (extremo final de la barra articulado)
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- Carga lineal cte NO actuando en la totalidad de la longitud de una barra: (como
en la viga del pdrtico mostrado anteriormente) para poder generar esta carga en el programa,

es util usar la opcién de carga trapecial.

Loads — Loads definition — Member — Trapezoidal Load

&0
|
4 Trapezoidal load — — X
1
P [ p2
x1
x2
Type: Trapezoidal load (2p) e
Direction of load action
Ox L ) ¥
Coord, system: (@) Global (Local
Values Coordinates

(@) Relative (%L}
(kNfm ) () Absolute (m)

x1

x2

Angles (Deg)

[Projected load

Al tratarse de una carga lineal cte, los valores de ply p2 que pide el programa tendran la
misma magnitud y sentido. Se aprovechan las casillas x1 y x2 de coordenadas para indicar en

qué parte de la barra estd actuando la carga.

- Cambiar de layout: en Robot es posible cambiar el tipo de “presentacién” en la zona de
dibujo. Esto se realiza desplegando el menu de “layouts” en la parte superior de la pantalla.

Robot Structural Analysis Professional 2025 - Project: gerber2 - Results (FEM): available H:_sf @ keyword or phrase

E File Edit  View Geometry Loads  Analysis Results Design Tools Add-lns  Window Help  Community

U230 GwR @ XY AN EEHEG QA Y i E-e
2 22 A s S e

~ V=
N T T T T T T T T T A Nodes
Object Inspector . 40 20 00 20 40 60 — Members

H % b4 Q, B T Sections&Materials
& Supports
Objects Mumber of

[Z Loads

T Steel Design
04 Timber Design
- S . . : . . & RC Design

/2 Tools

biects of a model

Dicha caracteristica del programa es muy util para visualizar los resultados del andlisis, con

tablas y diagramas dentro de la misma ventana.

Layouts — Results — Results
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E Fobot Structural Anslys Professional 2025 - Project gerber? - Results FEM: avalable — 5 =
File Edit Wiew Gecmetry Loads Results Duesign Teols Add-lrg Window  Help COMH\UW
QEI avRa XY QG ANEBEE ¥ 226 KX El
A ] X[z ez M AW “Ind <2
B View - MY, Casex 1 (LT) == o bl ] &
v 1 T 1 T T 1 * 1 T &
40 20 ) 20 0 60 &0 w0 120 o i LU e————— ] ]
FZ=-20.00
Gl BN (13 Dusgram scale for 1 ()
| W Osroce | | 020 B
- — . ! 1 B Jrroce ®0 [
MY=20.00 m | B O o6 -
= 4 = - i o |
= & ® = B v et = B FE
—— UB 152x89x16 ’ ; : ’
| - i _ WMy 10kNm 1 W By moment 5000 | pavm) -
Max=70.00 B o -
o Elaste ground reactions
Skrm S W oress o |28
Cases: 1(LL1) | W Oszrescon | | otimy =
20 of o Ye000m o|=3p 50 120 140 |w oy
' 1 E&E - 5 = b= - Hone
Dagamsze: [+ |- | AER
- Dowe = =Y
Node Cane FX (o) FZO | e gy | Aosiy Cose el
A 1 00 1867 T0.00 — i
] [ E (1| 1=
Case 1 (18] 1
Sum of val. o8] 20.00] 000 @
Sum [ 20.00 -150.00 | v ’
elues { Coveiops 7 Giosalsstames Kinko [ < > &
View  Reactions

- Visualizar ejes de los sistemas de coordenadas locales: para activar la
representacion grafica de los ejes locales de cada barra:

View — Display — Model — Local Systems — Local Systems of members

Display - bt
Template: |5-tE"1dE“'d ~ | Y e (@] X[
| Favorites | | Name

i A

Nodes Attribute labels Ol
Members = i
Panels / FE Local system of members g
Mark with colors Local system of panels and clad... | [ ] | [1=
Lpads FE local system ]| =
View Local system of core walls O .
Structure

Supports m| &
Offsets O Y
Compatible nodes ] r,”

[+ Rigid links and diaphragms (m] | il
Elastic foundation | &8
Nondinear hingss OlF

Geometrical imperfections [] ﬁ
Caleculation element:

a=| o= (7 O : HAL
44— OC |Ed | O Explode RN

- 0 = Display attributes only for selected
Symbol size: o D objects
Help OK Cancel Apply

Dichos ejes se veran representados de la siguiente manera, en rojo el eje z y en azul el eje x:
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9. Bibliografia y recursos adicionales
Tutoriales recomendados
Cursos introductorios de Robot con ejemplos de andlisis estructural

https://voutube.com/playlist?list=PLD5SRwMUGNS5V1{ZRZ0a6Xt4VYa7hwppOWOK &s
i=yUUMI41d2C1HmMGgS

Manuales y documentacion oficial

Autodesk Robot Structural Analysis — User Guide (tiene material que excede al contenido de la
catedra)

Robot Structural Analysis Avuda | Aprendizajes | Autodesk
Robot Structural Analysis Quick Start Guide - Modeling steel structures with Robot

Structural Analysis | Autodesk

Robot Structural Analysis Quick Start Guide - Modeling concrete structures with Robot

Structural Analysis | Autodesk
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https://youtube.com/playlist?list=PLD5RwMUGN5VfZRZoa6Xt4VYa7hwpp0WQK&si=yUUMl41d2C1HmGgS
https://youtube.com/playlist?list=PLD5RwMUGN5VfZRZoa6Xt4VYa7hwpp0WQK&si=yUUMl41d2C1HmGgS
https://help.autodesk.com/view/RSAPRO/2025/ESP/?guid=Robot_GSG_Tutorials_html
https://www.autodesk.com/learn/ondemand/curated/robot-structural-analysis-quick-start-guide/5eWfWCsRmq4VPZT19FOiGa
https://www.autodesk.com/learn/ondemand/curated/robot-structural-analysis-quick-start-guide/5eWfWCsRmq4VPZT19FOiGa
https://www.autodesk.com/learn/ondemand/curated/robot-structural-analysis-quick-start-guide/69Stqry8WOAcIsSVuGz3UL
https://www.autodesk.com/learn/ondemand/curated/robot-structural-analysis-quick-start-guide/69Stqry8WOAcIsSVuGz3UL

	 
	 
	 
	 
	Análisis Estructural I 
	1.​Introducción 
	2.​Primeros pasos en Robot Structural Analysis 
	Configuración inicial de unidades y normativa 
	Reconocimiento de la interfaz 

	3. Modelado de estructuras en 2D 
	Definición del sistema de coordenadas 
	Definición de ejes para una grilla de guía  
	Material de los elementos estructurales 
	Definición de secciones transversales a utilizar  
	Dibujar barras y elementos estructurales 

	4. Condiciones de apoyo y uniones 
	Articulaciones en barras 

	5. Definición de cargas 
	Crear casos de carga 
	Tipos de cargas 
	Aplicación de cargas 

	6. Ejecución del análisis estructural 
	Hacer correr el modelo 
	Revisión de avisos y errores 


	7. Visualización de resultados 
	Interpretación de diagramas 

	8. Algunos datos de color 
	9. Bibliografía y recursos adicionales 
	Tutoriales recomendados 
	Manuales y documentación oficial 


