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OBJETIVO:

Elaborar el diseño un de sistema dinámico que
permita, a partir únicamente de mediciones de la
posición actual, estimar la velocidad de un robot
manipulador de tres grados de libertad. El
resultado obtenido será implementado en
software, tal que se tenga un prototipo funcional
de la solución propuesta.

RESULTADOS:

DISEÑO Y SIMULACIÓN:

• Partiendo del modelo dinámico del manipulador,
se aplicaron una serie de transformaciones sobre la
matriz de inercias con la finalidad de que el sistema
estuviera en cascada.

• La dinámica del observador se obtuvo aplicando la
técnica de Inmersión e Invarianza (I&I).

• Se utilizó MATLAB Simulink para construir una
simulación que permitiera observar el
comportamiento del error de observación de la
solución propuesta.
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CONCLUSIONES:

• Los resultados obtenidos muestran que el error de
observación de la solución decrece
exponencialmente, convergiendo a cero
rápidamente. Este hecho implica que el valor de la
estimación obtenida siempre va a converger
exponencialmente hacia el valor real de la velocidad
de los eslabones, proporcionando una estimación
precisa, lo cual era el objetivo planteado
inicialmente.

• El trabajo presentado representa una buena línea
de partida para trabajos futuros en la búsqueda de
observadores de velocidad para una variedad de
sistemas.

Figura 5.1: Comportamiento del error de 
observación para 𝑝1
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Figura 5.2: Comportamiento del error de 
observación para 𝑝2

Figura 5.3: Comportamiento del error de 
observación para 𝑝3


