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DISENO DE UN CONTROL PARA ROBOT QUE IMITA
MOVIMIENTOS

OBJETIVOS:

Desarrollar un sistema teleoperado
usando dos robots Touch
relativamente econdmicos,
comparados con la tecnologia actual.

El impacto de proyectos como este es
dejar camino andado para futuros
proyectos de teleoperacién que
necesiten de elementos mas
accesibles para su realizacion.

Robot Touch

RESULTADOS:

t(s)

0 Robot Maestro (roja) vs.
0 Robot Esclavo (azul)

CONCLUSIONES:

DISENO DE LA SOLUCION:

* Se asignaron sistemas de coordenadas
usando el pardmetro Denavit-Hartenberg.

* Se disefid un modelo dindmico que
representa el movimiento.

M(0)6 + C(0,6)6 + %P(Q) — 7

* Se diseid controladores que no necesitan
de sensores de velocidad.

Tm = _Kpm(em - es) - Kdmém + %P(ewn)
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* Se implementé el controlador a través de
dos computadoras diferentes.
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Implementacidn del experimento
Robot-Esclavo

Hacer un controlador méas econémico de lo que se encuentra en el mercado causa que dicho
controlador sea calculado con menos herramientas de las que se consideran idealmente. Es
decir, es necesario buscar manera innovadoras para compensar la falta de informacién. Sin
embargo, este tipo de retos son los mas dificiles y los que valen la pena. Puesto que, al
lograrlos, se abarata la tecnologia y beneficia a un mayor nimero de personas.
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