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OBJETIVOS:

• Diseñar una plataforma máquina‐
herramienta ciber física para el
monitoreo, coordinación e
interoperabilidad de máquinas
industriales.

• Diseñar un componente que
permita el análisis estadístico de
información extraída de un
manipulador robótico para
monitorear su comportamiento y
predecir posibles fallas.

DISEÑO:

IMPLEMENTACIÓN:

• El modelo del manipulador robótico es capaz
de recibir como parámetros las trayectorias
o movimientos que se desean seguir.

• Se programó una aplicación cliente‐servidor
que implementa la librería de uso libre
opcua que se comunican a través de un url
de conexión.

• Los datos extraídos de la simulación son
traducidos por el agente adaptador al
formato único de datos AML (basado en
XML).
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RESULTADOS HASTA EL MOMENTO:

• Se logró establecer una comunicación exitosa
cliente‐servidor a través del protocolo OPC
UA, así como el intercambio de información.

• El modelo del manipulador robótico es capaz
de ejecutar cualquier trayectoria deseada y
almacenar la información de su cinemática
en un archivo. La idea es que la simulación
ejecute ciclos completos de trabajo actualice
constantemente la información.

Figura 1: Diagrama esquemático del sistema.
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2016, pp: 621‐641.Figura 2: Modelo de manipulador robótico SR166 

en Matlab Simulink.


