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1. Conceptos Básicos.

Federación Internacional de Robótica, bajo
Norma ISO/TR 8373 (Kelly, Santibáñez y Loria
, 2005.)
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2.1 Modelo Cinemático
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2.1 Modelo Cinemático.
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2.1 Modelo Cinemático.
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2.2 Modelo Dinámico.
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• Modelo Dinámico.
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• Modelo Dinámico.
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• Controlador.
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4. Mundo Virtual.
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3. Controlador.
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3. Controlador.
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4. Mundo Virtual.
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4. Mundo Virtual.
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4. Mundo Virtual.

Reingeniería del Controlador de 
un Brazo Robótico de 6 g.d.l.

19



20

• PWM

Reingeniería del Controlador de 
un Brazo Robótico de 6 g.d.l.



5. Acondicionamiento.
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5. Acondicionamiento.
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6. GUI.
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7. Conclusiones y trabajos futuros.
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• El esquema de control que se implementa es un clásico controlador
PID, destacándose que los circuitos acondicionadores así como la
selección de la tarjeta adquisitora, el DCS810 y la interfaz gráfica es
una contribución original al esquema de control que de fábrica.

• Las opciones de visualización de nuestra GUI aún se siguen
mejorando, se pretende agregar una opción que permita trabajar con
otros esquemas de control.
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