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1. Conceptos Basicos.

Federacion Internacional de Robotica, bajo
Norma ISO/TR 8373 (Kelly, Santibanez y Loria
, 2005.)
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2.1 Modelo Cinematico
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2.1 Modelo Cinematico.
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2.1 Modelo Cinematico.
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2.2 Modelo Dinamico.




* Modelo Dinamico.

' = Ri—li_l Pi

'w 1:iRi—1i_1wi—1

iC'O)i—lziRi—li_ld)i—1

iai—1:iRi—1i_l‘3‘i—1

Iwi :Iwi—l‘gi IZi

‘o="0_+0'71+'0 x0't,
'‘a,='a+' o x'p+ o x(o_x'p)

iaGi :ia-i"'i‘bixi Pai +iwi X(iwixipGi)+igi

) Reingenieria del Controlador de
7S un Brazo Robotico de 6 g.d.l.

i i
fGi =M; ag
i

He =1 '@, +iwi><(liiwi)
if ='f +f

i+1
i:“i =l +! M +(' Pgi X! fei) +(’ pi+1><i fi1)
i .I: :i+1R.T i f.+1

|+1RT i

ﬂ|+1 ﬂ|+l



11

[ @ Reingenieria del Controlador de
7 un Brazo Robotico de 6 g.d.l.

* Modelo Dinamico.
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e 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.
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4. Mundo Virtual.
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5. Acondicionamiento.
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5. Acondicionamiento.
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7. Conclusiones vy trabajos futuros.

* El esqguema de control que se implementa es un clasico controlador
PID, destacandose que los circuitos acondicionadores asi como Ia
seleccion de la tarjeta adquisitora, el DCS810 vy la interfaz grafica es
una contribucion original al esquema de control que de fabrica.

 Las opciones de visualizacion de nuestra GUI aun se siguen
mejorando, se pretende agregar una opcion que permita trabajar con
otros esquemas de control.
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