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"OPTIMIZACION DE TECNICAS DE MODELACION Y CONTROL PARA MANIPULADORES
Thesis: ROBOTICOS Y SU APLICACION EN ROBOTS VIRTUALES"

Summary:
El trabajo a distancia se estd volviendo comun en escuelas y universidades, la formacion a distancia implica el uso de tecnologias como
las maquinas de realidad virtual que facilitan la ensefianza y el aprendizaje de temas de ingenieria como robdtica y mecatrénica. Los
robots virtuales y sus sistemas de control se pueden implementar usando software de cédigo abierto y plataformas de hardware de
bajo costo. Este documento presenta la metodologia para el desarrollo de un robot virtual articulado UR5 disefiado para su uso en un
laboratorio virtual para la realizaciéon de practicas de robética y control. El modelado y la animacién 3D del robot virtual se realizan en
Solidworks y Blender respectivamente. El robot virtual requiere interactuar con un controlador externo utilizando un esquema
“hardware in the loop”.

El controlador externo se programa en CODESYS y utiliza Modbus TCP como protocolo de comunicacién. Como técnicas de
modelacién y control del robot se propone la estimacion del par de carga a partir de un modelo de motor de corriente directa de orden
reducido y convertido a tiempo discreto para simular los actuadores. Se utilizan algoritmos de control que combinan una maquina de
estados finitos para el control de posicion de las articulaciones con un control de velocidad que utiliza un controlador proporcional
integral derivativo basado en el principio de modelacién interna. El esquema de control propuesto permite la operacién manual y de
lazo cerrado de los ejes de movimiento. Las ecuaciones cinematicas se implementaron también en el controlador externo para lograr el
control cinematico inverso del robot UR virtual. El sistema desarrollado es Util para el aprendizaje practico de la robética, tanto del
control de los ejes de movimiento como del control cinematico.



