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o vision

Ultrasénicos

Emiten un impuiso sonoro
y detectan el eco que refle-
janlos objetos. Midiendo el
tiempo que tarda en regre-
sar el sonido, el computa-
dor calcula la distancia al
obstaculo. El impulso so-
noro tiene un tono muy

que no detecta el
oido humano.

De visién

Los sensores de vision son
capaces de ver el espacio
de trabajo e interpretario.
La vista es uno de los sen-
tidos electronicos mas efi-
cientes.

Se utilizan para realizar ta-
reas de inspeccion y reco-
nocimiento de piezas,
entre otros.

Las camaras lienen hasta
65.000 células rectanguia-
res sensibles a la luz, car-
gadas eléctricamente para
que el computador trans-
forme la carga de cada
una, en un espacio rectan-
gular de luz correspon-
diente, en la pantalla.
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Otra area de investigacion
es la deteccion o progra-
macién de sefales voca-
les para comunicar
oralmente las instruccio-
nes al robot. Se basa en
las técnicas de reconoci-
miento de la voz para ana-
lizar las palabras emitidas
por un operador humano y
compararlas con un con-
junto de palabras almace-
nadas.
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ROBOT

Futurismo

Robot vertebrado

Es un nuevo tipo de robot
proyectado como una co-
lumna vertebral humana.

Liega a casi todos los pun-
tos del interior de su espa-
cio de trabajo, incluso al
centro del mismo, lo que le
permite funcionar en luga-
res poco accesibles, como
la cabina de un automdévil,
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Cibernética

Es la ciencia del control y
la comunicacién en las
maquinas y en los seres
vivos. Estudia las cosas
que son capaces de adap-
larse y controlarse a si
mismas. En respuesta a
las alteraciones que se
presentan en el medio, un
sistema es capaz de modi-
ficar su propio comporta-
miento.
Androlde

Es un robot cuya configu-
racion es similar a la del
hombre ysucerebroesun
computador.

Culdad robot

En la arquitectura futurista
se encuentran propuestas
de ciudades mdviles que
tienen como base el uso
de la robética.

Visién en
tres dimensiones

La utilizacién actual de los
robots en un gran nGmero
de procesos productivos,
hace necesario que los ro-
bots posean cierto com-
portamiento “inteligente”y,
sobre todo, que presenten

De los distintos sentidos
de percepcion, como son
vision, tacto, fuerza, olfato,
oido, la visién el que esta
experimentando mayor
auge en los Gltimos afos
por su gran potencial de
aplicacién, aunque conlle-
va un mayor grado de

En robética se utiliza la vi-
sidn por computador bési-
camente para identificar
objetos en el entorno del
robot con el fin de situarlos
para inspeccionar determi-
nadas zonas de las piezas,
para clasificar los objetos
© para tomar ciertas medi-
das de elios.

identificacion y localiza-
cion de objetos en una es-
cena, parten del estudio de
escenas bidimensionales

ya que su ampliacion a es-
cenas tridimensionales
(3D) es todavia tema de

en numero-
808 centros.




Obsevaciones p;ra el disefio

Trayectorlas

El aumento en la utilizacién de robots
Industriales ha creado una demanda
en el disefio de calculos de control
E:ra el seguimiento de trayectorias.

el desarrollo de un buen calculo
de control hay ciertos requerimientos
que deben ser cumplidos: primero, el
sistema debe ser estable, segundo,
la salida debe ser tan aproximada a
la entrada como sea posible; final-
mente, el computador debe ser in-
sensible a la variacion de parametros
y a perturbaciones externas.

Estrateglas de control

Dadas las ecuaciones dinamicas de un
robot, la estrategia de control es man-
tener un movimbarﬂo prwiamam? a?
pecificado sobre una trayectoria
mediante la compensacion de fuerzas KOBOT TUGUETE
y/o torques en los actuadores para co-

rregir cualquier desviacion en el brazo

del robot. Durante los Gltimos afos se

han propuesto muchas estrategias de

control para el control automético de

los robots. Estos esquemas de control

utilizan los resultados de las teorias de

control clasicas y modernas.

Estrateglas de movimlento

Para lograr el funcionamiento 6ptimo
del robot, se deben considerar no sélo
las estrategias de control sino las de
movimiento, que ﬂ:aran las trayecto-
rias deseadas. do a las altas ve-
locidades y las grandes masas, el robot
es susceptible a excitaciones por vibra-
cién, inestabilidad y errores de posicio-
namiento, causados por las acelera-
ciones inerciales. El control de trayec-
toria requiere que el robot vaya de un
IuFar a otro siguiendo un camino detgr-
minado. Esto quiere decir que la tra-
yectoria se refiere a una historia en el
ti:glg? de posicion, velocidad y acele-
r para cada grado de libertad.




ML TITE 1 A i

de Robots Industriales

Movimiento del robot

Normalmente se considera el movi-
miento de un robot industrial como el
despilazamiento del elemento termi-
nal con respecto a la base. El movi-
Mnmmmmmaa
puntos intermedios entre
cﬁnrﬁdﬂywmﬁnm
nmuoaum&astosmos
normalmente esta restringido por
mpacﬂi@dopuuetdaspia
0. Las condiciones ideales

presentan cuando el movimiento es
suave ya que éste no esta expuesto
a esfuerzos innecesarios.

Sintesis y andlisis en el diseiio

Encudql.ior problema de ingenieria,

debe distinguirse entre la sintesis y el
anédlisis. La sintesis consiste en la la-
bor de crear el sistema; por el contrario,
el analisis trabaja sobre las propieda-
des de un sistema ya creado. La rela-
cién existente es que, por medio del
analisis se crean sislamas éptimos. Es
decir, se crea un sistema, se analiza y
se modifica continuamente hasta obte-
ner el sistema deseado.

Existen dos fases en la sintesis de un
robot:

+Elegir el tipo de uniones que van a
enlazar los distintos elementos del
brazo manipulador,

« Determinar las dimensiones mas con-
venientes para dichos elementos.

En la primera fase entra en juego la
inventiva del creador del sistema,
mientras que la segunda fase se puede
dnm'm ollar por medio de métodos ana-

La sintesis de un robot manipulador
la btancion “"m““““‘;'im'“‘“"'ue ‘:&
un e tr
previamente
mmmmm
nes de los elementos y con unos des-
plazamientos aceptables.

Existen dos enfoques de este proble-
ma:

«Dado un manipulador determinado,
calcular su espacio de trabajo.

- Dado un espacio de trabajo predeter- [
minado, obtener la estructura geomé-
trica y topolégica del manipulador
méas adecuado.
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