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IIItns6nko.
Etnilen l.n impbo sonoro
ydeCectan el ecoq..er~
jan 101 Cltlj«os. Midiendoel
tiempo que tardol en regr•
..... el sonido, el CCll'l"lPA.
dor C8IcI •• 1& OiSlancía al
obsticUo. 8 lmptJIo ~
noro tiene un tono muy
agudo que no ootecta el
oldohl..mano.

De v1s16n

1.oI5ensot'esde vlsI6nlOl'1
capaces de ver el _pecio
de tr~ e 1rtefpret.'1o.
La ..wta81 LnO de los sen­
tidI» electr6nic:oll mM el­
c::ienC• •

s.1AiIZan~. tNlizar"
r_ de inspección y reco­
nocimiento de plez..,
ertre otros.

1.aI cIlm.as benen hasta
65 .000 células ted:qula·
res lenaibles a la luz, caro
gadas elédricamente para
que el comptAador Ir8Ol ­
forme la carga de cada
una. en Irte~ rectan­
gular de luz correspon­
diente, en la J*tlllla

Sensores dIvenos

Existen lIYersoI~ de
...-.ores y tr~ores
capacM de deCea. van.­
bies como temperatura,
preslór\ fluiO de Iludo Y
propiedades 8léQrieas.
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Otra érea de investigación
es la detección o progra­
mación de sel"lales voca­
les para comunicar
oralmente las instruccio­
nes al robot Se basa en
las técnicas de reconoci ­
miento de la \IOZ para ana­
lizar las palabras emitidas
por un operador humano V
compararlas con un con­
Junto de palabras almace­
nadas.

ROBOT..
Futurismo

Robot ••rtebrado

Es un nuevo tipo de robot
proyectado como una co­
lumna vertebral humana.
Llega 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 automóvil.
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Es le eier'M::i8 del c;ortrol y
la comunicadón en las
máquinas y en loe seres
vivos. ESludia 1.. cosas
que son CapllCM de adap­
'arse y conlrolarse a si
mismas . En resp.l8Sta a
las alteraclone, que se
pr........ en el medo, un
liatema es C8f*Z de mocI·
fIcar tu JlftlPo comport.
miefto.

AndroIde

es un robol cuya configlr
rllCl6n es aimiIar • la del
hombre ytuoet'8tlrOHun_ .

CulcW1 robot
En la 1II~8ClUra fW.rista
18 encuentran propuestas
de ciudades móviles que
tienen como base el uso
de la rob6lica.

V1s16n en
tres dlmenslones

la l.Cilización adUIII de los
robol, en un gran número
de procesos productivos ,
hace necesario que los ro­
bot. poseen c18f1o com­
portamiento "inleligenle"y.
lObraloclo. que preserten
la l-el 4 ad de percibir su
nomo.

De ~ cIsIirms sentidos
de perce¡x:ión, como son
visión, lado, fuerza, olf.o,
oldo, la visión el que est!
experimentando mayor
auge en los (¡ltlmoI aflos
por IU gran potencial de
apIIc8Ción,~ COl lIe
va un mayor grado de
COlllJi r eJ ~ad .

En robótica se l.CiIza la v+­
si6n pot compbdot bési­
cementa para identificar
objetos en el entorno del
robo! con el fin de . ituarlos
para inlpeccionar determi­
nadas zonasde !al piezas,
I*a desifica' los oo,etO$
o pera tomar cieI1. medio
del de ellos.

Gr...perle de los liatemas
de vIai6n~ a la
idenliflcación y Iocariz.
cl6n de objetos en LnlI es­
eena,parten del estudio de
escenas bidimensionales
(capladas por loesistemas
de percepción l.Cillzados),
va qua su amp'iacl6n a as­
can•• tridimensionales
(30) .. lodavia tema de
nvestigad6n en runero­
la. terVos.
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Obsevaciones para el diseño

¡rayedoliu
El aumento en la utilización de robots
Industriales h8creado una demanda
en el diseflo de cálculos de control
para el seguimiento de trayectorias.
En el desarrollo de un buen célculo
de control hay ciertos requerimientos
que deben ser cumplidos: primero, el
sistema debe ser estable ; segundo,
la salida debe ser lan aproximada a
la entrada como lOea posible; fina l­
mente, el computador debe ser in­
sensible a la varleción de parémetros
y a perturbaciones externas.

Estr.otegLu d. control
Dadas las ecuaciones dinámicas de un
robot, la estrat89la de control es man­
tener un movimiento prevlam8l'lle es ­
pecificado labre una tray ectoria
medianl e la compensación de tuerzas
ylo torques en los actuadores para co­
rregir cualquier desviación en el brazo
del robot. Ourante los últimos afIos se
han propuesto muchas estrategias de
control para el control automátiCO de
los robots. Estos esquemas de control
utilizan los resultados de las teorlas de
control clásicas y modernas.

f.sIrmps d. mcMmlento
Para lograr el funcionamiento óptimo
del robot, 58 deben considerar no 8610
las estrategias de control sino las de
movimiento, que generan las trayecto­
rias deseadas. Oebldo a las ahas ve­
locidades y las graneles masas , el robot
es susceptible a excitaciones porvibra·
clón, Inestabilidad y errores de posicio­
namiento, causados por las acelera­
ciones Inerciales. El comol de trayec.
torla requiere que el robot vaya de un
lugar a otro siguiendo un cam ino deI.­
minado. Esto quiere dedr que la tra­
yectoria se refiere a una historia en el
tiempo de posición, velocidad y ecet..
rllCl6n para cada grado de libertad.



.....................,~ , ........,
de Robots Industriales

Movimiento del robot

Normalmente se considera el movI­
lTliel'1oele U'l robot Industrial como el
~o del elemerto term!·
nel con respedo a la base. B mcM­
lTliel'1ole expr.. como l.I"Ia serie ele
~ Intern l8dos llI'tre lWl pos¡.
ción lnid8I Y poe.íc:iOn final. a
lflO'lo"irniero a tr de estos pun!.0I
normMMrte" restli9dO por el
tiempO especifiCadO para el despla.
Z8mienIo. Las COlltk:iooes lOe86eI
para el fU'laonamienlo del robot se
pI"&MrUn cu.ldo el movirrlierfo el
suave ya que é'ste no esté elCpUeSto
a esfuerzos irW'Iec:esarios.

Movimiento ....8-....8
Lalorma mes ulilizada para generar el
InO'Amiénlo do 101 brazos de 101 robots
industriales es mediante la utilizaci6n
de acelereci6n y desaceleracl6n cons·
lant e, mes conocido como aceleracl6n
Bang·Bang. Elle lipo de ac&leracl6n
ofrece U'l perfil de velocidad que ¡w..
menta linealmentehasla un má;.¡;imo y
luego diSminuye hasla cero.

a gran pl"otlIema pl"esentado por este
rnoWniento es en los cambios abfup-­
los dltaoelerad6ne~adoepor
"- brazos del robot. Estos~
abrl..lptos oeu"len, .. P iI oeipio, en la
miI.-:i cM Ialr...,.aor\a y luego al final
del dQo. Enestos pu"ttos los cambios
en la~ de la ~ac:i6n se t1ecen
inriI'lil:os kI que C*.U pl"obIemas por
delg"ta, \lbaci6n, shock inerdal Y
~ cM ruido en el robot. Pero
la gran ven. .. que esle tipo de
mcMr'nIel1:o es mv¡ tAciI de implem8n­...
AdetnAI la g.W1liza por la leorla de
control moóetno que el rnoWnierto
Bang-Bang .. 6ptilno en el liempo.
ERo ¡pera decir que el robot e;ecuta
su tarea en el menor tiempo posible,
lUjeIo a las relblcciones de c:orool.

SintuIs Y aMIlsls en el dlseñ

En CUlIIq\MIr pl"oI:lIema de Ingei .....
0ebI cklinguirIe entre la IÍ"CeSiS Y el
.... La snesís consisle en la la ·
bor de 0"'* el slsl:ema; porelCOlWario.
el. IV, ', lrablfa sobre las prq:lleda­
<* de U'l siItema va eeeee. La rela­
ción elÓstlll'te .. que, por mecto del
anébislacreansistemasq:tirnos. Es
decir, la crea U'l siIlerna. se.-.iza y
..1TlOCIfiCa cortn...amente hasla obte­
ner el sistema clesea6o.

Existen dolIl_ en la sÍ'1tesil de 1.1"1
robot :

- Elegir el tipo de triones que van a
enlazar 101 dislil10s elemertOl del
brazo manlp..llador.

- Determinar las dimensiones más con­
verllenles para dichos elementol.

En la primera fase 8rltra ., juego la
Inventiva del creador del lislema,
miertras que la segooda lase se puede
d$Ufron. por medio ee métodos ana"
llicoa.

La sÍ'lt~ de 1.1"1 rotlot mW'lipuIador
con vano. etemenIos se r8laclona con
la obt8lidOil de 1.1"1 espacio de lrabefo
p-Mameft. espeeificaOo, con U'laS
r8llldonea6ptimas eme"~
nea de "- 818mertOS y con ura des­
~C»aceptab6es.

ExilI8I'l dolI enfOques de este protlNt­...
- Dado U'l manip4ador dellfminado,
calcultI su espacio de lrabaio.

• Dado U'l espacio de lrabeéO predeter­
minado, obtenerla eslructura Q8OrTlé­
tnce y topológice del manipulador
m".decuado.
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