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RESUMEN.- En el presente trabajo de investigacion se realizé la
construccion de un brazo robético de tres grados de libertad tipo PUMA
(Programmable Universal Manipulator for Assembly) como plataforma
para probar la eficiencia de la metodologia del Nucleo Hibrido de
Transicion de Estados (NHTE) como controlador de una planta no
lineal.

La construccion del brazo robdtico se realizé en las instalaciones del
Centro Nacional de Actualizacion Docente partiendo del disefio del
PUMA 200 de Unimation. El brazo se disefié con el software Solid

Se program6 en lenguaje C la adquisicion vy
procesamiento de datos a través de las tarjetas usando
el puerto paralelo de una PC.

En la siguiente figura se muestra el seguimiento y el
error  de seguimiento del control inteligente
implementado en la articulacién del hombro a una sefial
LSPB (Linear Segments with Parabollic Blends).

Works 2003 ®. En el disefio del prototipo se detallan las 0
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sensores utilizados. La caracterizacion del brazo estd dada por la
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Se implementd un control de posicion Proporcional-Integral-Derivativo © 0 //

en las tres articulaciones del brazo roboético para la adquisicion de datos

de entrenamiento que reflejan la dinamica de la planta de acuerdo a la 80 //

metodologia del NHTE. Con estos datos se realiz6 la sintonizacion e,

mediante el método del gradiente descendente, del control difuso NHTE ’ A ’

implementado en el hombro. Ambos controladores fueron
implementados, en lenguaje C, en una computadora personal operando
en tiempo real.
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METODOLOGIA.- Se construyé un brazo robotico con tres
articulaciones rotacionales, para los fines del presente trabajo la

intencién fue controlar su posicion, se muestra en las siguientes figuras. I LB
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Resultados.- Se construyd e instrumenté un brazo
robético tipo PUMA que servird para el desarrollo de
diversos temas de investigacion en el area de la
mecatronica.

Se probd por primera vez de modo préactico el control
inteligente NHTE en un sistema fisico no lineal, con lo

cual se ayudé a la comprension de los problemas de
Modelo elaborado con herramientas de CAD y fotografia del prototipo construido implementacién de un control inteligente.

) » . ) Se presenté el articulo”Construccién, caracterizacion y
Para la instrumentacion del brazo robético se elaboraron tres interfases  control de un brazo tipo PUMA de tres GDL” en dos

electronicas para el control de cada motor del manipulador. congresos: XIIl Congreso Internacional de Computacion
CIC 2004, del Centro de Investigacion en Computacion
del IPN y en el Congreso Anual de la Asociacion de
México de Control Automatico, AMCA 2004.

Este trabajo ocupd el ler. Lugar en el Concurso
Nacional de Tesis de Posgrado organizado por la
DGEST, version 2005, a nivel maestria, en el area de
las Ingenierias Mecanica y Mecatronica, Ciencias de la
Construccién y Ciencias de los Materiales.
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