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DISENO DE UN CONTROLADOR PARA UN BRAZO ROBOTICO

MEDIANTE DETECCION DE MOVIMIENTO

PROBLEMA

\

En entornos industriales complejos, el manejo de materiales y | fi i"vr .
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productos heterogeneos es crucial para mantener la eficiencia en las
lineas de produccion. Sin embargo, los sistemas de control
tradicionales pueden ser limitados en terminos de flexibilidad y
adaptabilidad, lo que resulta en largos tiempos para manipular
objetos o para reconfigurar una estacion, ocasionando grandes
pérdidas monetarias en estas industrias.

OBJETIVO GENERAL

Integrar el sistema de movimiento de un brazo robdtico con un
algoritmo de control que utilice una camara de movimiento para
poder operar el brazo usando gestos.

PROPUESTA

 Diseno de estructura mecanica para un brazo robotico
de seis GDL. Se emplean servomotores MG996R en ==1"| o
sus articulaciones para dotar de movilidad al mismo =
con altos torques.

* Diagrama e implementacion de sistema eléctrico, de
comunicacion e informatico necesario para realizar la
lectura y traduccion de gestos en movimientos del
brazo articulado. PO Procesamieny |

« Algoritmo de control con retroalimentacion para
definir y mejorar el posicionamiento de cada una de
las articulaciones replicadas por el brazo robotico.
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CONCLUSIONES

» La interaccion del movimiento brazo-humano conseguida es fluida y sin estancamientos por procesamiento,
logrando un seguimiento estabilizado con un retraso menor a un segundo.

» Las capacidades integradas en una camara de movimiento, en conjunto con librerias dedicadas, consiguen
procesar informacion visual de forma casi inmediata para un posterior manejo de datos.

* El controlador es capaz de disminuir en gran medida las vibraciones y tambaleos en cada una de las
articulaciones del robot produciendo movimientos suaves a pesar de las altas tasas de refresco, con un
overshoot relativamente bajo y tiempos de estabilizacion cortos.
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