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PROBLEMA

La interaccion inconsistente de robots industriales con diversas
superficies provoca ineficiencias, errores y mayor desgaste,
aumentando costos operativos. Mejorar |la adaptabilidad de los robots
optimizara la eficiencia, reducira costos y mejorara la calidad en
procesos industriales repetitivos.

OBJETIVO GENERAL

Predecir el comportamiento de un robot en tareas repetitivas
simulando la interaccion de distintas superficies de trabajo para
optimizar el funcionamiento con base a los datos generados en la
simulacion.

PROPUESTA

Una vez configurado el entorno virtual con el cual el
robot interactua, se procede a simular varias veces
las tareas que el automata esta programado para
repetir. Los materiales se configuran para obtener
distintos resultados en cada ejecucion, y con ello se
genera un conjunto de datos (DataSet).

Desarrollo de codigo en Matlab y creacion
de un entorno virtual con el cual interactue
el robot para llevar a cabo las simulaciones.

Creacion de un DataSet con la informacion
recopilada en las simulaciones para
seleccionar los parametros directrices en la

Con la base de datos recopilada se crea una funcion funcién de prediccion.

de prediccion con la cual se pueda diferenciar con
que superficie de trabajo el robot esta
interactuando y asi poder realizar los cambios
pertinentes para mejorar la eficiencia del robot.

Elaboracion Y verificacion del

funcionamiento de la funcion de prediccion
en base a los objetivos establecidos.

RESULTADOS
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Los resultados obtenidos en las simulaciones se los analizaron y compararon con distintas graficas acorde al material en

cuestion y a partir de ello se pudo ver cuales eran las variables que marcaban un comportamiento mas caracteristico
por cada material.

CONCLUSIONES

 Se pudo evidenciar que para la mayoria de los materiales con los cuales el robot interactud la fuerza de friccion
medida en Newtons resulto ser deferente, esto era de esperarse ya que cada material posee coeficientes de friccion
tanto estaticos como dinamicos diferentes.

 Después de desarrollar la funcion de prediccion se pudo evidenciar que para la mayoria de los materiales se tienen
resultados prometedores, los unicos con los cuales |la funcion presenta problemas son el laton y teflon.

 Para los materiales que presentan problemas de identificacion se podrian realizar mas simulaciones con las cuales
poder diferenciar de mejor manera sus caracteristicas. Aun asi, la funcion trabaja muy bien con metales.
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