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RESUMEN / ABSTRACT

En este articulo, s implementa un esquemna de control en espacio de tareas para un robot paralelo neumatico de dos
grados de libertad en aplicacion industrial de simulador de movimiento con el objetivo de resolver ¢l problema de
scguimiento de tmyectoria. El sistema de control considera dos lazos en cascada; mediante un lazo interno
desacoplado se respelve el control de posicion articular, mientras que un lzo externo implementado en el espacio
cartesiano, brinda la solucion al problema de scguimiento de trayectoria. La entrada descada cartesiana s pre
alimentada de acverdo a las condiciones especificadas en la implementacion digital del control cinematico en espacio
de tarcas. Se emplea 2] modelo cinematico wectorial sin necesidad del wso del modelo dinamico del robot. Para
demostrar el desempeiio del esquema de control propuesto, se presentan los resultados experimentales obtenidos a
traves de varios experimentos realizados con el robot pamlelo de dos grados de libertad accionado neumaticamente.
Estos resultadas confirman la respuesta esperada ante seguimiento de trayectoria demostrando un buen desempedio del
sistema.
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In this paper, the Kinematic task spoce confred scheme aof 2D00F prenmatic paralle! rebor iy developed in order to
sofve the rrafectory tracking problem in indusreind application of motfon simnlarer. The conteal spsfem toke (Mte
aocennt @ e leaps cavcade, an inteenal loop that selves the deconpled jeing contral and the axternal loop
fniplentented in the fask space contrel (n arder to solve de frafectory tracking specificarions. The kineniatic modef
by vectoriad formudation 5 used withent fie peed of o dynamic mode! of o robot. Tn erder fo solve the Fajeciory
tracking problem, the desived input iy feed-forvarded aocerding fe the specific condition of the digital
I plenienfaiion in e kinemalic fask space confral scheme. To lustrate the performance of the propesed contral
scheme, experimental results obtained through several test with the parallel robor of 2 DO are presented
Experimental resnlts confirm the expected tracking response (8 e fask space, showing adeguare performance,
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1. -INTRODUCCION

En la campo de la mobdtica s define el control de seguimiento de tmyectoria, al seguimientos de una trayectoria descada
variable en el tiempo dada en el espacio articular guff) o canesiano x.ft) ¥ sus sucesivas derivadas dgsidr y dieadd o bien
.fL'“E.:,'_,.fiil'E ¥ .i"zrl,riir: que deseriben la velocidad v acelemcion descadas respectivamente|[1].

El control en el espacio articular tiene como caracteristica que es nacesario la solucion de |la cinematica inversa del robaot
para obtener el vector de posicion articular martiendo de conocer la tmyectoria descada en el espacio cartesiano del elemento
terminal del robot, que en el caso del robot bajo estudio, lo constitnye |a platafiorma movil. Este tipo de control no tiene |a
capacidad de compensar las incertidumbres del sistema que afectan la trayvectona real de la plataforma movil enel espacio



