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Figura 8.1b Dimensiones en cm de la base de aluminio. Disefio creado en ProE®

En las figuras 8.1c a la 8.1f se presenta el disefio realizado en Mastercam® y la

simulacién de maquinado tras la generacioén de las trayectorias de la herramienta:

Figura 8.1c. Disefio en Mastercam®, vista superior del primer brazo.
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Figura 8.1d. Disefio en Mastercam®, vista superior del segundo brazo.

Figura 8.1e. Simulacién en Mastercam®, vista isométrica del primer brazo.

Figura 8.1f. Simulacién en Mastercam®, vista isométrica del segundo brazo.
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Comparacion Controles por Angulo Servo 1
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Figura 8.6a. Salida del angulo del servo #1 en el tiempo (medido en nimero de pasos). Se observa
que el control de posicién (tanto Difuso como P) provocan un cambio mas brusco en el servo.

Comparacion Controles por Angulo Servo 2
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Figura 8.6b. Salida del angulo del servo #2 en el tiempo (medido en nimero de pasos). Se observa
que las salidas de los controles de angulo (tanto Difuso como P) llegan maés rapido a la referencia
que las demas.
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Comparacion Controles Posicion XY
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Figura 8.6c. Comparacion de la posicion de los 2 servos. Se observa que la relaciéon con los 2

controles de posicion es lineal, mientras que con los controles de angulos la relacién no es asi.
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Comparacion Controles por Angulos
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Figura 8.6d. Comparacion de los angulos de los 2 servos. Se observa que la relacién con los 2
controles por angulos es casi lineal, mientras que con los controles de posici6n, la relacién no es

asi.

Al analizar las imagenes anteriores, se decidi6 utilizar el Control P por angulos debido a

los siguientes argumentos:

Como se observa en la figura 8.6b, el control por angulos es mas rapido en el
servo #2 que el control por posicion. Esto es deseable especialmente en la
modalidad de CONCURSO IEEE.

Como se observa en la Figura 8.6a, el control por angulos provoca cambios mas
suaves en el servo #1 que el control por posicion.

Aun cuando la relacién entre las posiciones en Xy Y sea lineal en el control por
posicién, no nos perjudica utilizar el control por angulos, el cual no es lineal en la
relacion de posiciones en los ejes.

Una vez tomada la decisién de utilizar el control por angulos, la segunda decision
de utilizar el Control P en vez del Control Difuso se tomé debido a que las salidas
mostradas en las figuras anteriores muestra que la diferencia entre el control P y el
Difuso es pequena y no justifica el consumo adicional de recursos de poder y
tiempo de computo que representa el Control Difuso.
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