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RESUMEN

El avance de robots manipuladores ha tenido un rapido y significativo progreso debido a
las necesidades del mundo actual, es en este contexto que se han renovado los mecanismos y
sistemas de control bajo los cuales funcionan, conducentes a mejorar en la eficiencia,

precision, rapidez, confiabilidad y capacidad de los robots.

Los modelos cinematicos relacionan las posiciones en el espacio cartesiano con las
posiciones en el espacio de coordenadas articulares de los eslabones y los modelos dinamicos

relacionan los torques de los eslabones con las posiciones, velocidad y aceleraciones angulares



en coordenadas articulares de los eslabones.

En este documento se realiza un planteamiento metodoldgico para el disefio de un
sistema de control cinemético y dinamico en manipuladores seriales a través del andlisis de
simulacion, lo cual permite observar el comportamiento de estos sistemas de control con respecto
al planteamiento y poder tomar decisiones con respecto al disefio del manipulador.
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