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Unos de los robots de mayor interés es la configuracion PUMA debido a que posee una amplio
espacio de trabajo y una gran flexibilidad al utilizarlo en diferentes aplicaciones; ya que cuenta con
seis grados de libertad para determinar su posicion y orientacion

En el presente trabajo se muestra la instrumentacidn, la implementacion de la cinematica directa,
inversa y el regulador PID aplicado a un robot PUMA 560 mediante del software de Simulink y un
microcontrolador Arduino.

El proyecto comienza con la apertura de la arquitectura del robot para su instrumentaciéon. Cada una
de las articulaciones consta de un motor de CD y un potenciéometro para medir la posicion, el
segundo y tercer eslabdn cuentan con un freno mecanico. Se conect6 un puentes H en cada uno de
los motores para manejar su sentido de giro y la velocidad a través de una senal de PWM y dos
digitales provenientes del Arduino; mientras que las sefales de salida de los potenciémetros son
conectados a las entradas analdgicas del microcontrolador. Por ultimo, los frenos mecanicos son
activados a través de un transistor que estd conectado a una entrada digital del Arduino.

El microcontrolador es empleado como una tarjeta de adquisicién de datos para comunicar las
sefales provenientes de la computadora con la etapa de potencia del robot. En simulink se realiz6 la
programacion de la cinematica directa e inversa para controlar la posicion robot a través de un PD.
El comportamiento de los grados de libertad 1, 4, 5 y 6 tuvieron un buen desempeno; sin embargo,
las variables del segundo y tercer eslabdn son afectados la gravedad. Por lo tanto, se sincronizo la
estrategia de control con el freno mecédnico para mejorar el desempefio y evitar vibraciones en estas
articulaciones del robot.



