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El siguiente trabajo consiste en el control de trayectoria de un robot antropomdrfico con saque
hacia enfrente, los controladores clasicos como un PD, o un PI no son capaces de seguir una
trayectoria sin error en espacio estacionario siendo acumulativo esté, un PID es capaz de
eliminarlo sin embargo siempre tendra un cierto error, ya que este no considera la velocidad ni la
aceleracion de la trayectoria ni como llegaréd a puntos dados de la trayectoria. Se propone usar un
control pre-alimentado que consiste en tener una trayectoria conocida y por medio de polinomios
obtener la aceleraciéon y velocidad de la misma, estas son proporcionados al controlador, por ello
el controlador PD pre-alimentado tendrd un seguimiento de trayectoria sin error en espacio
estacionario, ni el error que el PID proporciona. Los resultados muestran una mejora de un 20 %
comparado con PID en diferentes casos como el seguimiento punto a punto de tres puntos dados,
una trayectoria de una rosa de 4 pétalos. En tanto a la implementacién se muestra el control y la
comparativa de ambos.



