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Qué es un brazo robodtico?
- Dispositivo programable
Gran parte mecanica

Gran parte programable




Brazo robotico en educacion?




Brazo robotico en educacion?




Brazos roboticos

Compuestos por 4 servos:

Base (rotacion eje X)
|lzquierda (movimiento eje X)
Derecha (movimiento eje Y)
Pinza

Gestionado por cualquier controlador
capaz de movilizar los servos.

En este caso, Arduino Uno




Servo

Su control se basa en modulacion de ancho de
pulso, pero:

Con la ayuda de la libreria Servo, se nos facilita
el control de los mismos:

#include <Servo.h> ng

Servo miServo;

miServo.attach(pin); 90°

miServo.write(90);
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Sistema de control

Para hacer control sobre dispositivos, se
pueden diferenciar dos tipos de control:

Lazo abierto: Las operaciones son fijas
P.ej: Ventilador

Lazo cerrado: Las operaciones tienen en
cuenta la diferencia entre la salida
deseada, y la salida actual.

P.ej: Aire acondicionado
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Sistemas de control usuales

Para hacer control sobre robots en la docencia,
los diferentes tipos mas recomendados son:

Fijos: La actuacion se programa sobre el
controlador, sin modificaciones.

Controlados via comando: La actuacion se
lleva a cabo a través de comandos
(ordenador, bluetooth, ...).

Controlados via interrupcién: La actuacion
del robot ya esta programada, y ocurre
bajo X evento detectado por el controlador
(botdn, ruido, luz, ...).

Controlados directamente:
Mando, joystick, ...
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