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RESUMEN: El articulo describe la mano mecanica MA-I no Ar-ililficial Inteligente) disefiaday
construida en el Instituto de Organizacion y Contr, Slstemas Industriales (I0C) de la
Universidad Politécnica de Cataluna (UPC) como |ntegrado para el
desarrollo y ejecucion de estrategias de aprehensién i
industrialy de servicios. (PROYECTO: CICYT DPI200

SISTEMA MA-I:
COMO ENTRADAAL SISTEMA SE DA LA UBICACION FINAL DE LOS PUNTOS DE ETAPA DE POTE
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EL SOFTWARE DESARROLLADO PARA LA MANO
MECANICA CORRE SOBRE UN SISTEMA OPERATIVO

DE TIEMPO REAL, QNX, PARA CUMPLIR CON LAS
RE EXIGENCIAS DEL PROCESO DE LA LEY DE CONTROL. hace -
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LEY DE CONTROL ES UN PD MECANICA DE LAS ARTICULACIONES DE DOS GRADOS DE LIBERTAD.
CALCULADO A PARTIR DEL MODELO LOGRAN ACOPLAR LOS DOS EJES DE GIRO EN UN SOLO PLANO Y QUE
DEL SISTEMAY POSTERIORMENTE SE INTERSECTEN A 90 GRADOS, MANTENIENDO LOS DOS MOTORES

DE LOS PERFILES DE VELOCIDAD CALCULADOS SE
EXTRAEN LAS CONSIGNAS DE POSICION Y VELOCIDAD PARA AJUSTADO EXPERIMENTALMENTE FIJOS SOBRE II;GEPSII_EMNEAOR/EEI}_?AInggEﬁgﬁg\ﬁg}l\EﬁTDEE LIBERTAD SE
CADA PERIODO DE MUESTREO GENERANDO UNA LISTA FIFO :
UTILIZADA EN LA LEY DE CONTROL COMO ENTRADA CARACTERiSTICAS PRINCIPALES DE MA-I:
e 4dedos con 4 grados de libertad cada uno.
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GRADO DE LIBERTAD. SE o Sistema de control abierto, se pueden ensayar distintas

ESCRIBEN EN LA MEMORIA ;
XKIV JORNADAS DE AUTOMATICA COMPARTIDA (VECANISMO PARa  ©SIrategias de control.
AISLAR LOS PROCESOS) e Posibilidad de incluirle nuevos sensores.
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