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En su primera etapa el proyecto de investigacidon busca construir un Sistema Experimental de
Teleoperacion Robdtica Bilateral-Hardware y Software que permita investigar sobre esquemas
de control que aseguren la estabilidad del sistema teleoperador, considerando la dindmica no
lineal del manipulador local y remoto, asi como el retardo en el canal de comunicacién.

Los resultados alcanzados son:

1. Se ha disefiado y construido la estructura mecdnica del manipulador remoto de tres
grados de libertad.

2. Se han montado los accionamientos eléctricos en el brazo manipulador remoto.

3. Se ha elaborado el programa para el manejo del dispositivo haptico (manipulador
local) desde el Software QuaRC que trabaja en el entorno Matlab & Simulink en tiempo
real, para la recepcién de datos de posicidn y velocidad de cada articulacion, asi como
el envio de la sefial de control de torque.

4. Se ha elaborado los programas los cuales permiten la comunicacién en tiempo real a
través de una red CAN (Control Area Network) mediante la aplicacion Real-Time
Windows Target en el entorno Matlab & Simulink, el cual permite comandar los
motores de las articulaciones del brazo (manipulador remoto de tres grados de
libertad): envio/recepcién de datos de posicion velocidad, aceleracién y corriente a
través de una red CAN (Control Area Network).

5. Se ha desarrollado los programas para la comunicacidn a través de Internet entre el
lado local y remoto mediante el protocolo UDP (User Datagram Protocol) desde el
entorno Matlab & Simulink. UDP se utiliza para transmitir sefiales de posicidon angular,
velocidad angular y torque de las articulaciones del Phantom y del brazo remoto.

6. Se ha realizado una aplicacién de telemanipulacion.



