Anexo E.

Curvas Resultado Pruebas Sobre Simulador Simulink Y Sobre El Prototipo
Fisico Del Controlador Para Articulacién Rotoide.
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CURVAS RESULTADO PRUEBAS SOBRE SIMULADOR SIMULINK Y SOBRE

EL PROTOTIPO FISICO DEL CONTROLADOR PARA ARTICULACION
ROTOIDE.

ANEXO E.
CURVAS COMPARACION RESULTADOS SIMULADOS CONTRA

RESULTADOS PRUEBAS SOBRE EL PROTOTIPO FISICO DE LA
ARTICULACION ROTOIDE.

En las siguientes curvas se presentan los resultados comparativos con los mismos
parametros de pruebas del modelo del controlador sobre simulink y el controlador

fisico implementado.

CURVAS POSICION PARA EL MOTOR A.
El voltaje maximo se establece en 6 volts.

22.25° setpoint de POSICION con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 1. Resultados Pruebas control de posicién setpoint de 22.25° Motor A.

45° POSICION final con 1 segundo de duracién de la simulacién.

50

100

45

40

3B-

dos)
oW
=]
T

POSICION (Gra
=
T

POSICION (Grar
s @
I

— RESULTADO SIMULINK. 1
—— SETPOINT 45°. B

— SETPOINT 45°.

— RESULTADO MOTOR REAL.

)
T

! L ! L I I | L L I L I L L L | L
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90
TIEMPO ( 1 Seg - 1800 Muestras). TIEMPO (Muestras cada 10 ms).

Figura 2. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 45° Motor A.
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67.25° POSICION final con 1 segundos de duracion de la simulacion.
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Figura 3. Resultados Pruebas control de posicién setpoint 67.5° Motor A.

90° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 4. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 90° Motor A.

112.25° POSICION final con 1 segundos de duracion de la simulacion.
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Figura 5. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 112.25° Motor A.



135° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 6. Resultados Pruebas control de posicién setpoint 135° Motor A.

157.25° POSICION final con 1 segundos de duracion de la simulacion.
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Figura 7. Resultados Pruebas control de posicién setpoint 157.25° Motor A.

180° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 8. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 180° Motor A.

CURVAS DE POSICION PARA EL MOTOR DE 300 RPM.

El voltaje maximo de salida se establece en 6 volts.



45° POSICION final con 1 segundos de duracion de la simulacién.
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Figura 9. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 45° Motor B.

90° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacién.

100

100
90 90
80 B 80 i
= TOF 1 = i
% e0f e
2 = B0 4
) )
= 50 B g 50 4
S ol 4 8 a0 T
= 7]
2 gyl 1 8 3 4
20 RESULTADOS SIMULINK. ] 20 — RESULTADO MOTOR REAL. | |
10 SETPOINT 90°. 4 10 —— SETPOINT 90°. -
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 1800 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
TIEMPO (1 Seg - 1800 Muestras). TIEMPO (Muestra cada 10 ms).
Figura 10. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 90° Motor B.
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135° POSICION final con 1 segundos de duracion de la simulacion.
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Figura 11. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 135° Motor B.



180° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 12. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 180° Motor B.

225° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 13. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 225° Motor B.

270° POSICION final con 1 segundos de duracién de la simulacion.
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Figura 14. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 270° Motor B.




POSICION (Grados)
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300 -

I
&5
T

%)
1=
T

o
T

=
T

o
T

— RESULTADO MOTOR REAL. g
—— SETPOINT 315°.

L
600

L
800

L L L
1200 1400 1600

TIEMPO ( 1 Seg - 1800 Muestras)

1800

0
0

. L L
40 50 60 70 80 90 100
TIEMPO (Muestra cada 10 ms).

Figura 15. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 315° Motor B.

360° POSICION final con 1 segundos de duracion de la simulacion.
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Figura 16. Resultados Pruebas control de posicion setpoint 360° Motor B.

CURVAS VELOCIDAD PARA EL MOTOR A.
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Figura 17. Resultados Pruebas control de velocidad setpoint 90 grados/seg, Motor A.
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Figura 18. Resultados Pruebas control de velocidad setpoint 180 grados/seg, Motor A.
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Figura 19. Resultados Pruebas control de velocidad setpoint

CURVAS VELOCIDAD PARA EL MOTOR B.

90 Grados/seg.

[] 10 12
TIEMPO (0.1 seq).

360 grados/seg, Motor A.

100
90 %0
80 b
= . 80 4
(] 14 2
@ £ 70 4
< 60 1 &
= 5 gl i
S w0 e
< 2 E
S 40 A
o s}
S 3 4 g 4 7
% 20 4 g 0 4
RESULTADO SIMULINK. RESULTADO MOTOR REAL.
10 SETPOINT 90 Grados/seqg. - 20 SETPOINT 90 grados/seg. -
0 L . . L L . . . I 10 | | \ , L . |
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 0 6 12 14 16 18

TIEMPO (0.01 seg).

8 10
TIEMPO (0.1 seg).

20

Figura 20. Resultados Pruebas control de velocidad setpoint 90 grados/seg, Motor B.
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Figura 21. Resultados Pruebas control de velocidad setpoint 180 grados/seg, Motor B.
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Figura 22. Resultados Pruebas control de velocidad setpoint 360 grados/seg, Motor B.
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PRUEBAS ARTICULACION ROTOIDE CON DISTURBIOS.

En las siguientes curvas, se puede observar el comportamiento del controlador
implementado sobre el prototipo del brazo de 2 grados de libertad con dos
articulaciones rotoides sometido a disturbios cambiando su posicién, las gréficas
corresponden a los cambios de posicion de la articulacion.
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Figura 23. Resultados Pruebas disturbios 45°, Motor A.

Setpoint 90°.
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Figura 24. Resultados Pruebas disturbios 90°, Motor A.



Setpoint 135°.
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. Resultados Pruebas disturbios 135°, Motor A.
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Figura 26. Resultados Pruebas disturbios 180°, Motor A.
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Figura 27. Resultados Pruebas disturbios 45°, Motor B.
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Figura 28. Resultados Pruebas disturbios 90°, Motor B.
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Figura 29. Resultados Pruebas disturbios 135°, Motor B.
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Figura 30. Resultados Pruebas disturbios 180°, Motor B.



