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INTRODUCCION

e Las plataformas triaxiales son un demostrador perfecto de la complejidad de los sistemas
mecatronicos. Se trata de actuadores complejos con cinematica paralela donde se aplican
multiples campos de la ingenieria, como es la instrumentacion cientifica, la robotica o la
fabricacion.

e Para la realizacion de este proyecto, se aplicara el disefio en V en la verificacion del disefio
mediante simulacion, y la validacion modular y final del sistema.

OBJETIVO
e El principal objetivo de este proyecto es dotar al Laboratorio de Estructuras y Sistemas Inteligentes
del Instituto Tecnologico de Aragon de una plataforma triaxial.
e Eltrabajo realizado servira para mostrar el proceso de disefio basado en modelos (MBDE) con un
sistema que auna distintos componentes y tecnologias. Para su uso como demostrador, se ha incluido el
control de la posicidn de una pelota colocada sobre la plataforma, cerrandose el bucle de control mediante una

camara. /
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En la grafica se puede observar que cuando se introduce una perturbacion la plataforma intenta corregirla para que no se
caiga la pelota y llevarla al centro que se encuentra en el punto (240,240).

CONCLUSIONES

e  Una vez concluido el proyecto, se ha podido observar que el disefio y la parte de software han tenido bastantes puntos de mejora y que

tanto la parte electrénica como el modelo cinematico eran correctos y funcionales.

e En el futuro, las lineas de trabajo a seguir son la mejora de la parte mecanica, eliminacion de holguras, rigideces y fricciones, posible
cambio de motores para dar mas potencia a la plataforma y mejora de piezas internas para facilitar su montaje. En el apartado relacionado con el
software, se podria trabajar en la realizacion de diversas trayectorias, mejora del tiempo de respuesta y mejorar el control para identificar la

dinamica de la pelota y adaptar los parametros. También se podria trabajar en posibles mejoras como combinar IMU vy girdscopo para cerrar el

lazo de control.
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