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m g l Ji
0.4 Kg | 9.81 m/s® | 0.185 m | 0.002 N-ms?/rad
I k Fy Fy
0.0059 1.61 0.01 0.002

Tabla 3.1: Parametros del robot manipulador

3.6.3 Diseno del Observador

De acuerdo con la seccién 3.4, el observador discreto para estimar las frayectorias del

sistema, estd dado por
z{k +1) = Arz(k) + 7Ba(z(k)) + Bz(k))u(k) + 745 K[y(k) — §(k)]
donde la ganancia del ohservador es .

TAFK = 'r( 10 66° 46° ¢ )

K =col(C‘iC’ZC43 Cg)=col(4641)
A = diag(d,6*, 6% 0%

Por lo tanto, €l observador adquiere la forma

z1(k+1)

i

21(k) + 72z2(k) + Ar0(z1 (k) — z1(k))
zo(k+1) = z(k) + 7z3(k) + 670 (x1 (k) — 21 (k)
z(k+1) = zg(k) +72e(k) + 47'6‘3(:1:1(10) — z(k))

alk+1) = zk) + rB{a(z(k) + 78(z(k))uk)} + 76* (21 (k) — 21(k))

I

3.6.4 Resultados de Simulacién

Las simulaciones nurnéricas fueron realizadas evaluando la respuesta del sistema en lazo
cerrado para el modelo matemético del robot flexible, mediante el sofiware MATLAB-
SIMULINK, a partir de los algoritmos de control y observacién propuestos hasta ahora,
con los valores numéricos para los pardmetros del sistema presentados en la tabla 3.1
[31].



