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MOTIVACION DEL TRABAJO

> El Ictus: Una de las enfermedades mas comunes.
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en Espaia

Robots de rehabilitacion
4 )
— _ Se precisa
— Mayor precision y frecuencia un control
. adecuado y
— Capacidad de medir y evaluar robusto
. . ,
— Incremento de motivacion

»

I Jornadas Doctorales de la UPV/EHU

-
1. Motivacion

2. UHP

3. Controlador
4. Validacién

5. Conclusiones

~

J

La rehabilitacion
es
imprescindible

Se presenta un

Controlador de

Fuerza para el
robot UHP
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L 1. Motivacién
ROBOT HAPTICO UHP 2 UHP

3. Controlador

» UHP: Robot de rehabilitacion de los miembros superiores.| & Validacion
\5. Conclusiones )
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CONTROLADOR

» Es imprescindible poseer un controlador adecuado

y robusto.
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1. Motivacién

CONTROLADOR > Unp

3. Controlador

» Para el disefo del controlador se precisa un modelo. | % Validacion

5. Conclusiones
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N] 1. Motivacié
DISENO DEL CONTROLADOR ) Motivacion
. 3. Controlador
» Se disefia un controlador en cascada: ;1- ‘éalid?cién
v Control de Velocidad (Pl) con compensacion de la oo )
dinamica de los motores.
v" Control de Posicién (P). FUs

v" Control Fuerza (Pl) con estimacionde F:y,: Y G-
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VALIDACION DEL CONTROLADOR - Motvacion

2. UHP

3. Controlador
> Se realizan diferentes simulaciones (Matlab/Simulink) L VL G
. . 5. Conclusiones
y ensayos experimentales (Prototipo real): \ Y,
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CONCLUSIONES

(
1. Motivacién

2. UHP

I 3. Controlador

> Se ha disefiado una nueva estructura de Control de
Fuerza para el robot de rehabilitacion UHP.

» Se basa en una arquitectura en cascada:

4. Validacién

5. Conclusiones
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v’ Las ecuaciones no lineales del SEA estan desacopladas utilizando un

enfoque de retroalimentacion no lineal.

v' La posicion de los actuadores se controla a través de dos lazos de

velocidad y posicion.

v El angulo de rotacién deseada de los motores y la fuerza de contacto

real se estiman a partir del modelo dindmico del robot.

Sigue a la referencia de Fuerza

Sin sobreimpulsos

Sin movimientos bruscos
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Con error medio de 0.1N Cumple con los requisitos

de controladores de
Robots de Rehabilitacion
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