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Con apuntes de clase. 
 
 

1. Considere el manipulador robótico de una sola unión que se muestra en la figura a. 
El movimiento del brazo es controlado por un motor DC controlado por armadura vía 
engranaje. Asuma que el momento de inercia del motor es despreciable comparado con el 
del brazo. El brazo puede modelarse como un punto de masa m al final de una barra de 
longitud L (figura b ).  

                                                                                              

         u(t) 

                                                         Voltaje                     La = 0 
                 
 

L = 1m, m = 1Kg, N1=1, N2= 10 ,Km = 1N-m/A, Kb = 1 V-seg/rad, Ra = 1 Ω, g = 9.8 m/seg2 
 

a) Mediante el formalismo de Lagrange encuentre el modelo de estado del manipulador. (4) 

b) Diseñe un controlador no lineal, utilizando la técnica de linealización extendida. Se desea 

que la posición angular ϴ se estabilice alrededor de 2 seg. sin oscilaciones. Desarrolle con 

detalles el procedimiento.   (8) 

2. . Construya el plano de fase para el siguiente sistema y comente su estabilidad.  (8) 
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Fecha entrega de notas:  Viernes 6 de Julio a las 12 horas en el Laboratorio. 
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