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RESUMEN

En el presente trabajo de investigación, se llevará a cabo la sı́ntesis de un mecanismo que re-
presente la extremidad de un robot bı́pedo en el plano sagital con la finalidad de reproducir la
locomoción bı́peda, a través del planteamiento formal de un problema de optimización numéri-
ca multi-objetivo con restricciones. Dicho mecanismo cuenta con ocho eslabones y un grado
de libertad. Con la solución del problema de optimización se pretende obtener un mecanismo
que genere una trayectoria similar a la del caminar humano, además, de transmitir de manera
eficiente el movimiento del eslabón de entrada al eslabón de salida, en donde se encuentra el
punto de apoyo de la extremidad. Para llevar a cabo el diseño del mecanismo, se propone como
función objetivo el error en el seguimiento de una trayectoria propuesta, y también, la desvia-
ción del ángulo de transmisión con respecto al ideal, el cual se encuentra sujeto a restricciones
del criterio de Grashof, estructurales, movimiento de marcha deseado y la morfologı́a funcional
de la extremidad bı́peda. La solución al problema de optimización se obtiene a partir del uso de
tres variantes del algoritmo de evolución diferencial con manejo de restricciones para proble-
mas multi-objetivo. Los resultados en simulación muestran el desempeño del diseño obtenido,
logrando satisfacer un movimiento similar al de la marcha humana.


