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Conceptos Basicos de
Geometria Espacial
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Sistema de referencia:
rectilineo,ortogonal,
normalizado y dextrégiro.

Coordenadas Homogéneas




e Traslacion: suma de vector v al
punto X.
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Rotacion alrededor de un eje



Rotacion alrededor de un eje
cualquiera: donde vB = —

cos0.
P+l gl — sl rerf+ref 0 Transoformaciones  sucesivas:
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iniciales.

Postmultiplicacion: rotacion,
ejes girados.
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Descripcion de la orientacion:

e Angulos de Euler

e vyaw/pitch/roll(desviacidn,
elevacion, giro)



Transformacion entre sistemas de
coordenadas:

J Rotar y trasladar
T/ Y apropiadamente el  segundo

sistema de modo que sus ejes se
. superpongan a los del primero.

Liga coordenadas de punto

T cos(ay) cos(ajz) cos(Orz) DPa 7' entre sistemas
y | | cos(ay) cos(aj,) cos(ag,) py Y
z cos(a,) cos(aj.) cos(arz) p- 2!
1 0 0 0 1 1




Sistema de la mano

e [Kleccion de  dngulos  de
orientacion
cyspsr — sycr cysper + sysr  cycp
syspsr + cycr sysper — cysr  sycp 0
ypr = cpsr cper —sp 0

0 0 0 1




Dinamica del
Manipulador



Establecer la relacion entre las
velocidades a las que se mueve cada
articulacion y la velocidad a la que lo
hace el punto terminal del brazo.

e (Camino
e Trayectoria

Velocidades

dt |

Articulacion Traslacional




A 16 '
celeracion e Expresiones usadas son

formulacion de Newton-Euler.
e FEcuaciones hacia adelante.

e (inética directa.

Conociendo las posiciones y
velocidades lineales y angulares del
elemento 0O, se calculardn las del 1,y
asi sucesivamente, hasta llegar al
punto terminal.




e Problema inverso. e FKcuaciones dinamicas o
hacia atras.

e 2 maneras: numéricamente y

analiticamente. B B B

— fiiv1 + mig = mag

o Ley de Newton: mecdnica de
traslacion y rotacion.

STF =mi@ v tambien Y 7

2.0 A di fi1i = fiis1 — miG + mydi
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Para levantar un objeto la férmula
que da la fuerza y el momento que
debe ejercer el motor de la ultima
articulacion es dado por:




(Generacion de
Trayectorias



Trayectorias en el espacio de

Trayectorias en el espacio de ) )
articulaciones

articulaciones

e Funcién debe ser continua, ser
derivable, 'y con derivada
continua.

Coémo un brazo de robot deberia
moverse para trasladarse.

Posicion, velocidad y aceleracion.

e Parte del reposo y termina en

Vector de valores que reposo.

representan posicion y
orientacion.




Fijar velocidades de articulacion

Velocidad cartesiana y
convertirla mediante cinematica
inversa.

El sistema escoja velocidad
heuristicamente.

Hacer que la aceleracion en los

puntos intermedios sea continua.

Trayectorias en el espacio de
articulaciones

e Derivadas en funciones
polinomiales de grado 3.

e Sistemas de ecuaciones para
cada tiempo de posicién de brazo
robdtico.



[, =1502 - 500em, I=25+2 cm, Iy=10cm

® H[3i%m, (57

f A[350im l'.':-l'.le -

20iem)

F5lcm]

Trayectorias en el espacio
cartesiano

Punto terminal describa una
recta o curva.

Normalmente se escoge un
conjunto discreto.

Interpolacion. (Nuevos puntos a
partir de conjuntos discretos).




Problemas en trayectorias en
espacio cartesiano

: e Parte del camino que se desea
| recorrer esté fuera del espacio
i « de accesibilidad.

Pasar sobre, o cerca de
singularidades.

X Vista en perspectiva .-
Vista superior
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