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 Introduccion

S
Cinematica

Cinematica directa >->

Vanr de las Posicidn y orientacion

& coordenadas articulares del extremo del robot
‘?
2y (90, 9o, - (x,y, 2, a,B,v)
?‘;ﬁ @?‘é

& & Cinematica inversa
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#5F Brazo Robotico
s Identificar Enlaces y Articulaciones

Articulacion 1

? - iy Enlace O
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#5F Brazo Robotico
3 Parametros D-H

Parametros DH para el Robot
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¥ Brazo Robdtico

Calculo de Cada Enlace y Matriz 7

‘cosf; —sinf;cosa; sin@;sina; a; * cosO;]
P 1A4i = sinf; cosf;cosa; —cosf;sina; a;*sinb;
0 sing; cosa; d;
0 0 0 1
[cos@ —sinfcos0 sinfsin0 0x*cosf] [cos® —sind 0 O
_|sinf cos@cos0 —cosfsin0 O=xsinf|_|sinf cosf@ 0 O
0 sin0 cosO O 0 O 1 0
0 0 0 1 I 1L 0 O 0 1
(c0s90 —sin90cos90 sin90sin90 0#*cos90] [0 0 1 O]
' ;2 _|sin90  c0s90cos90 —cos90sin90 O0+*sin90| _ |1 0 O O
0 sin90 cos90 R 0 1 0 R
0 0 0 1 0 0 0 1]

—sinf® 0 cos@ O]

cos@ 0 sinf O
0 1 0 R

0 O 0 1
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1355 Brazo Robotico

(> Problema

F ) ]

B A ,
%}g?“i w! unica forma de describir la ubicacion de los puntos
%ﬁ?@%ﬂ =" en el espacio

# Algunos problemas fisicos se vuelven mas faciles cuando se
formulan en términos de un sistema de coordenadas que
W coincide con la geometria inherente del problema
+14% & Este problema es esencialmente rotacional, y el
sistema de coordenadas polares (R, O) es
particularmente adecuado para dicha configuracion
P(x,y) P(R,8)
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oty Brazo Robotico

it is Problema

i:?é%@?:;"'ﬁ

:-‘iﬁﬁ%% 2. & Supongaquex=y =1

¥ N N

%ﬁgﬁ 4 & Entonces el punto se puede dar en forma
E%g@b 1 cartesiana (grafico lineal):

Y ? ‘ & (x,y) — (1’1)

» "-,;;f‘_ % 4 0 puede darse en forma polar (grafico
- espiral):

o, & Aplicando trigonometria se puede obtener
st estas formulas de conversion:

# x=RcosH

# y=Rsin6

: CI-2657 Robadtica Cinematica del Robot 13



34305 Brazo Robdtico

(> Problema

4

G52 755 & El manipulador del robot debe trazar tres
el segmentos de linea conectados: AB, BC, CA en
%ﬂ# &% pie’  sucesion

RS0 O # El primero es una linea vertical

# El segundo una linea horizontal

@ El tercero una linea general con alguna pendiente e
=W, interseccion

‘5% & Se escribe cada linea en forma cartesiana y se

convierte a forma polar.

@ AB » x =35 =R cosf _)R(H) — Cz:ssg
] BC_)y=2=RSIIl9—>R(9) =SiI219

# CA»>y=mx+b—-> Rsin0 =mRcos6 +b— R(0) =
?i. b
;

sin@&—m cos 6

;éal ’ 3 ,C__' ;-? ]
pp o
mﬁd'}f. r%“..’ j\gra
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£35% Brazo Robotico

2> Problema

& El segmento CA pasa por los puntos (1,2) y
5 (3.5,1), por lo que la pendiente m=-0.4vy la
interseccion b = 2.4

242" & Sustituyendo estos valores, se obtiene la
; ecuacion polar para el segmento CA:

i CA - R(O) =—=2

sin 6+0.4 cos 6

¥ L. ) L.
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A Las formulas anteriores permlten que el angulo
u 6 aumente en pasos pequenos, y para cada & se
calcula el valor apropiado de R

7,2 & Estos valores de 8y R se transmiten a dos
motores, que ajustaran continuamente el brazo
del robot a la inclinacion y longitud apropiadas,
y? trazando asi el movimiento deseado

- & Cada una de las férmulas es valida solo para un
cierto rango del angulo 8, se necesita especificar
el valor de @al inicio y al final de cada
segmento, donde se cambia de una formula a la
siguiente

. T o Y L™ ,
I @‘ B I

!.? P -lﬁﬁ T L s
- L - ‘}:'\-. o - . » -

L

e

i -!I:"' G,

7. E

W
A !1?.:
b je
e

T Wy

4

&
o .|...p|"" W
\;xih.-a% '@) WO
o o ey
P o P A
LT X .

-

Ty
oy
""g »

Vi
9!
Y

g 1 W B, T

'@". By .

¥ P i PRy
g

}' "

e
&

.
—
L R

[

e
Y hial
‘%(T;, = "
= \;{% sk
i - —=

i
L

% -,
L W7 P
e

e X s Ba
@G B4
o U éi::

i
Fy

- B, T, e
g-;rl I
feto, 01 i
Sl . ;
.
& &g E
-.-'.'.: i

[

s "Js(:" P ; ﬁ..'-? T
r -
*.L-f
7.

R
&3

e

&

B - ] [N ,, ‘\-

g BN -.f.:.’-f B
4= b‘ 45#.""‘5 :4?

o
" ‘
o e .

i P e
E 1T
Foa ) :
A= 1\ 5 ] 3
¥ ;Ii.‘! L =

r
-,

e

r..'-:: i
—
o ¥
—

74
e W)
).ruij;:.'-;"‘}'
X - X
g @:-,:
£)
s

L
—
e
- '._. %x_* o
= "é_?'r" =t
-—
iy

¥ sk

Y C1-2657 Robética Cinematica del Robot 16

!I.'--:
F‘

[y

SN T
f_.ﬂ%a{-\;“::
P‘M



%"ﬁ%r ¥.8% Brazo Robdtico

?ﬁi‘%’ﬁ

%&gﬁ‘g w! corresponden a los puntos A4, By C

: ﬁ;@ﬁ i~ & Por medio de trigonometria, se encuentra:
4

e
¥ % 0, = tan"!— = 15.95° = 0.278 radianes

v 55
B0 h, 12 . .
Wt & 0, =tan"" —— = 29.75° = 0.519 radianes

# 6 = tan™1Z = 63.44° = 1.107 radianes

i f/5 & Ya se tiene la informacion que necesita el
programa de control:

A Para @aumentar de 0.278 a 0.519, R = 3.5/cos 6

@ Para daumentar de 0.519 a 1.107, R = 2/sin 0

# Para @disminuyendo de 1.107 a 0.278, R =
2.4/(sin@ + 0.4 cos 0)

) L. ) L.
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