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Cinemática Directa e Inversa

• Ejercicio IV-1: Un robot manipulador de tres gdl, tiene como

parámetros D-H los datos mostrados en la tabla1.

• Calcule:
1. Un diagrama del robot, indicando su configuración y los sistemas de referencia D-H de

acuerdo a la información suministrada.

2. La cinemática directa del robot.

3. Obtenga las expresiones matemáticas de cada articulación para un P(x,y,z) conocido.

Tabla1. Parámetros D-H de un Robot manipulador



29.04.2015

2

Universidad Simón Bolívar

Ejercicio IV-1.1:
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2. Cálculo de la C-D del Robot manipulador.

3. Cálculo de la C-I del Robot manipulador.

Ejercicio IV-1:
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Ejercicio IV-1:
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Ejercicio IV-2: Un robot manipulador de tres articulaciones

RRP.
1. Represente los sistemas coordenados y los parámetros de D-H.

2. Obtenga la Cinematica Directa del Brazo.

3. Obtenga la Cinematica Inversa del Brazo RRP, para P(x,y,0) y q3

conocido.

4. Obtenga la Cinematica Inversa del Brazo RRP, para P(x,y,0) y q2

conocido.

.
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Ejercicio IV-2.1:
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Ejercicio IV-2.1:

3

2

1

αiaidiθiLink

00 00

--��������/2+q/2+q22 00 00 --��������/2/2

qq11

qq3300

LL11

0000



















−

+

+

=
+++

+++

1000

0010

0

0

13

13

3

0
1212121

1212121

Lsqssc

Lcqccs

A
qqqqqqq

qqqqqqq

Universidad Simón Bolívar

Ejercicio IV-2.3:

Cinemática Directa e Inversa
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