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Cinemática inversa…

…es un problema mucho más complejo…
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q2
*

q1*

Cinemática inversa…

…pueden existir multiples soluciones…

q1

q2

Solución Codo Arriba

Solución Codo Abajo
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Cinemática inversa…

…o pueden existir infinitas soluciones…

q2
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q1

…o pueden existir soluciones

No válidas…
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Cinemática inversa…

…¿Cómo determinamos la 

Cinemática Inversa?…

Solución Cerrada

    ,,,p,p,pftq
zyxii

Solución Numérica

Intuición Algebraica

Intuición Geométrica
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Cinemática inversa…

Intuición Algebraica…
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Cinemática inversa…

1

2

3

233221

23322

1

sasadp

caca
s

p

z

y




  2

23

2

323322

2

2

2

2

2

23

2

323322

2

2

2

2

2

1

2

1

22 sasasasacacacacadp
s

p
z

y










    2

323223232

2

2

2

1

2

1

2 assccaaadp
s

p
z

y










      2

3332

2

2

2

3332

2

2

2

1

2

1

22 aqcosaaaaqcosaaadp
s

p
z

y










 

   









































 

32

2

3

2

2

2

1

2

11

3

32

2

3

2

2

2

1

2

1

3
22 aa

aadp
s

p

cosq
aa

aadp
s

p

qcos

z

y

z

y

…dos soluciones para q3



Universidad Simón Bolívar

Cinemática Inversa…

Entre 0 y 2π

2 soluciones

Entre - π y π

2 soluciones

La negativa: codo arriba

La positiva: codo abajo
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Cinemática Inversa…

Entre 0 y 2π

2 soluciones

Entre - π y π

Las mismas 2 soluciones
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Cinemática inversa…

Intuición Geométrica…
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Cinemática inversa…

Intuición Geométrica…
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Cinemática inversa…

Intuición Geométrica…
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El Problema Cinemático Inverso…

El problema está, para este robot de n links, sub-determinado … 

Hipótesis de la muñeca esférica:

La posición del origen de la muñeca sólo 

depende de las variables de articulación y no 

de las variables de la muñeca.
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El Problema Cinemático Inverso…
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El Problema Cinemático Inverso …
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Calculamos los valores de la posición de la muñeca y los igualamos a las 

tres ecuaciones que vienen de la C.D.

De ahí despejamos los valores de q1, q2 y q3 (sistema de 3 ecuaciones y 3 

incógnitas).

Con  los valores de q1, q2 y q3 determinamos el valor numérico de R0
3.
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El Problema Cinemático Inverso…
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R0
6 y R0

3 son conocidas 

numéricamente (R0
6 es la 

orientación del extremo -es un 

dato para el problema 

cinemático inverso-, y R0
3 la 

acabamos de calcular), luego:

Con R3
6 puedo calcular los tres ángulos de la muñeca.

Podría asociarlos a la forma mecánica de la muñeca ó, si la muñeca 

es de EULER, podría asociar los valores a la matriz de Euler, 

encontrando el valor de los ángulos de Euler {q4,q5,q6}
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Ejemplo: Cinemática Inversa


