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Temas que nos competen...
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Temas que nos competen...

En robdtica, Tenemos 2 problemas:
-el directo
-el Inverso

4

MODELO
DINAMICO

El movimiento afecta
las restantes
articulaciones, por Leyes de Newton
efecto de la Inercia, -Ecuaciones de Lagrange

Coriolis, Fuerzas -Ecuacion de Hamilton
Centrl'petas -Principio de D" Alemberg
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Formulacion Lagrangiana
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Ejemplo sencillo
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Ecuacion Dinamica general de un manipulador...
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Determinacion del vector velocidad

Para determinar la energia cinética necesitamos calcular el
vector velocidad: "
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...y necesitamos calcular la Energia Potencial...

U= [F.dl=[E-dl
U:mngcTI
f A tray
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...y necesitamos calcular la Energia Potencial...
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Ejemplo...
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Calculemos el producto vectorial en el sistema 2
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Tabla de Woo...
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vla de Woo...
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Tabla de Woo...
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Implementemos el modelo ...
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Otra forma de simulacion

Si deseamos incluir el actuador (Motor CD, por ejemplo) es mejor cambiar

la forma de simular el robot
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Otra forma de simulacidn
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