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“lugar geométrico de los puntos 

que debe seguir el robot”
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“Es un camino con una ley de 

tiempo establecida…”
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Planificación de trayectorias…
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Planificación de trayectorias…
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Planificación de trayectorias…

Punto Inicial

Punto Final

Pero… Cómo movemos el robot?

Trayectorias en el Espacio de articulación…

• Trayectorias simples…

• Posición y velocidad continua 

en el tiempo

• Trayectorias “suaves”…

Movimiento Punto a Punto

• Más simple…

• Infinidad de caminos

Movimiento

No coordinado

Movimiento

Coordinado
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Planificación de trayectorias…

Punto Inicial

Punto Final

Trayectorias en el Espacio de articulación…

Movimiento Punto a Punto

con puntos “via”…

• permite “evadir obstáculos”…

• “casi” se establece un  camino

• se establecen 

restricciones de 

velocidad
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Planificación de trayectorias…

Punto Inicial

Punto Final

Trayectorias en el Espacio de articulación…

Movimiento Punto a Punto

Pero… Cómo obtenemos qi(t)?
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Cinemática inversa

Tiempo de trayectoria…

DEBEMOS GENERAR 

POLINOMIOS qi(t)
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS POLINÓMICAS…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS POLINÓMICAS…
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Si conocemos las posiciones y 

velocidades iniciales y finales…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS POLINÓMICAS…
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tt0 t1

TRAYECTORIAS CÚBICAS…

Si consideramos to=0…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

Ejemplo…

to=0…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

Ejemplo…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

Cuando hay puntos “via”
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS LSPB…

(linear segments with parabolic blends)
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS LSPB…

(linear segments with parabolic blends)
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Si consideramos…

vel ini =0

vel fin =0

Pos ini = qi 

Pos fin = qf
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS LSPB…

(linear segments with parabolic blends)
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Por simetría… En la unión…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS LSPB…

(linear segments with parabolic blends)
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS LSPB…

(linear segments with parabolic blends)
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS LSPB…

(linear segments with parabolic blends)
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Si consideramos…
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS DE TIEMPO MÍNIMO…

Si consideramos…

vel ini =0, vel fin =0

Pos ini = qi ,Pos fin = qf

Tiempo Trayectoria = ?
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Planificación de trayectorias…

Trayectorias en el Espacio de articulación…

TRAYECTORIAS DE TIEMPO MÍNIMO…

Si consideramos…
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