
 

Preguntas:  

1.) La Matriz de Transformación  homogénea que relacionan al sistema R, visto o medido 

desde el sistema A, calcule  AR
A .   

2.) Reordene el sistema R para que cumpla con la convención D-H y llámelo sistema B (Ver 

Figura2) y escriba las expresiones para obtener  la matriz de transformación AR
B 

3.) Defina los sistemas de referencia de acuerdo a la convención Denavit-Hartenberg de cada 

uno de los eslabones de manipulador PRRR. Utilice como sistema de referencia al sistema 

B. 

4.) Obtenga la tabla de parámetros Denavit-Hartenberg del manipulador a partir del sistema 

B. Asuma que el brazo robótico tiene como sistema  de referencia el sistema B(XB, YB, ZB) 

5.) Calcule la cinemática directa del manipulador con respecto al sistema B. 

6.) Calcule la cinemática directa del manipulador con respecto al sistema A. 

7.)  Calcule las expresiones analíticas de q1(t), q2(t) y q4(t), cuando el extremo terminal del 

manipulador se encuentra en un punto P(x,y,z) conocido y q3(t) = 0 rad. Asuma que  se ha 

extraído de la Matriz de transformación del robot el siguiente vector de  posición: 



8.) Complete la Tabla1, a partir de las expresiones obtenidas en 7). obtenga 

el  conjunto de valores de qi(t) que satisfacen cada uno de los puntos en el 

espacio de trabajo del manipulador PRRR. 


