Jon Legarreta / Raquel Martinez

UPV/EHU

TEORIA

1) Nombrar las caracteristicas estaticas del brazo robot. (0.5 puntos)
a. Grados de libertad

b. Volumen de trabajo
c. Accesibilidad

d. Maniobrabilidad
e. Movilidad

2) (E1 ENCODER es un sensor interno o externo?, ;Que mide? (0.5 puntos)

El enconder es un sensor interno y mide la posicion

3) En la figura aparecen dibujados el punto Pl y el sistema de
referencia {S1}. Dada la MTH que relaciona el sistma {S1}y {S2}.

Dibuja el sistema {S2} y calcula las coordenadas del punto Pl
respecto al sistema {S2}. Debes utilizar las MTH. (1.5 puntos)

1) Traslacién(1,2,3)
2) RotaciéonR(z,902)
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Coordenadas del punto P1 respecto el sistemal: ' P| = [— 1,_4,_2]
Coordenadas del punto P1 respecto el sistema2:

*PI=°P1=T'Pl

Calculode la MTH que relaciona el sistema 2 respecto del 1:
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Coordenadasdel punto P1 respecto el sistema 2: 2pl= [_ 6,2,_5]]

1 EJERCICIO: (4 puntos)

El robot de la figura posee 2 GDL, siendo la primera articulacién rotacional y la
segunda prismatico. Calcular el LAGRANGIANO basado en el balance de energias.
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1° paso calculo de la energia cinética

1 eslabon:

2
Obtencién de la MTH:
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1° paso calculo de |a energia cinética

1 T 1
Energiacinética K, = 5 my yt 5 a)1T [1 2
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Velocidad angular del primer eslabén

Wy =4, 2,

Energia cinética del 1 eslabdn
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1° paso calculo de la energia cinética

2 eslabon: K, =Em

Obtencién de la MTH:
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1° paso calculo de |la energia cinética
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1° paso calculo de la energia cinética

1 T T
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2 eslabon K2
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Energia cinética del 22 eslabdn
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2° paso calculo de la energia potencial

La energia potencial del brazo robot, es la suma de las energias potencial de cada eslabon

U=U(g)
w r m;= masa del eslabdn i
U= ZU,- Ul- =mg p. g="fuerza de la gravedad
1=1 p.i= La distancia del centro de masas deyO
.. Cada eslaboni, respecto al sistema de
1eslabon: referencia
h1l
— L1
U =mgL,sengq,
K Lel
2 eslabén: h2 K /
x1

/—A—\
U,=mg(L + q%)sen 9,

39 paso calculo de Lagrangiano

2
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L=imLl g+ ], q3+5mz[q1 (L +974) +42 ~2q102(1,+ ) S5 )}5 L ~mg Luseng ~mag (1, + /) yseng,

2 EJERCICIO: (3.5 puntos)

Sea el siguiente robot de 6 grados de libertad:

1) Utilizarel algoritmo de D-H para asignar los sistemas de referencia a cada eje. (La
primera articulacién es prismatica y las demds rotacionales)
2) Obtenerlatablade D-H
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