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     TEORIA 
 
 
1) Nombrar las características estáticas del brazo robot. (0.5 puntos) 

a. Grados de libertad 
b. Volumen de trabajo 
c. Accesibilidad 
d. Maniobrabilidad 
e. Movilidad 
 

2) ¿El ENCODER es un sensor interno o externo?, ¿Que mide? (0.5 puntos) 
  
El enconder es un sensor interno y mide la posición 

 
 
3) En la figura aparecen dibujados el punto P1 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 P1 
respecto al sistema {S2}. Debes utilizar las MTH. (1.5 puntos) 
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1 EJERCICIO: (4 puntos)  
 
El robot de la figura posee 2 GDL, siendo la primera articulación rotacional y la 
segunda prismático. Calcular el LAGRANGIANO basado en el balance de energías. 
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Coordenadas del punto P1  respecto el sistema 1: 
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Coordenadas del punto P1  respecto el sistema 2: 

Cálculo de la MTH que relaciona el sistema 2 respecto del 1:

Coordenadas del punto P1  respecto el sistema 2:   5,2,612 P
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1º paso calculo de la energía cinética
1 eslabón:
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1º paso calculo de la energía cinética
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1º paso calculo de la energía cinética

2 eslabón: 2222222 2
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1º paso calculo de la energía cinética

2 eslabón

Obtención de la MTH:

2222222 2

1

2

1  Ivv TT
mK 















































































000

02)2(1

02)2(1

12
1

12
1

321

321

321

SqqLCq

CqqLSq

q

z

q

z

q

z
q

y

q

y

q

y
q

x

q

x

q

x

J
















































































0
22)]2(1[1

22)]2(1[1

0

2

1

000

02)2(1

02)2(1

12
1

12
1

12
1

12
1

2
SqqqLCqq

CqqqLSqq

q

q
SqqLCq

CqqLSq

v

0

)2(1

)2(1

2
1

2
1







z

qLSqy

qLCqxi di ai i

1 Q1+90 0 0 90º

2 0 L1+ q2 / 2 0 0º

q1

Lc1

L1

z1
x1

y0

q2/2

x2

z2

1º paso calculo de la energía cinética
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2º paso calculo de la energía potencial

La energía potencial del brazo robot, es la suma de las energías potencial de cada eslabón

1 eslabón:

2 eslabón:
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g= fuerza de la gravedad
pci= La distancia del centro de masas de

Cada eslabón i, respecto al sistema de
referencia
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3º paso calculo de Lagrangiano
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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 articulaciónes prismática y las demás rotacionales)

2) Obtener la tabla de D‐H

i di ai i 

1 0 d 0 0
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3 2 -L2 L3 0
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