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Calculo de velocidades

Vp — ]p(q)q

. Vector de velocidad de un punto p(puede ser el efector final
P o una junta en especifico).

4 Vector de coordenadas de los grados de libertad.

q Vector de derivadas, respecto del tiempo, de las
coordenadas de los grados de libertad.

J» Matriz Jacobiana del robot para el punto p.
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Ejemplo: Robot cilindrico (esquema)

|

Tres grados de libertad:
* Una junta de revolucion
* Dos juntas prismaticas
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Asignacion de referenciales




Convencion Denavit-Hartenberg

cosf; —sinf;cosa; sinf;cosa; a;cosb;]
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.0 0 0 1
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Transformaciones homogeneas

(cosq; —sing; 0 O]
A = sinqg; cosq; 0 O Donde:
1 0 0 1 d, Ty = A4
0 0 0 1.
Té = A A,
[cosqg; 0 —singq 0 ] T3 = A,A,A,
A A — sing; O COS ¢ 0
1752 0 -1 0 q, + dq
0 0 0 1
(cosqg; 0 —sing; —q3singq]
__|Ising; O COS ¢4 g3 COS qq
A AA; =
1772703 0o -1 0 q, + d;
0 0 0 1




Construccion del Jacobiano

0
J=1/1 s Jnl Donde n es la cantidad de juntas y6 = [O]

_[Zi-1] .. o
Ji = 5 sila junta es prismatica.

—Zi—l X (On - Oi—l)

Ji = 7 si la junta es rotacional.
! i-1

. 7. 0.
Dado T} = [17-1 A;, entonces: =1
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Jacobiano

Zo X (03 —0¢) ||Zy Z,
Zo 0 O 1
(cosq; —sing; | 0] O]
sinq; cosqq |06
0 1| dy
0 0 1.
[COS q4 —sinq, 0
sin g4 COS ¢4 0
0 0 qp + dq
0 0 1
[COS g4 —singq| | —qz sin q4|
sin qq COS g4 g3 COS q4
0 0 qp +dq
0 0 1

Una junta rotacional

Dos juntas prismaticas
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Jacobiano

(q, + dy)cosq; —sing; —singq]
(q; +dy)sing; cosq,  cosq;
J = 0 0 0
0 0 0
0 0 0
1 0 0
(g2 +di)cosq; —sing; —singg
Jo=|(qz +dy)sing; cosq;  cosqy
0 0 0
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Movimientos lineales
Movimientos rotacionales



Velocidades
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Velocidades respecto a la base.
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