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ROBOTICA
Grado de Ingenieria de Tecnologias Industriales
8 de Junio de 2025

Tiempo: 1 hora.

Problema A. (3.5 puntos). Dado el manipulador plano de la figura,
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| sin#; cosf;cosq; —cosf;sina; a;sind;
B 0 sin oy COS 1 d;
0 0 0 1
@A X

Se pide:

1. Establecer el sistema de coordenadas, calcular los parametros D-H de cada
articulacion y la matriz de transformacién resultante. La posicion HOME se
corresponde cuando q1=0, q2=0; g3=0.

2. Escribir las ecuaciones (PCD) correspondientes a un punto genérico (x,y,¢).
Calcular el Jacobiano del manipulador y determinar las singularidades del
manipulador.

4. Calcular el problema cinematico inverso (PCl).



