ROBOTICA
Tercer curso. Examen de la Tercera Convocatoria.
Curso 2019-20. 11 de diciembre de 2019

Tiempo: 2.5 horas
1.- (1.0 puntos) Describir que es un resolver. Para que sirve, ecuaciones asociadas, etc.

2.- (3.5 puntos) Se dispone de un brazo robotico en cuyo extremo esta situada una camara (ver
figura). El brazo robético tiene 4 articulaciones: 3 articulaciones de giro (01, 62 y 63) y una articulacion
prismatica (d4). Los ejes E1 y E2 son verticales, y el eje E3 esta en el plano horizontal, perpendicular a
L2. El brazo sobre el que esta situada la camara tiene un tramo fijo de longitud L3 y un tramo de longitud
variable (articulacion prismatica d4).

Se pide:

a) Obtener las posiciones del extremo en funcién de las variables articulares. Las posiciones del
extremo se expresaran en un sistema de referencia fijo.
b) Calcular el modelo inverso, suponiendo que la articulacion prismética toma un valor fijo d4=0.

Obtener todas las posibles soluciones y dibujarlas esquematicamente.

c) Obtener todos los puntos singulares del manipulador, indicando graficamente a qué posiciones del
robot corresponde cada uno.

3.- (1.5 puntos) Sea el robot de la figura adjunta. Calcular
los pardmetros dinamicos del eslabon 2 que se tendrian que
introducir en el algoritmo de Newton-Euler utilizado en clase para
poder obtener un modelo dinamico del robot. Para ello, considérese
gue los eslabones estan construidos con varillas macizas de seccién
circular radio R=0.05 m y de densidad lineal p=7.5 kg/m.
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4.- (1.5 punto) En relacion al algoritmo computacional de Newton-Euler y/o Euler-Lagrange,
deducir las férmulas de la propagacion de las velocidades lineales de los origenes de coordenadas de
los eslabones.

5.- (1 punto) Indicar como calcular los splines de tercer orden que hacen de interpoladores en el
control cinematico de un robot manipulador.

6.- (1.5 puntos) Sea un robot manipulador de accionamiento indirecto:

a) Indicar la forma matricial de su ecuacion dinamica, comentando qué son cada uno de los
términos.

b) Indicar los pasos a seguir para disefiar un controlador tipo monoarticular tipo PD para
dicho robot.
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