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1.- (3.5 puntos). Se dispone de un manipulador plano (ver figura).  

                         El brazo tiene 3 articulaciones PRR (q1, q2 y q3).  

 

Se pide: 

 

a) Dibujo de los ejes y Tabla DH del manipulador. 

b) Obtener las posiciones del extremo en función de las variables articulares  (x,y,z) de los ejes Base a 

los ejes de la Herramienta.   

c) Calcular el modelo inverso. Obtener todas las posibles soluciones y dibujarlas esquemáticamente. 

d) Obtener todos los puntos singulares del manipulador, indicando gráficamente a qué posiciones del 

robot corresponde cada uno.  

 
 

 

Tiempo: 1:15 h. 

APELLIDOS:               NOMBRE:        DNI:                   
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