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La cinematica inversa nos permite determinar la posicion angular de los eslabones
del manipulador a partir de sus dimensiones y la posicion del érgano terminal.

Y,

Datos de entrada: (%,¥)=(0.04,048) Datos de salida;

Longitud de eslabones (I, |,) 0, — Angulo del ler. eslabon.

Coordenadas (x,y) de
la trayectoria

=  6,—Angulo del 2do. eslabon.

Nota: En éste caso, las coordenadas (x,y) de la trayectoria son las mismas coordenadas del 6rgano terminal.
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La suma de los vectoresr, y r,
permiten obtener un sistema
de dos ecuaciones no lineales
con dos incognitas.

l cos(81)+ 1, cos(0,) =x

ll sin(01) + lz sin(Oz) =Yy
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El problema se reduce en resolver el sistema
de ecuaciones para obtener 6, 6, .

' {X.y¥)=(0.04,0.18)

¢, Qué metodos de
solucidn conoces?
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¢,Puedes imaginar porque
existen dos soluciones al y (X.¥)
problema Cinematico
Inverso?

Por lo que se
recomienda restringir el
modelo para

obtener una de las
soluciones.
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