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Practica 11: Cinemética Inversa.
Objetivo:

Que el estudiante desarrolle una aplicacion en lenguaje orientado a objetos (C, C++,
Borland C, C sharp, java, Phyton o similar) de forma que el software realizado muestre
el movimiento que realizaria un sistema articulado de dos grados de libertad,
resolviendo la cinematica inversa de dicho mecanismo.

Problema:
Se conoce la trayectoria que efectuara un sistema articulado de dos grados de libertad,
la cual se muestra en la siguiente figura (resultado de la practica anterior).
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En virtud de que conoce la trayectoria, la cual esta definida por las funciones

paramétricas: X(t) y y(t). Dicha trayectoria es la que debera seguir el érgano terminal
del sistema articulado de dos grados de libertad.

El mecanismo de dos grados de libertad esta constituido por una base y dos eslabones,
de acuerdo a la geometria que se muestra a continuacion.
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Geometria del elemento Puntos basicos
d 1 ( - 4, 0 )
Rl 2 (-a,-a)
3 (-2a,-a)
1 4 (-2a,-2a)
4' 5 (2a,-2a)
g e 6 (2a,-a)
| | 7 (a,-a)
4 5 8 (a,0)
a=0.035[m]
a y
-«—>
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ot X 1 (0,15a)
> 2 (0,-15a)
3 3 (6a-05a)
. 4 (6a,05a)
15a Longitud efectiva =6 a
a=0.035 [m]
a V 1 (0,05a)
a f g 2 (0,-05a)
1 z 3 (4a,-05a)
at 4 4 (54a,0)
¥ . :' 5 (4a,05a)
Longitud efectiva =5 a
a=0.035[m]

Disefie la interfaz de usuario de forma que la geometria del mecanismo se visualice en
el plano x-y, resolviendo la cinematica inversa. (Dados los puntos de la trayectoria,
determinar los angulos de cada eslabdn).
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Considere como ejemplo, visualizar el movimiento del mecanismo como se muestra en
la siguiente figura (posicion inicial).

(X,y)=(0.04,0.18)

Es posible que dependiendo del valor inicial de los angulos obtenga una segunda
solucién a la cinematica inversa del manipulador de dos grados de libertad.

y
(X,¥)=(004,0.18)

El programa debera mostrar el seguimiento de la trayectoria mediante el movimiento de
los dos eslabones del manipulador.



