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1. Seas ul robot de t¡es articulaciones cuyos parámetros DFI viene d¿f.nido en 1¿ ltbla siguieute

A¡ticui¿cion Variable 0 d CI

I 01 0¡ L1 0 -90'

2 tlz 0 ¿Iz 0 90'
3 0; 9: 0 0

n) Obtener los conespondientes m¡ttfices Ce Uansformación de cada a¡ticulaciírn Recuercle que

esta matriz se compone a partir de 1a secuencia de transformacit'rnes elemenlirles electuedas

en el mismo ordetr en que aparec¿n en 1a tat¡la.

Culcule la mat¡iz de t¡ansformación global T.

betermine.la posición ;r orie.tación tle los exttenos del tobot fespecto del sistema de.coorde-

nadas de referencia para las conf,guraciones definidas por:

(1 )  6 r  :  0 " ,  dz=L ,4 :9Q"
(2) 8r :90', dz = ?t, 03 :0'

¿t) Proponer una estruchtra geométrica para este robot compatible con 1a Tabl¿r de pnrámetros

dacla. Dibuje la configuración adoptada en los dos casos del apiutado (c)'

e) Obtener la expresión de l¿ mat-¡iz Jacobiana para este robot'

,f) Resuelva el problemr de la cinem.ática inversa para €ste lobot Escriba trn cótligo Matlab en

donde ÍIuestie la cincm¿iticir dir3cta e inversa. Asuma l : 1 y pruetre los casos d¿rCcrs en el

apsrtado (c).
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