Practicas de Robotica utilizando Matlabe .

“PRACTICAS DE ROBOTICA UTILIZANDO MATLAB+”

INDICE:
PREFACIO
1. PRACTICA 1: INTRODUCCION

1.1. Clasificacion de robots. Morfologia
1.1.1. estructura mecénica
1.1.2. transmisiones y reductores
1.1.3. actuadores
1.1.4. elementos terminales
1.2. Sistemas de representacion utilizados en robotica.
1.2.1. representacion de la posicion
1.2.2. representacion de la orientacion
1.3. Herramientas para la simulacién de sistemas robotizados. Ambito de aplicacion
1.4. Presentacion de los 2 robots ficticios
1.5. PRACTICA. Presentacion de la Robotics Toolbox de Peter 1. Corke.

PRACTICA 2: CINEMATICA DE ROBOTS
2.1. Introduccion.
2.2. Cinematica directa del brazo de un robot manipulador.
2.2.1. El problema cinematico directo.
2.2.2. Larepresentacion de Denavit-Hartenberg.
2.2.3. Representacion de la cinematica directa de robots manipuladores
2.3. Cinematica inversa del brazo de un robot manipulador.
2.4. Representacion grafica en MatLab usando alambres.
2.5. PRACTICA. Animacion de los robots.

. PRACTICA 3: DINAMICA DE ROBOTS

3.1. Introduccion

3.2. Dinamica inversa. La formulacion de Newton-Euler.
3.2.1. Sistemas de coordenadas en movimiento.
3.2.2. Cinematica de los eslabones del robot.
3.2.3. Ecuaciones de movimiento recursivas.
3.2.4. Algoritmo computacional.

3.3. Dinamica directa. Método de Walker-Orin.

3.4. PRACTICA. Simulacién de un péndulo de 3gdl.

PRACTICA 4: SELECCION DE SERVOACCIONAMIENTOS
4.1. Introduccion.
4.2. Modelo dinamico de un motor DC.

4.3. Calculo de los pares maximos requeridos.
4.4. PRACTICA. Robot de 3 gdl.



Practicas de Robotica utilizando Matlabe .

5. PRACTICA 5: PLANIFICACION DE TRAYECTORIAS DE UN

MANIPULADOR

5.1. Introduccion.

5.2. Esquema general de Planificacion de Trayectorias
5.2.1. Espacio cartesiano y espacio articular

5.3. Tipos de trayectorias

5.4. Interpolacion. Célculo de una trayectoria 4-3-4.
5.4.1. trayectorias de articulacion interpolada
5.4.2. polinomios 4-3-4
5.4.3. coédigo en Matlab-

5.5. PRACTICA. Animacion de la trayectoria

6. PRACTICA 6: SIMULACION Y CONTROL DE ROBOTS
6.1. Introduccién
6.2. Sintonizado de los motores.
6.2.1. Estructuras de control de robots.

6.2.2. Técnicas de sintonizado.
6.3. PRACTICA. Simulacion de robots.

ANEXO:

Practica 00: Fundamentos basicos de MatLabe®
Practica 01: Fundamentos basicos de Simulink®



