Calculo del cuaternion de la
orientacion del porta-herramienta
del robot en RoKiSim

RoKiSim - calcula Quaternion.xmcd

Calculo del cuaternion de la orientacién del
porta-herramienta en el programa de simulacion RoKiSim

I Rekisim 17 - O ke
File View Joystick Options Help
Reference Frames
World frame (w.r.t. ref. 0) | 0.00 mm, 0.00 mm, 0.00 mm, 0.00%, 0,009, 0.00% |
Tool frame (w.r,t.ref,s)-Umw.uwm.umm.um=,n.un°.um= |
Show reference frames
[ wiorid [ Toal [ aljrane
@p+# O DHM
Oeese) Ot 02 O3 O4 Os Os
Joint Jog Init.
B -165" € » 155* 0.00)%
8 -10° € > 1pe 0.00|®
6y 505 < > 0.0a|e
By -160° € > 1s0% 0.00)%
0; -120° € * 120 a.00|=
A -400° € > 400% 0.00|=
Cartesian Jog
Position (tcol frame w.r.t. workd frame) Tool frame -
XYz
[374.000 men, 0,000 mm, 630.000 men e @00
Rotaton about 00
Orientation (ool frame w.r.L world frams)
Eider angles: 0.0007, 30,0007, 0.000°
Quaternions: 0.70711. 0.00000. 0.70711, 000000
Configurations (8, 6,6,6,0,6)
(1) > 0.00%, 0.00%, 0.00%, 0.00% 0.00°, 0.00° -

Descargue el programa de simulacion

Cargue el robot default (ABB_IRB120.xml)

Del menu FILE, remueva la herramienta

Presione INIT para resetear la posicion del robot

Copie los valores angulares de esta hoja de MathCAD en cada articulacion del robot
Una vez en posicion, observe el cuaternion resultado de esta hoja de calculo y
comparelo con el de la simulacién RoKiSim

Por razones de calculo, es posible que en algunos casos los resultados sean los
valores complementarios

Referencia: https:/mwww.youtube.com/watch?v=0FbDyWXemLw
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ECUACIONES DE CUATERNIONES

Rotacién Complemento
a) . (o T
qy (@) = | cos 5 sin| 5 00 Q,
(od©) o @) o) oo |
qy(d>) = (cos(;j 0 s1n(;) 0) NegQuaternion(Q) = —Q2

T
q,(0) := (cos(g) 00 sin(g)) —Q

alya2y —aly-a2; —al,q2, —ql;q2,
alj-a2y alya?; -alya2, alyq2

1
MQ(ql,q2) := : Multiplicacion
q12'q20 q13~q21 qlo'q22 —q11~q23 1

NOTA:

Aunque MathCAD permite a través de las preferencias determinar el valor indice de inicio
para el uso de los contadores de posicién en vectores y matrices, es mucho mas claro
declarar una variable DUMMY (que no se utiliza, pero ocupa un lugar) para el elemento
CERO del vector de juntas del robot en MathcAD y de esta manera hacer compatible los
indices con la simulacion RoKiSim, en donde el contador de juntas inicia en UNO.

DUMMY =0
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POSICION #0

Reference Frames
World frame (w.r.t. ref. 0) |00 sn, 0.00m, 0.00 s, 0,005, 0,007, 0,005 DUMMY
Tool frame  (w.r.t. raf. 6} |2.00 sm, 0.00 me, 0.0, 0.00%, 0.00°, 0.00°
Show reference frames 0
b e (Wi o) [ alwre =
Cloms 03 D2 O3 D4 Os s A el 0
Joint Jog Init.
[ET > n.00)® — .
& o cEm 1= 0 deg
L > am|e
Be 80 < 1500 [y 0
[P 1200
B o e 0
Cartesian Jog
Posithon (ioo frame w.r.t. workd frame) Todl frame: 0
= xvz
374,000 mm, 0,000 ram, 630,000 mm g B0
Rntzen stot Q00

Configurations (3, 0,0,,8,0,0)

[47) <= 0,00%, 0,007, 0,00, 050", 0,00%, 0.00°

Quaternions := MOQ(MQ(MQ(MO(MOQ(a(0).ay(%))-ay 45 + 90-dee])- (%)) ay(%))-1(%)

0.707
0
0.707
0

Quaternions =

Orientation (ool frame w.r.t. world frame)

Euler angles: | 0,000%2, 90,0002, 0,0002 |

Quaternions: | 0.70711, 0.00000, 0.70711, 000000 |

Los valores de RoKiSim son:
(0.70711, 0.00000, 0.70711, 0.00000)
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POSICION #1

Reference Frames

Worlkd frame (w.r.t. ref. 8 | 2,50, 0,00, 500, 0. DUMMY
Tool frame  (w.r.t. ref, 6) | 0.00 am, 000 me, 2.00 am, 0.00%, S.00*, 0.00°
Show reference frames 77
[ worid O moct O stgrone =
Clomse Or O2 O3 D4 Os Hs L

—40
Joint Jog
B -use Fre s 0 _
S 0:= 40 deg
[P > 7e
By o * a0 —60
By 1t * 1me
By -a00¢ ¥ a0

50
Cartesian Jog
Pasition {ioa frame w.r.t, werkd frame] Tool Frame = 80
$5.547 mem, 158,505 mm, 5 N

Rataten stost Q00

Orkentation (wo feme
Fuier anes:
Quaterreong:

Configurations (5,8,9,8,6,8)

(17 - 72.00%, -30.00%, 20.00%, 40,007, 50,067, 80.00%

0.519
—0.15
0.818
0.197

Quaternions =

cunrions = Q(G{QMOMC(5 {055 (3= )0 (2 (%)

Orientation (tool frame w.r.t. world frame)

Euler angles: | -174.421%, 65,323%, 155,552 |

Quaternions: | 0.51547, -0,14565, 051800, 0.19658 |

Los valores de RoKiSim son:
(0.51947,-0.14965, 0.81800, 0.19658)

Prof.Dr.Elopez@gmail.com

4 Cuerpo Académico Sistemas
Integrados de Manufactura




Calculo del cuaternion de la
orientacion del porta-herramienta
del robot en RoKiSim

RoKiSim - calcula Quaternion.xmcd

POSICION #2

Configurations (8,0,0,8,0,0)

[27 > 30007, 25,007 45.00°, 40.00°, 75.00%, 50,08°

I wovisim 1.7 o X
Reference Frames
Worl frame (w.r.t. ref. 0) [ 000 s, 0,00 me, 0,00 s, 0,005, .00%, 0,00 DUMMY
Tool frame  (w.r.t. raf. 6} | 2.00 mm, 0.00me, 0.00 e, 0.00%, 2.00°, 0.00%
Show reference frames 1 0
el wrkd (W] [ e =
Cloms 03 D2 O3 D4 Os s A el 25
Joint Jog Init.
(R > w.0]e —
By e £ > e =.0m]e 6 - 45 deg
[P > e 5.00]e
Be 800 > a0+ 40
[P 1 e
e o * e w00+ 75
Cartesian Jog
Position (oo frame w.ct. morkd frame) Toal frame 60
r—— s XY
228,085 mm, 85,611 mm, 235, 125 e Tsinairg @O0
Rotason sboct (alala]

Quaternions := MQ(MQ(MQ(MQ(MQ(qZ(GI),qy(ez)),qy(93 + 90-d

°8))-4(%4))-95(s))- (%))

-0.5 Orientation (tool frame w.r.t. world frame)
Quaternions _ 0.562 Euler angles: | 80.474°, -37.613°, -128,793° |
0.658 ,
Quaternions: | 0.50007, -D.56168, -0.65777, 0.04232 |
—-0.042
Los valores de RoKiSim son:
(0.50007,-0.56168, -0.65777,0.04232)
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POSICION #3

o x
Reference Frames
Worl frame (w.r.t. ref. 0) 2.0 s, 0,00 me, 0,00 s, 0,005, 0.00%, 0,000
Toolframa  (w.rt ref. 6) | 0.00 s, 0.00 me, 0.00 s, 0.00%, 0.00°, 0.00% DUMMY
Show reference frames
bl wiorkd [t [ stpere. = 70
Clotwe 0 Dz O3 D4 Os &s )
Joint Jog Init. —3 5
LS ¥ m5 .00 %
By .00 € * 10e 35.00]0 o— .
= e | 8= 0 deg
B <1500 € » s .00 *
By e € » e m.on|* _40
By -0t < 00+ 80.00| *
Cartesian Jog 70
Position (ool frame w.r.t. mord frame) Toal frame
5 o v
T5.545 mm, B1. 235 mm, 713401 mm Travelaton skng [-Tale] l 80
Rntaten atout D00

Configurations (3, 0,0,,8,0,0)

(30 3= 0%, -35.00% 0.00°, -40,00%, 70.00%, 183.00°

Quateions := MQ(MQ(MQ[MQ(MO[1(6;).ay(%))- {0 + 90-deg)).a,(04)).ay(%))-(%)

0.029

0.708
0.442
0.55

Quaternions =

Orientation (tool frame w.r.t. world frame)

Euler angles: | 39,5399, -43,904¢, 126,771° |

Quaternions: | 0,02589, 0.70835, 044152, 0.54%53 |

Los valores de RoKiSim son:
(0.02889, 0.70838, 0.44152, 0.54993)

Prof.Dr.Elopez@gmail.com

6 Cuerpo Académico Sistemas
Integrados de Manufactura




Calculo del cuaternion de la
orientacion del porta-herramienta
del robot en RoKiSim

RoKiSim - calcula Quaternion.xmcd

POSICION #4

I vovsim 1.7

File View Joystick Opficed  Help

o X

Reference Frames
Workd frame (w.r.t. ref. 0 | 0.00 sm, 0,00 me, 0,00 s, 0.00%, 5,007, 0.00% DUMMY
Tool frame  (w.r.t. raf. 6} | 2.00 mm, 0.00me, 0.00 e, 0.00%, 2.00°, 0.00%
Show reference frames 70
b e (Wi o) [ stpore. =
Clomse 03 D2 O3 DO+ Os Bs ) 40
Joint Jog Init.
[ET » w5 m.0ae — .
& o . — 0:= 0 deg
L > am|e
B ot » e s5.00]* -55
[P 1 ss.00]*
B o e 55
Cartesian Jog
Position (ool frame w.r.t. mord frame) Todl frame: = 1 50

- e p— xvz
202655 mm, 415,532 am, 300,873, g B0

Rntzen stot Q00

Oriantation (il fame m..t. workd frass)

Configurations (3, 0,0,,8,0,0)

[47 > 70007, 40.00% 0.00%, -55.00°, 55.00%, 150.00°

Quaternions := MOQ(MQ(MQ(MO(MOQ(a7(0).ay(%))-ay 45 + 90-dee])- (%)) ay(%))-1(%)

0.357
0.354

Quaternions =

0.089

Orientation (tool frame w.r.t. world frame)

Euler angles: | 126.262%, 33.470%, 150.862° |

Quaternions: | 0.35747, 0,35429, 0.85953, 0.0E893 |

Los valores de RoKiSim son:
(0.35747,0.35429, 0.85953, 0.08893)
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Calculo del cuaternion de la

orientacion del porta-herramienta

del robot en RoKiSim

Resultados
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