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La forma convencional 2D

La matriz de rotacién 2D en el eje Z:

cos(d) -sin(d)
R =
e (sin(d») cos() J
, .y 4
En la figura, suponga una posicion de P:  p:= 3)
Py
Por lo que o= atan| — o = 36.87-deg
PX)

Se desea rotar P al siguiente valor de 8: 6 := 45.deg

Simplemente Q es la transformacion de P:

— Ru(6).P ~ (0.707\
Q= ReO) = 495 )
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Usando matrices homogéneas en 2D

Redefiniendo la ecuacion de rotacion:

cos(d) —sin(dp) 0
Rz(}) := | sin(d) cos(d) O

0 0o 1)
4\
P entonces tiene: p:=|3

1)

Simplemente Q es la transformacion de P:

0.707")

Q:= Rz(0)-P Q=| 495
1)
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La forma convencional 3D

Redefiniendo la matriz de rotacion 3D en el eje Z:

cos(d) —sin(dp) 0
Rz(®) := | sin(d) cos(d) O
0 0o 1)

P entonces tiene componente en Z:

4\
P:=13
0)
Simplemente Q es la transformacion de P:
0.707")
Q:= Rz(6)-P Q=| 495
0 )

Usando matrices homogéneas en 3D

Redefiniendo la ecuacion de rotacion:

cos(¢) —sin(¢p) 0 0)
sin(¢p) cos(ep) 0 O

Rz =
() 0 0 10
0 0 01)
4
: 3
P entonces tiene: p.= 0
1)
Simplemente Q es la transformacion de P:
0.707")
4.95
Q:= Rz(0)-P Q= 0
1)
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Finalmente, ejemplo de cineméatica directa de un robot 2D

Resolver el robot 2D de la figura.

La matriz de traslacion en XYZ es: ~
100 AXx)
010 Ay
T(AX,Ay,Az) =
001 Az
000 1) "

Los valores de las longitudes pueden expresarse en un arreglo de
constantes L. Las variables de entrada son los valores angulares del
arreglo 6:

Lo (5.83\ o ( 50.04 ) deg

4.24) 180 + 75.96 )

El punto intermedio P es la rotacion+traslacion #0.

P= Rz(eo)-T(LO,o,o)

2.999")

4.999
9 _ ‘
0

1)

El calculo de TCP simplemente involucra rotacién+traslacion #0 y #1.
El TCP es la ultima columna de |la matriz resultado.

Q:= Rz(eo)-T(LO,0,0)~Rz(91)-T(L1,0,0) k<< (ec. del robot)|
5.997 )
- 2,001
TCP:=Q | & }
1)
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