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La Rob6tica es una nueva tecnologia que surgi6 como tal aproximadamente hacia
el afro 1960, desde entonces han transcurrido pocos afros y el inter€s que ha despertado
es superior a cualquier previsi6n que en su nacimiento se pudiera formular; es asi
como, siguiendo un proceso paralelo a la introducci6n de los ordenadores en las
actividades cotidianas de la vida del hombre, hemos comenzado a introducir aut6matas
a la industria Colombiana; aunque si bien todavia los robots no han encontrado la via
de penetraci6n en los hogares s( son un elemento ya imprescindible en la mayoria de
las industrias.

El drea de trabajo es el t6rmino que hace referencia al espacio en el cual el robot
puede manipular con su efector final (mano). En este articulo planteo una
aproximaci6n para el cdlculo del iirea de trabajo de un brazo (desplazamiento en el
plano), estabfeciendo la ecuaci5n qu e caracteriza cada uno de los puntos de trabajo y
a partir de un programa desarrollado para trabajar con MATLAB 6.0, encontrar la
gr6fica que caractenza el 6rea de trabajo del brazo.

Se busca encontrarel 6rea de trabajo de un brazo de robot hallando el movimiento
de cada punto de trabajo del brazo, a partirde los iingulos de rotaci6n q y fen donde
las longitudes de los enlaces son constantes.

La ubicaci6n y orientaci6n de los puntos se hace mediante el manejo de vectores
Ios cuales simulan el movimiento dado.

Tomando como ejemplo de trabajo el brazo del siguiente griifico, si se ubica el
origen del sistema en la base del robot, la posici5n del extremo del brazo se define
dentro de un espacio universal.

Ver gr5fica a continuaci6n:
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P(x,y,z) = [ (c+d), (e+0, (0) ]
Haciendo el an6lisis para cada una de las extensiones se obtiene:

Cdlculo de Ia extensi6n en x:
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Cdlculo de Ia extensi6n en y:

sen? =fi e= asen9 sen(o+fi =f f= bsen(0+Q)

De esta forma se ha obtenido la ecuaci6n que describe cada uno de los puntos de
trabajo.

Anilisis con MATLAB

El siguiente programa describe la ecuaci6n para cada punto a partir de x, y, z. En
donde a y b son las longitudes de los enlaces.

Programa (Script)

m=O: l0:180;

n=0: l0:90;

a=3:

b=2;

x=((a*cos(m*pi/l 80))+(b*cos(m*pill 8Grn*pi/l 80)));

y=((a*sin(m*pill 80))+(b+sin(m*pill 80+n*pill 80)));

z4;
p=[x y z];

c=plot(x,y,,*,);

Fue posible mediante el an6lisis de vectores encontra.r los puntos en los cuales
trabaja el brazo de robot. Realmente esta es una primera aproximaci5n pero bastante
buena como para tener en cuenta a la hora de iniciar un estudio detallado del anilisis
de los movimientos de un robot y la cinemitica de los manipuladores.

Cuando se trabaja con manipuladores con muchas articulaciones no aconsejo el
m6todo anterior, ya que resultaria bastante extenso y complejo. Para manipuladores
con mayor grado de libertad se puede utilizar el m6todo de la transformaciones
homog6neas.
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Simuhci6n (Gnlficr)

t1
+

+
+

+
+

+

+

+

+

+

+

a*
+++

3 -2 -l 012 3 /t 5

49

4.5

1

3.5

3

2.5

2

1.5

1

0.5

0

.0.5

Bibliografia
Agulo J. M. y Aviles R, Cuno dc Robdtica, Ediiorial Paraninfo, 2da- Ed., 1985.

Aviles R. y Agulo J. M. 'Einemftica de robots". favisaa DYIVA, marzo, 1984.

B.K.P. Horn, 'Kinematics, Statics and Dinamics of TWo-Dimensional Manipulators".
Cambridge, MA,1979.

Angulo Usategui, Josd Mar(a. Robdtica Prdctico- Tccnologia y Aplicacbnes. Ed. Paraninfo,
t996.

Nakamura Shoichiro. Andlisir Numdico y Wualiztci6n Gr$tca con MATIAB.H.Prerl.tica-
Hall. 1997.


