FRI - Fundamentos de Robdtica Industrial - 2024

PARCIAL
5 de junio de 2024
Facultad de Ingenieria - UdelaR

Pautas para el parcial

- Identificar cada hoja con: nombre completo y nimero de hoja.
- Laprueba es de caracter individual y tiene una duraciéon de 3 horas.

Pregunta 1 (6 pts)

Usted forma parte de un proyecto de investigacion en el cual debe disefiar un robot que
toma paneles solares desde un pallet y los coloca sobre un soporte. Los encargados del
disefio mecanico le informaron que sera un manipulador de 6 GDL, con articulaciones de
revolucion, y que usted es responsable de elegir los sensores que considere necesarios,
para cumplir con lo siguiente.

e Los paneles presentan una fuerza maxima que se puede aplicar sobre los
mismos al agarrarlos. A su vez, si su posicidbn cambia bruscamente, pueden
dafarse.

e Elrobot debe detenerse si un operario se acerca al area de trabajo.

Se pide:

a. Elegir los tipos y cantidad de sensores que considera necesarios. ;Ddénde los
colocaria?
b. Explique brevemente como funciona uno de los sensores que selecciono.

Pregunta 2 (6 pts)

Dados dos sistemas de referencias Sy : {0y, X0, Yo Zo } Y S1: {01, X1, ¥1 , 21 } definidos a
partir de su origen y su terna de vectores ortonormales, se pide:

a. Mostrar la matriz de transformacion homogénea del sistema S; con respecto al
sistema S; (4A,), indicando y definiendo los elementos que la componen.

b. Obtenga la matriz de transformacion homogénea inversa (,A,;") a partir de los
elementos definidos en a).

Pregunta 3 (6 pts)

Considere un robot manipulador de 4GDL del tipo [Rot-Rot-Rot-Trasl] para el cual conoce
las matrices de transformacion homogénea ;.,A; con i=1 2, 3, 4. Explique:

a. El procedimiento que seguiria para determinar la matriz Jacobiana a partir de los
datos suministrados y muestre su expresién para el robot.

b. Por qué es importante evitar las configuraciones singulares y cémo puede
procederse para encontrarlas.
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Pregunta 4 (6 pts)
Para la ecuacion del modelo dinamico:

a. Explique a qué corresponde cada término y de qué variables depende.
b. Muestre como puede calcularse la Matriz de masa.

Pregunta 5 (6 pts)
En el caso de control monoarticular explique:

a. Como es el esquema de bloques que representa el sistema de control PD con la ley
de control particionada.
b. Qué representan los valores k, y k, y como se sintonizan en la practica.

Pregunta 6 (6 pts)

Para el manipulador de la figura, completar el cédigo URDF sabiendo que el segundo
eslabon tiene un diametro de 14 cm y un largo de 20 cm, el tercer eslabodn es un prisma de
largo 20 cm y base cuadrada de lado 3cm (se extiende al 100%) y que la articulacion entre
el primer (base_link) y segundo eslabén tiene un rango de 300° y soporta un torque maximo
de 50 Nm

<robot name="2do parcial 2823">
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<link name="world":>
</link>»
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<link namz="base link">
<visual>»
<geomstry>
<cylinder length="@.2" radius="@.85"/>
</geometry>
<origin rpy="8 8 8" xyz="0 8 8.1"/»
<fvisual>
<collision>
<geometry>
<cylinder length="0.2" radius="8.85"/>
</geometry>
<origin rpy="8 8 8" xyz="0 @ 8.1"/>»
<fcollision>
<flink>
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<joint name="base_to_world” type="fixed">
<parent link="world”/>
<child link="base_link"/>
<corigin xyz="@6 @ 8"/>
<axis xyz="@ @ 1"/>
<fjoint>
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</robot>



