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1.- Resolver lo siguiente en base a la tabla y matriz entregada: 
 

a) Resolver el Problema cinemático Inverso mediante el método de la Matriz de 

Transformación Homogénea (5p) 

b) Obtener la expresión de la matriz Jacobiana del robot. (2p) 

c) Obtener las posiciones singulares del sistema y explique su resultado(2p) 
 

 
 

 

2.- Siendo q1, q2, q3 las variables articulares que definen la posición del extremo del robot, se pide 

resolver el problema Cinemático Inverso del robot mediante el Método Geométrico. (4p) 

 

 
 

 

 
 



 

3.- Solucionar el problema considerando la siguiente función: 
 

 
 

Asimismo, Supónganse los siguientes valores como condiciones de contorno para todos los casos a 

estudiar a continuación. 

 
 

Se pide encontrar la solución particular a esta trayectoria y graficar          para todos los siguientes 

casos: 
 

a) Considerar que ni V ni a están limitados ni prefijados, mientras que si está prefijado el valor 

del tiempo τ. Supóngase que τ = 1.5 (o sea, τ = T/2). Explique en qué tipo de perfil degenera 

este caso (2p) 
 

b) Considerar que ni V ni a están limitados ni prefijados, y que el tiempo  τ tiende a cero. 

Explique en qué tipo de perfil degenera este caso. (2p) 

 

 

4.- Explique de la manera más precisa que es Control Cinemático, explique cada una de sus etapas 

y complete el grafico. (3p) 
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