Modelos

Centrifuga



Modelo cinematica directa
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Modelo de energia

L deElDE de energia cinética y potencial son:
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Ecuaciones de movimiento de Euler- Lagrange d [0L(q,q) aL(q, q) .
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El par aplicado a la centrifuga esta dado por: dt
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El modelo dinamico de la centrifuga incluyendo la friccion, esta dado por:
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Modelos
Robots de 2 grados de libertad
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Figura 6.15 Robot manipulador de 2 gdl.
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Modelo cinematica directa
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Cinematica diferencial
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Modelo de energia

El tipo de movimiento que describe el robot manipulador de 2 gdl es una combinacién de componentes

fraslacidn v rotacional, por lo que:
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La energia potencial M{(q) del centro de masa para amhbos eslabones estd dada como:

H{q) = migla |1 — cos{g)] 4+ mag[{l: +le) — (i1 cos(m) +le2 cos(q + @2) ] ].



Ecuaciones de movimiento de Euler- Lagrange Llg,q) = Kig,q)—Uq).
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Los pares aplicados del robot de 2 gdl incluyendo el fendmeno de friccidon esta dado por:
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M(q) € R*** se le denomina matriz de inercia
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Vector de posicion: q = [q1, g2} € IR?
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