Solucion Problema Extra 2

62. Brazo robdtico. Un brazo robético bidimensional “sabe” donde estd, porque mantiene registro del angulo de su
“hombro” y del angulo de su “codo”, Como se ve en la figura este brazo tiene un punto fijo de rotacidon en el origen. El
angulo del hombro se mide en sentido contrario al de las manecillas del reloj a partir del eje x, y el angulo del codo se
mide en sentido contrario al de las manecillas del reloj, desde el brazo hasta el antebrazo. Suponga que el brazo y el
antebrazo tiene 2 de longitud cada uno, y que el dngulo del codo no puede “dislocarse” mas alla de 1800 . Calcule los
angulos y que pongan la mano del robot en el punto (1,2).
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Datos Figura (b)
L1=2
L2=2
a)a=?
b) B=?
a ) Cos a=b? + c? — a? + 2bc
a;= cos™ ! (b% + ¢? —a?) + 2(b)(c) cos 0z-a/h
ai=cos1(2.24% + 22 — 22 — 2%) + 2(2.24)(2) cos 0= 1/2.24
ai=cos~1(5.0176 = 8.96) cos ap= 0.446
a;=cos1(0.56) a,=cos~1(0.446)
o= 55.944° 0,=63.49°
o= o1+0a;
a=55.944°+63.49°
a=119.43°
b) b? = a? + ¢? — 2ac(cosp) B=68.11°
b? — a? — ¢? = —2ac(cospP)

B=cos™1(a? + c? — b? =+ 2(a)(c))
B=cos (2% +2%2—-2.24 +2(2)(2))
B=cos™1(2.9820 + 8)
B=cos~!(0.3728)



