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El presente trabaja muestra los avanices en la generacién de un locomocién bipe-
da. Para la generacién de movimiento se analiza la estructura fisica del prototipo a
dotar de movimiento. La plataforma bioloid Premium kit en su configuracién A
cuenta con seis articulacione< en cada pierna por lo que inicialmente se hace el
analisis sobre una plerna. Se realiza un analisis cinematico y un analisis dinamico
en cadenas articuladas de seis grados de libertad con el uso de la convencién De-

navith-Hartenber y las matrices Jacobianas directa e inversa.

INTRODUCCION

El andlisis de sistemas mecanicos, desde el punto de vista cinematico, permite ob-
tener informacién de donde se encuentra ubicado cada elemento del sistema me-
canico de un robot. Esta informacion es necesaria para los analisis: dinamico, de
trayectorias y de control ,
Los pasos basicos en el andlisis cinematico de cualquier sistema mecanico se pue-
de resumir de la siguiente manera:

Definir los grados de libertad.

Asignar sistemas de coordenadas e referencia.
Establecer restricciones de movimiento.

elacionar velocidades generalizadas a las restricciones y a |0 gcometria del
sistema
Una vez que se cuenta con el analisis cij = natice ycede a caleular la dindmica

de sistema mecanico. Es decir,
El momento de fuerza (torque)
Aceleracion Angular

Finalmente, se procede a la planificacién del movimiento o generacion de paso.

OBJETIVO GENERAL

Implementar un algoritmo de locomocion bipeda
para un robot con morfologia humana.

* Realizar un analisis cinematico con la convencién Denavit-Hartenberg para cade-
nas cinematicas de seis grados de libertad.

* Implementacion de un algoritmo de caminaclo par |2 loccmocion bipeda.

* Simular el proceso de locomocion bipeda en un ambicnte virtual

AVANCES Y RESULTADOS
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Solucién a una cadena articulada con seis grados
de libertad en Microsoft Excel con el uso de la
convencion Denavit-Hartenberg para la
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Figura 4

Se experimento con cadenas cinematicas de seis grados de libertad para el calculo
de la cinematica directa (Figura 1y 2).

Se experimento con cadenas cinematicas de tres grados de libertad para el calculo
de la cinematica inversa (Figura 3y 4).

Se efectud el analisis cinematico de la pierna del bioloid Premium kit configura-
cion A (Figura 5) y se experimento la cinematica directa (Figura 6).
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Primeras pruebas en el Actor Digital (Figura 7).
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Figura 7.

Para la experimentacion de la cinematica inversa fue necesario usar una aproxi-
macién diferencial con el uso la matri- jacobiana (Figura 7).

Figura 9.

gura 10,

Una vez obtenida |a matriz i directa e inversa. Se procede a calcular las

Fuerzas.

} =mxJ =®-J
dt

Se resolvio el probl-ma cineniai
de libertad.

Actualmente se estan verificando los resultados de la dinamica directa arrojados
en dev-C++, una vez validados se procedera a la bisqueda de la generacién de
paso. Faltan las pruebas en el actor digital.

i ecto e inverso para cadenas de seis grados
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