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Introducci6 al Control de Trajectories

1. Espai d’accessibilitat
2. Tipus de Trajectories
3. Generaci6 de Trajectories
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Espai d’accessibilitat

2 Tipus de
Trajectories.

33‘:;2’;2?68 « Cjt de punts 3D en els quals pot situar-se 'ET del robot. En realitat no
és un volum, sin6 una xarxa de punts 3D.

» Depén de les restriccions de moviment de les articulacions.

* No totes les orientacions sén valides a tots els punts.

» Normalment, els manuals I'especifiquen mitjangant un grafic acotat.
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Horizontal work space, in relation to the Vertical work space, in relation to the
wrist tool plate. wrist tool plate
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W [
dacessibilat Tipus de Trajectories
Apsssepe Punt a Punt ’ Moviment eix a eix

de Trajectories

* L’ET és mou d’una configuracio
inicial a una configuracio final.

* No hi ha cap control de la
trajectoria seguida pel ET.

« Existeixen 3 tipos: Eix a eix,
Moviment simultani d’eixos i
moviment isdcron.
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spal
dacessibitat Tipus de Trajectories
3. Generaci6
de Trajectories
Continua Moviment Rectilini

* L’ET pasa d’'una configuracio
inicial a una final seguint una
trajectoria cartesiana concreta
(rectilinia, circular, ...)
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TEspai
d'acessibilitat

2 Tipus de
Trajectories.

Interpolador Linial

* Velocitat constat durant tot el tram
* Acceleracions infinites als extrems dels

trams N »
. LY t

* Simple I N
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1 Espai
d'acessibilitat

2 Tipus de
Trajectories.

Interpolador per Trams

Velocitat inicial i final nules
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a: acceleracio a utilitzar T f
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Tipus d’interpoladors Articulars

Interpolador per Trams

Velocitat inicial i final nules
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