ROBOTICA ROU310R

Fecha: 19 de Abril 2024

1. ¢Qué es un sistema de coordenadas?

Un sistema de coordenadas es un conjunto de los valores independientes que permiten identificar
de manera inequivoca la posicion de un punto en un espacio euclideo (un tipo de espacio
geomeétrico). El sistema de valores independientes debe de formar una base.

Las matrices de transformacion entre los diferentes sistemas de coordenadas cumplen todas las
propiedades algebraicas para transformaciones ortonormales, a saber:

1) La matriz de transformacion directa es simplemente la transpuesta de la matriz de
transformacion inversa.
2) El determinante de la matriz de transformacioén es unitario

2. ¢Qué es un sistema de coordenadas rectangulares?

Las coordenadas cartesianas o coordenadas rectangulares son un tipo de coordenadas ortogonales
usadas en espacios euclideos, para la representacion grafica de una funcion, en geometria
analitica, o del movimiento o posicién en fisica, caracterizadas porque usa como referencia ejes
ortogonales entre si que se cortan en un punto origen.

3. ¢Qué es un sistema de coordenadas polares?
Las coordenadas polares son un sistema de coordenadas bidimensional compuesta por un origen
y un eje de referencia. Cada punto del plano se determina por una distancia al origen del sistema y
un angulo al eje de referencia del sistema.

4. ¢Qué es un sistema de coordenadas cilindricas?
Las coordenadas cilindricas son un sistema de coordenadas tridimensionales compuestas por
coordenadas polares (2 dimensiones) y un eje perpendicular al plano de las coordenadas polares

(2). La posicion de un punto del espacio de determina mediante 3 valores:

1) Los 2 valores del punto en coordenadas polares
2) La distancia en la direccion del eje perpendicular de referencia (z).

El sistema de coordenadas cilindricas es muy conveniente en aquellos casos en que se tratan
problemas que tienen simetria de tipo cilindrico o azimutal. Se trata de una versién en tres
dimensiones de las coordenadas polares de la geometria analitica plana.

5. ¢Qué es un sistema de coordenadas esféricas?

El sistema de coordenadas esféricas se utiliza para determinar la posicion espacial de un punto
mediante una distancia y dos angulos.



En consecuencia, un punto P queda representado por un conjunto de tres magnitudes: el radio r, el
angulo polar o colatitud ¢ y el azimut 6.

6. Dado un punto P(x,y) encuentre la formula para obtener P"(x",y")

SiX =R cos(a), Y =R sin (a) entonces X" = R cos(a+8) y Y = R sin(a+0)
Utilizando las identidades trigonométricas:
cos (a+0) = cos(a)*cos(8) — sin(a)*sin(0)
sin (a+0) = sin(a)*cos(8) + cos(a)*sin(0)

P'=(x,y)

X =R cos(a)
Y =R sin (a)

X =R cos(a+0)
Y =R sin(a+8)

cos (a+8) = cos(a)cos(B) — sin(a)sin(B)
sin (a+0) = sin(a)cos(B) + cos(a)sin(B)

X =R (cos(a) cos(B) — sin(a) sin(B)) = R cos(a) cos(B) — R sin(a) sin(6)
R cos(a) cos(B) — R sin(a) sin(B) = X cos(B) — Y sin(B)

Y =R (sin(a)cos(B) + cos(a)sin(B)) = R sin(a) cos(B) + R cos(a) sin(B))
Y =R sin(a) cos(B) + R cos(a)sin(B) = X sin(B) + Y cos(B)
Z=Z
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7. Encuentre la matriz de rotacion del problema anterior para obtener P"(x",y")

cos® —sind 0

. sinfl cos@® 0
Ts= 1| ¢ 0 1
0 0 0
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8. ¢Que son las coordenadas homogéneas?

Las coordenadas homogéneas son un instrumento usado para describir un punto en el espacio
proyectivo. Fueron introducidas por el matematico aleman August Ferdinand Mobius en el afio
1837.

La representacion mediante coordenadas homogéneas de la localizacion de sélidos en un espacio
dimensional se realiza a través de coordenadas de un espacio (n+1)-dimensional. Es decir, un
espacio n-dimensional se encuentra representado en coordenadas homogéneas por (n+1)
dimensiones, de tal forma que un vector p(x,y,z) vendra representado por p(wx,wy,z,w), donde w
tiene un valor arbitrario y representan un factor de escala.

La representacion de un punto en coordenadas homogéneas permite operaciones matriciales de
transformadas homogéneas de rotacion, translacion.

9. ¢para qué sirven las coordenadas homogéneas?



Para tratar todas las transformaciones geométricas (rotacién, desplazamiento y escalado) como
una multiplicacion de matrices.

10. ¢ Qué es un sistema de coordenadas dextrogiro? Haga un esquema.

Un sistema de referencia dextrégiro, también llamado de mano-derecha es un sistema de referencia de 3
ejes cartesianos (perpendiculares) donde el producto vectorial del eje X por el eje Y da como resultado un
vector Z orientado segun la regla de la mano derecha.

XxY=Z Z
YxZ=X
ZxX=Y /l‘\
X Y
dextrogiro

11. Escriba la Matriz General de Transformaciones Homogéneas
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12.- 20 Rotacién seguida de traslacion
Calcular las nuevas coordenadas P2(x2, y2, z2) del punto P1(-3,4.-11) que es rotado de
90° alrededor del eje OX y después desplazado por el vector de V (8,-4,12).

Dada las matrices de rotacion y translacion siguientes:

1 0 0 0 cosg O sing 0 cos§ =—sind 0 O

0 cosee —sina 0O 0 1 0 ] T sinf cosf 0 0
Tea = | 0 sina cosa © Teo= | —sing 0 coss 0 WA 0 0 1 o

0 0 0 1 0 0o 0 1 0 0 0 1
SOLUCION 1:

-3.000 5.000

1.000 0 0 8.000
(] 0 -1.000 | -4.000 | 3 | 4.000 | = | 7.000
0 1.000 o | 12.000 -11.000 16.000
0 0 0 1.000 1.000 1.000




SOLUCION 2:
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13.- 20 Traslacién seguida de rotacion
Calcular las nuevas coordenadas P2(x2, y2, z2) del punto P1(-3,4.-11) que es desplazado
por el vector de V (8,-4,12) y después es rotado de 90° alrededor del eje OY.

Dada las matrices de rotacion y translacion siguientes:

1 0 0 0 cosd 0O sing 0 cosf —sinf 0 O
0 cosee —sina 0O T. = 0 1 0 0 T..— sinff cosf 0 0
Tia = 0 sina cosa O ¥~ | —sing 0 cos¢ 0 w8 = 0 0 1 0
0 o 0 1 0 1 0 0 01

SOLUCION 1:
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