
Análisis e implementación de 

un algoritmo de tratamiento en 

tiempo real de la Singularidad 

del hombro en un Robot 

Industrial



� Robot industrial utilizado

� IRB-140 . ABB SA

� Programable

� Comunicación con aplicación externa

� Seis grados de libertad (DOF)

� Tres de posición 

� Tres de orientación

� Límite del espacio de trabajo

� Límite de velocidades articulares

MANIPULADOR INDUSTRIAL

Tratamiento de la singularidad en un robot industrial

maxiimini θθθ ≤≤

maxii θθ && ≤
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EJEMPLO: ESPACIO ARTICULAR

∆x = 400mm

∆t = 5s

EJEMPLO: ESPACIO CARTESIANO
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( ) θθJs ∆≅∆

PROBLEMA INVERSOPROBLEMA DIRECTO

Pseudoinversa

� Minimiza

� No resuelve el problema

sJθ ∆=∆ +

θJs ∆−∆
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Pseudoinversa

DUMPED LEAST SQUARES
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Minimos cuadrados amortiguados
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Posible método para

abordar el problema
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� Problema planteado

� Inestabilidad y excesiva velocidad

articular en las inmediaciones de 

una singularidad

� Dumped Least Squares

� Minimiza

� Elimina la inestabilidad de la 

pseudoinversa

� Resuelve el problema ??

� Obtención del factor de amortiguamiento

� En función de la distancia a la singularidad

� En función de la dirección singular

� Etc.

� Métodos de prueba

� Simulación de diversas trayectorias en MatLab

� Ejecutar las trayectorias en el IRB-140

� Ensayo de otros algoritmos

� Comparación con DLS
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