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2.7. Resumen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 45

3. Diseño de Experimentos 47

3.1. Criterios para Obtener Trayectorias Óptimas . . . . . . . . . . . . . . 48

3.2. Trayectorias Optimas Mediante Técnicas Multicriterio . . . . . . . . . 53

3.3. Parametrización de la Trayectoria . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 54

3.4. Restricciones . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 57

3.4.1. Restricciones en los Actuadores . . . . . . . . . . . . . . . . . . 58

3.4.2. Restricciones debido a Pares Esféricos . . . . . . . . . . . . . . 59

3.4.3. Restricciones por el Espacio de Trabajo . . . . . . . . . . . . . 61

3.4.4. Restricciones debido a la Estimación Inicial de la Trayectoria . 62
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4.2.1. Resultados Robot 3-RPS Simulado . . . . . . . . . . . . . . . . 86

4.2.2. Resultados Robot 3-RPS Real . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 91
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5.10. Aplicación al Robot Paralelo 3-PRS . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 123

5.10.1. Diseño del Experimento . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 123

5.10.2. Ecuaciones de Factibilidad . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 124
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