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Cinemática directa fase simple 

𝑥 = 𝑙1 cos 𝜃1 + 𝑙2 cos 𝜃2 

𝑦 = 𝑙1 sin θ1 + 𝑙2 sin 𝜃2 

),( yx
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Cinemática  Inversa fase simple 
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Cinemática inversa fase simple 
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Cinemática inversa fase simple. 
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Cinemática directa cadena cerrada 
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Cinemática inversa cadena cerrada 

• Cinemática inversa cadena cerrada. 
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Dinámica fase simple 
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Dinámica fase simple 
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Dinámica fase simple 
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Dinámica fase cerrada 
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Dinámica fase cerrada 
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Simulación y animación. 
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Simulación y animación. 
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Simulación y animación. 
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