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Nomenclatura 

𝐵𝑖  : Puntos de conexión de la pierna 𝑖 con la base 

𝑇𝑖 : Puntos de conexión de la pierna 𝑖 con la plataforma superior 

𝑆𝑖 : Largo de la pierna 𝑖 que conecta la plataforma superior con la base 

𝑀𝑖 : Conexión biela 𝑖 con manivela 𝑖 

𝑚𝑖 : Largo de la manivela 𝑖 

𝑏𝑖 : Largo de la biela 𝑖  

𝑅𝐵
𝑃

 : Matriz de transformación homogénea 

𝛼 : Ángulo de la manivela con respecto a la horizontal 

𝛽 : Ángulo del plano de la manivela relativo al eje 𝑥 

𝑊𝑖 : Ancho de pulso para el servo actuador 𝑖 

𝑊𝑖
0 : Ancho de pulso inicial para el servo actuador 𝑖 

𝑚 : Número de grados de libertad del sistema 

𝜆 : Grados de libertad del entorno donde se encuentra el mecanismo 

𝑛 :  Número de eslabones fijos del mecanismo, incluyendo base y superior 

𝑗 : Número de juntas del mecanismo 

𝑓𝑖 : Grados del movimiento relativos por junta 

𝐼𝑓 : Número de grados de libertad pasivos del mecanismo 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


