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Materia Carrera Plan Afo Periodo
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Robdtica Industrial 11 ING. MECATRONICA 11 2018 1° cuatrimestre
5

Il - Equipo Docente

Docente Funcion Cargo Dedicacion
AVILA, LUISOMAR Prof. Responsable P.Adj Simp 10 Hs
PINNA GONZALEZ, LUIS FEDERICO Auxiliar de Préctico A.2daSimp 10 Hs

1l - Caracteristicasdel Curso

CreditoHorario Semanal

Teorico/Practico | Tedricas| Practicasde Aula | Pract. delab/ camp/ Resid/ PIP, etc. | Total

5Hs 2Hs 2Hs 1Hs 5Hs
Tipificacion | Periodo
B - Teoriacon préacticas de aulay laboratorio 1° Cuatrimestre
Duracion
Desde Hasta | Cantidad de Semanas | Cantidad deHoras
12/03/2018 22/06/2018 15 75

IV - Fundamentacion

Robdticall esuna asignatura de la carrera de Ingenieria en Mecatronica ubicada en el areadel espacio curricular delas
denominadas tecnologias aplicadas. Es la base para el disefio, desarrollo y control de robots antropomorfosy moviles. Su
inclusién en la curricula de la carrera contribuye ala formacion integral del alumno de formatal que adquieralos contenidos
necesarios para que en su futuro profesional, como Ingeniero en Mecatrénica se comporte con sentido critico e innovador en
la problemética particular de los sistemas robéticos y presente respuestas originales con alternativas eficientes de solucién en
latoma de decisiones profesionales.

V - Objetivos/ Resultados de Aprendizaje

El alumno deberd ser capaz de analizar |os fundamentos, técnicas y herramientas utilizadas en €l andlisis dindmico, disefio y
manipulacion de robots industriales y méviles. Debera ademas poder evaluar criterios y métodos parala proyeccion de
soluciones robotizadas. Reconocer y comprender estructuras mecanicas, electronicas y |6gicas de los robots. Plantear y
resolver problemas de disefio dindmico de sistemas robotizados. Aplicar ecuaciones del modelado dinamico Lagrange-Euler,
formulacion Newton-Euler. Determinar posiciones, trayectorias de movimientosy control en posicion y en velocidad de
robots antropomorfos y méviles. Disefiar soluciones de aplicacion industrial en las instal aciones automatizadas con sistemas
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robotizados. Desarrollar a formacién académica necesaria para conocer las etapas del andlisis, disefio, construccién e
implementacién de robots antropomorfos y moviles.

V1 - Contenidos

Unidad Tematica N° 1. Introduccién a los sistemas rob6ticos
Antecedentes historicos.

El origen de los sistemas robdticos.
Definicion de robot.

Autonomia.

Sistemas robdticos.

Tipos de sistemas robdticos.

Movimientos en el robot.

Partes de un sistema robdtico.
Especificaciones de disefio

Disefio fisico, dinamico y especificaciones.
Comportamiento dinamico.

Unidad Tematica N° 2. Modelo dindmico derobots manipuladores.
Andlisis de fuerzas sobre el robot.
Compensacién de la gravedad.

Distribucién de masas en |os eslabones.
Propagacién de lavelocidad.

Modelo dinamico directo e inverso.
Generalizacion del modelo paran articulaciones.
Formulacién de Lagrange.

Formulacién de Newton-Euler.

Ecuaciones del movimiento.

Modelo dinamico en variables de estado.
Modelo dinamico en el espacio de latarea.

Unidad Temética N° 3. Control de robots manipuladores
Comando de robots manipuladores.

Estructuras clasicas y avanzadas.

Control Monoarticular y Multiarticular.

Control de trayectoriay movimiento.

Esquemas de control.

Unidad Temética N° 4. Robdtica movil
Aspectos histéricos de la robotica movil
Configuracion de robots moviles.

Tipos de ruedas.

Modelo cinemético de robots méviles
Dinamica de Robots moviles.

Control de seguimiento, trayectoriay movimiento.
Arquitecturas de control de navegacion.

Unidad Temética N° 5. Sensores para robotica mévil
Introduccion

Tipos de sensores

Arquitecturas para percepcion sensorial

Estructuras de Hardware.

Unidad Tematica N° 6. Aplicacionesde la robética
Robots complejos, flexiblesy paralelos.
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Robots andadores y antropomérficos.

Robots submarinos, aéreosy espaciales.

Aplicaciones de servicio.

Robots en agricultura, construccién, medicina, robots asistenciales y robots de distraccion.

VI1I - Plan de Trabajos Practicos

Resolucidn de problemas: Se entregara una guia de trabajos practicos con gjercicios correspondientes alos temas
desarrollados en las clases tedricas.

Lostemas adesarrollar serén:

1- Revisién cinemética directa e inversa de un robot manipul ador.
2- Andlisisde fuerzas en €l robot.

3- Modelado dinamico.

4- Control de manipuladores.

5- Robética Mavil.

Trabajo de laboratorio: Se realizaran trabajos de laboratorio relacionado al control un robot antropomorfo industrial y el
desarrollo de una arquitectura de control para robots maviles.

VIl - Regimen de Aprobacion

METODOLOGIA DE DICTADO Y APROBACION DE LA ASIGNATURA
METODOLOGIA: Clasestedricas, précticasy de laboratorio.
REGIMEN DE REGULARIDAD:

Asistenciaal 60 % de las clases tedricas.

Asistencia al 60 % de las clases préacticas de laboratorio.
Aprobacién del 100% de los trabajos précticos de aula.
Aprobacién con 60% los exdmenes parciales.

Condiciones para promocionar €l curso:

Asistenciaal 80 % de las clases tedricas.

Asistenciaa 80 % de las clases précticas de laboratorio.

Aprobacion del 100% de los trabajos précticos de aula.

Aprobacion con 70% |los exdmenes parciales.

Aprobacion de un trabajo integrador de laboratorio.

Nota: Cada parcial cuenta con su respectivo recuperatorio y a final se realizara una segunda recuperacion.

Examen final:

El examen final es tedrico-préctico segiin €l contenido establecido en el programa de la asignatura. Para el examen final, el
alumno debe presentarse con la carpeta de trabaj os préacticos completay aprobada, incluyendo ademés, el informe final de las
précticas de laboratorio. Se evallialatotalidad de |os temas indicados en el programa independientemente de |os temas que se
hubieran evaluado o no en las instancias de examenes parciales.

Régimen de Promocion con examen final para Alumnos Libres:
No se admiten alumnos libres

I X - Bibliografia Basica

[1] Fernando Reyes Cortes. Robdtica: control de robots manipuladores. Alfaomega. 2011
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[2] J. Craig. Robdtica. Pearson. 2006

[3] A. Hossain, R. Garcia-Martinez y L. Olivera. Robética de navegadores. 2014

[4] A. Barrientos et a. Fundamentos de robética. McGraw Hill. 2007

[5] R. Kelly y V. Santibafiez. Control de movimientos de robots manipuladores. Pearson. 2003

X - Bibliografia Complementaria

[1] Ollero Baturone. Robdtica: Manipuladores y robot moviles. Alfaomega. 2001

[2] J. Angulo et . Introduccion alarobética. Paraninfo. 2005

[3] W. Bolton. Mecatrénica: sistemas de control electronico en laingenieriamecénicay eléctrica. Alfaomega, 2006
[4] Fernando Reyes Cortes. Matlab aplicado arobéticay mecatronica. Alfaomega. 2012

X1 - Resumen de Objetivos

1- El alumno debera ser capaz de evaluar |os fundamentos, técnicas y herramientas aplicadas en €l andlisis dinamico, disefio y
mani pulacion de robots industriales y moviles.

2- Plantear y resolver problemas de disefio y control dindmico de sistemas robotizados.

3- Disefiar soluciones de aplicacion industrial en las instal aciones automatizadas con sistemas robotizados.

X1l - Resumen del Programa

Unidad Tematica N° 1. Introduccion

Unidad Tematica N° 2. Modelo dindmico de robots manipuladores
Unidad Tematica N° 3. Control de robots manipul adores

Unidad Tematica N° 4. Robdtica movil

Unidad Tematica N° 5. Sensores para robotica movil

Unidad Tematica N° 6. Aplicaciones de larobética

X1l - Imprevistos

Para el caso de medidas de fuerza que alteren sustancialmente €l dictado de la asignatura, se implementaran sistemas de
autoestudio y consultas mediante la utilizacién de plataformas on line.

X1V - Otros

ELEVACIONy APROBACION DE ESTE PROGRAMA

Profesor Responsable

Firma:

Aclaracion:

Fecha
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