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Il - Equipo Docente

Docente Funcion Cargo Dedicacion
AVILA, LUISOMAR Prof. Responsable P.Adj Exc 40 Hs
TRABES, EMANUEL Prof. Colaborador P.Adj Simp 10 Hs
PINNA GONZALEZ, LUIS FEDERICO Responsable de Préctico A.lraExc 40 Hs

1l - Caracteristicasdel Curso

Credito Horario Semanal

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

4Hs 2Hs 2Hs 2Hs 6 Hs
Tipificacion | Periodo
B - Teoriacon précticas de aulay laboratorio 1° Cuatrimestre
Duracion
Desde | Hasta | Cantidad de Semanas | Cantidad de Horas
14/03/2022 24/06/2022 15 90

IV - Fundamentacion

Robdtica Industrial 2 es una asignatura de la carrera de Ingenieria Mecatrénica 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 robdticos y presente respuestas originales con alternativas eficientes de solucion en
latoma de decisiones profesionales.

V - Objetivos/ Resultados de Aprendizaje

Resultados de Aprendizaje
Que el estudiante sea capaz de:

- Analizar los fundamentos tedricos, técnicas y herramientas necesarias para €l andlisis de posiciones, velocidades,
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aceleraciones y fuerzas en robots manipuladores con el objetivo de determinar |os pares aplicados en estado de equilibrio.

- Calcular las ecuaciones de movimiento de robots manipuladores para determinar su modelo dindmico considerando los
métodos de Newton-Euler y Lagrange-Euler.

- Calcular ecuaciones de control de movimiento de robots manipuladores para determinar posicionesy trayectorias en
considerando su respuesta dindmica.

- Desarrollar model os cineméticos en robots mdviles para control de navegacion.

V1 - Contenidos

Unidad Temética N° 1: Introduccién a los sistemas rob6ticos
El origen de los sistemas robéticos. Definiciones. Movimientos en €l robot. Descripciones espaciales. Transformada
homogénea.

Unidad Tematica N° 2: Velocidadesy fuerzas estaticas
Posicionesy orientaciones en el tiempo. Andlisis de velocidad de cuerpos rigidos. Movimiento de los vincul os de un robot.
Propagacién de la velocidad. Jacobianos. Fuerzas estaticas.

Unidad Temética N° 3: M odelo dinamico de robots manipuladores
Aceleracién de un cuerpo rigido. Distribucion de masas en |os eslabones. Formulacion iterativa de Newton-Euler.
Formulacién de Lagrange. Ecuaciones de movimiento. Ecuacion en el espacio de estado.

Unidad Tematica N° 4: Control derobots manipuladores
Conceptos de control. Control de posicion. Control de trayectoria. Control por interaccion.

Unidad Tematica N° 5: Robdtica movil
Configuraciones de robots moviles. Tipos de ruedasy restricciones. Andlisis cinematico y dinamico. Control de robots
moviles. Sensores.

VI1I - Plan de Trabajos Practicos

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

Los temas a desarrollar seran:

1- Andlisisde fuerzas en el robot
2- Modelado dinamico

3- Control de manipuladores

4- Robética Movil

Trabajo de laboratorio: Se realizaran trabajos de laboratorio relacionado a control y calibracién de posicion de un robot
antropomorfo de tipo industrial considerando las normas de higiene y seguridad pertinentes.

VIl - Regimen de Aprobacion

A - METODOLOGIA DE DICTADO DEL CURSO:

Metodologia de dictado y aprobacion de la asignatura: Clases tedricas, précticasy de laboratorio.

Se tomaran dos examenes parcial es, con sus respectivos recuperatorios, que buscaran recoger evidencia sobre los contenidos
adquiridos durante € desarrollo de los trabajos préacticos.

L os contenidos tedricosy précticos serén puestos a disposicion de |os estudiantes a través de la plataforma Google Classroom
provista por la universidad.

B - CONDICIONES PARA REGULARIZAR EL CURSO
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Asistenciaa 70 % delas clases tedricas.

Asistenciaal 70 % de las clases préacticas de laboratorio.
Aprobacion del 100% de los trabajos précticos de aula.
Aprobacion con 60% |os examenes parciales.

C —REGIMEN DE APROBACION CON EXAMEN FINAL
El alumno ser& evaluado en un examen final oral sobre los temas tedricos que solicite el tribunal.

D — REGIMEN DE PROMOCION SIN EXAMEN FINAL
Asistenciaa 70 % de las clases tedricas.

Asistenciaa 70 % de las clases préacticas de laboratorio.
Aprobacion del 100% de los trabajos préacticos de aula.
Aprobacion del 100% de los informes de laboratorio.
Aprobacion con 70% los examenes parciales.

E — REGIMEN DE APROBACION PARA ESTUDIANTESLIBRES
El curso no contempla régimen de aprobacion para estudiantes libres.

I X - Bibliografia Basica

[1] Robdtica, J. Craig, Pearson, 2006. Tipo: libro. Formato: impreso. Disponibilidad: disponible en el area.

[2] Robdtica: control de robots manipuladores, F. Reyes Cortes, Alfaomega, 2011. Tipo: libro. Formato: impreso.
Disponibilidad: disponible en €l area.

[3] Control de movimientos de robots manipuladores, R. Kelly y V. Santibafiez, Pearson, 2003. Tipo: libro. Formato:
impreso. Disponibilidad: disponible en el &rea.

X - Bibliografia Complementaria

[1] Robdtica: Manipuladores y robots moviles, Ollero Baturone, Alfaomega, 2001. Tipo: libro. Formato: digital.
Disponibilidad: disponible en €l area.

[2] Fundamentos de robdtica, A. Barrientos et al., McGraw Hill, 2007. Tipo: libro. Formato: digital. Disponibilidad:
disponible en el &rea.

X1 - Resumen de Objetivos

- Analizar |los fundamentos tedricos, técnicas y herramientas necesarias para el andisis de posiciones, velocidades,
aceleraciones y fuerzas en robots manipuladores.

- Calcular |as ecuaciones de movimiento de robots manipuladores.

- Calcular ecuaciones de control de movimiento de robots manipul adores.

- Desarrollar model os cineméticos en robots moviles.

X1l - Resumen del Programa

Unidad Temética N° 1: Introduccidn alos sistemas robéticos
Unidad Tematica N° 2: Velocidades y fuerzas estéticas

Unidad Tematica N° 3: Modelo dinamico de robots manipuladores
Unidad Tematica N° 4: Control de robots manipuladores

Unidad Temética N° 5: Robdtica movil

X1l - Imprevistos

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

X1V - Otros
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ELEVACIONy APROBACION DE ESTE PROGRAMA

Profesor Responsable

Firma

Aclaracion:

Fecha
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