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FUNDAMENTACION

El campo de la robdtica ha llegado a ser una de las areas de la automatizacion més
importantes en los actuales momentos. La formacion del profesional de la Ingenieria en
Computacién, no ha podido dejar de lado esta realidad y ha incluido a la robética como
parte de sus ensefianzas.

El contenido de este programa, debe servir al estudiante para formarse y capacitarse y
adquirir el conocimiento del pleno potencial de esta tecnologia, hacer mas suave la
transicion desde el entorno del aula y del laboratorio al mundo aplicado y practico de la
industria.

- Conceptos bésicos.

- Componentes basicos de un Robot.

- Cinematica y dindmica del brazo robdtico.

- Planificacion de la trayectoria de un brazo robatico.
- Efectores finales y sensores de los robots.

- Vision de maquina y lenguaje de programacion.

- Robdtica Cooperativa.

- Nanotecnologia y Microrobotica.

La forma de impartir el curso estd basado en clases tedrico — practicas a
desarrollarse en clase y en el laboratorio.

Se recomienda al docente hacer uso de algunos recursos audiovisuales tales
como diapositivas, transparencias, guias, Equipos multimedia, videoconferencias, chats,
foros de discusion, etc.

Se recomienda al estudiante que ademas de los conocimientos impartidos en el
aula de clase y laboratorio, auxiliarse con algunas de las bibliografias citadas en el
programa de la asignatura y consultar en la Internet.

OBJETIVO GENERAL DE LA ASIGNATURA

Disefiar la configuracion de un Robot, para su construccion describiendo cada uno
de los componentes que lo conforman asi como el tipo de vision y programacion usada
por el robot y demostrando asi las caracteristicas de sistemas multiagentes que ellos
poseen.



UNIDAD I

OBJETIVO TERMINAL

FUNDAMENTOS DE LA ROBOTICA

DURACION

3 SEMANAS

EVALUACION

15%

ESTUDIAR LA CONFIGURACION DE UN
ROBOT SENALANDO LOS COMPONENTES
QUE LO CONFORMAN.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

CONTENIDO

ESTRATEGIAS DE
INSTRUCCION

Estudiar el grado de automatizacion
y robotizacion en la industria.

Automatizacion y Robotica.
Clasificacion general de los

Clases
ejemplos

tedrico-practicas
ilustrativos de

con
los

2. Clasificar los diferentes tipos de robots. conceptos estudiados.
robots y sus aplicaciones. e Configuracion basica de un Revision bibliografica.
3. Estudiar la configuracion basica de robot.
un robot. e  El manipulador.
4. Examinar el hardware periférico |, E[ control.
utilizado en un robot, destacando el |, Sistemas sensitivos.
mani_p_ulador, control y sistemas |, Aplicaciones de los robots.
sensitivos. e Robdtica cooperativa.
e Agentes: Arquitectura de un
Agente Cognitivo.
e Sistemas de Mlultiples Agentes:
Organizacion social,
cooperacion, coordinacion,
negociacion, control.
e Nanotecnologia y Microrobdtica.
ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
e Exposiciones.
e Presentacion de informe.
e Ejercicios practicos.
e  Prueba escrita.




UNIDAD Il

OBJETIVO TERMINAL

SISTEMAS DE CONTROL Y COMPONENTES

ANALIZAR LA TEORIA BASICA DE LOS
SISTEMAS DE CONTROL Y DE LOS
COMPONENTES QUE SE UTILIZAN CON MAS

FRECUENCIAS EN EL DISENO DE LOS

DURACION ROBOTS
2 SEMANAS
EVALUACION
15%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Estudiar los conceptos basicos de un e  Conceptos basicos de sistemas|e Clases tedrico-practicas con
sistemas de control retroalimentado. de control y modelos. ejemplos  ilustrativos de  109s
2. Analizar los tipos de controladores |e  Tipos de controladores. conceptos estudiados.
utilizados en los robots. e Andlisis de la respuesta de un|e Revision bibliografica.
3. Analizar los diferentes componentes sistema de control.
que se utilizan con mas frecuencia|s  Componentes de
en las articulaciones de los robots. retroalimentacion.

velocidad.

e Elementos

e Sensores de posicion y de
e Actuadores.
transmision de potencia.

e Disefio de
articulaciones del robot.

y sistemas de

control de las

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Trabajos de investigacion.
Ejercicios practicos.
Interrogaciones.

Prueba escrita.




UNIDAD III OBJETIVO TERMINAL
CINEMATICA Y DINAMICA DEL BRAZO DEL HACER’ UN ANALISIS MATEMATlCO DE LA
ROBOT POSICION DEL BRAZO ROBOTICO Y SUS
MOVIMIENTOS.
DURACION
3 SEMANAS
EVALUACION
15%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Analizar los problemas de control del | e El problema cinematica directo. |e Clases tedrico-practicas con
movimiento del robot. e Formulacion de Lagrange-Euler ejemplos  ilustrativos  de  los
2. Analizar las técnicas matematicas el problema cinemético inverso. conceptos estudiados.
utiliga}das en el _a_nélisis de|e Formulacion Newton-Euler. e Revisién bibliogréfica.
posiciones y  movimientos del |e Ecuaciones de movimiento
manipulador. generalizado de D" alembert.

3. Analizar la dinamica de los
manipuladores de robot.

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Talleres.
Ejercicios Précticos.
Prueba escrita.




UNIDAD IV OBJETIVO TERMINAL
PLANIFICACION DE TRAYECTORIA DE UN DESARROLLAR LOS FORMAL!SMOS
MANIPULADOR APROPIADQS PARA LA DEFINICION Y
DESCRIPCION DE LOS MOVIMIENTOS
DESEADOS DE EFECTOS FINAL DEL
DURACIOI MANIPULADOR ENTRE LOS  PUNTOS
EXTERNOS DEL CAMINO.
2 SEMANAS
EVALUACION
15 %
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Analizar la forma en que trabajan los | ¢  Consideraciones generales |e  Clases tedrico-practicas con
robots, los errores que se cometen, sobre la planificacion de ejemplos ilustrativos de los
su naturaleza y posibles conexiones. trayectorias. conceptos estudiados.
2. Desarrollar un procedimiento para |e

Trayectorias
interpoladas.
Planificacion
caminos

manipulador.

llevar a cabo el control continlo de
trayectoria. .

de articulacién | e Revision bibliogréfica.
de trayectorias de
cartesianos del

ESTRATEGIAS DE EVALUACION:

Talleres.
Ejercicios Practicos.
Prueba escrita.




UNIDAD V

OBJETIVO TERMINAL

ROBOT Y EFECTORES FINALES

ESTUDIAR LOS DIFERENTES TIPOS DE
EFECTORES UTILIZADOS POR LOS ROBOTS
SEGUN SU APLICACION.

DURACION
2 SEMANAS
EVALUACION
10%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Analizar los diferentes tipos de|e Tipos de Efectores finales. e Clases tedrico-préacticas con
Efectores de los manipuladores e Pinzas mecanicas y otros tipos ejemplos ilustrativos  de  los
roboticos, tipos de pinzas vy de pinzas. conceptos estudiados.
herramientas. e Herramientas como Efectores |® Revision bibliografica.
2. Analizar la interconexién del robot finales.
Efector / final. e La interconexién del robot
Efector final.
e Consideraciones en la seleccién
y disefio de pinzas.
ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
e Trabajos de investigacion.
e Presentacién de informes.
e Ejercicios practicos.
e  Prueba escrita.




UNIDAD VI OBJETIVO TERMINAL
. ANALIZAR LOS SENSORES MAS USADOS EN
SENSORES DE ROBOTICA LOS ROBOTS.
DURACION
2 SEMANAS
EVALUACION
10%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Analizar algunos tipos de |e  Transductores y sensores. Clases tedrico-practicas con
transductores y sensores usados en |e  Sensores en robética. ejemplos ilustrativos de los
los robots. e Sensores tactiles . conceptos estudiados.
2. Analizar las caracteristicas | ¢  Sensores de proximidad vy Revision bibliogréfica.
deseables de los sensores en alcance.
robotica, tactiles, de proximidad y|, Sensores diversos y sistema
alcance. basado en sensores.
3. Analizar el uso de los sensores en|, ;5o de sensores en robética.
robdtica.
ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
e Exposiciones.
e Presentacion de informes.
e Interrogaciones.
e Ejercicios practicos.
e Prueba escrita.




UNIDAD VII OBJETIVO TERMINAL
VISION DE MAQUINA Y LENGUAJE DE ANALIZAR EL CAMPO DE ) LA VISION DE
PROGRAMACION DEL ROBOT MAQUINA Y PROGRAMACION DE ROBOTS
COMO UNA TECNOLOGIA DE SENSORES Y
SOFTWARE FUNDAMENTAL EN LA
LGN ROBOTICA.
2 SEMANAS
EVALUACION
20%
ESTRATEGIAS DE
OBJETIVOS ESPECIFICOS CONTENIDO INSTRUCCION
1. Analizar la funcién de deteccion y Métodos para la programacion Clases tedrico-préacticas con
digitalizacion en la visibn de de robots. ejemplos ilustrativos de los
maquina. Lenguaje de robots disponibles conceptos estudiados.
2. Analizar las formas de andlisis y en el mercado. Revision bibliografica.
procesamiento de la imagen. Inteligencia artificial y robdtica.
3. Analizar algunas aplicaciones de Introduccién a la visién de la
robot con vision. magquina.
4. Analizar algunas caracteristicas de La funcién de deteccion y
los lenguajes de nivel de robots y de digitalizacion en la vision de
tarea. o maquina.
5. Analizar algunas aplicaciones de Analisis y procesamiento de
programacién de robot. imagen.
Aprendizaje de los sistemas de
vision.
Aplicacion de robotica.
Caracteristicas de los lenguajes
de nivel de robots.
Caracteristicas de los lenguajes
a nivel de tarea.
ESTRATEGIAS DE EVALUACION:
e Talleres.
e Interrogaciones.
e Ejercicios Practicos.
e Prueba escrita.
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