EC-17: ROBOTICA INDUSTRIAL Y COLABORATIVA

NOMBRE DE LA ASIGNATURA:

ROBOTICA INDUSTRIAL Y COLABORATIVA

OBJETIVO GENERAL Y PARTICULARES DE LA ASIGNATURA:

General:

El estudiante conocera y aplicara los fundamentos mecanicos y matematicos para el analisis y control de robots
manipuladores de cadena cinematica abierta, a través de la simulacidn numérica y la experimentacion en laboratorio.

Particulares:

Conocer la clasificacion de robots

Aprender a obtener los parametros Denavit-Hartenberg

Aprender a calcular la cinematica directa, cinematica inversa y la matriz Jacobiana
Aprender a planear trayectorias en el espacio operacional, libres de singularidades y
parametrizadas en el tiempo.

5. Aprender a calcular dinamica de un robot manipulador

6. Implementar en simulacion y/o experimentacion esquemas de control tipo PID y avanzados

AONPE

Duracidn del ciclo: 24 Horas totales con Horas totales independientes: | Instalaciones: AULAS Y
SESIONES DE 2.5 HORAS docente: 60 HORAS 30 HORAS CENTRO DE COMPUTO
CICLO, AREA O MODULO: ESPECIALIZADO CREDITOS: 5 CLAVE: EC-17

TEMAS Y SUBTEMAS:

1. Introduccién a la Robdtica
1.1 Objetivo de la robdtica
1.2 Definicidn de robot
1.3 Clasificacidn y arquitectura de un robot
2. Antecedentes matematicos
2.1. Repaso de analisis vectorial
2.2 Introduccién al formulismo Euler-Lagrange
2.3. Conceptos basicos de estabilidad en el sentido de Lyapunov
3. Cinematica Directa
3.1. Descripcidn cinematica de los eslabones y de las articulaciones
3.2. La convencidn de Denavit-Hartenberg
3.3. Modelo cinematico directo
4. Cinematica Inversa
4.1. Métodos algebraicos y geométricos
4.2. Modelo cinematico inverso
5. El Jacobiano y Planeacién de Trayectorias
5.1. Velocidad lineal y velocidad angular del cuerpo rigido
5.2. Matriz Jacobiana. Singularidades de la matriz Jacobiana
5.3. Cinematica diferencial y de aceleracién
5.4. Fuerzas estdticas. Transformacion de velocidades y fuerzas estaticas
5.5. Planeacidn de trayectorias (en el espacio articular y en el espacio Cartesiano)
6. Dinamica del robot
6.1. Ecuacién de Euler-Lagrange y antecedentes de mecanica clasica
6.2. Formulacidn de la dinamica del robot en coordenadas Cartesianas
6.3. Friccidn articular simple
6.4. Propiedades del modelo dindmico de un robot
7. Introduccidn a regulacion de robots manipuladores
7.1. Control PID
7.2. Par Calculado
8. Introduccidn al seguimiento de trayectorias de robots manipuladores
8.1. Controladores tipo PID
8.2. Par Calculado
8.3 Par Calculado Pasivo
8.4 Control Adaptable




8.5 Control por modos deslizantes

RESULTADOS DEL APRENDIZAJE:

Al término del curso el estudiante contara con los conocimientos basicos y las habilidades técnicas (simulacién y
experimentacion) para el andlisis y control de robots manipuladores de cadena cinematica abierta.

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE BAJO CONDUCCION DEL DOCENTE:

1. Soluciéon de problemas en clase
2. Tareas
3. Proyecto final

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE INDEPENDIENTE:

1. Revisidn de la literatura internacional
2. Revision de material didactico

MEDIOS Y CRITERIOS DE EVALUACION:

1. Tareas
2. Examenes Parciales
3. Proyecto Final

RECURSOS Y MATERIALES

1. Bibliografia disponible en la biblioteca del Centro.
2. Acceso a bases de datos de revistas y editoriales de reconocidas.
3. Acceso a material y equipo de los laboratorios
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REQUISITOS ACADEMICOS DEL PERSONAL DOCENTE

Grado académico de doctor en ciencias con perfil de electrénico, mecatrénico o roboticista con dos afios de
experiencia en docencia.
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