OPMC-2 ROBOTICA INDUSTRIAL

NOMBRE DE LA ASIGNATURA:

ROBOTICA INDUSTRIAL

OBJETIVO GENERAL Y PARTICULARES DE LA ASIGNATURA:

General:
Al término del curso, el alumno conocera los diferentes tipos robots industriales, configuraciones cinematicas y esquemas de
control cinematico directo e inverso, asi como principios de modelacidn dinamica. Elaborara programas para aplicaciones
industriales en celdas robotizadas integrando sistemas de vision. Conocerd herramientas modernas de inteligencia artificial
utilizadas en robots manipuladores
Particulares:

1. Introducir am la cinemdtica y dinamica de robots manipuladores.

2. Control de manipuladores y analisis de trayectorias.

3. Disefiar aplicaciones industriales de robots manipuladores.

4. Integrar sistemas de visidn a robots manipuladores

Duracion del ciclo: 24 | Horas totales con Horas totales Instalaciones: Aula. Provector
sesiones de 2.5 horas docente: 60 HORAS independientes: 30 HORAS ’ s rroy
CICLO, AREA O MODULO: OPTATIVAS CREDITOS: 6 CLAVE: OPMC-2

TEMAS Y SUBTEMAS:

1. Introduccion
1.1 Tipos de robots Industriales y sus aplicaciones
1.2 Manipuladores Industriales y tipos de articulaciones
1.3 Componentes de robots manipuladores (Controlador, actuadores y sensores)
1.4 Lenguajes de programacion
2. Cinematica y Dinamica de Robots Manipuladores
2.1 Cinematica directa
2.2 Cinematica inversa
2.3 Método de Denavit-Hartenberg
2.4 Formulacion de Euler-Lagrange
3. Control de Robots Manipuladores
3.1 Introduccién al Control de movimiento
3.2 Control Independiente de las articulaciones
3.3 Tipos de trayectorias (punto a punto, coordinada, articulada)
3.4 Interpolacion de trayectorias (lineal, cubica, a tramos)
4.  Automatizacion de Celdas Robotizadas
4.1 Interface de robots con controladores programables
4.2 Estaciones de transferencia (“pick and place”)
4.3 Estaciones de ensamble
5. Inspeccion Automatizada
5.1 Introduccidn a los sistemas de vision
5.2 Introduccion a la inteligencia Artificial
5.3 Estaciones de clasificacion con vision (“bin picking”)

RESULTADOS DEL APRENDIZAJE:

1. Ejercicios completos de tépicos especificos relacionados con los temas.
2. Desarrollo de practicas de simulacidn en clase.
3. Ejemplos de simulacion de sistemas basados en robética.

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE BAJO CONDUCCION DEL DOCENTE:

1. HorasClase
2. Asesorias con el Profesor
3. Practicas con Manipulador Industrial

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE INDEPENDIENTE:

1. Desarrollo de practicas de simulacion.




2. Trabajosy tareas fuera de clase.

MEDIOS Y CRITERIOS DE EVALUACION:

Escala de evaluacién 0 - 10
Minimo aprobatorio 8
2 examenes parciales (50%) y evaluacién de practica (50%)

RECURSOS Y MATERIALES

Una computadora por alumno con software de simulacién y programacion de robots.
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REQUISITOS ACADEMICOS DEL PERSONAL DOCENTE

Doctorado en especialidad afin a la Mecatrdnica, con experiencia en docencia e investigacién en Mecatrdnica o Robdtica




