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PROPOSITO DEL CURSO:

Proporciona al estudiante las bases y conocimientos necesarios para el modelado, simulacion y control de
sistemas mecanicos y cadenas cinematicas. Ademas de que disponga de las herramientas tecnoldgicas para la
integracion y operacion de robots manipuladores en ambientes industriales.

DOMINIOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE
OBJETOS DE ESTUDIO
(Contenidos, temas y subtemas)

UNIDAD |. CONCEPTOS FUNDAMENTALES
Se exponen conceptos fundamentales como nimero de grados de

1.1 Definiciones basicas libertades, coordenadas generalizadas, precision y repetibilidad, y
1.2 Configuraciones cinematicas comunes se motiva con ejemplos deconfiguraciones cinematicas comunes
1.3 Modelado y simulacion de un robot planar de dos de robots

grados de libertad

UNIDAD II. CINEMATICA DE ROBOTS
Se estudian las transformaciones de rotacion y translacion y se

2.1 Transformaciones rigidas presenta el método de Denavit- Hartenberg para la obtencion de la
2.2 Transformaciones homogéneas cinematica directade un robot manipulador. Se estudia la

2.3 El método de Denavit-Hartenberg cinemética diferencial y el control cinemético. Se exponen métodos
2.4 Cinemética diferencial para la animacion de cadenas cineméticas en entornos de realidad
2.5 Control cinematico virtual

2.6 Animacion y realidad virtual




UNIDAD IIl. DINAMICA DE ROBOTS

3.1 Las ecuaciones de Euler-Lagrange

3.2 Energia cinética de un cuerpo rigido y tensor de
inercia

3.3 Energia cinética de una cadena cinematica y
matriz de inercia

3.4 Energia potencial

3.5 Modelo din&mico de un robot manipulador

Se presentan las ecuaciones de Euler-Lagrange parael caso de
un sistema de particulas. Se repasa el modelo dinamico de un
cuerpo rigido. Se presentan la energia cinética y potencial de

una cadena cinematica, asi como el modelo en ecuaciones
diferenciales matriciales de un robot manipulador

UNIDAD IV. CONTROL DE ROBOTS

4.1 El segundo método de estabilidad de Lyapunov
4.2 Controladores tipo PID y PID+G

4.3 Controlador por par calculado

4.4 Controladores robustos

Se expone el segundo método de estabilidad de Lyapunov para
el disefio y andlisis de controladores. Se estudia la respuesta
ante controladores clasicos ycontroladores robustos.

METODOLOGIA

EVIDENCIAS DE APRENDIZAJE

Exposicion del profesor

Lectura comentada de articulos, libros y reportesGrupos de

discusion

Material didactico

Reslmenes y guias de estudiosEjemplo de
simuladores

Videos tutorialesCafion

Pizarron

Equipos de computo y software

Examenes
Tareas de investigacion
Resolucion de problemas en clase e individual
Simuladores
Reportes técnicos
Proyectos por equipo
Proyecto final
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EVALUACION DE LOS APRENDIZAJES
(Criterios, ponderacion e instrumentos)

Unidades I-Ill
Un examen parcial 40%
Proyecto parcial individual 20%
Reporte de simulaciones 20%
Tareas de investigacion 10%
Solucién de problemas 10%
Unidad IV
Proyecto final por equipo:
-Reporte técnico del proyecto 40%
-Exposicion del proyecto 20%
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Reporte de simulaciones
Tareas de investigacion
Solucion de problemas
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10%
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