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Objetivo: El alumno explicara el desarrollo, funcionamiento y aplicacion de los robots.

Contenido:

1.1  Antecedentes de la robdtica.

1.2 Tipos de robots y sus componentes.
1.2.1  Componentes.
1.2.2  Configuracion de brazos.
1.2.3  Tipos de robots.
1.2.4  Ejemplos comerciales.

1.3 Aplicaciones
1.3.1  Tipos de 6rganos terminales para realizar distintos tipos de trabajo.
1.3.2  Ejemplos de su utilizacion.

2 Andlisis del movimiento y accionadores

Objetivo: EI alumno explicara los principios de funcionamiento y los movimientos del robot a través de la
definicion de los pardmetros de funcionamiento de los accionadores.

Contenido:
2.1 Posicion, orientacion y referencias.
2.2 Translacion y rotacion.
2.3 Cambio de base.
2.4 Consideraciones de célculo para transformaciones.

3 Cinematica espacial

Objetivo: En base a la teoria de la cinemaética clésica, el alumno usara relaciones que permitan determinar y
conocer las trayectorias y velocidades de trabajo necesarias para realizar distintas operaciones.

Contenido:
3.1 Descripcion de las articulaciones.
3.2 Tipos de estructura y notacién de D.H.
3.3 Ecuaciones de cerradura en orientacion y posicion.
3.4 Cinemaética de cadenas abiertas.
3.5 Desarrollo de paquetes de calculo.
3.6 Caélculo de trayectorias en 6rganos terminales.

4 Cinemética inversa

Objetivo: El alumno obtendrd a partir de una trayectoria requerida los distintos pardmetros de
funcionamiento para mover y posicionar los actuadotes de un robot.

Contenido:
4.1 Solucion geométrica y numérica.
4.2 Meétodo iterativo.
4.3 Repetitividad y singularidad.
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4.4  Singularidades.

Dinamica de manipuladores

Objetivo: El alumno explicard el comportamiento de las fuerzas que actian sobre las distintas
articulaciones de un robot al realizar un trabajo determinado y evaluara la capacidad de carga de éste.

Contenido:
5.1 Distribucion de masa en los eslabones.
5.2 Sistemas de accionamiento.
5.3 Aplicacion de Newton-Euler y Lagrange-Euler.
5.4 Simulacion dindmica.

Sistemas de control y sensores

Objetivo: El alumno explicara los distintos métodos de control de posicion, velocidad, sujecion y vision de
los robots.

Contenido:
6.1 Sensores de posicion y de velocidad.
6.2 Sistemas no lineales y variantes con el tiempo.
6.3 Sistemas de control MIMO.
6.4  Sistemas de control adoptivos.
6.5 Sensores de fuerza.
6.6 Sistemas de control semi-restringido.
6.7 Sistemas de control hibridos.
6.8 Sistemas de vision.

Lenguajes de programacion y sistemas

Objetivo: El alumno explicara los métodos y estructura de los lenguajes de operacion y control de los
robots.

Contenido:
7.1 Los tres niveles de programacion.
7.2 Requerimientos de programacion.
7.3 Problemas involucrados en la programacion.
7.4 Tipos de lenguajes.
7.5 Estructura de una celda flexible.
7.6 Deteccion y correccién de errores.
7.7 Descripcidn de paquetes existentes.
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Sugerencias didacticas:
Exposicion oral
Exposicién audiovisual
Ejercicios dentro de clase
Ejercicios fuera del aula
Seminarios

XXX XX

Forma de evaluar:
Examenes parciales
Examenes finales
Trabajos y tareas fuera del aula

XXX

Perfil profesiografico de quienes pueden impartir la asignatura

Preferentemente profesor de asignatura con actividad profesional o académica directamente relacionada con la
aplicacion profesional de la asignatura. Puede ser impartida por un académico de la UNAM con experiencia

(5/5)

Lecturas obligatorias

Trabajos de investigacion
Practicas de taller o laboratorio
Précticas de campo

Otras

Participacion en clase
Asistencias a practicas
Otras

docente o linea de investigacion directamente relacionada con la asignatura.

XXX




