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Objetivo.

Que los alumnos desarrollen simulaciones computacionales del comportamiento cinematico y dindmico de un
robot durante la realizacion de una tarea en un entorno determinado.

Meta:

Que los alumnos se capaces de evaluar el desempeio cinematico y dinamico de un robot mediante el

analisis de los resultados obtenidos de una simulacion.
Temario:

1. Introduccion

1.1 Clasificacion de los robots.

1.2 Elementos que conforman a los robots.

1.3 Aplicaciones de los robots en tareas de servicio.
1.4 Estado del arte de los robots de servicio.

1.5 Programas de simulacion de robots
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2. Modelado fisico de robots basado en ROS, MatLab-
Simulink

2.1 Modelado de Robots mediante URDF.

2.2 Generacion de simulaciones en Simscape y simulink
en Matlab.

2.3 Introduccion a las herramientas de simulacidén vy

visualizaciéon en ROS.
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3. Disefio e implementacion de una simulaciéon en ROS

3.1 Primeros pasos con la programacion ROS.
3.2 ROS Topics.

3.3 ROS Messages.

3.4 ROS Services.

3.5 Gazeboy RVIZ.
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4. Implementacion de una simulacion de un
manipulador mavil.

4.1 Establecimiento de un entorno de
simulacion.

4.2 Esquemas de manipulaciéon de objetos.

4.2 Esquemas de navegacion.

4.3 Simulacién de un manipulador movil.

5. Implementacion de una simulaciéon en un banco
de pruebas

5.1 Implementacion de los resultados de una
simulacidon de una tarea de manipulacion
de objetos en un manipulador serial.

5.2 Implementacion de los resultados de una
simulacion de una tarea de navegacion
en un espacio de un robot movil (3,0).

5.3 Implementacion de los resultados de una
simulacidon de una tarea de manipulacion
y transporte de materiales en un
manipulador movil.
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Antecedentes:

* Conocimiento de basico sobre maquinas
virtuales.

* Conocimiento bdasico de comandos en UNIX.

* Programacion basica en Python.

NVIDIA.
* Manejo de microcontroladores. P
* Manejo basico de Raspberry Piy/o Jetson
Nano. PYTHON



