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1. Datos generales

Materia: ROBOTICA INDUSTRIAL Nivel: 10
Codigo: CTE0249 Distribucién de horas.
Paralelo: D e ]
Docencia | Practico Autdnomo: Total horas
Periodo : Marzo-2019 a Julio-2019
Profesor: TORRES SALAMEA HUGO MARCELO ostemas | autonomo
Correo htorres@uazuay.edu.ec
electrénico: 4 4
Premrequisitos:

Codigo: CTE0155 Materia: INSTRUMENTACION I

2. Descripcidn y objetivos de la materia

Elementos matemdtico necesarios para la caracterizacién de robots. Elementos cinemdticos. Principios bdsicos del control y manipulacién de
robofs.

Robdtica pretende brindarle al estudiante las herramientas bdsicas necesarias para la conceptualizacion, modelado y control de Robots en
general y de industriales en particular.

La robdtica es una disciplina multidisciplinaria. Cubre muchas ramas de la ciencia y de la ingenieria por lo que para estudiarla se utilizan
conceptos de Fisica, Matemdticas, Geometria, que han sido acumulados por el estudiante durante la carrera.

3. Objetivos de Desarrollo Sostenible

4, Contenidos

01.01. Antecedentes historicos

01.02. Esquema general del sistema robof
01.03. Definicion y clasificacion del robot
02.01. Estructura mecdnica de un robot

02.02. Transmisores y reductores

02.03. Actuadores

02.04. Sensores infernos

02.05. Elementos Terminales

02.06. Préctica 1: Infroduccién a la programaciéon del robot KUKA
03.01. Representacién de la posicion

03.02. Representacion de la orientacion

03.03. Matrices de fransformacién homogenea
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03.04. Aplicaciéon de los cuaternios

03.05. Relacién y Comparacion entre los distintos métodos de localizacion espacial

03.06. Practica 2: Utillizacion de herramienta Matlab en la Robética

04.01. Cinemdtica directa

04.02. Cinemdtica inversa

04.03. Matriz Jacobiana

04.04. Préctica 3:0Obtencién de la cinematica de un robot de 3 GDL utlizando Matlab

05.01. Modelo dindmico de la estructura mecdnica de un robot rigido

05.02. Obtencién del modelo dindmico de un robot mediante la formulacién de Lagrange-Euler
05.03. Obtencién del modelo dindmico de un robot mediante la formulacidon de Newton-Euler
05.04. Modelo dindmico en variables de estado

05.05. Modelo dindmico en el espacio de la tarea

05.06. Modelo dindmico de los actuadores

05.07. Préctica 4: Calibracion y Configuracion del robot KUKA

05.08. Préctica 5: Programacion de movimientos con el robot KUKA

5. Sistema de Evaluacién
Resultado de aprendizaje de la carrera relacionados con la materia

Resultado de aprendizaje de la materia
ad. Formula y resuelve problemas mediante el razonamiento y la aplicacién de principios matemdticos para

ingenieria electrénica

Evidencias

-El estudiante definird matemdticamente el comportamiento de un robot
industrial. El estudiante encontrard soluciones a problemas especificos en el uso-Investigaciones
de Robots.

-Evaluacion escrita

-Proyectos

-Practicas de laboratorio
-Resolucién de ejercicios,

Ccasos y ofros
ai. Aplica légica algoritmica en el andilisis y solucién de problemas en base los fundamentos de la programacién

-El estudiante desarrollard aplicaciones informdticas para caracterizar el
comportamiento de un robot.

-Evaluacion escrita
-Investigaciones
-Proyectos

-Practicas de laboratorio
-Resolucién de ejercicios,

Casos y ofros
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Desglose de evaluacién

Evidencia Descripcién Contenidos silabo a Aporte | Cdlificacién Semana
evaluar
. . INTODUCCION A LA
Evol'uouon Sobr,e el capitulo 1y ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL | APORTE 1 7 Semana: 5 (08-ABR-
escrita capifulo 2 19 al 13-ABR-19)
ROBOT
Se realizard una
Investigaciones | investigacion sobre el MORFOLOGIA DEL ROBOT APORTE 1 3 semana: 5 [08-ABR-
; 19 al 13-ABR-19)
capitulo 2
CINEMATICA DEL ROBOT,
Evaluacion Capitulo 3y la primera HERRAMIENTAS MATEMATICAS APORTE 2 5 Semana: 10 (13-MAY-
escrita parte del caitulo 4 PARA LA LOCALIZACION 19 al 18-MAY-19)
ESPACIAL
o Prdcticas del capitulo 3y CINEMATICA DEL ROBOT,
Practicas de la primera parte del HERRAMIENTAS MATEMATICAS APORTE 2 3 Semana: 10 (13-MAY-
laboratorio capitulo 4 PARA LA LOCALIZACION 19 al 18-MAY-19)
ESPACIAL
Resolucion de ) . CINEMATICA DEL ROBO,T,
ejercicios, Casos Capitulo 3y Iq primera HERRAMIENTAS MATEMATICAS APORTE 2 9 Semana: 10 (13-MAY-
otros ! parte del capitulo 4 PARA LA LOCALIZACION 19 al 18-MAY-19)
¥ ESPACIAL
Evaluacion Segunda parte del CINEMATICA DEL ROBOT, APORTE 3 4 Semana: 15 (17-JUN-
escrita capitulo 4 y capitulo 5 DINAMICA DEL ROBOT 19 al 22-JUN-19)
Préocticas de | Fraclicasrelacionadas | ci\gmATicA DEL ROBOT, wories e Semana: 15 (17-JUN-
laboratorio con 4 5egunad PAre STl pINAMICA DEL ROBOT 19 al 22-JUN-19)
capitulo 4 v capitulo 5
CINEMATICA DEL ROBOT,
DINAMICA DEL ROBOT,
Evaluacion Sobre ngos los HERRAMIENTAS MATEMATICAS Semana: 19-20 (14-
escrita contfenidos de la PARA LA LOCALIZACIO,N EXAMEN 15 07-2019 al 20-07-
asignatura ESPACIAL, INTODUCCION A LA 2019)
ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL
ROBOT
CINEMATICA DEL ROBOT,
DINAMICA DEL ROBOT,
Sobre todos los HERRAMIENTAS MATEMATICAS Semana: 19-20 (14-
Proyectos contenidos de la PARA LA LOCALIZACION EXAMEN 5 07-2019 al 20-07-
asignatura ESPACIAL, INTODUCCION A LA 2019)
ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL
ROBOT
CINEMATICA DEL ROBOT,
DINAMICA DEL ROBOT,
Evaluacion Sobre Tpdos los HERRAMIENTAS MATEMATICAS
escrita cqntemdos de la PARA LA LOCALIZACION SUPLETORIO | 20 Semana: 20 (al)
asignatura ESPACIAL, INTODUCCION A LA
ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL
ROBOT
Metodologia
Criterios de evaluacién
6. Referencias
Bibliografia base
Libros
Autor Editorial Titulo Anho ISBN
Ollero Baturone Anibal Marcombo S.A. Robdtica Manipuladores y Robots Moviles 2001
José Maria Angulo Madrid : Paraninfo Guia facil de robética 1986
Usatequi
Antonio Barrientos, Luis ~ McGraw Hill Fundamentos de Robdtica 2007

Felipe Penin, Carlos
Balaguer, Rafael Araci
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