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1. IDENTIFICACION DEL ESPACIO ACADEMICO

NOMBRE DEL ESPACIO ACADEMICO: Robética

Cddigo del espacio académico: 79503008 Numero de créditos académicos: 4
Distribucion horas de trabajo: HTD 48 [ HTC [ 16 HTA | 128
Tipo de espacio académico: Asignatura X I Catedra I I
NATURALEZA DEL ESPACIO ACADEMICO:
Obllg'a.tono ‘ Obligatorio : Electivo Intrinseco | X | Ele'ctlvo
Bésico Complementario Extrinseco
CARACTER DEL ESPACIO ACADEMICO:
Tedrico ] | Practico Tedrico-Practico I X IOtros: I ICuéI:
MODALIDAD DE OFERTA DEL ESPACIO ACADEMICO:
Presencial Presencial con X Virtual Otros: Cudl:

incorporacién de TIC

Il. SUGERENCIAS DE SABERES Y CONOCIMIENTOS PREVIOS

El estudiante debe tener conocimientos basicos sobre modelamiento de herramientas matemdticas para el manejo de la informacién e informatica.

11l. JUSTIFICACION DEL ESPACIO ACADEMICO

Durante las ultimas décadas la robética ha presentado avances extraordinarios en los sectores industrial, de servicio y social. Destacdndose, en areas como la manufactura, la
medicina, la rehabilitacidn, la exploracion, la agroindustria y la educacién. En la actualidad, es necesario estudiar los sistemas robéticos considerando los ultimos avances en mecénica,
hardware y software, asi como en el contexto de la robética de interaccion con el humano. Es de resaltar, que el avance de los sistemas de percepcion, de los sistemas de
comunicaciones, el desarrollo de nuevos actuadores, las innovaciones de sistemas de almacenamiento de energia, el uso de nuevos materiales, asi como, los avances en inteligencia
artificial y el control, han llevado al desarrollo de nuevas tecnologias robdticas. Por lo tanto, en este curso se presentan modelos de sistemas robéticos articulados y moviles,
considerando la cinemdtica y la dindmica. También, se analiza el desempefio y la estabilidad de estos sistemas bajo el efecto de controladores 6ptimos, robustos, adaptativos lineales

y no lineales, entre otros.

IV. OBJETIVOS DEL ESPACIO ACADEMICO (GENERAL Y ESPECIFICOS)

Presentar a los estudiantes las diferentes tecnicas de control de robots, sus ventajas, desventajas, formas de aplicacion y desempefio. Ademas, capacitar a los estudiantes para disefiar
e implementar sistemas de control para robots considerando la estabilidad y el desempefio.

V. PROPOSITOS DE FORMACION Y DE APRENDIZAJE (PFA) DEL ESPACIO ACADEMICO

Competencias

Dominio-Nivel

RA

Resultados de Aprendizaje

Capacidad para modelar
sistemas robéticos.

COGNITIVO-APLICACION 01

Emplear modelos de sistemas robéticos articulados
y moviles, considerando la cinematica y la
dinamica.

Creatividad para el analisis,
el disefio, evaluaciony
gestion de sistemas
robéticos.

COGNITIVO-ANALISIS 02

Analizar el desempefio de sistemas robéticos, a
partir de modelos paramétricos y simulacion en
software especializado.

Habilidad para operar
adecuadamente
instrumentacion
electrénica y lazos de
control de robots.
Habilidad para usar
aplicaciones
computacionales que
permitan implementar
técnicas de control para
robots.

COGNITIVO-APLICACION 03

Implementar controladores para robots articulados
y moviles, empleando tecnicas lineales y no
lienales, optimas, robustas y adaptativas.

Capacidad para el trabajo
en equipo.

Resolucién de problemas
practicos con criterios de
ingenieria.

Comprension del contexto
social, cultural y
econdémico.

Valoracion del trabajo
productivo.

Habilidad comunicativa
(interpretativa,
comunicativa 'y
propositiva).
Comprension de textos en
una segunda lengua.

AFECTIVO-ORGANIZACION 04

Adoptar criterios para utilizar sistemas de control
para robots en los sectores industrial, de servicio
social, mediante trabajo en equipo y desarrollo de
proyectos.

VI. CONTENIDOS TEMATICOS

1. Introduccién
1.1. Panorama general y preliminares

2. Cinemética




2.1. Matrices de rotacién, transformaciones, cuaterniones
2.2. Cinemética directa

2.3. Orientacidn del efector, dngulos de Euler

2.4. Cinemdtica de velocidad y matriz jacobiana

2.5. Cinematica inversa

3. Dindmica

3.1. Métodos

3.2. Equaiones de Euler-Lagrange

33. Modelado de la Dindmica de Manipuladores

4. Planificacién de trayectoria

4.1. Formulacion del problema de planificacion de trayectorias
4.2. Trayectorias lineales

4.3. Trayectorias polinomiales

5. Sistemas de Control

5.1. Control PID

5.2. Método de par calculado
5.3. Control de impedancia
5.4. Control optimo

5.5. Control robusto

5.6. Control adaptativo

6. Control de robots
6.1 Robots méviles
6.2 Robots articulados

Co
Tradicional X Basado en Proyectos X Basado en Tecnologia X
Basado en Problemas X Colaborativo X Experimental X
Aprendizaje Activo X Autodirigido X Centrado en el estudiante X
ViIl. EVALUACION
Resultados de aprendizaje asociados a las evaluaciones
Resultados de aprendizaje (RA) a ser evaluados: . . Informes de Proyecto L
Actividades Entregables Talleres Parciales ) 5 Exposiciones
proyecto final final
RAO1 X X
RA02 X X
RA03 X X
RAO4 X X
Tipo de evaluaciéon** EHP EBP
Porcentaje de evaluacion (%) 60 40
Trabajo Individual (1) o Grupal (G) G G
Tipo de nota 0-5 0-5 0-5 0-5 0-5 0-5

IX. MEDIOS Y RECURSOS EDUCATIVOS

Medios y Ayudas: En el aula de clase se hace imprescindible contar con un Video Beam y un computador tipo PC para presentacion de las exposiciones magistrales por parte del
docente y de los estudiantes, asi como de un tablero en acrilico, sus respectivos marcadores y borrador.

La universidad cuenta con los laboratorios de control y automatizacion en la Facultad de Ingenieria, en el cual se desarrollaran algunas practicas. El acceso a los laboratorios de control
y automatizacion de la facultad y a otros seguin convenios, asi como a los centros de computo facilitara ciertas sesiones de demostracion y simulacion. Es recomendable que cada
estudiante tenga acceso a un computador tipo PCy a Internet como el descrito para el aula, por lo menos 4 horas a la semana. El software necesario para el curso sera suministrado
por la Universidad por el Profesor para que el estudiante haga las respectivas copias, cuando la licencia lo permita o en caso contrario se empleara software libre.

Se promoveran las précticas libres de los estudiantes (en la Universidad y en casa) utilizando las herramientas de software y hardware recomendadas por el curso y la instrumentacion
de propiedad de los estudiantes.

P v Did4
* Se solicita a los estudiantes lectura previa a cada clase del material de referencia publicado en el aula virtual del curso o en el One Drive.

* Presentacion de los temas de fundamentacion utilizando recursos del aula, material impreso y electronico, videobeam, software de simulacion y consultas en la Web (Internet).
* Realizacion de miiltiples ejercicios (tareas, investigaciones, etc.) de andlisis y disefios practicos propuestos.

* Motivacion de consultas intensivas y diversas de material en Internet, revistas, textos y afines, asi como exposiciones y actividades diddcticas sobre los mismos por parte de los
alumnos, a nivel individual y grupal (Es indispensable que algunos temas del curso se desarrollen o profundicen por cuenta del estudiante).

* Lecturas en inglés sobre los temas propuestos en clase.

* Se desarrollaran practicas con los médulos roboticos de los laboratorios de control y automatizacion.

X. PRACTICAS ACADEMICAS - SALIDAS DE CAMPO

N/A
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**Tipo de Evaluacion Abreviatura
1. Evaluacion de habilidad| EHP
2. Evaluacion basada en p: EBP
3. Evaluacion oral o prese EOP
4. Evaluacion escrita EE
5. Evaluacion formativa EF
6. Evaluacion de desempel ED




