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OBIJETIVO DEL CURSO

Analizar y modelar robots usando algoritmos de control
que permitan lograr tareas como seguimiento de
trayectorias de mini robots moviles o brazos robéticos.

CONTENIDO TEMATICO

1. DESARROLLO HISTORICO Y CLASIFICACION DE LOS
ROBOTS
Tiempo Estimado: 4 hrs.
Objetivo: Conocer la trascendencia histdrica, Ia
terminologia en diversas clasificaciones de los robots
mds comunes, asi como los componentes de un robot,
evolucidn, retos actuales y a futuro de la robética.

1.1. Antecedentes histéricos de los robots
1.2. Componentes de un robot

1.3. Clasificacién de robots industriales
1.4. Aplicacion de los robots industriales

2. DISENO DE SISTEMA ROBOTICO

Tiempo Estimado: 18 hrs.
Objetivo: Analizar los componentes basicos para el
disefio y construccién de un sistema robdtico, asi como
disefar e implementar las secciones mecanica, eléctrica,
electronica y la l6gica de programacion.

2.1. Introduccién

2.2. Andlisis de los componentes estructurales

2.3. Sistema de locomocién: servo-motores,
transmisiones y fuentes

2.4. Sistema de sensado: Sensores de presencia y
de guiado.

2.5. Sistema de control: Microprocesadores y
periféricos E/S

2.6. Programacion de la légica de control

3. CINEMATICA DE SISTEMAS ARTICULADOS
Tiempo estimado: 18 hrs.

Objetivo: Comprender los cdlculos para describir la
posiciéon y el movimiento del elemento efector de
acuerdo con la estructura de un brazo robdtico
articulado, asi como analizar la posicion y velocidad del
elemento efector mediante matrices de transformacion
homogéneas, aplicando el método Denhavit-
Hartemberg.

3.1. Introduccién

3.2. Cinemdtica Directa

3.3. Cinemdtica Inversa

3.4. Calculosy programacion

3.5. Transformaciones Homogéneas

3.6. Jacobiano de Transformacion

3.7. Metodologia Denhavit-Hartemberg

4. PROGRAMACION DE CONTROL INTELIGENTE
Tiempo estimado: 16 hrs.

Objetivo: Modelar matematicamente el sistema

manipulador mediante su funcién de transferencia,

simulaciones computacionales y algoritmos de control

en lazo cerrado.

4.1. Modelado matematico y Funcién de
Transferencia

4.2. Sistemas SISO en lazo cerrado, objetivo de
control

4.3. Localizacién de raices y estabilidad Routh-
Hurwitz

4.4. Sistemas Discretos, Transformada zy
estabilidad de Jury

4.5. Control PID método Ziegler Nichols

4.6. Implementacion del Algoritmo PID digital



METODOLOGIA I

Explicacién del profesor usando medios audiovisuales, y
utilizando el pizarrén para la explicacidn de algoritmos y
algunos ejemplos. Se desarrollaran programas mediante
simuladores de procesos. Se disefiard y programara un
prototipo mini robot. Se seguird el método de aula
invertida, en donde se espera que el alumno tenga el
compromiso de leer y realizar ejercicios acerca del tema
antes de ciertas clases.

También se seguira el método de ensefianza basada en

problemas, en donde el alumno resuelva un nimero
suficiente de problemas para que logre captar los
conceptos de mejor manera. Se utilizard el trabajo
colaborativo en algunos temas, para fomentar el trabajo
en equipo y resolucion de problemas. Se utilizardn
herramientas de cémputo vigentes que permitan al
estudiante aplicar los conocimientos adquiridos en la
materia y resolver problemas de la vida real.

EVALUACION

Se realizardn tres exdamenes parciales de forma
colegiada en las fechas establecidas por la Facultad, de
acuerdo con el Reglamento de Examenes. La calificacion
de los examenes parciales estard compuesta por la
evaluaciéon del examen parcial y por otras actividades,
como: tareas, investigaciones, resolucion de problemas,
ejercicios, etc. La calificaciéon del examen ordinario es el
promedio de los tres parciales.
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