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2. Descripcién y objetivos de la materia

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

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

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. Contenidos

ol. INTODUCCION A LA ROBOTICA

01.01. Antecedentes histdricos (1 horas)

01.02. Esquema general del sistema robot (1 horas)

01.03. Definicion y clasificacion del robot (1 horas)

02. MORFOLOGIA DEL ROBOT

02.01. Estructura mecdnica de un robot (1 horas)

02.02. Transmisores y reductores (1 horas)

02.03. Actuadores (1 horas)

02.04. Sensores internos (1 horas)

02.05. Elementos Terminales (1 horas)

02.06. Practica 1: Infroduccién a la programacion del robot KUKA (4 horas)
03. HERRAMIENTAS MATEMATICAS PARA LA LOCALIZACION ESPACIAL
03.01. Representacién de la posicidon (2 horas)

03.02. Representaciéon de la orientacién (2 horas)

03.03. Matrices de transformacion homogenea (2 horas)

03.04. Aplicacién de los cuaternios (1 horas)

03.05. Relacion y Comparaciéon entre los distintos métodos de localizacién espacial (1 horas)
03.06. Practica 2: Utilizacion de herramienta Matlab en la Robdtica (4 horas)
04. CINEMATICA DEL ROBOT

04.01. Cinemdtica directa (4 horas)

04.02. Cinemdtica inversa (2 horas)

04.03. Matriz Jacobiana (4 horas)

04.04. Practica 3:0btenciéon de la cinemdtica de un robot de 3 GDL utlizando Matlab (4 horas)
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05. DINAMICA DEL ROBOT

05.01. Modelo dindmico de la estructura mecdnica de un robot rigido (4 horas)

05.02. Obtencién del modelo dindmico de un robot mediante la formulacién de Lagrange-Euler (4 horas)
05.03. Obtencién del modelo dindmico de un robot mediante la formulaciéon de Newton-Euler (4 horas)
05.04. Modelo dindmico en variables de estado (2 horas)

05.05. Modelo dindmico en el espacio de la tarea (2 horas)

05.06. Modelo dindmico de los actuadores (2 horas)

05.07. Practica 4: Calibracién y Configuracion del robot KUKA (4 horas)

05.08. Practica 5: Programacion de movimientos con el robot KUKA (4 horas)

4, Sistema de Evaluacién

Resultado de aprendizaje de la carrera relacionados con la materia
Resultado de aprendizaje de la materia

Evidencias

ad. Formula y resuelve problemas mediante el razonamiento y la aplicacién de principios matemdticos para
ingenieria electrénica

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

-Evaluacién escrita
-Investigaciones
-Resolucién de
ejercicios, casos y otros

qai. Aplica légica algoritmica en el andlisis y solucidn de problemas en base los fundamentos de la programacién

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

-Evaluacién escrita
-Proyectos

-Prdcticas de laboratorio
-Resolucion de
lejercicios, casos y ofros

Desglose de evaluacién

Evidencia Descripcién Contenidos silabo a Aporte | Cdlificacién Semana
evaluar
Evaluacién Sobre el capitulo 1y INTODUCCION A LA ROBOTICA, APORTE 1 7 Semana: 5 (08/04/19
escrita capitulo 2 ORFOLOGIA DEL ROBOT al 13/04/19)
Se realizard una
Investigaciones [nvestigacion sobre el MORFOLOGIA DEL ROBOT APORTE 1 3 Semana: 5 (08/04/19
- al 13/04/19)
capitulo 2
o Précticas del capitulo 3y CINEMATICA DEL ROBOT.
Practicas de a primera parte del HERRAMIENTAS MATEMATICAS APORTE 2 3 Semana: 10 (13/05/19
laboratorio - apitulo 4 PARA LA LOCALIZACION al 18/05/19)
ESPACIAL
Resolucion de ) . CINEMATICA DEL ROBQT,
ejercicios, casos Capitulo 3y Ig primera HERRAMIENTAS MATEMATICAS APORTE 2 9 Semana: 10 (13/05/19
y ofros ’ parte del capitulo 4 PARA LA LOCALIZACION al 18/05/19)
ESPACIAL
CINEMATICA DEL ROBOT,
Evaluacién Capitulo 3y la primera HERRAMIENTAS MATEMATICAS APORTE 2 5 Semana: 10 (13/05/19
escrita parte del caitulo 4 PARA LA LOCALIZACION al 18/05/19)
ESPACIAL
. Prdcticas relacionadas <
Practicas de CINEMATICA DEL ROBOT, Semana: 15 (17/06/19
laboratorio con la segunda parte del )\ 4\ ca DEL ROBOT APORTE 3 6 al 22/06/19)
capitulo 4 v capifulo 5
Evaluacién Segunda parte del CINIEMATICA DEL ROBOT, APORTE 3 4 Semana: 15 (17/06/19
escrita lcopitulo 4 y capitulo 5 DINAMICA DEL ROBOT al 22/06/19)
CINEMATICA DEL ROBOT,
DINAMICA DEL ROBOT,
Sobre todos los HERRAMIENTAS MATEMATICAS Semana: 19-20 (14-07-
Proyectos lcontenidos de la PARA LA LOCALIZACIO,N EXAMEN 5 2019 ol' 20-07-2019)
asignatura ESPACIAL, INTODUCCION A LA
ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL
ROBOT
CINEMATICA DEL ROBOT,
DINAMICA DEL ROBOT,
Evaluacion Sobre T'odos los HERRAMIENTAS MATEMATICAS Semana: 19-20 (14-07-
escrita contenidos de la PARA LA LOCALIZACIO,N EXAMEN 15 2019 al 20-07-2019)
asignatura ESPACIAL, INTODUCCION A LA
ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL
ROBOT
CINEMATICA DEL ROBOT,
Evaluacion Sobre fodos los DINAMICA DEL ROBOT,
escrita anfenldos de la HERRAMIENTAS MATEMAT'CAS SUPLETORIO 20 Semana: 20 ( al )
osignatura PARA LA LOCALIZACION
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Evidencia Descripcién Contenidos silabo a Aporte | Cadlificacién Semana
evaluar
ESPACIAL, INTODUCCION A LA

ROBOTICA, MORFOLOGIA DEL
ROBOT

Metodologia

Métodos

a) Método activo donde el alumno participard directamente al resolver los problemas y proyectos

b) Se aplicard el método deductivo puesto que se dard al estudiante un ejercicio determinado y el redlizard los cdlculos de la
dindmica y cinematica del manipulador.

Técnicas:

a) Se utilizard una técnica expositiva para explicar el contenido de cada tema.

b) Se aplicard la técnica de demostracion ya que el alumno realizard las prdcticas determinadas con sus informes respectivos al
finalizar cada capitulo.

Criterios de Evaluacién

Para verificar el cumplimiento de los objetivos y los resultados de aprendizaje de la asignatura, se realizard diferentes pruebas escrita.
Las prdacticas de laboratorio y los informes que deben presentar los estudiantes deben estar acordes al formato que se indicard al
inicio de clases.

Los estudiantes al final del ciclo deberdn enfregar un proyecto donde se involucre los conocimientos adquiridos durante el presente
ciclo, el mismo que se evaluard de forma individual.

Dentro de la evaluacién general se realizardn diferentes ejercicios.

En la calificacion de las diferentes evaluaciones escritas, trabajos en clases, prdcticas y proyectos se tendrd en cuenta la honestidad,
el aporte personal, de tal manera de evitar el plagio y la copia, se considerard también la ortografia, redacciéon y puntualidad.
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