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Facultad Regional Bahia Blanca
DEPARTAMENTO INGENIERIA ELECTRONICA
DICTADO:
7 e Cuatrimestral
PROGRAMA DE: | Fyndamentos de Robotica
ELECTIVA
HORAS DE CLASE PROFESOR RESPONSABLE
TEORICO-PRACTICAS
60 h. reloj totales Ing. Martin, Pedro Manuel
5 h. cétedra semanales
ASIGNATURAS CORRELATIVAS PRECEDENTES
PARA CURSAR PARA RENDIR
i i CURSADAS APROBADAS APROBADAS
Sistemas de Control Fisica | Sistemas de Control
ING Técnicas Digitales 11 Sistemas de Representacion | Técnicas Digitales 11
ELE'CTR ONICA Médquinas e Instalac. Eléctricas | (plan 1995) o Disefio Maéquinas e Instalac. Eléctricas
Electrénica de Potencia Asistido por Computadora | Electrénica de Potencia
(plan 2023)
R Y M Bl
BLEGIRCS Control Automaético Sistemias-de Reprosertaeion Control Automaético
ING. Electrénica y Sist. de Control | Fisica I Electronica y Sist. de Control
MECANICA Electrotecnia y Maq. Eléctricas | Sistemas de Representacién | Electrotecnia y Mdq. Eléctricas

PROGRAMA SINTETICO

Unidad 1: Introduccién a la Robotica

Unidad 2: Generacion de trayectoria y Dindmica
Unidad 3: Sensores y Actuadores

Unidad 4: Manipuladores

Unidad 5: Programacion en Sistemas Roboticos
Unidad 6: Robdtica aplicada en la Industria

CONTENIDO TEMATICO PROGRAMA ANALITICO

Unidad 1: Introduccion a la Robotica (6 horas).
Introduccion. Antecedentes histéricos. Origenes y desarrollo. Definicion de robot. Clasificacion de
Robots.

Unidad 2: Generacion de trayectoria y Dinamica (10,5 horas).

Cinematica del robot. Cinematica directa e inversa. Modo diferencial, Matriz Jacobiana. Dinamica del
Robot. Control Cinematico. Representacion de la posicion. Representacion de la Orientacion.

Matrices de transformacion Homogénea. Aplicacion de cuaternos. Relacion y comparacion de distintos
métodos de traslacion. Uso de MATLAB/OCTAVE.

Unidad 3: Sensores y Actuadores (10,5 horas).
Transmisores y reductores. Actuadores. Sensores internos. Elementos terminales. Sensores disponibles kit
Arduino y/o proyectos propios desarrollados por la Catedra.

Unidad 4: Manipuladores (10,5 horas).

Configuracion cinematica, eficiencia y manipulabilidad. Diagramas en bloques general, control de
sistemas de 2do Orden. Control PID de seguimiento de Trayectoria. Descripcion general de comandos
ACL.

Unidad 5: Programacion (12 horas).
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Programacion C aplicada a Arduino/Cortex. Métodos de programacion de robots. Requerimientos de un
sistema de programacion. Estandarizacion. Ejemplo de programacion de Robot Industrial.

Unidad 6: Roboética aplicada en la Industria (10,5 horas).

Aplicaciones de los robots industriales manipuladores. Clasificacion. Aplicaciones industriales.
Aplicaciones de los robots de servicio. Normativa sobre robots industriales. Notacion de representacion
esquematica de robots.

PRACTICAS EN LABORATORIO Y/O CAMPO Y/O TALLER:

Se desarrollan 4 (cuatro) actividades de formacion practica en el laboratorio para el ensayo de
los conceptos vistos en teoria. En particular, como es una materia multidisciplinaria, se hace
hincapié en el uso y conocimiento de distintos conceptos electronicos, eléctricos y mecanicos.
Se completa con sistemas embebidos con cédigo de facil aplicacion que articulan
horizontalmente con otras asignaturas del area de Ingenieria Electronica.

Los laboratorios se pueden enumerar de la siguiente manera:

° Utilizacion de motores Paso a Paso con Reductores Mecanicos

° Practica de Sensores de presencia y de posicion angular.

° Programacion en Lenguaje C con plataformas Arduino y Cortex

° Uso de Robot de 4 grados de libertad para el célculo de su cinematica inversa

BIBLIOGRAFIA:

Textos obligatorios

1. INDUSTRIAL ROBOTS AND COBOTS - M. Gurgul, INKPAD, 2018.

2. FUNDAMENTOS DE ROBOTICA - A. Barrientos, MCGRAW-HILL, 2015.

3. INSTALACIONES ELECTRICAS Y AUTOMATISMOS. L. M. Cerda Filiu, PARANINFO, 2017.
4. SENSORES Y DETECTORES DE PROXIMIDAD - A. Jordaney, ROCAMORA, 2012

Textos de apoyo
1. CONTROL ENGINEERING IN ROBOTICS AND INDUSTRIAL AUTOMATION - M.

Muralindran, SPRINGER, 2020

PROFESOR RESPONSABLE (firma aclarada)
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Programa aprobado por resolucion de Consejo Directivo N°: 86/24
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