UNIVERS]DAD

INGENIERIA DE LA REPUBLICA

ol

»

A

S

=
>

o

=4

leol
URUGUAY

Programa de

FUNDAMENTOS DE ROBOTICA INDUSTRIAL
1. NOMBRE DE LA UNIDAD CURRICULAR

FUNDAMENTOS DE ROBOTICA INDUSTRIAL (XXXX)

2. CREDITOS

8 créditos

3. OBJETIVOS DE LA UNIDAD CURRICULAR

e Que el estudiante sea capaz de resolver problemas basicos de robdtica industrial,

presentando todas las herramientas necesarias para enfrentarse a ellos

e Acercar al estudiante a los diferentes tipos de robots mas cominmente utilizados en
la industria, brinddndole un panorama general sobre la evolucion y el estado actual

del drea. Asi como también, que puedan identificar sus componentes y su funcion.

e Desarrollar en el estudiante la capacidad de implementar modelos matematicos de la

posicion, la cinematica y la dinamica de diferentes sistemas robdticos.

e Dotar al estudiante de nociones basicas, para comprender |la programacidn, el control
y el funcionamiento general de los robots industriales tipicos, familiarizdndose con

sus fortalezas y debilidades.

e Motivar al estudiante a ampliar sus conocimientos mediante un curso con una

elevada componente préctica.



4. METODOLOGIA DE ENSENANZA

El curso. consiste en clases tedricas, practicas y laboratorios, distribuidos aproximadamente
en un 60, 20 y 20% respectivamente.

Las clases tedrico-practicas tendran una carga de 4 horas semanales distribuidas en la
proporcién antes mencionada, mientras que los laboratorios serdn 4, de dos horas cada uno,
donde se veran conceptos basicos que servirdn de insumo para el proyecto final.

Se estima que cada estudiante deba dedicarle aproximadamente 4 horas de estudio
semanales a la UC.

5. TEMARIO

1. Generalidades de la robética industrial:

a. Introduccién a la robdtica industrial, evolucién, actualidad.

2. Modelado v Analisis de mecanismos:

a. Morfologia del robot industrial
b. Definicidon de componentes mecanicos.

c. Mecanismos que componen los sistemas roboticos.

3. Localizacion espacial:

a. Posicidn y Orientacién de un Rigido
b. Matrices de Rotacién
c. Angulos de Euler

d. Matrices de transformacién homogénea.

4. Cinematica:
a. Cinemdtica Directa

b. Algoritmo de Denavit-Hartenberg y otros algoritmos de resolucion
cinematica.

c. Cinematica Directa - Aplicacién a robots manipuladores
d. Cinematica Inversa -Aplicacién a robots manipuladores
e. Cinematica Diferencial

f.  Jacobianos

g. Planeamiento de trayectorias
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Dinémica:
a. Algoritmo de Lagrange-Euler - Aplicacién a robots manipuladores

b. Algoritmo de Newton-Euler - Aplicacién a robots manipuladores

Actuadores y sensores:

a. Actuadores de articulacién y lineales

b. Sensores propioceptivos

c. Sensores exteroceptivos
Programacion:

a. Programacion de robots

b. Criterios de implantacion

c. Aplicaciones
Control:

a. Descripcién general

b. Control del movimiento

c. Control de fuerza



6. BIBLIOGRAFIA

Tema Basica | Complementaria

Generalidades de [a robdtica industrial (1)(2) (4)
Modelado y mecanismos de robots (1)(2) (5)(6)
Localizacién espacial (1) (2)(3)
Cinematica (1)(2) (3)(4)
Dindmica (1)(2) (3)(4)
Actuadores y sensores (2) (4)(5)(6)
Programacion (1) (2)(3)
Control (1)(2) (3)(4)

6.1 Bésica

1. A. Barrientos, L.F. Pefifn, C.Balaguer, R. Aracil, {2009), Fundamentos de robdtica, 1st

Ed.

2. B. Siciliano, L.Sciavicco, L. Villani and G.Oriolo, (2010), Robotics — Modelling, Planning
and Control. 1st Ed.

6.2 Complementaria

3. John . Craig, (2005). Introduction to Robotics: Mechanics and Control, 3rd Ed.

4. S.B. Niku (2020), Introduction to robotics - analysis, control, applications. 3ed Ed.

5. Robert L. Norton, (2006). Disefio de Maquinaria: Sintesis y Andlisis de Mdquinas y

Mecanismos. 3ra Ed.
6. A. Avello, (2014) Teoria de Mdquinas. 2nd Ed.

7. CONOCIMIENTOS PREVIOS EXIGIDOS Y RECOMENDADOS

7.1 Conocimientos Previos Exigidos: mecanica clasica, calculo vectorial, integral y
diferencial, programacion basica.

7.2 Conocimientos Previos Recomendados: Instrumentacion Industrial, Electrotécnica.



ANEXO A
Para todas las Carreras

A1) INSTITUTO

Instituto de Ingenieria Mecanica y Produccién Industrial

A2) CRONOGRAMA TENTATIVO

Semana 1 | Introduccidn a la robética industrial, evolucidn, actualidad. (4 hs)

Clasificacion y Morfologia del robot (2 hs) - Definicién de componentes mecanicos y

Semana 2 . . . .
Mecanismos basicos de los sistemas roboticos. (2 hs)

Semana 3 | Laboratorio 1 (Estudio de un brazo robético) (4 hs en lab)

Posicidn y Orientacion de un Rigido (1 h) - Matrices de Rotacién (1 h) - Angulos de Euler

Sem 4 .
ke {1 h) - Matrices de transformacién homogénea {1 h)

Semana 5 | Cinemética Directa (4 hs)

Semana 6 | Cinematica Inversa {Aplicacidn a robots manipuladores) {4 hs)

Semana 7 | Laboratorio 2 (Determinacion de trayectoria de un robot existente) (4 hs en lab)

Semana 8 | Cinematica Diferencial y Jacobiano (2 hs) - Generacién de Trayectorias (2 hs)

Semana 9 | Dindmica - Algoritmo de Lagrange-Euler y algoritmo de Newton-Euler (4 hs)

Semana 10 | Sist. actuadores de articulacidn y lineales (4 hs)

Semana 11 | Laboratorio 3 (Trayectorias) (4 hs en lab)

Semana 12 | Sensores propioceptivos y exteroceptivos (4 hs)

Semana 13 | Programacion de robots - Criterios de implantacién (4 hs)

Semana 14 | Descripcion de control - control de movimiento v de fuerza (4 hs)

Semana 15 | Laboratorio 4 { proyecto final ) (4 hs en lab)

A3) MODALIDAD DEL CURSO Y PROCEDIMIENTO DE EVALUACION

La evaluacion consistird en:
e Dos parciales escritos, tedrico-practico, de 30 puntos cada uno.
® Serealizardn controles de lectura previo a cada laboratorio sin puntaje extra.
@ Proyecto robdtico final 40 puntos.

Si entre |as tres evaluaciones el estudiante suma:
1. Mas de 60 puntosy:
a. Aprueba al menos 3 de los 4 controles de lectura : exonera completamente.
b. No aprueba al menos 3 de los 4 controles de lectura: deberd rendir examen.
2. Entre 25y 59 puntos: debera rendir examen.
3. Menos de 25 puntos, debera recursar.

A4) CALIDAD DE LIBRE

Los estudiantes no podran acceder a la Calidad de Libre.




AS5) CUPOS DE LA UNIDAD CURRICULAR:
No existe limiteé de cupaos.

ANEXO B

B1} AREA DE FORMACION

Materfalas y disefio.

B2) UNIDADES CURRICULARES RREVIAS

Pravizs delcurso de Fundamentos te Robdtica Industrial:
Examen aprobado dé:
o Cdlculo 3
¢ GAL2
e Mecdnica newtonlana
Curso aprobado de:
e Computacion 1
o Fisica experimental 2

Previas.del examen de Fundamentos de Robdtica Industrial:
Curso-aprobado de:
s Fundamentos da Rohética Industrial

APROBADO POR RES DE CONSEJO DE FAC DE ING.
Fecha 30/11/2021 EXP: 060190-501123-21



