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PROGRAMA DE ESTUDIOS

NOMBRE DE LA ASIGNATURA
Optativa Ill (Opcién en Control y Automatizacion)

CICLO CLAVE DE LA ASIGNATURA TOTAL DE HORAS
Décimo Semestre 41004 85

OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DE LA ASIGNATURA
Proporcionar al alumno los conocimientos para el andlisis, modelado, desarrollo y control de robots manipuladores, con la
ayuda de herramientas de simulacion.

TEMAS Y SUBTEMAS

1.  Introduccion

1.1. Introduccion

1.2. Partes de un robot
1.3. Seguridad

1.4. Aplicaciones

1.5. Programacion

2. Modelado cinemético de robots.

2.1. Introduccién

2.2. Espacio articular y espacio Cartesiano

2.3. Problema cinematico directo e inverso

2.4. Cinemética diferencial

2.5. Matriz Jacobiana

2.6. Matriz Jacobiana inversa

2.7. Configuraciones singulares

2.8. Proyectos de simulacion cinematica de robots

3. Modelado dinamico de robots.

3.1. Introduccion

3.2. Formulacién de Lagrange

3.3. Formulacion Newton-Euler

3.4. Modelado dindmico en variables de estado
3.5. Modelado dindmico en el espacio de trabajo
3.6. Proyectos de simulacién dinamica de robots

4.  Control de robots.

4.1. Control PD con compensacion de gravedad
4.2. Control PID con compensacion de gravedad
4.3. Controladores Saturados

4.4. Control por par calculado

5.  Aplicaciones.

5.1. Generacion de trayectorias

5.2. Interpolacion de trayectorias

5.3. Trayectorias en el espacio articular
5.4. Trayectorias en el espacio Cartesiano
5.5. Control de trayectorias

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Sesiones de clases dirigidas por el profesor. Las sesiones se desarrollaran utilizando medios de apoyo didactico como son la
computadora, el cafién y el retroproyector. Asimismo, se desarrollaran programas computacionales sobre los temas y los
problemas del curso.

Desarrollar practicas empleando los simuladores matematicos Dymola, Simnon, Matlab, etc. Realizar préacticas con los
brazos del laboratorio de control y/o fabricar algiin robot educativo durante el curso.




CRITERIOS Y PROCEDIMIENO DE EVALUACION Y ACREDITACION
La evaluacion del curso comprendera tres calificaciones parciales que tendran una equivalencia del 50% y una calificacion
final que correspondera al 50% restante.

Para cada calificacion parcial se debera considerar un examen oral o escrito, tareas y practicas de laboratorio. La calificacion
final debera incluir un examen oral o escrito y un proyecto final de aplicacién o de investigacion, con temas estrictamente
afines a la materia.

Los porcentajes correspondientes, en los aspectos considerados para las calificaciones parciales y la final, se definiran el
primer dias de clases, con la participacioén de los alumnos.
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PERFIL PROFESIONAL DEL DOCENTE
Ingeniero en Electrénica con Maestria o Doctorado en Control o Robética.




