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Descripcion del
curso

Proporcionar a los estudiantes los conocimientos fundamentales sobre el disefio, modelado y control de
robots industriales, integrando conceptos de cinematica, dindmica, planificacién de trayectorias y
técnicas de control, con un enfoque en su aplicacidn practica en la Ingenieria Eléctrica y considerando
criterios de sostenibilidad y eficiencia.

Objetivo General:

Analizar, disefiar y aplicar los fundamentos de la robética industrial, integrando principios de cinematica,
dindmica, planificacién de trayectorias y control, para resolver problemas avanzados en el dmbito de la
Ingenieria Eléctrica con un enfoque en sostenibilidad y optimizacién de recursos.

Objetivos Especificos:

® Analizar el impacto y las aplicaciones de los robots industriales en contextos tecnoldgicos,
econdémicos y sociales, considerando su evolucién y sostenibilidad.
Objetivos e Clasificar las caracteristicas técnicas y arquitecturas de los robots industriales, identificando sus usos
en aplicaciones globales.
® Modelar la cinematica de manipuladores utilizando herramientas matematicas avanzadas, con
énfasis en eficiencia energética.
e Calcular la dindamica de robots industriales mediante formulaciones matematicas, evaluando su
comportamiento y eficacia.
e Disefiar estrategias de planificacion y generacidén de trayectorias para optimizar el desempefio de
robots industriales.
e Implementar técnicas de control avanzadas para mejorar la precisién y eficiencia de robots
industriales en entornos complejos.
Unidad 1: Introduccion General y Conceptos Basicos
o Antecedentes generales.
® Objetivos de la robdtica industrial.
o Desarrollo histérico y evolucién de la robdtica.
® Impacto actual y futuro de los robots industriales.
Unidad 2: Descripcion Técnica de Robots Industriales
Contenidos ® Arquitectura de los robots.
(Unidades y e Estructura de los robots.
Lista de ® Principales caracteristicas de los robots Industriales.
Contenidos ® Descripcién técnica de robots industriales.
tematicos) o Aplicaciones de robots industriales utilizados a nivel mundial.

Unidad 3: Cinematica de Manipuladores

Herramientas Matematicas.
Modelacién cinemadtica del brazo del manipulador.

Unidad 4: Dindmica de Manipuladores

Definiciones basicas.
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Dindmica directa.

Formulacién de Newton-Euler para las ecuaciones de movimiento.
Formulacién de Lagrange-Euler para las ecuaciones de movimiento.
Dindmica inversa.

Unidad 5: Planificacidon y Generacién de Trayectorias
e Planificacién de trayectorias.
e Generacion de trayectorias.

Unidad 6: Control de Robots Industriales
Control PID.

Técnica del Par Calculado.

Modelo de Referencia Adaptivo.
Control de Estructura Variable.
Control de Fuerza.

Resultados de
aprendizajes

Resultado de Aprendizaje General:

Disefiar sistemas basados en robots industriales, aplicando conceptos fundamentales de cinematica,
dindmica, planificacién de trayectorias y técnicas de control, evaluando su rendimiento y considerando
criterios de sostenibilidad y su impacto en el entorno tecnoldgico, econdmico y social.

Resultados de Aprendizaje Especificos:

1. Analizar de manera critica el impacto actual y futuro de los robots industriales en la sociedad y en la
economia, considerando sus antecedentes generales, los objetivos de la robdtica industrial y su
desarrollo histdrico, con énfasis en las implicaciones de sostenibilidad.

2. Clasificar correctamente los sistemas robotizados de acuerdo a sus morfologias y caracteristicas
técnicas para identificar contextos de aplicaciones industriales a nivel global y evaluando su impacto
ambiental y social.

esperados 3. Relacionar apropiadamente las ciencias bdsicas que permitan modelar matematicamente la
cinematica de manipuladores, incluyendo aspectos relacionados con la eficiencia energética.

4. Calcular matematicamente la dindmica de mecanismos robotizados para modelar su
comportamiento y evaluar su eficacia en términos de sostenibilidad.

5. Disefiar estrategias de planificacion y generacion de trayectorias para robots industriales,
permitiendo el desplazamiento eficiente y preciso de manipuladores en diferentes entornos vy
aplicaciones, con un enfoque en la optimizacidn de recursos y energia.

6. Aplicar técnicas de control para mejorar el rendimiento y la precision de robots industriales en una
variedad de situaciones y tareas, priorizando la eficiencia energética y la reduccién de impactos
ambientales negativos.

Estrategias Metodoldgicas

Clases expositivas, donde se incentiva la discusidon a través de experiencias practicas y de analisis, tales

como: Estudio de Caso, Debates y Foros, Simulaciones, Seminarios y Presentaciones Estudiantiles,

Modalidad de | Proyectos Colaborativos, Autoevaluacion y Reflexidn Personal, entre otras.
evaluacion

Evaluacion
Las evaluaciones se realizardn por medio de: pruebas escritas, tareas, trabajos de investigacion,
proyectos y/o exposiciones.
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