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Flujo de materias:

Prerrequisitos formales: IE029: Anédlisis de Sistemas y Sefiales
Atributos de Egreso y nivel de avance:
Caodigo [Nivel Descripcién
' Identificar, plantear y resolver problemas de ingenieria basandose en los
AE1 |M principios de las ciencias bésicas e ingenieria, con la finalidad de satisfacer las
A necesidades que surgen en su campo de accion.
| L : : . o »
x| AE2 [ Disefar e implementar sistemas en el area de automatizacion, control, robotica y
T sistemas embebidos, a través de proyectos integradores.
AE3 W Desarrollar habilidades y aptitudes para la experimentacion e investigacion en las
A areas de ciencias bésicas, control, electronica, mecanica y computacion.
| . . . .. .
AE4 W Se expresa de manera efectiva mediante la comunicacion oral y escrita de
A acuerdo con el tipo de audiencia a la cual se dirige.
| Reconocer sus responsabilidades éticas y profesionales en situaciones relevantes
x| AES para la ingenieria y realizar juicios informados que deben considerar el impacto
i de las soluciones de ingenieria en los contextos global, econémico, ambiental y
A | x [social.
' Reconocer la necesidad permanente de conocimiento adicional y tener la
X| AE6 [m habilidad para localizar, evaluar, integrar y aplicar este conocimiento
A | x |adecuadamente.
' Favorecer el trabajo colaborativo y el liderazgo, conforma y se integra en equipos
X|AE7 |M multidisciplinarios de trabajo que establecen metas, planean tareas, cumplen
x |fechas limite y analizan riesgos e incertidumbre.

2. PRESENTACION

Descripcion:

En este curso se pretende que los estudiantes desarrollen las habilidades necesarias
gue les permitan conocer los principios y fundamentos de la cinematica de un robot.

La robdtica es un area donde convergen diferentes disciplinas como son la cinemaética, la
dinamica, informética y el control. Por este motivo, una clara comprension de sus
principios y aplicaciones resulta de la mayor relevancia.
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3. OBJETIVO

Al final del curso el estudiante tendré la capacidad para realizar estudios cinematicos y
dinamicos de los movimientos de los robots. Asi como la aplicacién y control de sistemas
robéticos, para la seleccion y programacién de robots en la implementacion en proceso
industrial.

4. OBJETIVOS

Especificos:

Conocer las partes fisicas de los robots.

Entender y comprender los riesgos que conlleva la manipulacién del robot.
Realizar programas de rutinas de los robots industriales.

Ejecutar las rutinas de programacion de forma segura.

5. CONTENIDO

Temas y Subtemas:

1. UNIDAD I. INTRODUCCION A LA ROBOTICA.
1.1 Historia de los robots.
1.2 Origen y desarrollo de la robdtica.
1.3 Definicién y clasificacién del robot.
1.4 Aplicaciones industriales.
1.5 Robots autbnomos.
1.6 Robots Moviles.
1.7 Robots industriales.
1.8 Caracteristicas principales de los robots industriales.
1.9 Robots especializados.
1.10 Tipos de elementos terminales.
1.11 Grados de libertad, configuraciones basicas y estructura mecanica.
1.12 Transmisiones y reductores.
1.13 Tipos de pinzas o efectores.

2. UNIDAD II. CINEMATICA.
2.1 Pose de un robot.
2.2 Orientacion de un robot.
2.3 Transformaciones homogéneas.
2.4 Cinematica directa.
2.5 Cinematica.

3. UNIDAD lIl. CINEMATICA DIFERENCIAL.
3.1 Jacobiano geométrico.
3.2 Singularidades cinemaéticas.
3.3 Cinematicas diferencial inversa.
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3.4 Algoritmo de cinematica inversa.

4. UNIDAD IV. PROGRAMACION DE ROBOTS.
4.1 Métodos de programacion de robots.
4.2 Requerimientos de un sistema de programacion de robots.
4.3 Ejemplo de programacion de un robot industrial.

6. TAREAS, ACCIONES Y/O PRACTICAS DE LABORATORIO
Tareas, acciones y/o practicas de laboratorio:

a) Préctica 1. Cinematica directa.

b) Préactica 2. Cinemética inversa.

c) Practica 3. Dinamica inversa.

d) Préctica 4. Simulacién de un brazo robot.

e) Practica 5. Planificacion de trayectorias.

f) Préactica 6. Dindmica directa y simulacion de sistemas.
g) Préctica 7. Programacion de un brazo manipulador.

h) Préactica 8. Proyecto final.

7. CRITERIOS Y MECANISMOS PARA LA ACREDITACION DEL CURSO
Criterios y Mecanismos:

Acreditacion: Para tener derecho a examen ordinario el alumno debera cumplir con un 80%
de las asistencias y para tener derecho a examen extraordinario el alumno debera cumplir
con el 65% de las asistencias.

Ademas, esta asignatura puede ser acreditada por competencias para lo cual el alumno
debera registrar su solicitud en el departamento al cual pertenece la materia, de acuerdo
con el calendario escolar vigente. Esta materia también puede ser sujeta a revalidacion,
acreditacion o convalidacion de acuerdo con la normatividad vigente.

De conformidad a lo que establece el Capitulo 1V en los articulos 19 al 22 y Capitulo V en
los articulos 23 al 29 del Reglamento General de Evaluacién y Promocién de la Universidad

de Guadalajara.

8. EVALUACION Y CALIFICACION

Unidad de Competencia y Porcentajes:

Exadmenes 40 %
Practicas 40 %
Proyecto final de carrera (avances) 20 %
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Estrategias de Ensefianza e Instrumentos de Evaluacién sugeridas en el curso:

Estrategias de Ensefianza: Instrumentos de Evaluacion:

EEIO1: Organizadores previos (aula invertida). IEIO5A: Trabajo de investigacién en equipo.
EEIO06: Clases. Practica de laboratorio. IEI07A: Solucién individual de ejercicios.

EEIO08: Resolucion de ejercicios y problemas. IEI10A: Reporte de précticas.
EEIO9: Aprendizaje cooperativo. IEI15A: Précticas de laboratorio.
EEI10: Simulacién pedagégica. IEI17A: Proyecto integrador.
EEI14: Ensefianza tradicional. IEI20A: Examen.

9. BIBLIOGRAFIA

Béasica:

1. Autor: Miranda Colorado, Roger.
Libro: Cinemética y dindmica de robots manipuladores.
Clasificacion: 629.892-MIR-2016.
Editorial: Alfa-Omega.

2. Autor: Vazquez Fernandez Pacheco.
Libro: Robotica educativa.
Clasificacién: 629.892-ROB-2016.
Editorial: RA-MA.

3. Autor: Chacén Murguia, Mario Ignacio.
Libro: Percepcion visual aplicada a la robdética.
Clasificacion: 629.892-CHA-2015.
Editorial: Alfa-Omega.

4. Autor: Patnaik, Srikanta.
Libro: Innovations in robot mobility and control.
Clasificaciéon: 629.892-INN.
Editorial: Springer.

5. Autor: Spong, Mark W.
Libro: Robot modeling and control.
Clasificaciéon: 629.892-SP0O-2006.
Editorial: Wiley.

6. Autor: Angulo Usategui, José M.
Libro: Introduccién a la robética.
Clasificacion: 629.892-ANG-2014.
Editorial: Paraninfo.

Complementaria:

1. Autor: Marco A. Pérez Cisneros.
Libro: Fundamentos de robdtica y mecatrénica con Matlab y Simulink.
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