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Fundamentos de robodtica
Modalidad:

e-learning con una duracion 56 horas

Objetivos:

- Aplicar larobotica alos procesos industriales.

- Conocer larobdticaen general eidentificar el @mbito industrial.

- Aprender la morfologia de un robot.

- Estudiar las diferentes herramientas matematicas que permiten conocer la localizacion espacial en la
roboticaindustrial.

- Estudiar la cinemética de un robot industrial para posterior andlisis.

- Estudiar la aplicacion del control cinematico en un robot industrial.

- Iniciacion ala programacion de la robotica

- Estudiar la posibilidad de insertar un robot industrial en una célula flexible y conocer sus posibles

riesgos.
- Poder diferenciar lostipos de robots industriales y sus aplicaciones.

Contenidos:

UNIDAD DIDACTICA 1. INTRODUCCION:

Antecedentes historicos: Origen y desarrollo de larobdtica.
Definicion y clasificacion del robot.

UNIDAD DIDACTICA 2. MORFOLOGIA DEL ROBOT:

Estructura mecanica de un robot: transmisionesy reductores.
Actuadores. Sensores internos. Elementos terminales.

UNIDAD DIDACTICA 3. HERRAMIENTAS MATEMATICAS PARA LA LOCALIZACION
ESPACIAL:
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Representacion de la posicion.

Matrices de transformacion homogénea.

Aplicacién de los cuaternios.

Relacién y comparacion entre |os distintos métodos de localizacién espacial.

UNIDAD DIDACTICA 4. CINEMATICA DEL ROBOT:

El problema cinemético directo.
Cinem&ticainversa.
Matriz jacobiana.

UNIDAD DIDACTICA 5. CONTROL CINEMATICO:

Funciones de control cinematico.
Tipos de trayectorias.

Generacion de trayectorias cartesianas.
Interpolacion de trayectoria.

Muestreo de trayectorias cartesianas.

UNIDAD DIDACTICA 6. PROGRAMACION DE ROBOTS:

M étodos de programacion de robots. Clasificacion.
Requerimientos de un sistema de programacion de robots.
Ejemplo de programacion de un robot industrial.
Caracteristicas basicas de los lenguges RAPID Y V+.

UNIDAD DIDACTICA 7. CRITERIOS DE IMPLANTACION DE UN ROBOT INDUSTRIAL:

Disefio y control de un célularobotizada.
Caracteristicas a considerar en la seleccidn de un robot.
Seguridad en instal aciones robotizadas.

Justificacién econdmica.

UNIDAD DIDACTICA 8. APLICACIONES INDUSTRIALES:

Clasificacion.
Aplicaciones industriales de |os robots. Nuevos sectores de aplicacion.
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