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INTRODUCCION A LOS ROBOTS

Antecedentes histéricos
» Historia de la robdtica
« Leyes de la robdtica
« Desarrollo empresarial de la robdtica
Definicién de robot
*  ¢Qué es un robot?
*  Robot industrial manipulador
+  Otros tipos de robots
Clasificacion de los robots
«  Clasificacion segun su generacion
« Clasificacion segun el drea de aplicacion
« Clasificacion atendiendo al tipo de
actuadores
»  Clasificacién atendiendo a la configuracién
»  Clasificacion segun el tipo de control

MORFOLOGIA DEL ROBOT: TRANSMISIONES,
REDUCTORES Y ACTUADORES

Estructura mecanica del robot: transmisiones
»  Estructura mecaénica del robot
« Cadenas y pares cinematicos
» Grados de libertad
* Robots redundantes
Caracteristicas de las transmisiones
* Tipos de transmisiones en robots
Estructura mecanica del robot: reductores
«  Calculo de los pares y velocidades angulares
de un reductor
Caracteristicas mecanicas de los reductores
Tipos de reductores
»  Accionamiento directo
Actuadores
Introducciodn a los actuadores neumaticos
Cilindros neumaticos
Vélvulas de distribucion y su clasificacion
Motores neumaticos y su tipologia
Introduccidn a los actuadores hidrdulicos
Tipos de actuadores hidraulicos
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Actuadores eléctricos: tipologia y aplicaciones
Motores de corriente continua (DC)

Motores controlados por excitacion

Motores de corriente alterna (AC)

Motores paso a paso

MORFOLOGIA DEL ROBOT: SENSORES Y
ELEMENTOS TERMINALES

Introduccién a los sensores
Funcionamiento de un sensor interno
Descriptores de un sensor
Calibracion de un sensor
Técnicas de fabricacién de sensores
Clasificaciéon de sensores
Sensores de presencia
Sensores de presencia por contacto
Sensor de presencia inductivo
Sensor de presencia capacitivo
Sensor de efecto Hall
Célula Reed
Sensores de presencia Opticos
Sensores de presencia por ultrasonidos
Sensores de posicion
« Potenciémetro
« Captadores angulares de posicién (sincro-
resolvers)
Sensores lineales de posicién (LVDT e
Inductosyn®)
« Codificadores angulares de posicion (encoders)
Sensores de velocidad
Elementos terminales
« Elementos de sujecién
- Datos de interés sobre elementos terminales
* Herramientas terminales

REPRESENTACION MATEMATICA DE LA POSICION

Y LA ORIENTACION

Introduccidn a la trigonometria
Angulos: grados y radianes
Sistemas de medicion
Funciones trigonométricas
Equivalencias y funciones reciprocas
Relaciones fundamentales y resoluciéon de
triangulos

Introduccién al dlgebra lineal
« Ecuaciones lineales
« Sistemas de ecuaciones
*  Operaciones con fracciones
Introduccién al dlgebra matricial
* Concepto de matriz
Tipos de matrices
*  Operaciones con matrices
Representacion de la posicion
Sistema cartesiano
Coordenadas cartesianas
Coordenadas polares
Coordenadas cilindricas
Coordenadas esféricas
Distancia entre puntos
Vectores en el espacio
Representacion de la orientacion
«  Matrices de rotacién
« Angulos de Euler
« Par de rotacion
«  Cuaterniones

HERRAMIENTAS MATEMATICAS PARA LA
LOCALIZACION ESPACIAL

Matrices de transformacién homogénea
« Coordenadas y matrices homogéneas
«  Aplicaciéon de matrices homogéneas
«  Composiciéon de matrices homogéneas
«  Gréficos de transformacion
Aplicacion de los cuaterniones
«  Algebra abstracta
. Algebra de cuaterniones
«  Empleo de los cuaterniones
Relaciéon y comparacién entre los distintos métodos de
localizacién espacial
«  Comparacion de métodos de localizacién espacial
« Relacion entre métodos de localizacion espacial

CINEMATICA DEL ROBOT

El problema cinematico directo
«  Problema cinemético directo mediante métodos
geométricos y matrices de transformacion
homogénea

Obtencidon del modelo cinematico
directo mediante el algoritmo de
Denavit-Hartenberg
Ejemplo de problema cinematico
directo
Problema cinematico directo mediante
el uso de cuaterniones
Cinematica inversa

+ Métodos en cinematica inversa

+  Problema cinematico inverso mediante
métodos geométricos
Resolucion del problema cinematico
inverso a partir de la matriz de
transformacién homogénea

+ Desacoplo cinematico

Matriz Jacobiana

* Relaciones diferenciales

» Relaciones diferenciales, ejemplo
practico
Jacobiana inversa
Configuraciones singulares

CONTROL CINEMATICO

Funciones de control cinematico
+  Método de la transformacion
homogénea inversa
+ Método de la matriz Jacobiana
Tipos de trayectorias
+ Trayectorias punto a punto
«  Trayectorias coordinadas o isécronas
+ Trayectorias continuas
Generacion de trayectorias cartesianas
»  Evolucién de la orientacién
Interpolacion de trayectorias
Interpoladores lineales
Interpoladores cubicos
Interpoladores a tramos
Interpoladores de ajuste parabdlico
Interpoladores sinusoidales
Otros interpoladores
Muestreo de trayectorias cartesianas
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PROGRAMACION DE ROBOTS

» Clasificacién de métodos de programacién de
robots
»  Programacion por guiado
*  Programacion textual
» Ejemplo de programacion textual
Requerimientos de un sistema de programacion de
robots
Entorno de programacion
Modelado del entorno
Tipos de datos
Manejo de entradas y salidas
Control del movimiento del robot
Control del flujo de ejecucién del
programa
Ejemplo de programacion de un robot industrial en
cédigo-R
Caracteristicas basicas del lenguaje de
programacion RAPID
»  Estructura y caracteristicas de RAPID
» Implementacion de programas y tipos
de datos en RAPID
Control de flujo y movimiento en RAPID
Interaccién con el sistema y funciones
adicionales en RAPID
Manejo de errores y depuracion en
RAPID
»  Multitarea y sincronizacién en RAPID
Caracteristicas basicas del lenguaje de
programacion V+
+  Estructura general de un programa en
V+
Optimizacién de movimientos en V+
Seguridad y rutinas de reaccién en V+
Conectividad y transferencia de
programas en V+
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- Disefio y control de una célula robotizada
« Disposicion del robot en la célula de trabajo
« Caracteristicas del sistema de control de la
célula de trabajo
Caracteristicas a considerar en la seleccién de un
robot
Area de trabajo
Grados de libertad
Precisién, repetibilidad y resolucion
Velocidad
Capacidad de carga
Sistema de control
Seguridad en instalaciones robotizadas
+ Causas de accidentes
* Medidas de seguridad
+ Normativa legal
Justificacion econdémica
+ Factores econdémicos
«  Elrobot como elemento principal del
analisis econémico
+ Métodos de andlisis econémico
+  Periodo de recuperacion
+  Método del Valor Actual Neto
(VAN).
Método de la Tasa Interna de
Retorno (TIR)
* Mercado de robots
+  Situaciéon de mercado actual
»  Perspectivas futuras de mercado

APLICACIONES INDUSTRIALES DE LOS ROBOTS

« Clasificacién de robots por aplicacién
+ Aplicaciones de los robots industriales
Fundicion
Soldadura
Aplicacion de materiales: pintura
Aplicacion de materiales: adhesivos y sellantes
Alimentacion de maquinas
Procesado
Corte
Montaje
Paletizacién
Control de calidad
Manipulacién en salas blancas
+ Aplicaciones de los robots de servicio
Industria nuclear
Medicina
Construccion
Agricultura y silvicultura
Exploracién espacial
Mineria
Vigilancia y seguridad
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