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PROGRAMA DE CONTROL DE ROBOTS

Carrera: Ingenieria en Automatizacion y Control Industrial.
Asignatura: Control de Robots

Nucleo al que pertenece: Nucleo Superior Orientacion *
Profesoras/es: Damian Oliva — Andrés Mostachetti

Asignaturas previas necesarias para favorecer el aprendizaje: Control Automatico |.

Objetivos:

Desarrollar habilidades y competencias basicas para el disefio y aplicacion de

manipuladores industriales.

Contenidos minimos:

Introduccion a la Roboética Industrial. Definicion de Robot. Transformaciones entre
sistemas de coordenadas. Transformaciones homogéneas. Cinematica Directa.
Parametros D-H. Cinematica inversa. Movimientos diferenciales. Jacobianos de
velocidad. Singularidades. Generacion de ftrayectoria. Interpolacion punto a punto.
Generacion de trayectorias rectas y circulares en el espacio cartesiano utilizando el
Jacobiano. Lenguajes de programacion off-line. Simulacién de robots comerciales.
Modelo dinamico del manipulador. Variables de estado. Problema dinamico inverso y
directo. Simulacién y resolucion numérica de las ecuaciones diferenciales en dinamica.
Modelizacion de los actuadores y Sensores. Estructura del controlador. Control PID para
articulaciones independientes. Control por torque computado. Simulacion y resolucion

numérica de las ecuaciones diferenciales del robot.

Carga horaria semanal: 6 horas

1 En el plan vigente Plan vigente, RCS N°455-15. Para el Plan RCS N° 183-03 pertenece al Nucleo Orientacion del
Ciclo Superior



Programa analitico:

1. Introduccién. Robdtica Industrial. Definicion de Robot.
2. Transformaciones homogéneas. Cambio de coordenadas. Operadores.
3. Cinematica Directa e Inversa. Formalismo de Denavit - Hartenberg.

4. Movimientos diferenciales. Jacobianos de velocidad. Generacion de trayectorias

rectas y circulares en el espacio cartesiano utilizando el Jacobiano. Singularidades.

5. Generacion de trayectoria. Utilizacion de polinomios para la generacion de
trayectorias en el espacio de articulacion.

6. Lenguajes de programacion off-line. Simulacion de robots comerciales.
7. Experimentos con el Robot Scorbot.

8. Modelo dinamico del manipulador. Variables de estado. Problema dinamico
inverso y directo. Simulacion y resolucion numeérica de las ecuaciones diferenciales

en dinamica.
9. Modelizacion de los actuadores y Sensores.

10. Estructuras de control. Control PID para articulaciones independientes. Control
por torque computado. Simulacion y resolucibn numeérica de las ecuaciones

diferenciales del robot.

Bibliografia obligatoria:

e Craig, J. (2006). Introduccion a la Robotica. Pearson Education. México.

Bibliografia de Consulta:
e Spong, M. W., Lewis, F. L., & Abdallah, C. T. (1992). Robot Control: Dynamics,
Motion Planning, and Analysis. IEEE press.



e Corke, P. (2011). Robotics, vision and control: fundamental algorithms in MATLAB
(Vol. 73). Springer.

Organizacion de las clases:
Las clases estan divididas en 50% tedricas, donde se explican los contenidos tedricos del
curso Yy 50% clases practicas, donde se desarrollan y explican ejercicios y los alumnos

realizan trabajos practicos obligatorios.

Modalidad de evaluacién:
Los alumnos rendiran, un examen parcial con un recuperatorio y una evaluacidn
integradora final.
La aprobacién y acreditacién de la asignatura se regira por el régimen de estudios de la
Universidad Nacional de Quilmes (Resolucion (CS) 201/18), que establece los requisitos
para la aprobacion de asignaturas correspondientes a carreras de modalidad presencial
bajo el régimen de regularidad.
En consonancia con ello, se requerira: una asistencia no inferior al 75 % en las clases
presenciales previstas, y cumplir con al menos una de las siguientes posibilidades:
¢ la obtencién de un promedio minimo de 7 puntos en las instancias parciales de
evaluacion y de un minimo de 6 puntos en cada una de ellas.
¢ l|a obtencion de un minimo de 4 puntos en cada instancia parcial de evaluacion y en
el examen integrador, el cual sera obligatorio en estos casos. Este examen se tomara
dentro de los plazos del curso.
Quienes hayan obtenido un minimo de 4 puntos en cada una de las instancias parciales
de evaluacion y no hubieran aprobado el examen integrador mencionado en el Inc. b)
podran rendir nuevamente dicho integrador, para lo cual contaran con dos oportunidades

mas, establecidas segun el calendario académico de la Universidad.

Modalidad de evaluacion para examenes libres:
En la modalidad libre, se evaluaran los contenidos de la asignatura con un examen escrito
y un examen oral. La aprobacion de la evaluacion escrita sera requisito para poder rendir

el examen oral. Se evaluaran todos los contenidos especificados en el programa



analitico, incluyendo demostraciones tedricas y problemas de aplicacion, en forma escrita

y mediante utilizaciéon de software adecuado.



ANEXO Il

CRONOGRAMA TENTATIVO

Sema
na

Tema/unidad

Actividad*

Teori
co

Practico

Res
Prob.

Lab

Otros
Espec

Evalua
cion

1- Introduccién. Robadtica Industrial. Definicion de
Robot.

2- Transformaciones homogéneas. Cambio de
coordenadas. Operadores.

3y4

3a- Cinematica Directa. Formalismo D-H.

3b- Cinematica Inversa.

6y7

4- Movimientos diferenciales. Jacobianos de
velocidad. Generacion de trayectorias rectas y
circulares en el espacio cartesiano utilizando el
Jacobiano. Singularidades.

5- Generacion de trayectorias. Utilizacion de
polinomios para la generacion de trayectorias en el
espacio de articulacion.

Primer Parcial: Tema 1 a5

10

6- Lenguajes de programacion off-line. Simulacion
de robots comerciales.

My

7- Experimentos con el Robot Scorbot. Analisis de
datos

13

8- Modelo dinamico del manipulador. Variables de
estado. Problema dindamico inverso y directo.
Simulacidn y resolucion numérica de las ecuaciones
diferenciales en dinamica.

14

9- Modelizacion de los actuadores y Sensores.

15

10- Estructuras de control. Control PID para
articulaciones independientes. Control por torque
computado. Simulacion y resolucién numérica de las
ecuaciones diferenciales del robot.

16

Evaluacion integradora final




17

Recuperatorios

18

Integrador




