Silabo de Control de Robots

I. Datos generales

Codigo ASUC 00154

Cardcter Electivo

Créditos 3

Periodo académico 2020

Prerrequisito Ninguno

Horas Tedricas: Practicas: 2

Il. Sumilla de la asignatura

La asignatura corresponde al drea de estudios de especialidad electiva (Robdtica), es de

naturaleza tedrico-prdctica. Tiene como propdsito desarrollar en el estudiante la capacidad de

analizar y disenar controladores para robots.

La asignatura comprende: Confrol independiente de articulaciones. Estabilidad de Lyapunov.

Control Multivariable (control PD). Control de fuerza. Proyecto de control.

lll. Resultado de aprendizaje de la asignatura

Al finalizar la asignatura, el estudiante serd capaz de implementar un prototipo robdtico utilizando

las diferentes tecnologias estudiadas en el transcurso de la asignatura.
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IV. Organizaciéon de aprendizajes

Unidad | L
Duracion

La robédtica, historia, tipos de robots, dispositivos roboéticos 16
en horas

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de identificar el impacto de la

Resultado de robdtica como drea clave y estratégica, destacando el impacto de los
cprendi.zuje dela | conocimientos y tecnologia en beneficio de la sociedad y describiendo el
unidad desarrollo histérico-evolutivo y tendencia de la robdtica.
Conocimientos Habilidades Actitudes

v Introduccion, historia de la robdtica, las

leyes de la robdtica, definicion de robot v idenfifica el impacto de la

v Tipos de robots, clasificaciéon de robots v'Revela  actifudes

robdtica como drea clave y

por aplicacién, por sistemas de responsables sobre

estratégica

coordenadas por su sistema de la importancia de

v’ Identifica los tipos de robots, y

potencia, por el método de control, por - ., la robdtica.
su clasificacion.
el método de programacién, el uso de
robots, robofts seriales
Instrumento de o .,
., e RuUbrica de evaluacion
evaluacion
Bdsica:
e Spong, M.; Hutchinson, S. y Vidyasagar, M. Robot mOdeling and Control.
Bibliografia (1°ed.). (s.l.). John Wiley & Sons.
(bdsicay

complementaria) Complementaria: y N .
e Kumar, S. (2008). Infroduccion a la Robdtica. (s.l.). Mc Graw Hill.

e Reyes, F. (2011). Control de robots manipuladores. (s.l.). Alfaomega.

Recursos o Letelier, M. et al. Sistema de Competencias sustentables para el desempeno
educativos profesional en ingenieria. Universidad de Tarapacd.
digitales http://search.proquest.com/docview/2036029362accountid=146219
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Unidad Il

Sensores y actuadores robéticos, teoria y operacién, sistema | Duracion 16
de engranajes, acondicionadores de senales eléctricas en horas

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de identificar los principales

Resultado de servomotores y sensores que se emplean en el diseno y construccién de robofs,

aprendizaje de la | tecnologias de transmision directa y sus ventajas en robética, teoria de los

unidad . . o
sensores, funcionamiento de los encoders Opficos incrementales y absolutos.
Conocimientos Habilidades Actitudes
v' Servomotores, caracteristicas,

partes, principios de los motores
eléctricos, tipos de  motores

eléctricos. Sistema de engranajes
! ! 9 I v Identifica los dispositivos

v' Sensores y fransductores, conceptos
actuadores  responsables

y fecnologias, encoders, tacémetro, .
del movimiento de las | v |nterpreta conceptos

potencidmetros, resolvers

distintas articulaciones de y muestra una
v Conceptos de desplazamiento, . »
o o ocidad los robots. comunicacion
osicion roximidad, velocidad, - . .
P y P v Identifica los dispositivos asertiva y disposicion
movimiento, fuerza, presion de ) )
. ) . ) responsables de la de trabajo en equipo
fluidos, flujo de fluidos, nivel, ., -
captacion de posiciones y en el desarrollo de su
temperatura . -
pardmetros fisicos de los proyecto.
v' Acondicionadores de  senales
robotfs.

eléctricas, divisores de tensién,
puente wheastone, amplificadores
operacionales, modulacién por

ancho de pulso

Instrumento de L .,
e RuUbrica de evaluacion

evaluaciéon
Bdsica:
e Spong, M.; Hutchinson, S. y Vidyasagar, M. Robot mOdeling and Confrol.
Bibliografia (1°ed.). (s.l.). John Wiley & Sons.
(bdsicay

Complementaria:

complementaria) e Kumair, S. (2008). Infroduccién a la Robdtica. (s.l.). Mc Graw Hill.

e Reyes, F. (2011). Control de robots manipuladores. (s.l.). Alfaomega.

Recursos e Luis Schvab, Maquinas y herramientas — Guia diddéctica.
educativos http://www.inet.edu.ar/wp-content/uploads/2012/11/magquinas-y-
digitales herramientas.pdf
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Herramientas matematicas en el diseno de los algoritmos de

Unidad lil

Duraciéon

en horas 16

control robético

Resultado de
aprendizaje de la

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de andalizar el fundamento

matemdatico que permite disenar diversos algoritmos de control, planeacién

unidad de trayectorias, programacion de tareas, etc.
Conocimientos Habilidades Actitudes

v'Introduccidn, operaciones entre

vectores, matrices especiales, Y Bxpone los concepfos vnterpreta  conceptos vy

operaciones con matrices fundamentales de andlisis y muestra una comunicacion

funciones definidas positivas, disefio  de  esquemas  de asertiva  con  actitudes

sistemnas dindmicos. control robofico. responsables en la
v Teoria de estabiidad de Y Analiza los sistemas presentacion de su

Lyapunov dindmicos de estabilidad de proyecto.

Lyapunov.

v Funcién candidata de Luapunov

Instrumento de

¢ RUbrica de evaluacion

evaluaciéon
Basica:
e Spong, M.; Hutchinson, S. y Vidyasagar, M. Robot mOdeling and Confrol.
(1°ed.). (s.l.). John Wiley & Sons.
Bibliografia
(bdsicay Complementaria:

complementaria)

e Kumar, S. (2008). Introduccidén a la Robdtica. (s.l.). Mc Graw Hill.

e Barrientos, A., Penin, L., Balaguer, C. y Aracil, R. (1997). Fundamentos de
robdtica. (2° ed.). Mc Graw Hill.

Recursos o Oerlikon, Manual de soldadura — Catdlogo de productos
educativos http://www.syhrep.com/manual catalogo oerlikon.pdf
digitales
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Unidad IV
Control de posicion de robots manipuladores, técnicas de Duracion
control automdtico para andlisis y diseiio de las estructuras | en horas 16

de control de posicion

Resultado de
aprendizaje de la
unidad

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de disenar los algoritmos de
conftrol de posicion, control de posicidn en control punto a punto, guiado de
robots e implementaciéon de instrucciones robot para programacion

industrial.

Conocimientos

Habilidades Actitudes

v Infroduccién al

la regulacién
v Control
control  derivativo,

multivariable,

confrol punto a

programacion

control

posicion de robots, teoria de

proporcional-

derivativo PD, andlisis

conftrol

fuerza, moldeo de energia

v Aplicaciones de control de

posicién, control cartesiano,

instrucciones de robot

de v Disena los algoritmos de control de

posicién, confrol de posicion en

control punto a punto, guiado de

robots e  implementacion de v Interpreta conceptos y

del instfrucciones robot para muestra una
control programacién industrial. comunicacion

de v'|dentifica las técnicas de control de asertiva con actitudes

de

manipuladores, aplicando la teoria

posicionamiento los  robots

responsables en la

presentacion de su

de regulacion. proyecto.

v’ Identificalos tipos de control utilizados
punto,

de

en el posicionamiento de los robots y
las aplicaciones en funcién de las

técnicas productivas.

Instrumento de

e RUbrica de evaluacion

complementaria)

evaluaciéon
Basica:
e Spong, M.; Hutchinson, S. y Vidyasagar, M. Robot mOdeling and Control.
(1°ed.). (s.l.). John Wiley & Sons.
Bibliografia
(bdsicay Complementaria:

e Barrientos, A., Penin, L., Balaguer, C. y Aracil, R. (1997). Fundamentos de
robdtica. (2° ed.). Mc Graw Hill.

e Reyes, F. (2011). Control de robots manipuladores. (s.l.). Alfaomega.

Recursos e Schvab, L. Maquinas y herramientas — Guia diddctica
educativos http://www.inet.edu.ar/wp-content/uploads/2012/11/maguinas-y-
digitales herramientas.pdf
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V. Metodologia

Durante el desarrollo de la asignatura, el docente desarrolla una metodologia activa, andlisis de

necesidades, uso de material visual relacionados con el tema, para ayudar al estudiante a aprender

mediante su propio estilo de pensamiento presenta ejemplos y con el estudiante los analiza sobre una

base conceptual. Se aplicardn métodos pertinentes a la naturaleza de cada sesion de aprendizagje:

El método expositivo, leccidén magistral, estudio de casos, aprendizaje basado en problemas,

aprendizaje orientado a proyectos y el aprendizaje cooperativo.

- Se desarrollardn modalidades de clases tedricas, seminario-taller, clases prdcticas, estudio y

frabajo en equipo e individual.

VI. Evaluacién

Rubros Comprende Instrumentos Peso
Evaluacion de Prerrequisitos o conocimientos | Prueba objetiva Requisito
entrada de la asignatura a

Unidad | Rubrica de evaluacion
nsoli 1 — —
Consolidado Unidad Il RuUbrica de evaluacién 20%
Evaluacién Parcial | Unidad Iy i RUbrica de evaluacion 20%

) Unidad Il Rubrica de evaluacion
Consolidado 2 Unidad IV RUbrica de evaluacién 20%
Evaluacién Final Todas las unidades Rubrica de evaluacion 40%

i6 No aplica
EVG!UOCI'On « Todas las unidades P
sustitutoria (*)
(*) Reemplaza la nota mds baja obtenida en los rubros anteriores
Formula para obtener el promedio:
PF = C1 (20%) + EP (20%) + C2 (20%) + EF (40%)
2020

Universidad Continental

=

elipe Néstor Gutarra Meza &= UNIvERS)
Decano Do oNe

Firmado por
FELIPE NESTOR GUTARRA MEZA

ESTOR GUTARRA MEZA
DAD CONTINENTAL
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