CURSO-TALLER: Manipuladores Robdticos: Disefio, ensamble y operacion de un brazo robotico

HORAS: 40 horas (20 teoricas y 20 taller).

INSTRUCTORES: Phd-Ing. Miguel Angel Diaz Rodriguez y Ing. Fernando Javier Solano Boullon.
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Comprensién y dominio de los conceptos que permiten determinar las fuerzas que deben ejercer los
actuadores para equilibrar estaticamente un brazo robotico.

Comprension y dominio de tarjetas de control embebido software y hardware libre.

Aptitud para emprender proyectos interactivos mediante electronica y programacion basica.

Aptitud técnica para disefar y construir un brazo robético.

CONTENIDOS DE LA ASIGNATURA:

Tema 1: Introduccidn. Perspectiva historica de los
robots, desde los robots seriales a los robots
paralelos y otros tipos de robot. Clase Magistral:
2 horas

Tema 2: Clasificacion de los robots: por el
sistema de coordenadas; por el sistema de control.
Aplicacion de los robots. Catalogos de seleccion
de brazos roboticos. Clase Magistral: 3 horas

Tema 3: Componentes de un robot: sistema de
actuacion, sistema de control, sistema mecanico.

Acutadores y Sensores mas comunes encontrados
en un brazo robotico. Clase Magistral: 2 horas

Tema 4: Mobilidad de un brazo robotico.
Descripcion espacial del movimiento de un
cuerpo rigido. Sistemas coordenados.Clase
Magistral: 3 horas

Tema 5: Modelado cinematico de un brazo robot:
eslabones, articulaciones cadenas cinematicas
abiertas, notacion para el modelado del robot.



Resolucion del problema cinematico directo.
Clase Magistral: 3 horas

Tema 6: Resolucion del problema cinematico
inverso, relacion entre las coordenadas del
elemento terminal y las coordenadas de las
articulaciones. Clase Magistral: 3 horas

instantaneo: dete 10n de\l/Jaceblano de un

Tema 7: Modelaﬁéfn{n}tlco .del movimiento
brazo robdtico. |Con guﬁﬁz\lomss singulares y

dexteridad. Clase! agistral 2\horas ™
Tema 8&:

seriales. Clase Maglstral 2 horas

CONTENID/GES LABORATORIO \

\.
\

Practica 1: ]fntﬂd)duccmn a la computacion ﬁs1cg

programacm&a\ rdumo
y apagar ¢n.L

ftware libre). Ence

Practica 2: ‘
Encender y apagar un LED mediante un botd
pulsador. Clase Laboratorio 2 horas.

Practica 3: Sefiales PWM y su aplicacion para

cambiar la intensidad de un LED. Clase
Laboratorio 2 horas.
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Practica 4: Sensores: medicion de senales
analdgicas mediante casos practicos: Medicion de
Temperatura, medicion de distancia mediante
sensor ultrasonido, encendido de una serie de
LED en funcion de la distancia medida. Clase

Laborat/aﬁ;z( horas\
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Praetlg &/6 so de estudio, parte I} se@é&ccwn
del sistema de actuacion para un bréi( robotico
de bajo costo. Clase Laboratorio 2 horas:

actica 9: Caso de estudio, parte III: desarrollo
del sistema de control para un brazo roboético de
bajo costo. Clase Laboratorio 2 horas. |
Practica 10:  Caso de estudio, parte VI:
Integracion de los sistemas mecénico, de
actuacién y control del brazo robotico
desarrollado. Operacion del robot. Clase
Laboratorio 2 horas.

* Transparencias y apuntes de los conceptos tedrico practicos.
* Serie de videos complementarios a los contenidos impartidos en clases ( disponibles on-line).
* Entorno de programacion Arduino IDE (software libre)

* Placa controladora Arduino (hardware libre)

* Componentes para practicas de laboratorio:

leds, servomotores RC, Mosfet, boton pulsador,

resistencia eléctricas, diodos, potencidmetros, protoboards, motor CC.

¢ Brazo robético educativo.
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