[image: image1.png]NOMBRE DE LA ASIGNATURA: ROBOTICA

1. HISTORIA DEL PROGRAMA

TUGAR Y FEGHABE PARTICIPANTES “CBSERVACIONES
ELABORACION
Mo, OF. Corite do Reforma de la Carrera de | Este programa de estudos se elbard en s marca de.
Ingenera Industial a1 Reurite de Comités de Reform de a Ecucecion
Julo 1504 Superior en a propuesta e especiaidades.

2.UBIGACION DE LA ASIGNATURA

2) RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS DEL PLAN DE ESTUDIOS

ANTERIORES POSTERIORES
STGNATURAS TEvRS ASIGNATURAS TS
Fiscal Cinemalica del cuerpa Sistemas de
rigio manufactua ntegracos

por computadora

b) APORTACION DE LA ASIGNATURA AL PERFIL DE LA ESPECIALIDAD.
- Disefas, implatar y mejorar sistemas y mélodos de labajo.

3. OBJETIVO GENERAL DE LA ASIGNATURA.
~Proparcionat o conocimientos bsicos para e modsiado ds robols maripuladores y s ganeracion de los movimientos necesarios
delos actuadores para a realzacién do tareas ndustiais.
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ntrduceion

Fundamentos para o Modelado
e Robals

Wodelado Cinemdtco do
Posicion

Madsiado Chnemdiico do
Velocidad y Aceleracién

Modelado Dindmico

1.1, Defincion de robot manipadar.
1.2, Importancia d la obdtca.
1.3, Aplcaciones industiales de o robols.

2.1, Matrices de raacisn
22 Malrices de tansformacion hamogénco,
23 Cinamdtica do sido rigido

3.1 Descripeién de a cadena cnematica de un robat manipuiadr
32 Modelo cnemdtico iecto.
33 Modelo cinemdtco nverso.

41, Oblenciénde a malrz jacobiana
42, Modelado cinemitic de veocidad.
43. Modelado cinemiico de acelracién

5.1, Energlas cinéticay patencial d robcs.
5.2, Metoco de Lagrange.
5.3 Método de Newton - Ever.

5 APRENDIZAJES REQUERIDOS.

- Conceptos de cnematica del sicorigido

6. SUGERENCIAS DIDACTICAS.
Realizar précticas de aboratro uizando un robot diddcico

~Viitar una fbrica donde se tengan trabajande fobets manipuiadores

- Utizar sofware comercial (por fempl, e ROBLAD) para Ia smulacion grficade robts.

7. SUGERENCIAS DE EVALUACION

~Reportes de

practcas do aboratoro

- Programas de compuadoras y areas.





