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1. DATOS GENERALES DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE (UA) O ASIGNATURA

Nombre de la Unidad de Aprendizaje (UA) o Asignatura Clave de la UA
SISTEMAS ROBOTICOS | 19911
Modalidad de la UA Tipo de UA Area de formacion Valor en créditos
Mixta Curso Basica particular 8
UA de pre-requisito UA simultaneo UA posteriores
NA Sistemas Inteligentes IV Sistemas Robaticos Il
Horas totales de teoria Horas totales de préctica Horas totales del curso
48 32 80
Licenciatura(s) en que se imparte Modulo al que pertenece
Ingenieria Robética Sistemas inteligentes
Departamento Academia a la que pertenece
Ciencias Computacionales Robdética
Elaboroé Fecha de elaboracion o revision
Javier Enrique Gomez Avila 01/12/2020
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2. DESCRIPCION DE LA UA O ASIGNATURA

Presentacion

El curso versa sobre el modelado cineméatico de los sistemas robdticos. Al inicio del curso se comprenden conceptos basicos de la cinematica, posteriormente se
emplean métodos para obtener la cinematica directa y finalmente se estudia la cinematica diferencial. El modelado cineméatico permite al alumnodisefiar robots con
las caracteristicas 6ptimas, al igual que aplicar técnicas de control para dotar al robot de autonomia.

Relacion con el perfil

Modular

De egreso

Existe un acuerdo general en que los robots deben percibiry manipular su entorno,

y mostrar un comportamiento inteligente. Para ello,
puedan entender lo que perciben y aprender a partir

es necesario que los robots
de ese entendimiento.

El egresado de la ingenieria robotica es un profesionista capacitado para
desempefiarse en el control de procesos industriales automatizados, la
implementacion de sistemas roboticos de propositos especificos, sistemas de
manufactura flexibles y el desarrollo de nuevas tecnologias.

Competencias a desarrollar en la UA o Asignatura

Transversales

Genéricas

Profesionales

Capacidad de abstraccion, andlisis y sintesis
Identifica y resuelve problemas

Capacidad de investigacion

Capacidad de aprender y actualizarse

Capacidad de aplicar conocimientos en la préactica
Trabajo autbnomo

Disefia y analiza sistemas roboticos a partir del
estudio cinematico de los mismos.

Habilidad para el disefio de sistemas robéticos en
procesos de automatizacion industrial, aplicando
metodologias para el analisis cinematico del sistema.

Saberes involucrados en la UA o Asignatura

Saber (conocimientos)

Saber hacer (habilidades)

Saber ser (actitudes y valores)

e Identifica los sistemas robdticos por su
estructura cinematica, espacio de trabajo y
ambito de desarrollo.

e Comprende el movimiento del robot como
resultado de sus componentes.

e Capacidad para el analisis cineméatico de un
robot.

e Seleccionalarepresentacion adecuada para
la pose de un robot.

e Capacidad para el
robaoticos.

e Emplea algoritmos de control
resolucién de problemas.

e Capacidad de aplicar los conocimientos
adquiridos en la practica.

disefio de sistemas

para la

e Habil para el trabajo en equipo y practicar
competencias de trabajo colaborativo.

e Capacidad de abstraccion, analisis y
sintesis.

e Capacidad para resolver problemas con
iniciativa, autonomia y creatividad.

Producto Integrador Final de la UA o Asignatura

Titulo del Producto: Propuesta de manipulado

rindustrial.

ObjetiVO: Disefiar, modelar, simular y aplicar un sistema robético para la solucién de una problematica dada.

Descripcién: Presentar en reporte, el disefio de un manipuladorindustrial. Se especificara el tipo de articulaciones a utilizary si analisis cinematico. El estudiante
presentara sus resultados frente a grupo haciendo una simulacion de su propuesta en donde llevara el efector final a diferentes coordenadas.
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3. ORGANIZADOR GRAFICO DE LOS CONTENIDOS DE LA UA O ASIGNATURA

Cinematica Cinematica
4’ R )
diferencial
Jacobiano
Transformaciones geométrico
homogeéneas

Singularidades

Cinematica cinematicas
directa
Cinematica #
inversa _
Algoritmos de

cinematica
inversa
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| 4. DISENO DE ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Unidad tematica 2: Cinematica

Objetivo de la unidad tematica: Aplicar algoritmos de cinematica para resolver problemas de posicién y orientacién descritas en el curso.

Introduccion: Esta unidad tematica permite al estudiante hacer un analisis cinematico de un manipulador, conocera los tipos de articulacion esy sabré calcular la posicién del
efector final a partir del valor de sus articulaciones.

Contenido tematico Saberes involucrados Producto de la unidad temética
2. Cinematica

2.1 Transfqrmaciones homogéneas Identifica la problem atica de la cinem atica ocupando procesos Reporte de rgsultados de implementacion
2.2 C!nemzilt!ca _dlrecta de ingenieria, cémputo y matematicas. de la cinemética directa e inversa a un
2.3 Cinematica inversa Usa técnicas de procesamiento de imagenes. robot.

Utiliza lenguajes de programacion para el uso de técnicas de

cinematica

Fortalece la abstraccién en la solucion de problemas.

Usatransformaciones homogéneas para resolver un problema

de cinematica.

Actividad de aprendizaje 2.1: Transformaciones homogéneas (T.H.)
Introduccién a la actividad

En esta actividad se abordara la representacion de la posicidén del efector final con respecto a un marco de referencia usando transformaciones
homogéneas.

Objetivo de la actividad

1. Conocer las transformadas homogéneas y sus propiedades.
2. Reconocer la orientacion y la posicion de un robot a partir de una transformada homogénea.
3. Encontrar la pose final de un robot como una composicién de transformadas homogéneas.

Instrucciones

Realiza ejercicios propuestos por el profesor de multiplicacién matricial

De dichos ejercicios, Identifica la matriz de rotacion dentro de una transformada homogénea.

Verifica que la matriz de rotacion cumpla con las caracteristicas de una matriz de rotacion.

Calcula la transformada inversa y verifica que la multiplicacion de una T.H. por su inversa es la matriz identidad.
Componer transformadas homogéneas utilizando multiplicacién matricial.
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f. Escanear y subir sus resultados a classroom en formato pdf con el formato T2_1_NombreApellido.pdf

Recomendaciones

Desarrollar un programa en Matlab para comprobar resultados y hacer las verificaciones correspondientes de las matrices de ro tacidon. Anexar la funcion
de Matlab que programaron para apoyo.

Herramientas para realizar la actividad

Video de la clase.
Programa de Matlab.
Escanear y enviar los resultados de los ejercicios a la plataforma classroom.

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robética (Vol. 2, pp. 108-122). Madrid: McGraw-Hill.

Lineamientos de evaluacion

1. Verificacion de la matriz de rotacion
2. Caélculo de la transformada inversa
3. Multiplicacién de Transformadas homogéneas.

Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

12 dias 10%

Actividad de aprendizaje 2.2: Cinematica directa

Introducciéon ala actividad

En esta unidad tematica, el estudiante conocera la metodologia para el célculo de la pose de un manipulador. La
representacion final estd dada por una transformada homogénea.

Objetivo de la actividad

1. Calcular la cinematica directa de un manipulador.

Instrucciones

a. Utilizar la metodologia D.H.

b. Colocar marcos de referencia para cada eslabén siguiendo la metodologia D.H.

c. Encontrar los parametros D.H.

d. A partir de los parametros D.H. encontrar las transformaciones entre eslabones consecutivos
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Encontrar la Transformada final usando composicion de T.H.

Realizar un programa en Matlab que grafique todas las posiciones posibles de un manipulador.
Escanear y subir sus resultados a classroom en formato pdf con el formato T2_2 NombreApellido.pdf
Anexar imagen de Matlab con los resultados de su programa

h. Anexar su programa.

e
f.
g

Recomendaciones

Verificar en cada eslabé6n que la T.H. encontrada cumple con las caracteristicas de una T.H.
Utilizar la toolbox de robotics para comprobar resultados.

Herramientas para realizar la actividad

Video de la clase.
Matlab.
Classroom

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robdtica (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.

Corke, P. 1. (1996). A robotics toolbox for MATLAB. IEEE Robotics & Automation Magazine, 3(1), 24-32.

Lineamientos de evaluacion

1. Los marcos de referencia cumplen con la metodologia D.H.
2. Las T.H. cumplen con las caracteristicas de las T.H.

Duracién de la actividad Puntaje de la actividad

16 dias 10%

Actividad de aprendizaje 2.3: Cinematica inversa

Introduccion a la actividad

En esta actividad, se aborda la cinematica inversa. En esta ocasion, partimos de una pose deseada para el
efector final y se calcularan los valores de las articulaciones para alcanzar dicha pose.

Objetivo de la actividad

1. Calcular los valores de las articulaciones para alcanzar una pose deseada

Instrucciones

a. Calcular la cinemética inversa utilizando el método geométrico, desacoplamiento cinematico o despejando
de la cinematica directa conocida en la unidad temética anterior.

b. Especificar si existen mltiples soluciones para una pose deseada.

c. Escanear y subir sus resultados a classroom en formato pdf con el formato T2_3_NombreApellido.pdf

Recomendaciones

Utilizar la toolbox de robotics para comprobar resultados.

Herramientas pararealizar la actividad
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Video de la clase.

Programa de Matlab.

Escanear y enviar los resultados de los ejercicios a la plataforma. Anexar la funcion de Matlab que programaron
para apoyo.

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robdtica (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.

Corke, P. 1. (1996). A robotics toolbox for MATLAB. IEEE Robotics & Automation Magazine, 3(1), 24-32.

Lineamientos de evaluacion

1. Se llegan a ecuaciones para el célculo de cada articulacion.
2. Las ecuaciones estan en funcion de valores conocidos.

Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

16 dias 10%

Actividad de aprendizaje integradora de la unidad 2: Cinematica directa del manipulador
propuesto

Introduccion a la actividad

Como continuacién de la actividad integradora 1. Se hara el andlisis de la cinematica directa e inversa del
manipulador propuesto por el estudiante. Esta actividad forma parte del proyecto integrador final de la unidad de
aprendizaje.

Obijetivo de la actividad

1. Aplicar la metodologia aprendida en esta unidad tematica a su propuesta de manipulador

Instrucciones

a. Aplicar metodologia D.H.

b. Utiliza los parametros D.H. encontrados para hacer simulacion en Matlab con la toolbox robotics.

c. Con ayuda de latoolbox, hacer un programa que grafique el espacio de trabajo

d. Calcular cinemética inversa utilizando cualquier método de la unidad tematica.

e. Escanear y subir sus resultados a classroom en formato pdf con el formato Al 2_NombreApellido.pdf

Recomendaciones

Comprobar que el disefio es el mismo que el que arroja como resultado la toolbox. Si no es el mismo, significa
gue los parametros D.H. no han sido seleccionados correctamente.

Herramientas para realizar la actividad

Video de la clase.
Programa de Matlab.
Subir a la plataforma un reporte con la cinematica directa e inversa del manipulador.

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robética (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.
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Corke, P. 1. (1996). A robotics toolbox for MATLAB. IEEE Robotics & Automation Magazine, 3(1), 24-32.

Lineamientos de evaluacion

1. Elreporte incluye la metodologia D.H.
2. Sigue correctamente la metodologia.
3. El disefio propuesto coincide con la simulacién de Matlab.

Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

4 dias 5%

Unidad temaética 3: Cinemaética diferencial

Objetivo de la unidad tematica: Calcular el Jacobiano de un manipulador

Introduccidn: Lacinematica diferencial se basa en el calculo de una matriz Jacobiana. Dicha matriz es un mapeo entre las velocidades en el espacio articulary las velocidades

en el espacio cartesiano.

Contenido temético Saberes involucrados Producto de la unidad tematica
3. Cinematica diferencial Conceptos basicos de representacion grafica y | Reporte de resultados de implementacidon
3.1 Jacobiano programacion de la cinematica diferencial inversa a un

3.2 Singularidades cinematicas
3.3 Algoritmos de cinematica inversa

robot.

Actividad de aprendizaje 3.1: Jacobiano

Introduccidn a la actividad

Esta actividad aborda el Jacobiano. El jacobiano es una matriz que funciona como mapeo entre las velocidades
de las articulaciones y la velocidad del efector final.

Obijetivo de la actividad

1. Calcular el Jacobiano

Instrucciones

a. A partir de la cinemética directa, encontrar el jacobiano de los manipuladores propuestos por el profesor.
El jacobiano debe estar compuesto por el jacobiano de posicidn y el jacobiano de orientacion.

Recomendaciones

Verifique que el numero de columnas de la matriz jacobiana sea el mismo que el nimero de articulaciones en el
manipulador. Verificar que cada columna del jacobiano sea consistente con el tipo de articulacion (ya sea de
revolucién o prismética).

Herramientas para realizar la actividad

Video de la clase.
Resolucién de ejercicios propuestos por el profesor. La solucién debera ser escaneada y subida a la plataforma.

Recursos informativos
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Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robética (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.

Lineamientos de evaluacion

1. Cumple con el jacobiano de posicion
2. Cumple con el jacobiano de orientacion
3. Los jacobianos son consistentes con el tipo de articulacion

Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

14 dias 10 %

Actividad de aprendizaje 3.2: Singularidades cinematicas

Introducciéon a la actividad

Existen ciertas configuraciones para los manipuladores, en las cuales perdemos un grado de libertad. Dichas
configuraciones pueden suponer un problema durante el calculo de las velocidades durante el movimiento del
manipulador y se conocen como singularidades cinematicas.

Objetivo de la actividad

1. Encontrar configuraciones singulares para un manipulador

Instrucciones

a. Calcular la matriz jacobiana para un manipulador

b. Calcular el determinante del jacobiano

c. Encontrar, a partir del jacobiano, las configuraciones singulares del manipulador. Estas configuraciones
seran aquellas que hagan que el determinante del Jacobiano igual a cero.

Recomendaciones

Colocar, en la simulacion de Matlab, el manipulador en la configuracion singular encontrada por el método del
determinante del jacobiano y verificar que se ha perdido un grado de libertad.

Herramientas para realizar la actividad

Video de la clase.

Programa de Matlab.

Hacer un programa en Matlab para el célculo del Jacobiano y comprobar los resultados. Escanear los resultados
obtenidos en la plataforma y anexar el programa.

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robdtica (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.

Spong, M. W., Hutchinson, S., & Vidyasagar, M. (2006). Robot modeling and control.

Corke, P. I. (1996). A robotics toolbox for MATLAB. IEEE Robotics & Automation Magazine, 3(1), 24-32.

Lineamientos de evaluacion

1. Se calcula el determinante
2. Seiguala a cero y despeja para encontrar configuraciones singulares
3. Seincluye el programa para el calculo del determinante
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Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

14 dias 5%

Actividad de aprendizaje 3.3: Algoritmos de cinematica inversa

Introduccion a la actividad

En esta actividad se utiliza la cineméatica diferencial inversa como alternativa al calculo de la cinematica inversa.

Objetivo de la actividad

1. Posicionar un manipulador en una pose deseada utilizando cinemética diferencial inversa
2. Conocer la diferencia entre este método y los métodos de la unidad tematica 2

Instrucciones

1. Calcule el Jacobiano del manipulador propuesto por el profesor.

2. Hacer un programa en Matlab que posicione el efector final del manipulador propuesto por el profesor.
Dicho programa sera enviado al profesor por medio de classroom y se verificara que el manipulador
alcance las diferentes posiciones deseadas.

3. Explicar en el reporte, las ventajas de calcular la cinematica inversa utilizando este método

Recomendaciones

Modificar la ganancia “lambda” para cambiar la velocidad del manipulador. Si esta es muy alta, podria hacer que
el manipulador de desestabilice.

Herramientas para realizar la actividad

Anexar en la plataforma el programa que hicieron para el céalculo de la cinematica inversa utilizando el Jacobiano.
El profesor validara el resultado, llevando el manipulador a diferentes posiciones deseadas.

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robdética (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.

Spong, M. W., Hutchinson, S., & Vidyasagar, M. (2006). Robot modeling and control.

Corke, P. I. (1996). A robotics toolbox for MATLAB. IEEE Robotics & Automation Magazine, 3(1), 24-32.

Lineamientos de evaluacion

1. Elreporte explica la ventaja del uso de la cinemética diferencial inversa
2. El manipulador en la animacién alcanza la posicion deseada.

Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

14 dias 5%
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Actividad de aprendizaje integradora de la unidad 3: Cinematica diferencial del manipulador
propuesto

Introduccién a la actividad

Como continuacién de la actividad integradora 2. Se hara el andlisis de la cinemética diferencial directa e inversa
del manipulador propuesto. Esta actividad forma parte del proyecto integrador final de la unidad de aprendizaje.

Obijetivo de la actividad

1. Aplicar la metodologia aprendida en esta unidad en el proyecto integrador.
2. Calcular el jacobiano de un manipulador propuesto por el estudiante.

Instrucciones

a. Calcular el Jacobiano del manipulador propuesto por el estudiante y que ha sido disefiado en la actividad
integradora 1.

b. Verificar que el procedimiento y el jacobiano calculado, coincida con el jacobiano calculado con el
programa de Matlab desarrollado en esta unidad tematica.

c. Realizar simulaciones y anexar imagenes de los resultados al reporte.

Recomendaciones

Modificar la ganancia “lambda” para cambiar la velocidad del manipulador. Si esta es muy alta, podria hacer que
el manipulador de desestabilice. Realizar simulaciones para verificar que la cinematica diferencial inversa lleve el
manipulador a una pose deseada.

Herramientas para realizar la actividad

Reportar el procedimiento utilizado para el célculo del jacobiano y subir dicho reporte a la plataforma.

Recursos informativos

Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de robética (Vol. 2, pp. 108-122).
Madrid: McGraw-Hill.

Spong, M. W., Hutchinson, S., & Vidyasagar, M. (2006). Robot modeling and control.

Corke, P. 1. (1996). A robotics toolbox for MATLAB. IEEE Robotics & Automation Magazine, 3(1), 24-32.

Lineamientos de evaluacion

1. Elreporte incluye el jacobiano de posicion
2. Elreporte incluye el jacobiano de orientacién
3. El reporte incluye imagenes como resultado de las simulaciones.

Duracion de la actividad Puntaje de la actividad

4 dias 5%
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5. EVALUACION Y CALIFICACION

Requerimientos de acreditacion:

Tener porlo menos el 80% de asistencia a clases para obtener calificacion aprobatoria en la unidad de aprendizaje. Tener por lo menos 65% de asistencia a
clases para obtener calificacién aprobatoria en el examen extraordinario.

Criterios generales de evaluacion:

Entrega de reportes de actividades y practicas 40%
Entrega de reporte de proyecto
Calificacion de la exposicion

40%
20%

Actividad Competencia Descripcion de la actividad | Producto de aprendizaje Numero de Valor en
dias puntos
(naturales)

Actividad 1.1: Conoce los conceptos Describir los robots Reporte clasificacion de 2 1%
Robots béasicos de robots manipuladores robots manipuladores
manipuladores manipuladores
Actividad 1.2: Conoce los conceptos Describir los robots moviles | Reporte clasificacion de 2 1%
Robots moviles bésicos de robots mdviles robots moviles
Actividad 1.3: Identifica las estructuras Identificar los tipos de robots | Reporte ejemplos de 2 3%
Robots mecénicas de los utilizados en la industria. robots industriales
industriales diferentes tipos de robots.
Actividad 2.1: Identifica y expresa la Exposicion del tema por parte | Ejercicios que reportenla | 4 3%
Pose de un robot | posicion de un robot con del docente y solucion de posicion de un efector

respecto a un marco de ejemplos propuestos. final con respecto a su

referencia base.
Actividad 2.2: Identifica y expresa la Exposicion del tema. Formulario de 8 3%
Orientacion de un | orientacion de un robot Resolver ejercicios de conversiones entre
robot con diferentes conversion entre representaciones de

representaciones de representaciones de rotaciones.

rotaciones rotaciones.
Actividad 2.3: Usa transformaciones Exposicion del tema. Ejercicios de composicion | 10 4%
Transformaciones | homogéneas para resolver | Resolver ejercicios de de transformaciones
homogeéneas un problema de cinematica | multiplicacion matricial. homogéneas

Resolver ejemplos de
representaciones de poses con
Transformadas homogéneas.
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Actividad 2.4: Calcula la pose del efector | Exposicion de la metodologia | Ejercicios. Resolucion de | 16 5%
Cinematica final Denavit-Hartenberg. ejemplos de calculo de
directa Resolver ejemplos utilizando | cinematica directa
la metodologia DH y llegar a | utilizando la metodologia
una representacion con una DH y usando T.H. para su
Transformada homogénea representacion
Actividad 2.5: Calcula la cinemética Investigar diferentes métodos | Reporte con los diferentes | 16 5%
Cinematica inversa para posicionar un | para el célculo de la métodos.
inversa robot. cinematica inversa:
1. Geomeétrico Ejercicios de resolucion de
2. Desacoplamiento la cinematica inversa
cinematico
3. A partirde la
cinematica directa
Actividad 2.6: Resuelve la cinemética de | Resolucion de examen de Examen 2 25%
Examen un manipulador ejercicios de calculo de
cinematica directa e inversa.
Producto Disefia un manipulador Construir un manipulador. EI | Reporte con el disefio del | 4 5%
integrador de la | como solucién a un estudiante seleccionara las manipulador. El reporte
unidad 2 problema industrial articulaciones y eslabones incluye el calculo de
necesarios para resolver un grados de libertad y los
problema industrial. Se pasos para llegar a su
deberan calcular los grados cinematica directa
de libertad, implementar la
metodologia DH y calcular su
cinemaética directa.
Actividad 3.1: Entiende el mapeo que Exposicion del tema. El Formulario para el calculo | 14 5%
Jacobiano existe entre velocidades estudiante resuelve problemas | de:
geométrico del espacio articular y de calcular el Jacobiano. 1. Jacobiano de

velocidades en el espacio
cartesiano.

posicién en
articulaciones
prismaticas y de
revolucion

2. Jacobiano de
orientacion para




§

£
1%
A

iF UNIVERSIDAD DE GUADALAJARA

articulaciones
prismaticas y de

revolucion
Ejercicios.
Actividad 3.2: Analiza las A partir del conocimiento del | Reporte donde expliquen | 14 5%
Singularidades configuraciones del robot | Jacobiano, encontrar las singularidades
cinematicas en busca de posiciones configuraciones singulares cinematicas y su relacion
singulares. para un manipulador con el jacobiano. El
propuesto reporte debe incluir la
problematica que existe en
estas configuraciones y su
relacion con las
velocidades tanto en
espacio articular como
cartesiano.
Actividad 3.3: Posiciona un manipulador | A partir del uso del Simulacién de 14 5%
Algoritmos de en una pose deseada Jacobiano, utilizar la manipulador propuesto
cinemética cinematica diferencial inversa | alcanzando una posicion
inversa para posicionar el efector deseada.
final en una posicion y
orientacion deseada.
Actividad 3.4: Calcula el Jacobiano de un | Resolver examen presencial Examen 1 15%
Examen manipulador sobre célculo de la cinematica
diferencial
Producto Posiciona un manipulador | Continuacion del producto Reporte con el célculo del | 4 5%
integrador de la | en una pose deseada integrador de la unidad 2. Jacobiano del manipulador
unidad 3 disefiado en la unidad 2.

Calcular la cinematica
diferencial (Jacobiano
geométrico) del manipulador
propuesto en la unidad
anterior.

Utilizar cinematica
diferencial inversa para
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) simular el movimiento del
manipulador
Producto El estudiante es capaz de | Integrar productos Reporte que incluya los 4 10%
Integrador Final proponer una solucién integradores de unidad 2y 3. | puntos de los productos
de la Unidad de robdtica a un problema integradores de las
Aprendizaje industrial. Construir un robot en unidades 2y 3.
software CAD. Calcular sus
grados de libertad e Presentacion frente a
implementar la metodologia | grupo donde muestren la
DH para el calculo de la simulacion del
cinematica directa y espacio | manipulador propuesto y
de trabajo. su posicionamiento en una
pose deseada.
Calcular la cinematica
diferencial y utilizar la
cinematica diferencial inversa
para simular el
posicionamiento del
manipulador propuesto en
una pose deseada.
Presentacion de los resultados
y de la simulacion frente a
grupo.
6. REFERENCIAS Y APOYOS
Referencias bibliogréficas
Referencias béasicas
Autor (Apellido, Nombre) AfiO Titulo Editorial (I:Eglsa(l)(;e o biblioteca virtual donde esté disponible (en su
Felpe, Carlos Balaguer, | 2 Fundamentos McGraw-Hi
Rafael Aracil
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Kevin M. Lynch, Frank C.
Park

Modern Robotics:
Mechanics,
Planning, and
Control

Fernando 2002 Robots y sistemas -
Torres sensoriales Pearson Educacion
Mark W. Spong, Seth 2006 .
Hutchinson, and M. Robot Modeling John Wiley & sons, inc
. and Control
Vidyasagar
Referencias complementarias
2017

Cambridge University
Press

Apoyos (videos, presentaciones, bibliografia recomendada para el estudiante)

Unidad temaética 1:
Diapositivas y bibliografia recomendada

Unidad tematica 2:
Diapositivas y bibliografia recomendada

Unidad temética 3:
Diapositivas y bibliografia recomendada




