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1. Fundamentacion.

La robdtica es una de las principales ramas de la mecatrénica, profundamente
relacionada a las catedras de mecanica, electrénica, automatizacién industrial, matematica y
programacion.

La robética permite unificar, relacionar y aplicar conceptos v conocimientos
desarrollados durante la carrera. Es idoneo que un futuro ingeniero en mecatrénica conozea
la aplicacién de los distintos modelos robéticos en la industria, conocer su funcionamiento,

control ¥ programacion. Ademas, de desarrollar criterios para evaluar la viabilidad de
implementacién en la industria.

Para cursar, los estudiantes necesitan haber aprobado mecénica racional,
automatizacion industrial v matematica V, y haber regularizado robética 1. Para promocionar,
es necesario haber aprobado robética I.

2. Objetivos.
En esta asignatura se espera que los alumnos puedan:

1) Conocer los fundamentos, aplicaciones y requerimientos de la robética.
2) Asimilar la vision tridimensional de un robot de miltiples articulaciones.

3) Comprender herramientas matematicas y de software para el disefio, control e
implementacion de sistemas roboticos.

4) Incorporar criterios para evaluar condiciones de seguridad en la implementacion de
un sistema robotizado.

3. Competencias y Descriptores.

La asignatura asegura el desarrollo de los contenidos minimos previstos en el Plan de
Estudios, los descriptores de conocimiento y los ejes v enunciados multidimensionales y
transversales previstos en la Resolucién CD N° 525/23.

Dicha Resolucion del Consejo Directivo dispone, entre otras cuestiones, la contribucion
de cada asignatura a la matriz de tributacién de los descriptores de conocimiento. Asimismo,
establece el aporte minimo que cada asignatura deberd realizar para el desarrollo de las
competencias v/o ejes v enunciados multidimensionales y transversales previstos en la
normativa ministerial correspondiente.

La contribucién de esta asignatura a los contenidos minimos y a los descriptores de

conocimiento, puede evidenciarse en los contenidos analiticos detallados en el apartado
‘especifico de este Programa Analitico.

En cuanto a las competencias y/o ejes y enunciados multidimensionales y transversales,
los mismos se desarrollan en la intensidad prevista en la Resolucién CD N° 525/23, siendo
abordados de manera integral, articulando la metodologia empleada, los contenidos
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1
analiticos, las actividades de formaci6n practica, las formas de evaluacién, junto a los demas
aspectos intervinientes en el proceso de ensefianza y aprendizaje llevado a cabo por esta
asignatura.
Por ello, el presente Programa Analitico se ajusta a la normativa dictada por la unidad
académica para dar cumplimiento a la normativa nacional vigente vinculada a la carrera.
4. Contenidos.

4.1. Contenidos Minimos.
Respuestas dindmicas de sistemas. Modelado de sistemas dindmicos. Sistemas de

primer y segundo orden. Formas de medir el comportamiento de los sistemas de segundo
orden. Aplicaciones en un robot.

4.2, Contenidos Analiticos.

mﬂtﬁtemas de pnmer } segu.ndu urden Cumpnrtamlento de Ins sistemas de
segundo orden. Medicién y andlisis de sus respuestas. Aplicaciones en robética.

[EM/ emati Direc del Robot: Modelo cinemitico directo.
Resolumﬁn modelo cmemﬁtlm dlreem medmnte métodos geométricos. Resolucion modelo
cinemético directo mediante matrices de transformacién homogénea. Algoritmo de Denavit-
Hartenberg para la obtencién del modelo cinemético directo. Modelo cinemético inverso.
Resolucién modelo cinemético inverso mediante métodos geométricos. Resolucién modelo
cinemético inverso mediante matrices de transformacion homogénea. Desacoplo cinemético,

TEMA 111: Jacobianos: Velocidades y fuerzas estiticas: Posicion y orientacion variantes
en el tiempo. Velocidad lineal y rotacional de cuerpos rigidos, Propagacion de la velocidad de
vinculo a vinculo. Jacobiano. Singularidades. Fuerzas estiticas en los manipuladores.
Jacobianos en el dominio de la fuerza. Transformacién cartesiana de velocidades y fuerzas

M/ 2 iladores: Aceleracion de un cuerpo rigido. Distribucién
de la masa. Ecuamén de Newmn ecuacién de Euler. Modelo dindmico {Newtnn-Euier]

Comparacién entre forma iterativa y forma cerrada, Estructura de las ecuaciones dindmicas
de un manipulador. Dindmica de manipuladores en el espacio cartesiano. Modelo dindmico
(Lagrange). Simulacién dindmica. Consideraciones computacionales.

TEMA V: Generacion de trayectorias: Descripcitn y Generacion de rutas, Esquemas en
el espacio de articulacién. Esquemas en el espacio cartesiano, Problemas geométricos con las
rutas cartesianas. Generacién de rutas en tiempo de ejecucion. Planeacién de rutas con
modelo dindmico. Planeacion de rutas sin colisiones.

i : Retroalimentacién y control de lazo cerrado. Sistemas
lineales de segundo orden. Control de sistemas de segundo orden. Particionamiento de leyes
de control. Control de seguimiento de trayectorias. Comparacién entre control de tiempo

continuo y discreto. Modelado v control de una sola articulacion. Arquitectura de un
controlador de robot industrial.

TEMA VII: Robots méviles: Cinematica diferencial. Modelo cinemético de un robot mévil
- /
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diferencial.

5. Metodologia de ensefianza y de aprendizaje.

5.1. Descripcion del enfoque metodolégico.

La materia se desarrolla con un enfoque tedrico-prictico, tratando de partir siempre de
situaciones précticas en las cuales se promueva la motivacion del alumno para adquirir los
conocimientos necesarios que lo ayudaran en un futuro a comprender y reconocer la
necesidad de sistemas robéticos, con el fin de aplicarlos en la solucién de algiin problema
demandado por la mecatrénica.

La organizacion de las clases pricticas se basard en el trabajo dulico v en trabajos
experimentales en el Laboratorio de mecatrénica. Los contenidos de cada clase estarén en
concordancia con la teoria desarrollada con antelacién. Se ejemplificaréd continuamente la
teoria con aplicaciones pricticas de modo de motivar al alumno en el tema tratado.

La realizacion de trabajos de laboratorio se llevara adelante a los efectos de integrar la
teoria y la prictica de los temas desarrollados. Se adoptaré la modalidad de trabajo grupal
dividiendo al grupo en comisiones de 3 a 4 alumnos como miximo.

Se utilizarin los siguientes métodos de ensefianza: leccién magistral (presentacion clara,
concreta y actualizada de los conocimientos); utilizacibn de recursos audiovisuales
(diapositivas y videos); realizacién de trabajos en laboratorio en planta piloto en caso de que
la condicién sanitaria y normativa lo permita; guias practicas para el seguimiento de las
actividades; analisis v discusién de conceptos presentados.

Hay que tener en cuenta fundamentalmente que en el proceso de ensefianza-aprendizaje
de los distintos temas se debe dar una fuerte motivacién por parte del profesor a sus alumnos
en clase, incluyendo experiencias demostrativas, tratando de generar, a partir de la curiosidad
despertada en los educandos, mecanismos de razonamiento y abstraccién que permitan
establecer conexiones entre los fenémenos observados y las leyes que los gobiernan.

Se podrin realizar consultas via correo electrénico al docente de la citedra.

6. Descripeién de las actividades Teéricas y de Formacion Practica.

La catedra de rob6tica 11 se desarrollard de manera te6rico - practica. De manera que,
en las clases tedricas se realizard la introduccion a los contenidos, y se complementaré con la
implementacion de instancias pricticas en el laboratorio de robética. Cabe agregar que, en
estas actividades se proponen ejercicios de cilculo y modelado matematico, y précticas de
manipulacién y programacion de un robot de caracteristicas industriales.

6.1. Ambitos donde se desarrollan las actividades de Formacién
Practica.

La catedra requiere disponer de un aula para dictar las clases tebricas. Para realizar los
practicos de laboratorio, se debera disponer de laboratorio de robética.
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7. Articulacién con otros espacios.

El equipo docente de Robética I1 se encuentra en constante comunicacion con catedras
del 3er, 4to y 5to afio de la carrera para coordinar actividades conjuntas o visitas a fibrica.
Consideramos muy beneficioso para los estudiantes que se les presenten oportunidades
donde apliquen los conocimientos de miltiples catedras en un proyecto interdisciplinario.

8. Formas de evaluacion.

8.1.Descripcién

La evaluacién se realizaré en forma procesual, continua y progresiva. Se observard la
participacion, el vocabulario, el nivel de logros v el respeto mutuo. También a través de la
observacion sistemitica de las actividades realizadas en clase, es decir mediante el
seguimiento de los alumnos en cuanto a: dedicacion, esfuerzo, responsabilidad e interés.

Las evaluaciones parciales constan de dos exdmenes escritos, donde se incluyen
contenidos tedrico - practicos, siendo la Gltima de caracter integrador.

EXAMEN FINAL

El examen final consta de un examen oral en base al programa analitico, Las
calificaciones aplicables serdn numéricas en una escala del 1 (uno) al 10 (diez). Para la
aprobacion del examen se requerira un minimo de 6 (seis).

8.2. Caracteristicas de los exdimenes parciales y recuperatorio

1° Parcial Tedrico - Practico
2° Parcial Exposicién de proyecto
Recuperatorio Tebrico - Practico

9. Condiciones de Regularidad y Promocién.

g.1. Condiciones de Regularidad.
Para alcanzar la regularidad en cada asignatura, los alumnos inscriptos en esta facultad
deberan cumplimentar los siguientes requisitos:
e 70% de asistencia a clases tedricas dictadas y 80% de asistencia a clases précticas
dictadas.
e Presentar los informes de laboratorio, problemas y aplicaciones propuestos por la
catedra (minimo 80%).

En caso que los alumnos inscriptos en esta unidad académica presenten certificado de
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trabajo deberin, a partir de la presentacién del mismo, cumplimentar los siguientes
requisitos:

e (lases tedricas-practicas: 60% de asistencia para las clases dictadas.
e Presentar los informes de laboratorio, problemas v aplicaciones propuestos por la
cétedra (minimo 80%).

9.2. Condiciones de Promocion.

Para acreditar la asignatura, y acceder a la promocién, de acuerdo con el reglamento
académico de la Facultad de Ciencias de la Alimentacién, el alumno deberd alcanzar la
condicién de regularidad. Ademés, se proponen dos instancias de Evaluacion Parcial y un
coloquio integrador final.

Las evaluaciones parciales serdn escritas, de carcter tedrico préctico, que incluyen
resolucién de problemas, fundamentando en base a los conceptos tedricos desarrollados. En
el coloquio integrador final se realizara una presentacion oral en base al programa analitico,
los temas seran distribuidos entre los estudiantes a fin de que cada uno desarrolle en forma
oral el tema elegido, frente al grupo de pares y docentes de la citedra, utilizando recursos TIC,
laboratorios, ete.

Se deberan cumplimentar los siguientes requisitos

e Se requiere calificacion 6 (seis) para aprobar los parciales de promocién,
e Se podrd recuperar uno de los parciales, si se ha alcanzado un minimo de calificacién
4 (cuatro) en la evaluacién parcial.
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