!,-:p)-' Facultad de Ciencias 1983 / 2023
UNER de la Alimentacidn 40 ANOS DE DEMOCRACIA

RESOLUCION C.D. N° 723/23

ROBOTICA I

Automatizacién, Control y Robética

Ciencias Basicas de la Ingenieria 0
Tecnologias Basicas 0
Tecnologias Aplicadas 60
Ciencias y Tecnologlas Complementarlas 0

Instancias supervisadas de Formac10n Préctica 36
Proyecto Integrador o
Practica Profesional Supervisada 0
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1. Fundamentacion.

La Robotica es una de las principales ramas de la mecatrénica, profundamente relacionada a las
catedras de Mecanica, Electrénica, Automatizacién Industrial, Matematica y Programacién. La
Robdtica permite unificar, relacionar y aplicar conceptos y conocimientos desarrollados durante la
carrera. Es idoneo que un futuro Ingeniero/a Mecatrénico/a conozca la aplicacién de los distintos
modelos robéticos en la industria, conocer su funcionamiento, control y programacién. Ademas, de
desarrollar criterios para evaluar la viabilidad de implementacién en la industria.

2. Objetivos.

En esta asignatura se espera que los alumnos puedan:
1) Conocer los fundamentos, aplicaciones y requerimientos de la robética.
2) Asimilar la visién tridimensional de un robot de multiples articulaciones.

3) Comprender herramientas matemaéticas y de software para el control e implementacién de
sistemas robdticos.

4) Incorporar criterios para evaluar condiciones de seguridad en la implementacién 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 y enunciados multidimensionales y transversales previstos
en la Resolucién CD N° 580/23.

Dicha Resolucién del Consejo Directivo dispone, entre otras cuestiones, la contribucién de cada
asignatura a la matriz de tributacién de los descriptores de conocimiento. Asimismo, establece el
aporte minimo que cada asignatura deber4 realizar para el desarrollo de las competencias y/o ejes y
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° 580/23, siendo abordados de
manera integral, articulando la metodologia empleada, los contenidos analiticos, las actividades de
formacién practica, las formas de evaluacién, junto a los demés aspectos intervinientes en el proceso
de ensefianza y aprendizaje llevado a cabo por esta asignatura.
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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.

Historia de la robdtica. Morfologia, clasificacién y elementos de un robot. Herramientas
matemaéticas de célculo y modelado. Cinematica de posicién. Caracterizacién y modelado a través de
software de calculo. Introduccién a la robética industrial.

4.2. Contenidos Analiticos.

Tema I: Historia de la Robética: Historia de la robdtica. Etimologia del término “robot”.
Morfologia y clasificacion de los robots. Definiciones de robot. Clasificaciones de los robots.

Tema II: Conceptos de Robdética: Estructura interna de un robot, elementos de un robot
(estructura mecénica, transmisiones, reductores, actuadores, sensores, elementos terminales).
Cadena cinematica abierta y cerrada. Grados de Libertad. Configuraciones de la estructura.
Transmisiones y reductores. Actuadores. Sensores. Elementos terminales.

Tema III: Herramientas Matemaéticas: Sistemas de coordenadas Cartesianas, Polares y
Esféricas. Representacion de la orientacién, matrices de rotacién en 2 y 3 dimensiones. Composicién
de rotaciones. Angulos de Euler (WUW, WVW, XYZ). Par de rotacién. Cuaternarios. Matrices de
transformacién homogénea. Rotacién. Rotaciéon y traslacién. Traslacién y rotacién. Significado
geométrico de las matrices homogéneas.

Tema IV: Cinematica del robot: Cinemética del robot. Problema cinemético directo e inverso.
PCD: Métodos de resoluciéon. PCD: Método grafico. PCD: Método Analitico. Algoritmo de Denavit-
Hartenberg. Resolucion del problema cinematico inverso a partir de la matriz de transformacién
homogénea

Tema V: Integracion de Conceptos: Caracterizacién de un brazo robot mediante el algoritmo D-
H. Resolucién de sus sistemas de matrices mediante herramientas de software (Matlab u Octave).
Disefio y programacion de su sistema de control.

Tema VI: Introduccién a la Robética Industrial: Estructura y funcionamiento de un sistema
brazo robot industrial, mecénica de un robot industrial, unidad de control del robot, seguridad del
robot. Medicién de herramientas. Medicién de una base. Medicién de herramienta fija, creacién y
ejecucién de programas simples en el robot Ky
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5. Metodologia de ensefianza y de aprendizaje.
5.1. Descripcion del enfoque metodologico.

La materia se desarrolla con un enfoque teérico-préctico, tratando de partir siempre de
situaciones practicas en las cuales se promueva la motivacién del alumno para adquirir los
conocimientos necesarios que lo ayudaran en un futuro a comprender y reconocer la necesidad de
sistemas robdticos, con el fin de aplicarlos en la solucién de algiin problema demandado por la
mecatronica.

La organizaciéon de las clases practicas se basard en el trabajo aulico y en trabajos
experimentales en el Laboratorio de Mecatrénica. Los contenidos de cada clase estarin en
concordancia con la teoria desarrollada con antelacién. Se ejemplificard continuamente la teoria con
aplicaciones practicas 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 préctica de los temas desarrollados. Se adoptar4 la modalidad de trabajo grupal dividiendo al grupo
en comisiones de 3 a 4 alumnos como méximo.

Se utilizaran los siguientes métodos de ensefianza: leccién magistral (presentaciéon clara,
concreta y actualizada de los conocimientos); utilizacién de recursos audiovisuales (diapositivas y
videos); realizacién de trabajos en laboratorio en planta piloto; guias précticas para el seguimiento de
las actividades; anélisis y 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 podréan realizar consultas via correo electrénico al docente de la citedra.

6. Descripcidon de las actividades Teodricas y de Formacion Practica.

La citedra de Robdética I se desarrollard de manera tedrico - practica. De manera que, en las
clases tedricas se realizard la introduccién a los contenidos, y se complementard con la
implementacion de instancias précticas en el laboratorio de robética. Cabe agregar que, en estas
actividades se proponen ejercicios de célculo y modelado matemético, y practicas de manipulacién y
programacion de un robot de caracteristicas industriales.
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6.1. Ambitos donde se desarrollan las actividades de Formacion
Practica.
La cétedra requiere disponer de un aula para dictar las clases tedricas. Para realizar los
practicos de laboratorio, se debera disponer de laboratorio de robdtica.

7. Articulacion con otros espacios.

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

8. Formas de evaluacion.

8.1. Descripcion

La evaluacién se realizard en forma procesual, continua y progresiva. Se observara la
participacion, el vocabulario, el nivel de logros y el respeto mutuo. También a través de la observacién
sistemaética de las actividades realizadas en clase, es decir mediante el seguimiento de los alumnos en
cuanto a: dedicacién, esfuerzo, responsabilidad e interés.

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

EXAMEN FINAL

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

8.2. Caracteristicas de los examenes parciales y recuperatorio

1° Parcial Teobrico - Practico
2° Parcial Exposicién de proyecto
Recuperatorio Tebrico - Practico
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9. Condiciones de Regularidad y Promocidon.

9.1. Condiciones de Regularidad.

Para alcanzar la regularidad en cada asignatura, los alumnos inscriptos en esta facultad deberin
cumplimentar los siguientes requisitos:

e 70% de asistencia a clases tedricas dictadas y 80% de asistencia a clases practicas 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 trabajo
deberan, a partir de la presentacién del mismo, cumplimentar los siguientes requisitos:

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

9.2. Condiciones de Promocion.

Para acreditar la asignatura, y acceder a la promocion, de acuerdo con el reglamento académico
de la Facultad de Ciencias de la Alimentacion, el alumno debera alcanzar la condicién de regularidad.
Ademas, se proponen dos instancias de Evaluacién Parcial y un coloquio integrador final.

Las evaluaciones parciales seran escritas, de caracter tedrico practico, que incluyen resolucién
de problemas, fundamentando en base a los conceptos tedricos desarrollados. En el coloquio
integrador final se realizard una presentacién oral en base al programa analitico, los temas serdn
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, etc.

Se deberan cumplimentar los siguientes requisitos

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