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1. Fundamentacion.

La Robética es una de las principales ramas de la mecatrénica, profundamente relacionada a las
catedras de Mecénica, Electrénica, Automatizacién Industrial, Matematica y Programacién.

La Roboética permite unificar, relacionar y aplicar conceptos y conocimientos desarrollados
durante la carrera. Es idéneo que un futuro Ingeniero/a Mecatrénico/a conozca la aplicacién de los
distintos modelos robéticos en la industria, conocer su funcionamiento, control y programacioén.
Ademaés, 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 miltiples articulaciones.

3) Comprender herramientas mateméaticas y de software para el disefio, control e
implementacién de sistemas robéticos.

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 contribucion 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 porla unidad académica
para dar cumplimiento a la normativa nacional vigente vinculada a la carrera.

4. Contenidos.

4.1. Contenidos Minimos.

Cinemética de posicién del robot. Cinematica de movimiento. Dindmica de manipuladores.
Generacibn de trayectorias. Control de robots. Robética mévil.

4.2. Contenidos Analiticos.

TEMA 1: Cinemitica Directa e Inversa del Robot: Modelo cinematico directo. Resolucion
modelo cinematico directo mediante métodos geométricos. Resolucién modelo cinematico directo
mediante matrices de transformacién homogénea. Algoritmo de Denavit-Hartenberg para la
obtencién del modelo cinematico directo. Modelo cinemaético inverso. Resolucién modelo cinematico
inverso mediante métodos geométricos. Resolucién modelo cinematico inverso mediante matrices de
transformacién homogénea. Desacoplo cinemético.

TEMA II: Jacobianos: Velocidades y fuerzas estdticas: Posicién y orientacién variantes en el
tiempo. Velocidad lineal y rotacional de cuerpos rigidos. Propagacion de la velocidad de vinculo a
vinculo. Jacobiano. Singularidades. Fuerzas estaticas en los manipuladores. Jacobianos en el dominio
de la fuerza. Transformacién cartesiana de velocidades y fuerzas estéticas.

TEMA III: Dinamica de manipuladores: Aceleracién de un cuerpo rigido. Distribuciéon de la
masa. Ecuacién de Newton, ecuacién de Euler. Modelo dindmico (Newton-Euler). Comparacién entre
forma iterativa y forma cerrada. Estructura de las ecuaciones dinamicas de un manipulador. Dinamica
de manipuladores en el espacio cartesiano. Modelo dinamico (Lagrange). Simulacién dinamica.
Consideraciones computacionales.

TEMA IV: Generacion de trayectorias: Descripcién y Generacién 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. Planeacion de rutas con modelo dindmico.
Planeacion de rutas sin colisiones.

TEMA V: Control de robots: Retroalimentaciéon 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. Comparacion entre control de tiempo continuo y discreto. Modelado
y control de una sola articulacién. Arquitectura de un controlador de robot industrial.

TEMA VI: Robots mdéviles: Cinemética diferencial. Modelo cinemético de un robot mévil
diferencial. /
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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 motivacion 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
mecatrénica.

La organizacién de las clases practicas se basara en el trabajo dulico y en trabajos experimentales
en el Laboratorio de Mecatrénica. Los contenidos de cada clase estaran 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 realizacién de trabajos de laboratorio se llevara adelante a los efectos de integrar la teoria y
la préctica de los temas desarrollados. Se adoptaré la modalidad de trabajo grupal dividiendo al grupo
en comisiones de 3 a 4 alumnos como maximo.

Se utilizardn los siguientes métodos de ensefianza: leccién magistral (presentacién clara,
concreta y actualizada de los conocimientos); utilizacién de recursos audiovisuales (diapositivas y
videos); realizaciéon de trabajos en laboratorio en planta piloto; guias practicas para el seguimiento de
las actividades; anélisis y discusion 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 abstraccion que permitan establecer conexiones entre
los fendmenos observados y las leyes que los gobiernan.

Se podrén realizar consultas via correo electrénico al docente de la catedra.

6. Descripcion de las actividades Tedricas y de Formacion Practica.

La catedra de Robética II se desarrollard de manera tedrico - practica. De manera que, en las
clases tedricas se realizard la introduccién a los contenidos, y se complementara con la
implementacién de instancias précticas en el laboratorio de robética. Cabe agregar que, en estas
actividades se proponen ejercicios de célculo y modelado matemaético, y practicas 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 tedricas. Para realizar los
practicos de laboratorio, se debera disponer de laboratorio de robética.
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7. Articulacion con otros espacios.

El equipo docente de Robdtica IT se encuentra en constante comunicacién con citedras del 3er,
4toy 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 multiples citedras 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
sistemética 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 - 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
requerira un minimo de 6 (seis).

8.2. Caracteristicas de los examenes parciales y recuperatorio

1° Parcial Teobrico - Practico
2° Parcial Exposicién de proyecto
Recuperatorio Teodrico - Practico

9. Condiciones de Regularidad y Promocion.

9.1. 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 practicas dictadas.
e Presentar los informes de laboratorio, problemas y aplicaciones propuestos por la catedra
(minimo 80%). /
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En caso que los alumnos inscriptos en esta unidad académica presenten certificado de trabajo
deberan, a partir de la presentacion del mismo, cumplimentar los siguientes requisitos:

e (lases tedricas-practicas: 60% de asistencia para las clases dictadas.
e Presentar los informes de laboratorio, problemas y aplicaciones propuestos por la citedra
(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 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 teérico 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 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, etc.

Se deberan cumplimentar los siguientes requisitos

e Se requiere calificacion 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 evaluacién parcial.
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