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FUNDAMENTACION DE LA ASIGNATURA

De acuerdo a los requerimientos de las tecnologias de automatizacion modernas, es necesario que un ingeniero mecatrénico utilice robots con ciertas caracteristicas de
adaptacion a diferentes entornos, actualmente los trabaj os en esta &rea se enfocan en el uso y aplicacion del  concepto de la redundancia.

La redundancia se utiliza para €l andlisis, disefio y construccién de robots manipuladores que proveen autonomia y destreza a los mismos en entornos variables. La
redundancia se obtiene a utilizar un mayor nimero de grados de libertar en la estructura mecanica, esto implica un mayor nimero de sensores y actuadores dentro de su
cadena cinematica.

Las asignaturas antecedentes son la Dindmica, Mecatrénica ll, Mecatronica V1, Sensoresy Actuadores y Electronica, la colateral y consecuente es el Trabajo Terminal
y su desarrollo profesional.

OBJETIVO DE LA ASIGNATURA

e El adumno anadizara, evaluard y aplicara la metodologia establecida para realizar optimizacion a través de diferentes técnicas como son los métodos algebraicos
lineales, métodos variacionales y el principio del maximo de pontryagin para la utilizacién de diferentes criterios en la adaptacién, disefio y construccién de robots

industriales.
TIEMPOSTOTALESASIGNADOS: PROGRAMA ELABORADO O ACTUALIZADO POR: | AUTORIZADO POR: LA COMISION DE
HRSSEMESTRE: 60 HRSSEMANA: 4 ACADEMIA DE MECATRONICA PLANESY PROGRAMASDE ESTUDIO
HRSTEORIA/SEMESTRE: 45 REVISADO POR: SUBDIRECCION ACADEMICA DEL C.G.C./ 24 DE MAYO DE 1999
HRSPRACTICA/SEMESTRE: 15 APROBADO POR: C.T.C.E./Z12DE MARZO/99
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1)

CLAVE_ _IMMEC90975

HOJA: 2 DE_9

No. UNIDAD: |

NOMBRE: INTRODUCCION

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy evaluara laimportancia de la redundancia cinemética para proveer destrezay autonomia a la proxima generacion de robots.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE
11 Cadenas Cinemaéticas. Exposicion del profesor con ayuda de acetatos, | 1.5 0 15 1B, 2C
1.1.1 Espaciodelatarea filminas y equipo de video para motivacion del
1.1.2  Espacio de articulacion. CUrso.
12 Redundancia Cinematica. Investigacion del aumno sobre los avancesen| 1.5 15
211 Caracteristicasy propiedades de los robots el area, utilizando consulta de Internet.
redundantes.
2.1.2  Aplicaciones de los robots redundantes.
SUBTOTAL 3 0 3
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1) CLAVE_ _IMMEC90975

HOJA: 3 DE_9

No. UNIDAD: 11

NOMBRE: HERRAMIENTASMATEMATICAS

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy utilizara las diferentes técnicas o herramientas de optimizacion comunes e importantes como son los métodos algebrai cos lineales, métodos
variacionales y del principio del méximo de Pontryagin.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

21 Introduccién. Exposicion del profesor con ayudade pizarrdn, | 0.5 0 0.5 1B, 2C
acetatos, filminasy equipo de video para

2.2 Derivadas de vectoresy matrices, derivadas de funciones. | motivacion del curso. 1 1

2.3 Descomposicion de valores singulares. Realizacion de gercicios por parte del profesor. 2 2

2.4 Inver sa generalidades y pseudoinvesa. Desarrollo de gercicios extraclase por parte del 2 2
alumno.

25 M é&odos variacionalesy principio del maximo de 25 25

Pontryangin.

SUBTOTAL 8 0 8
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1)

CLAVE_ _IMMEC90975

HOJA: 4 DE_9

No. UNIDAD: I11

NOMBRE: CINEMATICA Y REDUNDANCIA

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno evaluara laimportancia de la cinemética de robots con la aplicacién de la redundancia.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

31 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda de pizarrdn 2 2 1B, 2C
asi como de computadora personal.

3.2 Jacobianos. 2 2
Desarrollo de gjercicios extraclase por parte del

3.3 Manipulabilidad y redundancia Cinematica. alumno. 2 2

34 M edida de manipulabilidad. Realizacién de précticas de laboratorio. 1 25 1

35 Singularidades. 1 25 1
SUBTOTAL 8 5 8
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1) CLAVE_ _IMMEC90975

HOJA: 5 DE_9

No. UNIDAD: IV

NOMBRE: OPTIMIZACION LOCAL

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy utilizara desde €l punto de vista de optimizacién la formulacion de diferentes criterios sin poner énfasis alos efectos global es de optimizacion,

evaluando la ventaja de su utilizacién en tiempo redl.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

41 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda de pizarrdn 1 1 1B, 2C
asi como de computadora personal.

4.2 Tareas con orden de prioridad. 3 25 3
Realizacion de gjercicios por parte del alumno.

4.3 Cinematica inver sa considerando € orden de prioridad de 3 25 3

lastareas. Realizacién de précticas de laboratorio.

44 Ejemplostipicos. 3

SUBTOTAL 10 5 10
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1) CLAVE__IMMEC90975 HOJA:_ 6 _DE_9

No. UNIDAD: V NOMBRE: OPTIMIZACION GLOBAL

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy evaluara que con relacion alas diferentes tareas arealizar por |os robots, se requiere un método de optimizacion global.
e El alumno aplicara el método global del principio del maximo de Pontryangin y analizara su desventaja con los métodos locales y que solo se implementan off-line
por su gran costo computacional.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA H/T H/P | E.C. CLAVE

51 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda de pizarron 1 1 1B, 2C, 3C
y computadora personal .

5.2 El problema de control éptimo utilizando la redundancia 3 25 3

cinematica. Realizacion de gjercicios por parte del alumno.

5.3 Aplicacion del principio del maximo de Pontryagin. Realizacién de précticas de laboratorio. 3 25 3

54 Ejemplostipicos. 3 3
SUBTOTAL 10 5 10
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1)

CLAVE_ _IMMEC90975

HOJA: 7 DE_9

No. UNIDAD: VI

NOMBRE: REDUNDANCIA DE ACTUADORESDE MECANISMOS

OBJETIVOSPARTICULARESDE LA UNIDAD

e El dumno analizardy utilizara diferentes mecanismos con cadena cinemética cerrada y su amplio uso como robots industriales en el area de soldadura, sellado y
corte por su gran exactitud en el desarrollo de trayectorias debido alarigidez mecanica de sus eslabones.

#DETEMA TEMAS INSTRUMENTACION DIDACTICA HIT H/P E.C. CLAVE
6.1 Introduccién. Exposicion del profesor con ayuda de pizarron| 0.5 0 05 | 1B, 2C,3C
y computadora personal .
6.2 Dinamica inver sa de r obots con cadena cinematica 3 3
cerrada. Realizacion de gjercicios por parte del alumno.
6.3 M ecanismos de cadena cinematica cerrada con 15 15
redundancia de actuador es.
6.4 Ejemplostipicos. 2 2
SUBTOTAL 7 0 7
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ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1)

CLAVE_ _IMMEC90975

HOJA: 8 DE_9

. RELACIONESDE U. HORAS LUGAR DE
#PRAC. NOMBRE DE LA PRACTICA TEMATICAS PRAC. REALIZACION
1 Realizacién detrayectoriasen linearecta. i 5 LABORATORIO
DE COMPUTO
2 Minimizacion de Velocidadesy singularidades. v 5 Y
LABORATORIO
3 Minimizacién de velocidades. \% 5 DEL CIM

M9-26

15/09/08




ASIGNATURA; MECATRONICA IX (ROBOTICA I1) CLAVE__IMMEC90975 HOJA:_ 9 DE_ 9

UNIDADES PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION
PERIODO | temATICAS

1° [, 1, 111 (3.1, 3.2) | 70% Examen escrito + 20% préacticas + 10% trabgjos y tareas.

2° 111 (3.3,3.5), IV | 70% Examen escrito + 20% précticas + 10% trabajosy tareas.

3° V, VI 50% Examen escrito + 50% proyectos final.
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