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DATOS ADMINISTRATIVOS

1. Asignatura : CONTROL DE ROBOTS.

2. Cédigo :IM1004

3. Naturaleza : Tedrico-Practico-Laboratorio.

4. Condicidn : Obligatorio.

5. Requisitos : IM0902 Modelamiento de Robots
6. Nro. Créditos 104

7. Nro. de horas : 2 Tedricas / 2 Practica / 2 Laboratorio.
8. Semestre Académico 110

9. Docente : Mg. Ing. Ricardo Rodriguez Bustinza
10. Correo Institucional : ricardo.rodriguez@urp.edu.pe
SUMILLA

Propdsitos generales: Tiene como propdsito brindar al estudiante los fundamentos de la ingenieria robdtica,
los fundamentos matematicos y fisicos en la posicién y orientacion de un robot, cinematica y dindmica
avanzada de sistemas robdticos para poder integrarlos con temas de control de trayectorias, posicion,
velocidad y fuerza.

Sintesis del contenido: El contenido del curso comprende cuatro unidades: Programacién de robot industrial y
control cinematico. Modelamiento de espacio de estado, dindmica de los actuadores. Control dindamico.
Control multivariable.

COMPETENCIAS GENERICAS A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Identifica, formula y resuelve problemas de ingenieria.
Aplica disefio de ingenieria.

Aplicacion de la ingenieria.

Autoaprendizaje.

COMPETENCIAS ESPECIFICAS A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

e Genera soluciones robdticas mediante la aplicacion de la mecatrénica.

e Disefia circuitos y mecanismos de aplicacion robética multipropdsito.

® Aplicay desarrolla métodos de la ingenieria para dar soluciones especificas.
® Aplica estrategias de aprendizaje para su formacién y la investigacion.

V. DESARROLLA EL COMPONENTE DE: INVESTIGACION ( ) RESPONSABILIDAD SOCIAL (x)

VI. LOGRO DE LA ASIGNATURA

Al finalizar la asignatura el estudiante: tendrd los conocimientos necesarios para poder generar altos niveles
en innovacién, ademads serd capaz de ser lider a nivel nacional e internacional con el Perfil de Ingeniero,
porque conocera los fundamentos en Mecanica, Eléctrica, Electrdnica y Sistemas de Control a nivel tedrico y
practico aplicados en el disefio e implementacién de sistemas embebidos, teniendo en cuenta que sus
investigaciones tengan un impacto positivo en el medio ambiente. Al culminar la asignatura el estudiante
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conocerd los fundamentos de ingenieria robdtica y estara listo para empezar a cursar estudios de posgrado
en las dreas de Robdtica y Automatizacion.

VIl. PROGRAMACION DE CONTENIDOS

UNIDAD I: PROGRAMACION DE ROBOT INDUSTRIAL Y CONTROL CINEMATICO

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al finalizar la unidad, el estudiante aprende los conceptos asociados al movimiento
cinematico de manipuladores robéticos aplicando los caso directo e inverso.

Semana Contenido
1 Localizacién espacial.
Representaciones matriciales.

Matrices de transformacion homogénea.
2 Representacion de las transformaciones.
Matrices de transformacién inversa.

3 Cinematica directa. Representacion Denavit Hartenberg.
Cinematica inversa. Algoritmos algebraicos.

4 Monitoreo y Retroalimentacién.
Evaluacidn del Logro.

UNIDAD IIl: MODELAMIENTO DE ESPACIO DE ESTADO, DINAMICA DE LOS ACTUADORES.

LOGRO DE APRENDIZAIE: Al finalizar la unidad, el estudiante aprende a utilizar los modelos matematicos en el
espacio de estado, el modelo de su sistema de accionamiento, y modelo dindmico de un Robot.

Semana Contenido

Velocidad Cinematica y Jacobiano.

Algoritmos de Lagrange y Newton—Euler
Modelo del Robot en el Espacio Estado.
EXAMEN PARCIAL

N N[O N

UNIDAD lil: CONTROL DINAMICO

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al finalizar la unidad, el estudiante identifica, aprende a utilizar mecanismos de
control por realimentacion.

Semana Contenido
9 Algoritmos para el control de trayectorias.
10 Dinamica de los actuadores.
11 Control PD-PID en una juntura independiente.
12 Monitoreo y Retroalimentacidn. Evaluacion del Logro.

UNIDAD IV: CONTROL MULTIVARIABLE

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al finalizar la unidad, el estudiante conoce, aprende a disefiar un sistema de control
multivariable en un sistema robdtico aplicando las técnicas PID y PD de torque computado.

Semana Contenido |
13 Control PD y Dinamica Inversa.
14 Control PID de Trayectorias Articulares.
15 Control de Fuerza.
16 EXAMEN FINAL
17 EXAMEN SUSTITUTORIO
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VIIl. ESTRATEGIAS DIDACTICAS
Disertacion, Aprendizaje Basado en Proyectos, Problemas, Juegos; Aprendizaje Colaborativo, Aprendizaje

Uso de Equipo Multimedia

Clase Magistral (Tedrica y Practica)

Uso de Metodologia Design Thinking para la solucion eficiente de problemas en las ciencias.
Metodologia para el desarrollo de Habilidades en Liderazgo, Innovacién y Emprendimiento.
Motivacidn para dirigir Trabajos de Investigacion

Trabajo en Equipo segin Metodologia STEM (Science, Technology, Engineering and Mathematics)

IX. EQUIPOS Y MATERIALES

e Equipos: computadora, laptop, tablet, celular
e Materiales: apuntes de clase del docente, separatas, videos.

X EVALUACION
El promedio de practicas (PP) se calcula de la siguiente manera:

op — PROM1 + PROM2 + PROM3 + PROM4
B 4

El promedio final, (PF) se calcula de la siguiente forma:

l:‘_EP+EF+PP
i —

Donde (EP) examen parcial y (EF) el examen final.
(**) El Examen Sustitutorio reemplaza la nota més baja de uno de los examenes (EP, EF) se realizara en la
semana 17.
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