Centro de Investigacion y de Estudios Avanzados
Del Instituto Politécnico Nacional

Ci nvestav Secretaria Académica

Guadala]ara Registro de Cursos o Asignaturas

Nombre Completo del Programa de Posgrado | Doctorado en Ciencias en Ingenieria Eléctrica

Nombre Completo del Curso Robética |
Tipo de Curso Electivo Créditos 8
Numero de horas Tedricas: 60 Practicas: 20
Presenciales No presenciales

Profesores que impartiran el curso

Eduardo Bayro Corrochano

El alumno aprenderd a modelar sistemas robédticos,
utilizard cinematica y dindmica para representar sistemas
robodticos. Se familiariza con joint, multivariable, and
force control y control geométrico no lineal.

General

Laboratorio: se acompafiaria el curso con practicas en los
Objetivos del curso: prototipos o sistemas robdticos que se tiene en el
laboratorio, como son manipuladores, mano esférica
Especificos Barret, robot modvil, humanoide Mexone, humanoide
CINVESROB, 3 manipuladores cooperativos para robodtica
médica. Se aprovecharia de ensefiar a los alumnos a
programar en C++.

Contenidos tematicos

Parte I: Fundamentos de Robética

1. -Mecanismos Robdticos

2.- Descripciones Especiales

3.- Cinematica Directa

4.- Jacobianos: Velocidades, Formas Explicitas, Fuerzas Estaticas

5.- Visién Robdtica

6.- Cinematica Inversa, Generacion de Trayectorias

7.- Dindmica: Aceleracidn e Inercia, Forma Explicita

Parte Il: Modelado Geométrico

8.- Algebra geométrica (AG): teoria de tornillos, algebra de motores and algebra geométrica conformal.

9.- Cinematica y Cinematica Diferencial Usando AG

10.- Dinamica usando AG

Parte lll: Control

11.- PID, Linealizacidn por Retroalimentacion, sliding modes.

12.- Control en espacio de uniones

13.- Control en el espacio operacional, Control por Fuerza
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Criterios de evaluacion

Examen 1 33%
Examen 2 33%
Trabajos 34%
Total 100%

Contribucion del curso al perfil de egreso del programa

Conocimientos: Métodos matematicos para modelado y control de robots.

Habilidades: Capacidad de disefiar algoritmos de modelado y control de sistemas robdticos.

Disposicién de aprender y adquirir experiencia en desarrollo de algoritmos de

Actitudes y valores: ",
4 modelado y control en robdtica.




