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Modalidad: curso e-learning Duracién: 50 horas

Categorias: Fabricacién mecénica

OBJETIVOS

- Conocer el origen de la robética y en qué consiste, su clasificaciéon y las herramientas
tedricas de las que depende, las tipologias del robot, su funcionamiento y los criterios para
su aplicacién en la industria.

- Conocer la robética en general e identificar el ambito industrial.

- Aprender la morfologia de un robot.

- Estudiar las diferentes herramientas matematicas que permiten conocer la localizaciéon
espacial en la robdtica industrial.

- Estudiar la cinematica de un robot industrial para su posterior analisis.

- Estudiar la aplicacién del control cineméatico en un robot industrial.

- Iniciacién a la programacién de la robética.

- Estudiar la posibilidad de insertar un robot industrial en una célula flexible y conocer sus
posibles riesgos.

- Poder diferenciar los tipos de robots industriales y sus aplicaciones.

CONTENIDOS

Aproximacion al desarrollo de la robaética

Introduccion

Conocimiento de los antecedentes histéricos: Origen y desarrollo de la robética.
Definicién y clasificacién del robot.

Resumen

Acercamiento a la morfologia del robot

Introduccidn

Conocimiento acerca de la estructura mecdanica de un robot

Uso de transmisiones y reductores

Uso de actuadores

Uso de sensores internos

Uso de elementos terminales

Resumen

Utilizacion de las herramientas matematicas para la localizacion espacial
Introduccién

Representacion de la posicién

Coordenadas cartesianas

Coordenadas esféricas

Coordenadas polares y cilindricas

Comprensién de las matrices de transformacion homogénea

Traslacion

Rotacion

Aplicacién de los cuaternios

Aplicaciones algebraicas

Representacién y composicién de rotaciones—— — — — — — —
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Comparacion de métodos de localizacién espacial




elacién entre los distintos métodos de localizacién espacial
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Intreduceion

Determinacién del problema cinematico directo

Algoritmo de Denavit-Hartenberg

Conocimiento sobre la cinematica inversa

Resolucién por métodos geométricos

Resoluciéon mediante la matriz de transformacién homogénea
Desacoplo cinematico

Aplicaciéon de la matriz jacobiana

Matriz jacobiana inversa

Resumen

Control cinematico

Introduccién

Identificacidon de las funciones de control cinematico
Identificacidn de los tipos de trayectorias

Trayectorias punto a punto

Trayectorias coordinadas o isécronas

Trayectorias continuas

Generacién de trayectorias cartesianas

Interpolacién de trayectoria

Interpoladores lineales

Interpoladores cubicos

Interpoladores a tramos

Realizacién del muestreo de trayectorias cartesianas
Resumen

Programacion de robots

Introduccién

Aplicaciéon de métodos de programacién de robots. Clases de robots
Programacion por guiado

Programacion textual

Requerimientos de un sistema de programacién de robots
Entorno de programacién

Modelado del entorno

Tipos de datos

Manejo de entradas y salidas

Control de movimiento del robot

Control de flujo de ejecucion del programa

Conocimiento acerca del ejemplo de programacién de un robot industrial
Identificacidn de las caracteristicas basicas de los lenguajes RAPID Y V+
Lenguaje de programaciéon RAPID

Lenguaje de programacién V+

Resumen

Identificacion de los criterios de implantaciéon de un robot industrial
Introduccién

Aplicacion del disefio y control de una célula robotizada

Robot en el centro de ia celula
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entificacién de caracteristicas para considerar en la seleccién de un robot
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Velocidad

Capacidad de carga

Sistema de control

Gestion de la seguridad en instalaciones robotizadas
Motivo

Medidas de seguridad

Justificacién econémica

Factores econdmicos y datos basicos necesarios
Robot como elemento principal del analisis econémico
Métodos de analisis econémico

Resumen

Identificacion de aplicaciones industriales
Introduccién

Identificaciéon de tipos de clasificacién

Aplicacion industrial de los robots y nuevos sectores
Trabajos en fundicidn

Soldadura

Pintura

Aplicacion de adhesivos y sellantes

Alimentacién de maquinas

Procesado

Corte

Montaje

Paletizacién

Control de calidad

Manipulacién en salas blancas

Resumen
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