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Objetivo general:
Entregar a los(as) estudiantes los conocimientos y principios basicos que fundamentan el analisis, disefio y sintesis
para el desarrollo de sistemas de control para robots industriales.

Objetivos especificos:

Objetivos e Definir conceptos relacionados con el control de robots industriales.
e Entregar a los(as) estudiantes una vision global de las actuales técnicas de control para robots industriales.
e Explorar nuevos métodos, disefios y aplicaciones posibles en el desarrollo de algoritmos de control para
robots industriales.
e Realizar implementaciones de técnicas de control de robots industriales por medio de simulaciones
computacionales.
e Introduccién al Control de Robots Industriales.
¢ Manipuladores Rigidos Clasicos y Redundantes.
e Cinematica de Manipuladores Rigidos Clasicos y Redundantes.
Contenidos e Dindmica de Manipuladores Rigidos y Redundantes: Propiedades de los Modelos Dinamicos.
e Control de Robots Industriales: Proporcional-Integral-Derivativo, Par Calculado, Adaptivo, Optimo, Robusto,
etc.
e Conclusiones.
Modalidad de Las evaluaciones se realizaran por medio de: pruebas escritas, tareas, trabajos de investigacion, proyectos y/o
evaluacion exposiciones.
Basica:
e Bohigas, 0. 2016. Singularities of Robot Mechanisms: Numerical Computation and Avoidance Path Planning
(Mechanisms and Machine Science). Springer.
e Canudas, C. et al. 1996. Theory of Robot Control. Springer-Verlag. Londres.
e Corke, P. 2011. Robotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms in MATLAB.
Bibliografia e Papers.
Recomendada:

e Kelly, R. et al. 2003. Control de Movimiento de Robots Manipuladores. Pearson, Prentice Hall. Madrid.
e Kelly, R. et al. 2005. Control of Robot Manipulators in Joint Space. Springer-Verlag. Londres.

e Koztowski, K. 2006. Robot Motion and Control. Springer-Verlag, Londres.

e Lewis, F. 2004. Robot Manipulator Control. Theory and Practice. Marcel Dekker, Inc. New York.




