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Programa de:

Robadtica y Animatronica

UNIVERSIDAD NACIONAL DE CORDOBA
Facultad de Ciencias Exactas, Fisicas y Naturales
Republica Argentina

Cadigo: 7251
Carrera: Ingenieria Electronica Plan: 281-05 Puntos: 3
Escuela: Ingenieria Electronica y Computacion. Carga Horaria: 72 Hs. Semanales: 4,5
Departamento: Electrénica. Semestre: Décimo Afio: Quinto

Carécter: Optativa Bloque: Tecnologias Aplicadas

Objetivos:

Dotar al alumno de los conocimientos tedricos y practicos para que éste los pueda aplicar tanto en el disefio, la construccion y
programacion de robots y animatronicos.

Programa Sintético:
1. Introduccién a la Robética y Animatrénica
2. Sistemas de posicionamiento y orientacion
3. Simulacién de Robots y Animatronicos
4. Sensores y Codificadores
5. Actuadores
6. Programacién de Robots y Animatronicos
7. Sistemas completos. Disefio

Programa Analitico: de foja 2 a foja 7.

Programa Combinado de Examen (si corresponde): de foja  afoja .

Bibliografia: de foja 6 a foja 7.

Correlativas Obligatorias: Sistemas de Control I, Sistemas de Computacion

Correlativas Aconsejadas:

Rige: 2005

Aprobado HCD, Res. 383-HCD-2006 y Res. HCS 418 Sustituye al aprobado por Res.: 500-HCD-2005

Fecha: 19-05-2006 Fecha: 02-09-2005

El Secretario Académico de la Facultad de Ciencias Exactas, Fisicas y Naturales (UNC) certifica que el programa esta aprobado
por el (los) nimero(s) y fecha(s) que anteceden. Cérdoba,  / /

Carece de validez sin la certificacion de la Secretaria Académica:
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PROGRAMA ANALITICO

LINEAMIENTOS GENERALES

Robdtica y Animatrénica es una asignatura optativa para las carreras de Ingenieria Electronica e ingenieria en
computacion. Dado el gran avance que han tenido los dispositivos automaticos en los Ultimos tiempos y en
particular aquellos que asisten a mecanismos especificos y la necesidad de compendiar sus estudios de manera
formal, es que a través del cursado de la asignatura el alumno desarrollard competencias tales como la de
analizar, disefiar y proyectar sistemas de aplicaciones para Robots y Animatrénicos, tanto para uso industrial
como para salud, museos o parques.

La asignatura esta diagramada de tal forma que el alumno comienza a tomar contacto con los conceptos basicos
de la robdtica, primero desde el punto de vista matematico, aprovechando los conocimientos, que el estudiante
ya tiene con respecto a matrices y transformaciones lineales que son ventajosos a la hora de entender el
posicionamiento del efector final tanto en robots como en animatronicos, luego se visualizan movimientos
simples y complejos mediante animacion computada que ayuda a ubicar los elementos de un robot en el espacio,
para luego ver la diferencia entre los robots industriales y animatrénicos y los conceptos que se han de tener en
cuenta en el disefio como en la programacién de ambos. Se realiza un estudio de los sensores y actuadores mas
comunes utilizados en robots y animatrénicos asi como la los modelos matematicos de los mismos
conjuntamente con los drivers eléctricos y electronicos que manejas estos dispositivos. Se estudian también los
lenguajes de programacion para robots y los sistemas completos de robots con su entorno.

METODOLOGIA DE ENSENANZA

Las clases impartidas son teorico-practicas. Las actividades teéricas se realizan a través de exposiciones
dialogadas del docente orientadas a desarrollar en los alumnos la capacidad de analizar, y discutir sistemas
robéticos preexistentes como asi también se imparten conocimientos y técnicas para disefiar circuitos,
mecanismos y sistemas, utilizados en la Robética y la Animatrénica. Durante el desarrollo de los Trabajos
Préacticos se realizan actividades que le permiten al estudiante poner en préctica las habilidades y verificar los
criterios desarrollados asi como la realizacion de actividades de proyecto y disefio. Por otra parte en las clases de
Laboratorio el alumno verifica, a través de simulaciones y robots que tiene el Laboratorio, el funcionamiento de
los sistemas y la programacion de los mismos.

EVALUACION

Condiciones para la promocion de la materia

1.- Tener aprobadas las materias correlativas.-

2.- Asistir al 80% de las clases tedricas y practicas.-

3.- Aprobar todos y cada uno de los temas del parcial teérico con nota no inferior a cuatro (4 ) y el trabajo
practico de laboratorio de eleccion con nota no inferior a cuatro (4 )

4.- Se podra recuperar un solo parcial siendo condicién para rendir este haber aprobado al menos uno de los dos
parciales que seran tomados en las fechas estipuladas abajo y la nota no debera ser menor a cuatro (4 ).

5.- Presentar y aprobar los trabajos que se exijan durante el desarrollo de los trabajos practicos.-

6.- Aprobar los trabajos de Laboratorio.-

Los alumnos que cumplan con el 80% de las exigencias referidas a los parciales y trabajos de Laboratorio y
tengan la asistencia requerida en el punto dos seran considerados Promocionados. Los alumnos que cumplan
con el 50% de las exigencias referidas a los parciales y trabajos de Laboratorio y tengan la asistencia requerida
en el punto dos seran considerados regulares. Los demas estaran libres.
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CONTENIDOS TEMATICOS
Unidad 1. | INTRODUCCION:

Presentacion de la Asignatura. Diferencia entre Animatrénica y Robética. Estudio sistematico de la Animatronica.
Partes de los Robots y Animatrénicos. Tipos de articulaciones. Clasificacion de robots y animatronicos de
acuerdo a las articulaciones. Clasificacion de acuerdo a su morfologia Clasificacion de acuerdo a su funcion y
movilidad.

Unidad 2. SISTEMAS DE POSICIONAMIENTO Y ORIENTACION:

Representacién de un punto en el espacio. Introduccién, robots planares soluciones simples en el plano.
Herramientas matematicas para la representacion espacial (matrices). Cinematica de los Robots y Animatronicos.
Representacion de Denavit Hartemberg. Cinematica directa e inversa, el problema de Posicionamiento y
Orientacion. Planificacion de trayectorias. Utilizacion de Software para la resolucion de las matrices Jacovianas.
Utilizacion de software para la representacion grafica de movimientos en 3 D.

UNIDAD 3. SIMULACION DE ROBOTS Y ANIMATRONICOS:

Representacion de un sistema mévil en 3D. Revisién de diagramas de bloques y funcién de transferencia para
aplicacion en robotica y animatrénica. Introduccion a la dinamica de los robots. Los vertebrados, estructura y
funcion, estructura dsea, musculos y pares antagonicos, comparacion con robots. Los insectos como base para
estudio de animatronicos

UNIDAD 4. SENSORES Y CODIFICADORES:

Introduccién a los sensores. Normas. Sensores todo o nada (digitales), sensores analdgicos. Codificadores.
Condiciones de seguridad en los rehabilitadores. Sensores de velocidad y aceleracion. Introduccién a la vision
artificial. Otro tipo de sensores.

UNIDAD 5. ACTUADORES:

La energia utilizada en los actuadores. Tipos de actuadores. Eléctricos, hidraulicos, neumaticos. Rangos de
funcionamiento en funcion de sus torques. Motores de continua, paso a paso y servos. Motores de alterna.
Tendencias (alambres musculares y otros). Curvas caracteristicas y Drivers para cada caso. Revision de los
modos de control (TODO O NADA P, P+l, P+D P+I+D).La teoria Vs la practica. Mecanismos reductores para
movimientos rectilineos, circulares y helicoidales, calculos béasicos. Efectores finales de robots Vs. Elementos
finales de animatrénicos (pinzas, manos, pies, boca y 0jos).

UNIDAD 6. PROGRAMACION DE ROBOTS Y ANIMATRONICOS:

Niveles de programacion. Programacién de fin de carrera (maquinas herramientas), programacion a nivel tarea.
Consideraciones especiales en recuperadores terapéuticos. Lenguajes de programacion: Textual y Gestual.
Programacién avanzada. Programacion de Animatrénicos, consideraciones especiales. El camino critico en
robots industriales. EI camino natural en vertebrados y Animatrénicos. Las computadoras como sistemas de
control. Los PLC como sistemas de control. Los microcontroladores como sistemas de control. Sistemas de
comunicacion basicos. Sistemas a control remoto.
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UNIDAD 7. SISTEMAS COMPLETOS. DISENO:

El sistema Robotico Vs. El sistema animatrénico. Disefio de animatrdnicos. Partes especiales. Abelisaurus (un
sistema completo) Pieles, productos quimicos. Controles via Joystick. Sensores especiales. Seguridad y
presencia. Bidnica. Sistemas biomecanicos especiales: manos, pies, 0jos, alas y aletas. Introduccién al disefio de
los mismos.

1. LISTADO DE ACTIVIDADES PRACTICAS Y/O DE LABORATORIO

Actividades Practicas
Practico 1:

Resolucién de problemas de morfologia de los robots, parametros basicos. Uso de MatLab para la resolucion de
la cinematica directa. Resolucion de problemas de cinemaética inversa. Problemas de generacién de trayectorias.

Practico 2:

Construccién de robots basicos en 3D. Movimientos principales. Problemas de elementos finales de
animatrénicos. Animacion computada basica de Animatrénicos y robots.

Practico 3:

Diagrama de bloques y funcién de transferencia de las articulaciones. Uso de la transformada de Laplace,
problemas de animatronicos basicos. Sistemas simulados masa resorte amortiguador como ejemplo basico

Practico 4:

Programacién basica de robots y animatronicos, Lenguaje elegido. Problemas de programacion de Robots y
Animatronicos. Creacion de rutinas.

TRABAJOS DE LABORATORIO:

Los trabajos préacticos se realizaran en el laboratorio de Animatronica y Control Dinamico de la Facultad creado
por resolucion N° 62-H.C.D.-2004

Trabajo Uno:

Construccion de un sensor/codificador bésico digital.
Trabajo Dos:

Mapeo de laimagen enla P.C.

Trabajo Tres:

Practicos con actuadores eléctricos. Relés, motores de continua, motorreductores y servos.
Disefio de circuitos controladores basicos. Acoples de sensores a los elementos de la cadena cinematica.
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Trabajo Cuatro:
Construccidn de un animatrénico basico.
Trabajo Cinco: Investigacion

Programacién de animatrénicos con "Mindstorm". (constructor de robots).

Programacién de rutinas especificas para MAC Il (robots de 5 grados de libertad).
Programacién de servos de Continua via Procesador o puertos de P.C ver trabajo Cuatro.
Programacién de un animatrénico via puerto paralelo.

Programacion de movimiento y sonido de Ornithocheirus (Pteranoddn alado)
Programacién de sistemas de motion capture (captura de movimiento)

Programacién de Un cuello de saurépodo (Saltasaurus)

AN N NN

Estos son los elementos que ya posee el alumno para sus trabajos de investigacion en programacion pero puede
el y /o su grupo proponer otros trabajos acorde, siempre y cuando el robot o0 animatronico ya exista. (en esta
etapa no se podran desarrollar méviles, se debe simplemente programar).

VISITAS A CENTROS DE INVESTIGACION:

Estan previstas visitas a EI C.U.D.A.R (U.T.N.) y al C.I.O.P (CONICET), los dos centros de investigacion poseen
robots para ser programados. El objetivo de la visita es que el alumnos pueda ver trabajar robots de fabricacion
extranjera y nacional.
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2. DISTRIBUCION DE LA CARGA HORARIA

ACTIVIDAD HORAS
TEORICA 32
FORMACION
PRACTICA:
o FORMACION EXPERIMENTAL 6
o RESOLUCION DE PROBLEMAS 18
o ACTIVIDADES DE PROYECTO Y 16
DISENO
o PPS
TOTAL DE LA CARGA HORARIA 72

DEDICADAS POR EL ALUMNO FUERA DE CLASE

ACTIVIDAD HORAS
PREPARACION TEORICA 50
PREPARACION
PRACTICA

o EXPERIMENTAL DE LABORATORIO 6

o EXPERIMENTAL DE CAMPO

o RESOLUCION DE PROBLEMAS 20

o PROYECTOY DISENO 20

\ TOTAL DE LA CARGA HORARIA| 96
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