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Fundamentos de robodtica
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Duracién: 50h
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Objetivos
Adquirir los conocimientos para abordar de manera adecuada proyectos con robots o instalaciones robotizadas.

Contenidos y estructura del curso

Introduccion

Antecedentes histéricos: origen y desarrollo de la robdtica
Cronologia

Leyes de la robdtica

Desarrollo de la robética (1)

Empresas en el mundo de la robdtica
Desarrollo de la robética (Il)

Robots no industriales

Robots no industriales. Robots espaciales
Robots no industriales. Robots militares
Robots para aplicaciones médicas

Definicién y clasificacién del robot

Definicién del robot

Definicién de robot industrial manipulador
Definicién de otros tipos de robots
Clasificacion atendiendo a la generacién
Clasificacién atendiendo al drea de aplicacién
Clasificacion atendiendo al tipo de actuadores
Clasificacién atendiendo a la configuracién
Clasificacion atendiendo al tipo de control
Resumen

Morfologia del robot (1)

Estructura mecdanica de un robot: transmisiones y reductores
Estructura mecdanica de un robot

Cadenas cinematicas

Pares cinematicos

Grados de libertad

Tipos de mecanismos segun sus grados de libertad
Calculo de grados de libertad en mecanismos

Robots redundantes

Transmisiones

Caracteristicas basicas de un buen sistema de transmision
Tipos de transmisiones en robots

Engranajes

Correa dentada



Cadena

Reductores

Calculo de los pares y velocidades angulares de un reductor
Caracteristicas de los reductores

Tipos de reductores

Accionamiento directo

Actuadores. Sensores internos. Elementos terminales (1)
Actuadores

Actuadores neumaticos

Actuadores neumaticos. Cilindros neumaticos

Actuadores neumaticos. Valvulas de distribucién
Actuadores neumaticos. Clasificacion de valvulas de distribucion
Actuadores neumaticos. Motores neumaticos

Tipologias de motores neumaticos

Actuadores hidraulicos

Actuadores eléctricos

Actuadores eléctricos. Motores de corriente continua (DC)
Actuadores eléctricos. Motores controlados por excitacion
Actuadores eléctricos. Motores de corriente alterna (AC)
Actuadores eléctricos. Motores paso a paso

Resumen

Morfologia del robot (II)

Sensores internos

Descriptores de un sensor

Calibracion de un sensor

Fabricacién de sensores

Clasificacion de sensores internos

Sensores de presencia

Sensor de presencia inductivo

Sensor de presencia capacitivo

Sensor de efecto Hall

Célula Reed

Sensores de presencia épticos

Sensores de presencia por ultrasonidos
Sensores de presencia por contacto

Sensores de posicién

Potenciometro

Captadores angulares de posicién (sincro-resolvers)
Sensores lineales de posicion (LVDT e Inductosyn®)
Codificadores angulares de posicién (encoders)
Sensores de velocidad

Elementos terminales

Elementos de sujecién

Clasificacion de elementos terminales

Datos sobre elementos terminales
Herramientas terminales

Resumen

Herramientas matematicas para la localizacion espacial (1)
Representacion de la posicién

Trigonometria basica

Angulos

Sistemas de medicién

Funciones trigonométricas

Equivalencias y funciones reciprocas

Relaciones fundamentales y resolucién de tridangulos
Algebra matricial basica

Concepto de matriz

Tipos de matrices

Operaciones con matrices

Sistema cartesiano

Coordenadas cartesianas

Coordenadas polares y cilindricas

Coordenadas esféricas

Representacion de la orientacion

Matrices de rotacién



Angulos de Euler

Par de rotacion

Cuaterniones

Matrices de transformacién homogénea
Coordenadas y matrices homogéneas
Aplicacién de matrices homogéneas (1)
Aplicacién de matrices homogéneas (Il)
Video sobre matrices de transformacion homogénea
Composicién de matrices homogéneas
Graficos de transformacién

Resumen

Herramientas matematicas para la localizacién espacial (I1)
Aplicacién de los cuaterniones

Introduccion

Algebra Abstracta

Algebra de cuaterniones (l)

Algebra de cuaterniones (Il)

Utilizacién de los cuaterniones

Relacién y comparacién entre los distintos métodos de localizacién espacial
Comparacién de métodos de localizacion espacial
Relacion entre métodos de localizacién espacial

Resumen

Cinematica del robot

El problema cinematico directo

Problema cinematico directo mediante métodos geométricos y matrices de transformacion homogénea
Obtencién del modelo cinematico directo mediante el algoritmo de Denavit-Hartenberg (1)
Obtencién del modelo cinematico directo mediante el algoritmo de Denavit-Hartenberg (Il)
Ejemplo de problema cinematico directo

Problema cinematico directo mediante el uso de cuaterniones

Cinematica inversa

Métodos en cinematica inversa

Problema cinematico inverso mediante métodos geométricos

Resolucién del problema cinematico inverso a partir de la matriz de transformacién homogénea
Cinematica inversa mediante matrices de transformacién homogénea, ejemplo practico
Desacoplo cinematico

Matriz Jacobiana

Relaciones diferenciales

Relaciones diferenciales, ejemplo practico

Jacobiana inversa

Configuraciones singulares

Resumen

Control cinematico

Funciones de control cinematico

Método de la transformacion homogénea inversa para control cinematico
Método de la matriz Jacobiana para control cinematico
Tipos de trayectorias

Trayectorias punto a punto

Trayectorias coordinadas o isécronas

Trayectorias continuas

Generacion de trayectorias cartesianas

Evolucion de la orientacion

Interpolacién de trayectorias

Interpoladores lineales

Interpoladores cubicos

Interpoladores a tramos

Otros interpoladores

Muestreo de trayectorias cartesianas

Resumen

Programacién de robots

Métodos de programacion de robots. Clasificacién
Programacion por guiado

Programacion textual

Requerimientos de un sistema de programacién de robots
Entorno de programacion



Modelado del entorno

Tipos de datos

Manejo de entradas-salidas

Control del movimiento del robot

Control del flujo de ejecucién del programa
Ejemplo de programacion de un robot industrial
Caracteristicas basicas de los lenguajes RAPID y V+
El lenguaje de programaciéon RAPID
Instrucciones de movimiento en RAPID

El lenguaje de programacién V+

Resumen

Criterios de implantacién de un robot industrial

Disefio y control de una célula robotizada

Disposicién del robot en la célula de trabajo
Caracteristicas del sistema de control de la célula de trabajo
Caracteristicas a considerar en la selecciéon de un robot
Area de trabajo

Grados de libertad

Precision, repetibilidad y resolucién

Velocidad

Capacidad de carga

Sistema de control

Hoja de especificaciones técnicas de un robot
Seguridad en instalaciones robotizadas

Causas de accidentes

Medidas de seguridad

Normativa legal

Riesgos asociados al trabajo con robots

Justificacion econdémica

Factores econdmicos y datos basicos necesarios

El robot como elemento principal del anélisis econémico
Métodos de andlisis econémico

Mercado de robots

Situacién de mercado afio 2020

Perspectivas de mercado afios 2022-2024

Resumen

Aplicaciones industriales

Clasificacién

Aplicaciones industriales de los robots
Trabajos de fundicién

Soldadura

Aplicacién de materiales. Pintura
Aplicacién de adhesivos y sellantes
Alimentacién de maquinas

Procesado

Corte

Montaje

Paletizacion

Control de calidad

Manipulacién en salas blancas
Nuevos sectores de aplicacién de los robots. Robots de servicio
Industria nuclear

Medicina

Construccion

Resumen

Metodologia

En Criteria creemos que para que la formacion e-Learning sea realmente exitosa, tiene que estar basada en contenidos 100% multimedia (imagenes, sonidos,
videos, etc.) diseflados con criterio pedagdgico y soportados en una plataforma que ofrezca recursos de comunicacién como chats, foros y conferencias...Esto se
logra gracias al trabajo coordinado de nuestro equipo e-Learning integrado por profesionales en pedagogia, disefio multimedia y docentes con mucha experiencia
en las diferentes areas temdticas de nuestro catdlogo.




Perfil persona formadora

Esta accion formativa serd impartida por un/a experto/a en el &rea homologado/a por Criteria, en cumplimiento con los procedimientos de calidad, con experiencia
y formacién pedagoégica.

En Criteria queremos estar bien cerca de ti, ayidanos a hacerlo posible:
jSuscribete a nuestro blog y siguenos en redes sociales!

Blog de Criteria


https://blog.criteria.es/
https://www.facebook.com/CriteriaRRHH
https://twitter.com/Criteria_RRHH
https://www.instagram.com/criteria_rrhh/
https://www.criteria.es/

