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Introduccion ala Robotica

. Fecha de inicio +~—n Duracion Dedicacién Hardware: =) Certificacion
En espaiiol 7 junio 2021 6 semanas Shrssemana E=1 Computadoracon 8gb IA Centery
de RAM, con SEP
. Pycharm Community
30 horas Solicita Beca Modalidad Horario y Python3 instalados
Microsoft L2 Enlineavia Martes a Jueves
Teams 8:30-11a.m.
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Descripcion —
Requisitos

En el curso se discuten los fundamentos para el desarrollo de un robot manipulador
que tiene como base las técnicas clasicas de modelado y control. El curso comienza
rogramacion, la simulacion, y el

con el modelado matematico, continua con la

Conocimiento fundamental
de lenguajes de programacion
y algebra matricial.

control en tiempo real. Al final, los estudiantes podran controlar la posiciéon y orienta-

cion de un robot manipulador en un ambiente controlado en tiempo real.

Objetivo

Impartir los conocimientos fundamentales para gue los estudiantes puedan desarro-

llar un sistema de control de posicién y orientacion de un robot manipulador

Es ingeniero industrial por el Instituto Tecnolégico de La
Paz (2013); y Maestro en ciencias en Robética y Manufac-
tura Avanzada por el Centro de Investigacion y Estudios
Avanzados del Instituto Politécnico Nacional (CINVES-
TAV) (2016). Desde enero de 2017, es profesor de tiempo
completo del Departamento de Ingenieria Industrial y
Manufactura de la Universidad Auténoma de Ciudad
Juarez (UAC)) en donde imparte clases de nivel avanzado
como Sistemas de Visién, Robética, Control y Disefio
Mecatrénico. Ademas, ha dirigido mas de 30 proyectos
de titulacién de pregrado y otras de posgrado. El M.C. es
autor y coautor en varios articulos en revistas, libros y
congresos nacionales e internacionales. Sus intereses en
investigacion incluyen: vision por computadora, robdtica
espacial, navegacion autbnoma, y mecatronica.
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Instructor

M.C. Francesco
GarciaLuna

1 O— Conceptos basicos (5 hrs)
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Dirigido a
Cualquier persona con ganas
de aprender nuevo conoci-
miento sobre el desarrollo de

sistemas de control de
robots manipuladores

Perfil de ingreso

El estudiante debe mostrar interés
por la investigacion, debe ser
propositivo y'tener iniciativa.

Ademas, se espera que se tengan

habilidades en razonamiento logico.

Perfil de egreso

Se tendra el conocimiento y las
habilidades para desarrollar un
sistema completo de control de
posicion y orientacion de un robot
manipulador.

Modelado cinematico direc-

. Tipos de robots to(5hrs)

. Tipos de articulacién . Representacion matematica
. Tipos de actuadores de un robot

. Transformaciones rigidas . Cinematica directa

train@ia.center
www.ia.center/desarrollo_de_talento 2021

Simulacion

Aprendizaje, Innovacién, Emprendimiento



Modelado cinematico inver-

30

so (5 hrs)

. Diferencias entre cinematica
directa einversa

. Método geométrico

. Método analitico

. El Jacobiano y su importancia

Control de seguimiento de

30

trayectoria (5 hrs)

. ¢Qué es la parametrizacién?
. Curvas paramétricas

. Splines y curvas de Bezier

train@ia.center
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Control de posicion y orien-
tacion (5 hrs)

. Introduccién a la programa-
cién por bloques

. Control clasico

. Métodos numéricos de control

Control en tiempo real (5
hrs)

. Adquisicibn de datos en
tiempo real

. Control de posicion y orienta-
cion en tiempo real

Aprendizaje, Innovacién, Emprendimiento



