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Objetivo general: Comprender los fundamentos de los sistemas roboéticos manipuladores, sus
modelos matematicos primarios y conocer los elementos que le permiten relacionarse con el medio
ambiente que les rodea. Adquirir los conocimientos para sintetizar modelos dindmicos de robots
manipuladores y planificar sus trayectorias y presentar un panorama de las diferentes técnicas
existentes para el control de robots en diversas aplicaciones.

Contenido tematico:

Unidad | Introduccién

Unidad Il Modelo Geométrico
Unidad Il Modelo Cinematico
Unidad IV Modelo Dinamico
Unidad V Control

Actividades de aprendizaje:

1. Trabajos escrito de investigacion tedrica

2. Presentaciones orales

3. Escritura de reportes cientificos

4. Trabajos escritos de modelado matematico de robots
5. Examen practico de Robdtica

Procedimiento de evaluacién: Se realizard de acuerdo con el Capitulo VIl del Reglamento de
Estudios Avanzados. Se recomienda:

Producto de evaluacién Porcentaje
Exédmenes escritos 40
Trabajo escrito y/o exposicion 10
individual

Examen practico 50
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