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APRUEBA CURSO DE POSGRADO DE ACTUALIZACION
Buenos Aires, 17 de agosto de 2006

VISTO la presentacién de la Facultad Regional Cérdoba, a través de la cual
solicita la aprobacion y autorizacion de implementacion del Curso de Posgrado de
Actualizacion “Métodos para modelado, simulacién y control de sistemas robéticas

complejas”, y

CONSIDERANDO:

Que el Curso propuesto constituye una oferta de formacién y actualizacion del
conocimiento de la dinamica y la cinematica de los sistemas mecanicos complejos.

Que la Facultad Regional Cérdoba cuenta con un plantel de profesores de
elevado nivel académico y profesional, ademas de una prolongada y amplia experiencia
en el dictado de cursos y seminarios vinculados al propuesto.

Que la Comision de Posgrado de la Universidad ha analizado los
antecedentes que acompanan la solicitud y avala la presentacion.

Que la Comision de Ensefianza recomienda su aprobacion.

Que el dictado de la medida se efectia en uso de las atribuciones otorgadas

por el Estatuto Universitario.

Por ello,
EL CONSEJO SUPERIOR UNIVERSITARIO DE LA
Q' UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL

ORDENA:
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ARTICULO 1°.- Aprobar el curriculo del Curso de Posgrado de Actualizacién “Métodos
para modelado, simulacion y control de sistemas robdticas complejas”, que figura en el
Anexo | y es parte integrante de la presente ordenanza.

ARTICULO 2°.- Autorizar el dictado del mencionado Curso en la Facultad Regional
Coérdoba a cargo del Docente que figura en el Anexo Il y es parte integrante de la
presente ordenanza.

ARTICULO 3°.- Registrese. Comuniquese y archivese.

ORDENANZA N° 1107

relario Acodémico y de  Plaseamlento
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ORDENANZA N° 1107

ANEXO |

CURSO DE POSGRADO DE ACTUALIZACION
“METODOS PARA MODELADO, SIMULACION Y CONTROL

DE SISTEMAS ROBOTICAS COMPLEJAS”

|. FUNDAMENTACION

Es de importancia creciente el uso de sistemas mecanicos complejos como estructura de
robots: exoesqueletos, robots industriales de muchos grados de libertad, vehiculos
(aeronaves, sumergibles, terrestres) robotizados; entre otros.

Es de fundamental importancia el cabal conocimiento de la dindmica y la cinematica de
esta clase de sistemas para enfrentar el disefio de sistemas de mando y control para esta
clase de dispositivos. El curso brinda un panorama completo del modelado, la simulacién
y el disefio desde la dptica de aplicaciones reales que han sido elaboradas en el tiempo
en el Grupo de Robdtica y Procesamiento de Senales del Instituto de Informatica Técnica

de la Facultad de Informatica y Electrénica de la Universidad Técnica de Berlin.

Il: OBJETIVOS
Proporcionar al graduado elementos para el modelado, la simulacion y el disefio de

sistemas de control aplicados a sistemas mecanicos complejos para aplicaciones en

Q\ robética.
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Ill. CONTENIDOS

1. Orientacion de cuerpos rigidos en el espacio 3D

2. Cinematica del cuerpo rigido

3. Cinematica de sistemas mecanicos. Coordenadas y velocidades generalizadas.

4. Ecuaciones cinematicas del movimiento.

5. Caso de estudio: Ecuaciones cinematicas del movimiento de un helicptero.

6. Introduccién al método Kane para derivacion de las ecuaciones dinamicas de
movimiento.

7. Dinamica del cuerpo rigido.

8. Estudio de caso: Ecuaciones dinamicas (simplificadas) para el movimiento de un
helicoptero.

9. Ecuaciones dinamicas de movimiento de sistemas robéticos complejos.

10. Algoritmos para el método Kane.

11. AUTOLEV: Software para modelado de sistemas complejos basado en el método
Kane.

12. Simulacién del movimiento de sistemas robéticos complejos.

13. Introduccién a los sistemas robustos de control de movimiento.

14. Control de movimiento en modo deslizante.

15. Estudio de caso: control robusto del movimiento de manipuladores.

16. Estudio de caso: Modelado y control de un helicéptero auténomo.

a. Obtencion del modelo
b. Ecuaciones de la dinamica y la cinematica.

¢. Simulacién y analisis del comportamiento del helicéptero.
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d. Disefio del controlador.
e. Sistema embebido de tiempo real para el control del helicoptero
f.  Validacion experimental.
17. Estudio de caso: Movimiento estable de robots humanoides.
a. Concepto de Punto de Momento Cero (ZMP)
b. Ecuaciones de la dinamica y la cinematica.
c. Generacion de trayectorias para movimientos estables.
d. Disefio del controlador.
e. Validacién por simulaciéon en computadora.
18. Estudio de caso: Algoritmos de control para el exoesqueleto de una mano.
a. Descripcién del sistema.
b. Control robusto de posicion.
c. Control de fuerza.

d. Validacion experimental.

IV. METODOLOGIA
Desarrollo de clases tedricas expositivas.

Practicas de simulacién en laboratorio, usando un paquete de software de distribucion

libre.

V. DURACION
@\ Carga horaria: sesenta (60) horas reloj.
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VI. EVALUACION y PROMOCION

Asistencia como minimo al 80% de las clases teorico-practicas dictadas.

La acreditaciéon del curso se realizara mediante una instancia final de evaluacion

% individual y escrita.
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ANEXO Il

IMPLEMENTACION DEL CURSO DE POSGRADO DE ACTUALIZACION
“METODOS PARA MODELADO, SIMULACION Y CONTROL
DE SISTEMAS ROBOTICAS COMPLEJAS”

EN LA FACULTAD REGIONAL CORDOBA

- Dr. Konstantin KONKAK

Graduado como Dipl. Ing., Especializacion en Informatica en Tecnologia de Produccion,
en la Technischen Universitat Berlin.

Doctor en Ingenieria, Becario de DaimlerChrysler AG, bajo la direccién del Prof. Dr. Ing.

Gunter Hommel.

% Investigador en el Instituto de Informatica Técnica, Facultad de Informatica y

Electrotecnia, Universidad Técnica de Berlin. (RFA)




