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APRUEBA CURSO DE POSGRADO DE ACTUALIZACION

Buenos Aires, 12 de Mayo de 2011

VISTO la Resolucién N°10/11 del Consejo Directivo de la Facultad Regional
del Neuquén, a través de la cual solicita la aprobacion y autorizaciéon de implementacion
del Curso de Posgrado de Actualizacién “Robética de manipuladores. Un abordaje desde

los modelos cinematicos”, y

CONSIDERANDO:

Que el Curso propuesto responde a la necesidad de brindar a docentes y
graduados de la Universidad conocimientos cientificos actualizados en el campo de la
robética de manipuladores.

Que la Facultad Regional del Neuquén 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 acompanian la solicitud y avala la presentacion.

Que la Comision de Ciencia, Tecnologia y Posgrado recomienda su
aprobacién.

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

por el Estatuto Universitario.

Por ello,

| %\ EL CONSEJO SUPERIOR DE LA UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL
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ORDENA:
ARTICULO 1°.- Aprobar el curriculo del Curso de Posgrado de Actualizacién “Robética de
manipuladores. Un abordaje desde los modelos cinematicos”, que figura en el Anexo 1 y
es parte integrante de la presente Ordenanza.
ARTICULO 2°.- Autorizar el dictado del mencionado Curso en la Facultad Regional del
Neuquén con el Cuerpo Docente que figura en el Anexo Il y es parte integrante de la
presente Ordenanza.

ARTICULO 3°.- Registrese. Comuniquese y archivese.

ORDENANZA N° 1312

A.U.S. RICARDOF. O. SALLER

Secretario del Consejo Superior
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ORDENANZA N° 1312

ANEXO |

CURSO DE POSGRADO DE ACTUALIZACION
ROBOTICA DE MANIPULADORES -~ UN ABORDAJE DESDE LOS MODELOS

CINEMATICOS

1. FUNDAMENTACION

El presente curso de posgrado de actualizacién abarca el campo tematico de la Robética.
La Robética es considerada una de las tecnologias con mas auge en la actualidad y con
mayor impacto en la nueva sociedad tecnolégica. En este curso se propone el abordaje
de este campo disciplinar desde una de sus ramas centrales: la Roboética de
Manipuladores, tematica central de la llamada Robética Industrial.

En la Robdtica Industrial se intenta dotar de flexibilidad a los procesos productivos
tratando de mantener en forma simultanea la productividad que se consigue con una
maquina automatica especializada. Esta rama de la Robética Industrial, estuvo orientada
desde sus inicios a las funciones de manipulacién; tanto es asi, que en la mayor parte de
la literatura especializada suele considerarse que un robot industrial es esencialmente un
robot manipulador, y es a este tipo de robot al que mayor atencién se le dedica. Aunque
en la actualidad, ya se entiende que un robot moévil también es capaz de desarrollar
tareas en entornos industriales.

En lo que respecta a “Un abordaje desde los Modelos Cineméticos” significa que el eje
central del curso es el estudio del movimiento del robot manipulador con respecto a un
sistema de referencia sin tener en consideracion las fuerzas que intervienen. Este estudio

se focaliza en la obtencion del modelo cinematico directo e inverso del manipulador para
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los casos de estudio que sean abordados. La resolucién del modelo cinematico directo
consiste en determinar la posicion y orientacion del extremo final del robot con respecto a
un sistema de coordenadas tomado como referencia, conocidos los valores de las
articulaciones y los parametros geométricos de los elementos del robot; mientras que la
resoluciéon del modelo cinematico inverso consiste en resolver la configuracién que debe
adoptar el robot, en términos de la obtencién de los valores correspondientes a
articulaciones y parametros geométricos, para una posicién y orientaciéon del extremo

conocidas.

2. JUSTIFICACION

Se justifica el dictado del presente curso de posgrado de actualizacién en virtud de las
siguientes consideraciones, a saber:

- El desarrollo industrial sostenido que se mantiene a nivel nacional proporciona un
espacio sumamente propicio para la formacién de recursos humanos calificados en areas
de la ingenieria como la que se propone en este curso.

- Incorporar a la actividad de posgrado cursos de actualizacién a los efectos de consolidar
el desarrollo de esta actividad en campos afines con las carreras de grado que se dictan
en esta casa de estudios (Ingenieria Electronica e Ingenieria Quimica).

- La importancia de formar al alumno en un campo de alto impacto en la actividad
industrial como es la robética de manipuladores, poniendo énfasis en la aplicacién de
herramientas matematicas conocidas (transformacion de sistemas de coordenadas,
algebra matricial y jacobianos) para la obtenciéon de los modelos cinematicos; asi como

también en los elementos mecanicos que lo componen y su sistema sensorial.
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2. OBJETIVOS

- Conocer los aspectos mas importantes de la Robética de Manipuladores relacionados
con los elementos que componen un robot, es decir, todo aquello que se refiere a la
morfologia de manipuladores y robots méviles (estructura mecanica, transmisiones y
reductores, sensores, actuadores y elementos terminales).

- Adquirir las herramientas matematicas que sirven de soporte para el estudio de la
representacion de la posicion y la orientacion del robot (sistemas de referencia, matrices
de rotacion y de transformacién homogénea y otras representaciones de la orientacion
como pares de rotacion, angulos de Euler y cuaternios), imprescindibles para el abordaje
del modelado directo e indirecto de los robots.

- Informarse acerca de los desarrollos actuales presentes en un sistema robot.

3. CONTENIDOS MINIMOS

Unidad 1: El campo de la robética

Origen e historia del campo de la robética. Robot Industrial Manipulador, Robots Méviles
y otros tipos de Robots. Campos de aplicacién.

Unidad 2: Dispositivos mecanicos y componentes del robot

Articulaciones de robots manipuladores y configuraciones cinematicas. Estructura
mecanica de un robot. Sensores y actuadores. Robots méviles. Vehiculos con ruedas.
Unidad 3: Fundamentos matematicos para la localizacion espacial

Sistemas de coordenadas para la representacion de la posicién. Matrices de rotacion y
Angulos de Euler. Matrices de transformacién homogénea: aplicacion y significado
geomeétrico. Composiciéon de matrices homogéneas. Graficos de transformacion.

Unidad 4: Modelos cinematicos de robots

Modelo directo del robot manipulador. Resolucién del problema cinematico directo por
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medio del uso de matrices de transformacién homogénea. Modelo inverso del robot
manipulador. Resolucién del problema cinematico inverso por medio del uso de matrices
de transformacién homogénea.

Unidad 5: Sensores

Sensores y magnitudes. Clasificacién y caracteristicas de sensores: descriptores
estaticos y dinamicos. Sensores de desplazamiento y proximidad. Conceptos basicos de

sensores de navegacion.

4. DURACION

El Curso tendra una carga horaria de 50 (CINCUENTA) horas

5. METODOLOGIA
El régimen de cursado previsto es presencial. El cursado prevé la combinacién de clases

tedricas - expositivas y actividades practicas.

6. EVALUACION Y PROMOCION
Para la aprobacion del curso se requerira, ademas de la asistencia, la aprobacién de

trabajos practicos y un examen final escrito e individual.
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ORDENANZA N° 1312

ANEXO 1l

CURSO DE POSGRADO DE ACTUALIZACION
ROBOTICA DE MANIPULADORES. UN ABORDAJE DESDE LOS MODELOS
CINEMATICOS

EN LA FACULTAD REGIONAL DEL NEUQUEN

Docentes
- HOSSIAN, Alejandro
Magister en ingenieria del Software, ITBA — Universidad Politécnica de Madrid
Especialista en Ingenieria de Sistemas Expertos, ITBA
Ingeniero Civil, Universidad Catélica Argentina
Profesor Titular Ordinario, UTN — Facultad Regional del Neunquén
Docente Investigador Categoria IV del Programa de Incetivos (SPU)

Director y Jurado de Tesis de maestria

- MONTE, Gustavo
Master of Sciencie, State University of New York
Ingeniero Electricista, orientacion Electronica, Universidad Nacional de Mar del Plata
Docente Investigador Categoria |1l del Programa de Incetivos (SPU)

3\)‘\ Profesor Titular Ordinario, UTN — Facultad Regional del Neunquén




