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. Inftroduccidn

Fundamentos de Robdtica es una asignatura obligatoria de especialidad, se ubica
en el sexto periodo académico de la Escuela Académico Profesional de Ingenieria
Mecatrénica y tiene como prerrequisito la asignatura de Mecdnica Vectorial - Estatica.
Con esta asignatura se desarrollan, en un nivel intermedio, las competencias transversales
Conocimientos de Ingenieria y Experimentacion, y, en un nivel inicial, las competencias
transversales Medioambiente y Sostenibiidad y Gestion de Proyectos vy las
competencias especificas Diseno y Desarrollo de Soluciones, Andlisis de Problemasy
Uso de Herramientas Modernas. En virfud de lo anterior, surelevanciareside en brindar

al estudiante un panorama general de la robdtica.

Los contenidos generales que la asignatura desarrolla son los siguientes:
Clasificacién de robots manipuladores; Movimiento rigido; Transformaciones
homogéneas; Cinemdtica directa e inversa; Cinemdtica de la velocidad

(jacobiano); Singularidades; Dindmica de robofs.

Il. Resultado de aprendizaje de la asignatura

Al finalizar la asignatura, el estudiante serd capaz de aplicar los conocimientos de

matemdticas en el modelamiento de robofs.
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Organizacién de los aprendizajes

Morfologia y clasificacion de robots manipuladores.
Movimiento rigido. Herramientas matematicas para la

Unidad 1

Duracion

en horas 24

localizacién espacial

Resultado de
aprendizaje
dela unidad

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de clasificar a los robots
manipuladores, analizando y utilizando las herramientas matemdaticas
para su localizacién espacial.

Ejes temdticos

Antecedentes de la robdtica

Morfologia y clasificacién de los robots manipuladores
Movimiento rigido

Representacion de posicidn y orientacién
Descripciones espaciales y transformaciones
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Cinemadtica directa de robots manipuladores

Unidad 2 Duracién

24
en horas

Resultado de
aprendizaje
de la unidad

Al finalizar la unidad, aplicando fundamentos matemdaticos vy
operadores cinemadticos, el estudiante serd capaz de solucionar el
problema de cinemdtica directa de robots manipuladores.

Ejes temdticos

1. Conceptos cinemdaticos bdsicos

2. Resolucién del problema cinemdtico directo mediante matrices de
transformacién homogénea

3. Convencion Denavit - Hartenberg

4. Resolucién del problema cinemdtico directo mediante el uso de

cuaternios
Unidad 3 . s
. fae . . Lo . Duracion
Cinematica inversa, cinemdatica de velocidades de robots en horas 24
manipuladores, jacobiano de manipuladores

Resultado de
aprendizaje
de la unidad

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de solucionar el problema
de cinemdtica inversa y cinemdtica de velocidades de robots
manipuladores, aplicando matrices jacobianas.

Ejes temdticos

1. Cinemdtica inversa, conceptos bdsicos

2. Resolucién del problema cinemdtico inverso por métodos
geométricos

3. Resolucién del problema cinemdtico inverso a partir de matrices de
transformacién homogénea

4. Cinemdtica de velocidades. Matriz jacobiana. Configuraciones
singulares

Dindmica de robots manipuladores

Unidad 4 Duracién

24
en horas

Resultado de
aprendizaje
de la unidad

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de aplicar los
conocimientos adquiridos para la presentacion y sustentaciéon de un
proyecto de investigacion de la asignatura, obteniendo las ecuaciones
dindmicas de diversos sistemas y la implementacién de

modelos dindmicos de robots manipuladores.
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1. Modelo dindmico de la estructura mecdnica de un robot
manipulador

2. Modelo dindmico de robots manipuladores mediante formulacion
Euler - Lagrange

3. Modelo dindmico de robots manipuladores mediante formulacion
Newton - Euler

4. Modelo dindmico en variables de estado

Modelo dindmico de los actuadores

Ejes temdticos

o

IV. Metodologia

Modalidad Presencial

Se implementardn un conjunto de estrategias diddcticas, centradas en el estudiante,
con la finalidad de que este construya su conocimiento a partir de la interaccién con el
docente y sus pares. Para el logro de los resultados de aprendizajes previstos, se aplicard
la metodologia activa, a través de las técnicas de aprendizaje basado en proyectos

(ABP). La evaluacién y asesoramiento a los estudiantes serd permanente.

Se enfatizard la estrategia diddctica del flipped classroom y el uso del aula virtual, en la
cual el estudiante tendrd acceso ainformacién seleccionada; asimismo, podrd reportar

sus frabajos e interactuar con ofros companeros y el docente de la asignatura.

V. Evaluacién
Modalidad Presencial

Unidad por Peso Peso
Ent | Inst t
Rubros evaluar Fecha ntregable / Instrumento parcial total
Evaluacién N Primera | Evaluacién individual tedrica/ Prueba
de enfrada | Prerequisito sesion | objefiva 0%
Semana Evaluacién individual teérico- 50 %
1 1-4 prdactica / Prueba de desarrollo °
Consolidado 1 Semana Ejercicios individuales de andlisis de
C1 2 5.7 modelos desarrollados en clase / 50 % 20%
Ficha de observacion
EVSICL,JrgiCC:?n Semana Evaluacion individual teérico-
EP ly2 8 prdctica / Prueba de desarrollo 20 %
Semana Evaluacion individual teérico-
. 40 %
. 3 9-12 prdactica / Prueba de desarrollo
Consolidado 2
c2 4 Semana Proyectos grupales de 60 % 20%
13-15 investigacion / Ribrica de evaluacién °
Evo}liL:%clzlon Todas las Semana Proyectos de, investigacién / Ribrica
EF unidades 16 de evaluacién 40 7%
Evaluacién sustitutoria Aplica

* Reemplaza la nota mds baja obtenida en los rubros anteriores.
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Férmula para obtener el promedio

PF = C1 (20 %) + EP (20 %) + C2 (20 %) + EF (40 %)

VL.

VIL.
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