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”ésa Introduccién

m Objetivo del curso: estudiar los fundamentos de la
robdtica y proporcionar a los alumnos las herramientas
necesarias para el control de los manipuladores industriales,
implementando los algoritmos de control mas comunes.

m [Definicién] Robot: es un manipulador multifuncional
programable, diseniado para mover materiales, piezas,
herramientas o equipos especializados por medio de
movimientos variables programados para la realizacién de
varias tareas (Robot Institute of America).
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&5& Componentes
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m Un robot manipulador tipo serie se compone de n
articulaciones y n 4+ 1 eslabones.

m Las articulaciones se enumeran de 1 hasta n, mientras que
los eslabones de 0 hasta n. El eslabén 0 es llamado base,
mientras que el eslabén n es en el que va el efector final.

m Cada articulaciéon une exactamente dos eslabones, la
articulacién 7 une a los eslabones i — 1 e 1.

m [Definicién| Efector Final: es un accesorio o
herramienta disenado especificamente para colocarlo en el
dltimo eslabdn del robot. El efector final le permite al
robot ejecutar la tarea deseada (e.g. pinza, pistola para
soldar, pistola de pintura, etc.).
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&5& Tipos de Articulaciones
1
4

m Prismaticas (P): Crean un desplazamiento lineal entre
los dos eslabones a los que conectan. Su variable articular
es ¢; = d;.

= De Revolucién (R): Crean un desplazamiento angular
entre los dos eslabones a los que conectan. Su variable
articular es ¢; = 6;.
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Tipos de Articulaciones

A
P

Articulacién i
iculacion i a
q Articulacion i
Eslabon i
Eslabon i-1
Prismatica Prismatica
(3D) q, (2D)

Eslabon i

~— Articulacion i
Eslabén i-1 rticulacion i
Eslabon il —___|

Revolucion Revolucion

(3D) (2D)
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&5& Actuadores
.
Yogetl

m Eléctricos (Motores)

m Bajo costo, silenciosos, precisos, faciles de controlar, bajo
mantenimiento.

m Poca fuerza en relacién a su tamano, baja velocidad lineal.
m Neumaticos

m Répidos, limpios, tienen buena fuerza.

m Requieren equipo adicional, dificiles de controlar, costosos.
m Hidraulicos

m Mucha fuerza, veloces.

m Requieren equipo adicional, mantenimiento, costosos.
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&5& Configuraciones comunes
1
Yogetl

= Cartesiano (PPP)

o
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&5& Configuraciones comunes
1
Yogetl

m Cilindrico (RPP)
qd,
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&5& Configuraciones comunes

m Esférico (RRP)
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&5& Configuraciones comunes
et

s

= SCARA (RRP)
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&5& Configuraciones comunes
1
et

s

= Antropomédrfico (RRR)
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&5& Configuraciones comunes
1
Ngetl

®m Muneca Esférica (RRR)
q] q3
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&g Representaciéon de un Robot Serie
Yogetl
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&M Espacios Articular y de Trabajo
Yugatl

=

m [Definicién] Espacio Articular: es el conjunto de todos
los valores posibles que pueden tomar las variables
articulares (desplazamientos y angulos). Un vector
perteneciente a este espacio se denota como g € R", con
componentes q = [ql qa - qn]T

m [Definicién| Espacio de Trabajo: es el subconjunto del
espacio Cartesiano de todos los puntos posibles que puede
alcanzar el efector final. También se le llama espacio
alcanzable.

m [Definicién] Espacio de Destreza: es el subconjunto del
espacio Cartesiano de los puntos que puede alcanzar el
efector final con cualquier orientacién deseada.
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