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lIl. DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA ASIGNATURA

.1 OBJETIVO GENERAL:

Dar las bases teodricas a las principales técnicas y métodos del control de robots manipuladores

de n grados de libertad. Mas particularmente,

e se estudia la teoria de estabilidad en el sentido de Lyapunov,

e se proporcionan los fundamentos para obtener los modelos dinamicos de robots

manipuladores y las propiedades que los caracterizan,

y se estudian controladores de regulacién de posicién y seguimiento de trayectorias asi como

la estabilidad de lazo cerrado.

1.2 DESCRIPCION DEL CONTENIDO

TEMAS Y SUBTEMAS TIEMPO

1. Introduccién 8 hrs.

1.1 Estadisticas

1.2 Conceptos de control

1.2 Objetivos de control de robot manipulares: regulacién y seguimiento de trayectorias

2. Preliminares matematicos

2.1 Notaciones, espacios vectoriales y normas

2.2 Introduccion a los sistemas lineales

2.3 Variables de estados

2.4 Definicién de puntos de equilibrio

2.5 Funciones semidefinidas y definidas positivas, y semidefinidas y definidas negativas

2.6 Funciones cuadraticas

2.7 Estabilidad en el sentido de Lyapunov

2.8 Ejemplos y simulaciones

3. Modelo dinamico de robots manipuladores de "n" grados de libertad

3.1 Ecuacion de movimientos de Lagrange

3.2 Modelo dindmicos de robots manipuladores de "n" grados de libertad

3.3 Modelos de robots con friccion

3.4 Propiedades del modelo dindmico de robots manipuladores
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1.2 DESCRIPCION DEL CONTENIDO

TEMAS Y SUBTEMAS TIEMPO

4. Control de posicién de robots manipuladores 14 hrs.

4.1 Controlador P con retroalimentacion de velocidad y control PD

4.2 Controlador PD con compensacion de gravedad

4.3 Controlador PD con compensacion precalculada de gravedad

4.4 Controlador PID

4.5 Ejemplos y practicas numéricas

5. Control de movimiento de robots manipuladores

5.1 Control por precompensacion y control PD con precompensacion

5.2 Control PD+ y control PD con compensacion

5.3 Control par-calculado y par-calculado+

5.4 Ejemplos y simulaciones

6. Topicos avanzados

6.1 Control movimiento adaptable de robots manipuladores

6.1 Control de movimiento de robots manipualdores usando sélo mediciones posicién

7.1 Control de movimiento de robots manipuladores en el espacio operacional
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lI.4 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR

El 100% de la calificacion final se calculara con la siguiente ponderacion de las actividades

relacionadas al curso:

1. - Aplicaciéon de al menos dos examenes. 60%

2. - Elaboracién problemas sugeridos en la bibliografia del curso. 20%

3. - Realizacién de programas de simulacion usando Matlab y Simulink. 20%

Total: 100%




