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OBJETIVO.

Exponer los temas aprendidos en la asignatura de Cinematica de Robots de manera que este
documento sirva de guia para las nuevas generaciones interesadas en aprender mas sobre
robotica.

ACTIVIDADES A REALIZAR.

Elaborar un resumen de cada uno de los temas vistos en clase.



UNIDAD I. Introduccion a la robética.



UNIOAD I. Iutroduccidn a la rob&hi ca. 3% /ener /2003

CQ‘YJVEHCV. 'DI—. Rogv Mivgm‘q CO\QNJO

BIBLIQGRAFIA.
*Robohics aw Control - 300“91
- Cv'nfg
~ Barientos

CONTENIDO.
° Cohcep*o: basicos,
o tSfona.
° (DiScfu‘)\ims hecesarias.
o Debinician.
° Tecv.o\ia\’as e Sm—g}'l:ien*o. Lt
o Elementos que congTituyew un roboT.
N quar_“eyfsﬁ cas 3a \Zs )\m‘hs y del vobet-
o Diqgrama de Hoques de wn sistema vrobdhico.
o Pspectos adicionales.
o Mequitechwas basicas do los robots.
. Gmpohen‘\’«s Ponales J:‘ manipuladors

*Conceptos basicos.

Un »—oLo+ €5 yn mqn'.pu‘q:loy- r‘\mc\om\ rapbvsi—qmluf_ capaz t)e wmover m"‘QHqL piezas,
Nerramientas o dispositives especializados me it movimie wtos v«ﬁ:\v\es posrqquo;, con
el n de ;—eq\‘.mp- +m-eu diversas. Debe poseer tres pav“es: mecanica, e\ed-._i'nic_q Y
SOH\nm—g o cov\*\»o‘.

e clasifican en:

¢ Robot Qgh_‘\pu\dov-, Es c\qutl que se ﬂv\c_uev\“‘m en Un l"s‘“’ fis0.
o Robot mavil. Es capaz de desplazarse en su entoino,

La \"0\"5“56-« es Wna ciencia V"“Hit"nscip\inqr'.q que combina Jisdp\inm COmo: mecanika, e~
e vSnicq, in ovna‘*im, I““'Q\igﬁnc'\ﬁ thh(jq‘l 'mse_n]:y-‘.q Jg coy“\‘;.o‘l GTS.ICM, e'}‘c‘

E\ *é""‘\\'@ proviewe de la pu\n\n-q c\hcr.q “POL‘))('Q” we significu “*‘rq'm]o o\)\'. 9q+ov-io"¢'"-
plea poi primeo—q vezZ €w ‘q o\wq RUR (Ro\:o S Univevsq\es Je ROSS\m) ?S\'VE'\QJR th
1991 por el hove\is‘\qy dramaturgo Karel Capex.

* Historia.

° E\ pHmer v-o\»o* conocido e el so\em, }\ec\\o de mrci“a.

s 1500. Se desawo lon mecanismos .\a\\“‘omq \zados po |c‘; P‘-Qan.fes.

o 1738, ‘Iacws de Vaucanson crea E\ pu“v" y “\E‘_. f-auhs‘}‘a"’ ?u{"o'm‘\‘q} mecavlicos. )

° 1-}1-4 p’\en—e Imquc\’ Droz Y s eqa'\po crean cl e;o'.hw 2 “La mi‘s‘ua“ y El‘kl’ﬂ)ﬂn‘}t
que ,_ep,,tse.\\-“ \06 Primeros qukm‘\'qs reprosmmues vnecEnicqvqe-\"‘e por- sns'l‘i{aci& Je
e hgranes.
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. Sig\om. IOS\‘pk Iﬂqunul Creq  una ms’xqu‘mx ¥ﬁ\(“’l‘ P‘—OQH.\MQH(_ me“‘ﬂh‘xc +Q"j€+05 per~

s N meJquos Je\ 5'.3|o M Iﬂcqqes de Vavcansos C%s*rave Varios Mifs,cos Je ‘hvnqio \wmqno_

. 1905. Henvi Maillavdert crea wna Mueck wecinica capaz de Nacer dibuos.

» 1920 Karel Capex estrena la obra RUR. (Rossums Universal Robots) ¥ aci¥a el +2rmino robe

s 190. Lsaac Asimov crea para sus wovelas |a palabra robstica” y las tres leyes pava pro-
Yeger al ser humano de astos.

°1q‘|%w|“ x‘lﬂ“'ér treq \QS ‘}o'r*ugas E\mev " E\S'n’_, \05 ‘)Vineros }-ov‘o‘}s wn com~

am y
pm—‘\‘nm'n:-\“‘o Fo o“'a 1¢0.
° 19CC-A91. El Tnshiteto de L\ves\ﬁgo‘doﬂt}“ Stankird en California crea e| robot S\m«e) cq-

paz de descomponer Srdenes e segmentos.

"SR B e el Rl
* 1993, HM\J(\ de :IQPO’V\ Cred P-‘-/ el primer -—olo:\‘ \'anqno'.Ae.,

+199F. NASA eava al robot Sojourmer a explorar warte,

» 2003, \R0L0+, empresa cn—eqaq por f_xpg»"os Je\ MlT Crea Q ROOM‘)A, ko\to‘\’ \;npquq, J«c Piso

automatico.

22009, Se inician estudios en wanobets para wtroduci q\ cuerpo humqno.

o Robots en paralelo.
Rquellos compuestos por 2 plataformas, una wavil
Que 50n cadenas cinematicas in ipenJien es «
Ventajos:
® Pueden poseer was aceleracion, rigidez precisidn.
° Los woloies esTam insTalades en |la pLhcovm Fia permitiendo lene- 2 a C DOF @méos de

\;\MF"QJ)‘
*Sown mwas ligeras .
Dlsveh\'q(ms:
cupan was <spacio que oheas conﬁgun\c'mncs.
LGS prernas Jﬁ uh "OLO* quq\e\o cs\ﬁn cowmpues ‘\‘qs pov av‘\icu\qciones;
L ?Ro‘\'cé\anﬂ\e;.
2.~ Prswaticas-
3.-Vsiversales.
4-Eslzricas.
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*¥Tecnologias que dicron surgimiento a la robstica.
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¥ Eleweros que Cons*i*uyen a un robot.
"\e&n'\mnen“‘c un W‘?o“' esta bormado por
* ES\Q\)M\(S. E‘evncd‘os macinicos que c«msh\' en Q\ Foto"'
Q

° a*\‘uulqciov_ves- JTuw as que cn\ n a \os eslabopes ¢ '\v.Jic_qh & wimero de 9-qu3 Jc |il¢,-
*qJ. Permiten un mov}nifn‘\’o relativo ed‘re chq dos es\alm-es cowsecuhvos.

Los vobots de cadena cinematica abierta poseen un conjunto de eslabowss |imi¥qu;Y
Su errok Se Syma Cown cha nJyevo t‘emen‘\‘o.

Los vobets de cadena ciaewition cercada Son aquellos que contienen nicawente s labowes
Bina i0s y en esxe ‘hpo ke sistemas ‘os errores Se prome dian-

E\ Pu\\*o de c.en\‘p-o de l« ktH—&lMiCr\‘\‘q ° c(‘ed‘ot— Rnu\ (TCP - Tool Center P“’"“*) Se wsa
para reberirse a \q posicion Ae\ plh‘\‘o Focq\ de la kemmien‘h Je‘ rol;o*.

Cada wno de los wovimientos 'mzkpem}ichs que puede realizar cala arficlacn se

“lwl gvn‘lo de \iLevao\J ¥ Permh posicionar \;oﬁen or en e\espacio ql e ector inal.

\.cs wovimientos que pueéa Yener una ﬂl-*\'cu\qcio‘h Son:
* Desplazanienty.
e lero-

i Cmn\nmc'\ﬁ «\e Qh\os,
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E\ nimero Je qrados de libertald de un robot viewe Jado por la suma de \os 9y~qu: d Mm—
de \qs juntas que \os compowen.  Para desarvollar un vobot capaz alcanzar cualquier
posician  arbitvaria <n el espacio de c\m\qmer ‘\*aye&ori« se precisara Au\ menos de G gm‘los

de \;\m-\oA.
Un aumento en el nimero de rwxéor de libertad conlleva un qumenty de la Hlexibilidad od

posicionamiente del e e!neh"fo ermimal. Rdemds, si se requicre rn‘mjm‘ en un enforno con obs-
Yacdosy es posible dokar al wobot Jde maysr Hexibilidad <n posicones y oviestacienes. Oha
sihuacian Frecuente es Ao“'ar- q‘ \'oLo‘" de un sto de iLer‘}qt) adi onal que le permta
éesp\m_m—se a o \q\—go c)c ") cq»'.\ m«me\\)rcn:)o ast €\ vo\unm de <spacio nl que pue
acceder.



UNIDAD II. Transformaciones homogéneas.



