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PROGRAMA DE CURSO

ME4707 ROBOTICA

Robotics

“

ME4501 Control de Sistemas Obligatorio Carrera Ing. Civil
Mecanica.

e Concebir, formular y aplicar modelos fisico-matematicos para la resolucién de
problemas relacionados con el disefio de componentes, equipos y sistemas mecanicos.

e Concebir y crear sistemas innovadores que den respuesta a nuevas necesidades tanto
en el Ambito nacional como internacional.

e Disenar componentes, equipos y sistemas mecanicos para la industria y la generacién

de energia.
e Construir sistemas mecanicos mediante la integracion y sintesis de diferentes

elementos.

El propdsito de este curso es contribuir al area de disefio de la carrera, entregando a los
estudiantes herramientas tedricas y practicas que le permitan disefar y fabricar sistemas
robéticos. Destaca el uso de sistemas modernos que permiten la simulacién y fabricacion de
prototipos funcionales. Los conceptos se ponen en practica mediante un proyecto de fabricacion
de una maquina inteligente.

Al término del curso el estudiante demuestra que:

e Disefa, programa y construye maquinas inteligentes, comprendiendo las herramientas
dominantes de simulacion y control de robots, a fin de desarrollar sistemas autébnomos
complejos que puedan resolver problemas industriales, automatizar procesos o
constituir una novedad cientifica.

La estrategia metodolégica que se desarrollard | La propuesta de evaluacién es el proceso en

en este curso es: donde el estudiante debera demostrar sus
v' Meétodo de proyecto. competencias en las siguientes instancias:
v" Clases expositivas. e 2 Controles.
v Lectura de articulos realizada e 1 Examen.
por los estudiantes. e 3 Tareas.

V' Tareas. e 1 Proyecto final.
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Unidades Teméticas

Introduccion 1 semana

1 Definiciones de robot, robética. El estudiante demuestra que: 1, 2.
2 Aplicaciones de la robética a nivel Conoce la importancia de la
nacional e internacional. robética tanto a nivel industrial
3 Preguntas fundamentales de la como cientifico. Conoce la
robética actual. problematica del diseiio de

4 Relacion con biologia, fisica, robots. Integra estos conceptos
neurociencias, ciencia de la en el disefio e ingenieria pre
computacion, ingenieria mecanicay conceptual de un sistema
eléctrica. robético.

5 Problema fundamental del disefo

de robots.

6 Futuro de la robética y singularidad

en la inteligencia artificial.

7 La necesidad de emplear técnicas

para la automatizacién del diseno.

Sensores y Actuadores 3 semanas

1 Revision de sensores activos y El estudiante demuestra que: 1, 6.
pasivos. Integra sensores y

2 Percepcion activa. herramientas de visiéon

3 Herramientas de vision computacional. Conoce los
computacional. distintos tipos de actuadores

4 Actuadores roboticos lineales y comUnmente empleados en
rotativos. robética. Combina estos

5 Actuadores neumaticos, eléctricos. conceptos en el disefio de

6 Actuadores blandos. ingenieria conceptual de un

7 Servo motores. sistema robético.

Navegacion y Construccion de Mapas

1 Planeamiento de Trayectorias. El estudiante demuestra que: 1,5.
2 Sistema Operativo de Robética ROS. | Utiliza las herramientas de
2 Simultaneous Localization and navegacioén y construccion de

Mapping (SLAM). mapas mas usadas en robdtica.
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3 3D SLAM empleando herramientas

laser.

4 Ejemplos practicos usando Kinect.

Namero Nombre de la Unidad Duracién en Semanas
4 Simulacién de Robots 2 semanas
Contenidos Resultado de Aprendizaje de la Referencias a la
Unidad Bibliografia
1 Importancia de la simulacién en El estudiante demuestra que: 45
robotica. Practica las herramientas
2 Simulacién de solido rigido dominantes en la simulacién y
articulado empleando Open Dynamics | programacion de robots. Aplica
Engine (ODE). herramientas para la simulacion de
4 Precision y estabilidad numérica. cuerpo rigido articulado y cuerpo
5 Simulacién de la dinamica del cuerpo | blando amorfo. Simula prototipos
blando amorfo empleando VoxCad y de robots.
Voxelize.
Namero Nombre de la Unidad Duracién en Semanas
5 Fabricacion de Robots 5 semanas
Contenidos Resultado de Aprendizaje de la Referencias a la
Unidad Bibliografia
1 Prototipado rapido de robots. El estudiante demuestra que: 7
2 Solid free form fabrication. Aplica las principales herramientas
3 Digital fabrication. empleadas para fabricar sistemas
4 Fabricacion de robots blandos. robéticos. El estudiante integra
5 Herramientas CAM. estos conceptos en la fabricacion de
6 Herramientas CNC. un sistema robético.
7 Cédigo G.
8 Conceptos de Impresién 3D.
9 Self Assembly.
10 Stochastic Modular Assembly.
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