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OBJETIVOS

Los robots estan disefiados para realizar tareas dificiles y repetitivas para reemplazar al operador humano, y al
hacerlo tienen que entrar en contacto con su entorno y manipular objetos a través de pinzas especialmente
desarrolladas o manos robéticas complejas. Se ha dedicado una cantidad sustancial de trabajo en robdtica para
calcular agarres optimos en funcién de la geometria de los objetos, pero también se pueden tener en cuenta otros
aspectos. Hoy en dia, se espera que los robots formen mas tareas como ayudar y colaborar directamente con las
personas. Por lo tanto, los movimientos deben planificarse de manera adecuada y controlarse para compensar las
fuerzas de reaccion no previstas. Esta asignatura esta dedicada a cubrir aspectos de la robotica relacionados con la
manipulacion de objetos y la interaccion con el entorno desde el punto de vista de movimiento y control.

DESCRIPCION DE CONTENIDOS: PROGRAMA

1. Introduccion
1.1 Presentacion de la asignatura
1.2 Conocimientos generales sobre manipulacién robotica

2. Cinemética y dindmica de manipuladores
2.1 Conceptos de cinematica de manipuladores
2.2 Conceptos de dinamica de manipuladores

3. Control de robots para la manipulacion e interaccion
3.1 Control dindmico de manipuladores
3.2 Control de posicion y fuerza e interaccion

5. Herramientas de Manipulacion y estabilidad de agarre
5.1 Pinzas Robdticas para la manipulacién
5.2 Manos robéticas para la manipulacién
5.3 Manipulacion diestra

4. Planificacion para la manipulacion
4.1 Teoria de planificacion de agarre
4.2 Herramientas de planificacion

6. Aplicaciones de manipulacion robéticas
6.1 manipulacién auténoma,
6.2 manipulacion colaborativa humano-robot
6.3 manipulaciéon multi-robot,
6.4 manipulacion colaboracion asistiva,

7. Presentacion de trabajos

ACTIVIDADES FORMATIVAS, METODOLOGIA A UTILIZAR Y REGIMEN DE TUTORIAS
- Clases magistrales sobre los contenidos detallados en el programa y 2 sesiones de practicas de Simulacién en

laboratorio.
- Tutorias individuales y trabajo personal del alumno en temas de manipulacion e interaccion robética
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SISTEMA DE EVALUACION

Se realizara un trabajo, con aplicacién relevante a la manipulacion robdtica que se presentara en clase y se entrega
en forma de informe. La nota de esta parte representa 70% de la nota final.

También se hard un examen para evaluar el conocimiento teérico adquirido, con un peso de 30% de la nota final.

Peso porcentual del Examen Final: 30
Peso porcentual del resto de la evaluacion: 70
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