disefiado para desplazar materiales, objetos, herramientas

o dispositivos especiales mediante movimientos
programados variables para la ejecucion de una diversidad de
tareas.

Robot industrial: Manipulador reprogramable y multifuncional

Los robots disponibles en cualquier instalacion automatizada
requieren gran cantidad de conocimientos procedentes de distintas
disciplinas: mecanica, electronica, automatizacion, computacion,
etc. Todas ellas requieren una base cientifica matematica y fisica
para poder aplicar y extender nuevos conceptos, modelos y
técnicas particulares y especificas al campo de la Robotica
Industrial

En este seminario se describen modelos y principios fisicos y
matematicos aplicados directamente al campo de los robots
industriales. Con ello se pretende que el alumno y/o profesional
recuerde y aprenda estos principios con aplicacion directa a
ejemplos directos sacados de robots reales.
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PROGRAMA: DURLELIDIO &

Alumnos de Ultimos cursos de carreras de ingenieria interesados en el
conocimiento cientifico aplicado a la Robdtica Industrial.

Profesionales y técnicos vinculados al mundo de la robdtica y que
deseen aprender las bases cientificas que sustentan el disefio de los
robots.

-Sesion 1. 8:30 - 10:00 horas.
Sistemas de referencia moéviles OBIJETIVOS Apellidos

- EStUdIO de vectores cinematicos en Aprender y/o recordar las herramientas matematicas vy fisicas aplicadas

sistemas de referencia mév”es_ al estudio de la cinemética de movimiento de los robots industriales.
Aprender y/o recordar las herramientas fisicas y matematicas

necesarias para el estudio de la energias almacenadas por un robot

- Calculo de la derivada de un vector ehnsie

en un sistema de referencia movil.
PROFESORADO

- Ejemplo de aplicacién: estudio de la Correo electronico (U.R.)
i i D. Carlos Elvira Izurrategui
Velo,_CIdad y aceleracion angLIIar i Bk Profesor Titular de Escuela Universitaria
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- Ejemplo de aplicaciéon: estudio de la Teléfono de contacto

velocidad y aceleracion de un robot

cilindrico. LUGAR
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- Sesién 2. 10:00 - 11:30 horas. especiricar: | ot =

Composicion de movimientos.

Procedencia

- Analisis y estudio de la composicion
de velocidades y aceleraciones.

- Ejemplo de aplicacion: robot
cilindrico.

- Ejemplo de aplicacién: manipulador MAS INFORMACION
esférico.
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