Seminario:

Mecanica vectorial
aplicada a los

robots industriales.
Sesion 2 (22 edicidn)

4 de marzo de 2011

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 Robdtica
Industrial

En este seminario se describen modelos y principios mecanicos
aplicados directamente al campo de la dinamica 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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Inscripcion

La inscripcién es gratuita

PROGRAMA: PURLELIDIO

Alumnos de Ultimos cursos de carreras de ingenieria interesados en el Nom bre
conocimiento cientifico aplicado a la Robdtica Industrial.
Profesionales y técnicos vinculados al mundo de la robética y que
deseen aprender las bases cientificas que sustentan el disefio de los
robots.

- Sesion 1. 11:00 - 12:30 horas.
Elementos basicos para el estudio Apellidos

de la dindmica de un robot OBJETIVOS

- Calculo del centroide y/0 centro de Aprender y/o recordar las variables y principios mecénicos aplicados al
. estudio de la dindmica de movimiento de los robots industriales.

masas en los eslabones. Ejemplos de

aplicacion.

- Estudio de los momentos de inecia y PROFESORADO
tensores de inercia en los ejes de un Correo electronico (U.R.)
robot. Ejemplos de aplicacion. 1D (1o (017 PR
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- Sesidn 2. 12:30 - 14:00 horas. Ez?ﬁgfljﬁ;:trgccsi;uperior de Ingenieros Industriales. Aula 206 Procedencia
Analisis energético de un robot. Séabi‘iﬁ;tﬁ%‘:ia' 20 Alumno UR
- Estudio de las energias Profesor UR W
fundamentales a estudiar en los Especificar: Otro
eslabones de un robot. Ejemplos de
aplicacion.

- Calculo de la energia global de un PROCEDIMIENTOS DE INSCRIPCION

mani pu |ad0r. 1) Inscripcion personal: entrega de este boletin de inscripcion al profesor
D. Carlos Elvira Izurrategui, Edificio Departamental (despacho 109).
Telf.: 941 299 481

- Estudio del movimiento de un robot o e "
. Lo 2) Inscripcion via web rellenando el cuestionario disponible en la siguiente
mediante la ecuacion de Lagrange. direccion electrnica: nup:/ s unirioi.esfeufcelvira
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M AS I N FO R M ACI O N Se le informa de que sus datos serdn incorporados a un fichero de la Universidad de La Rioja, siendo esta la responsable del

fichero, cuya finalidad serd el tratamiento de sus datos para gestionar su asistencia. Asimismo se le informa que sus datos
no serdn cedidos a terceras personas o empresas.

D. Carlos ‘E lvira IZU rra tegui Puede ejercer sus derechos de acceso, cancelacién y oposicién de acuerdo al contenido de la Ley Orgdnica 15/1999, dirigiéndose
carlos.elvira@unirioja.es ala Universidad de La Rioja, Responsable de Proteccion de Datos, Avda de la Paz, n° 93, Cédigo Postal

Telf.: 94 299 481 26006, Logrofio, La Rioja.




