Ministerio de Cultura y Educacidn
Universidad Tecnoldgica Nacional
Facultad Regional Rosario

Rosario, 30 de marzo de 2001

VISTO los programas analiticos presentados por el Departamento Ingenieria Eléc-
trica, en el marco del disefio curricular establecido por la Ordenanza N° 765, v

CONSIDERANDO
Que los aludidos programas resporden a las asignaturas que conforman los Nue-

vos Disefios Curriculares, dandose cumplimianto & la Circular del Reciorado N° 80/96, en
la cual se determina que deben contar con la aprobacion del Consejo Académico.

Por ello y atento a las atribuciones olorgadas por el articulo 93 del Estatuto Univer-
sitario.

EL CONSEJO ACADEMICO DE LA FACULAD REGIONAL ROSARIO
DE LA UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL

RESUELVE:

ARTICULO 1°- Aprobar los programas analiticos que se detallan a conlinuacion:

Departamento Ingenieria Eléctrica

Accionamientos y controles eléctricos

Calidad total

Centrales y protecciones eléctricas
Construccion de dispositivos electromecanicos
Control automatico

Control numérico y robética

Electromedicina

Electronica aplicada

Electrénica Il

Electrotecnial

Electrotecnia Il

Fuentes no convencionales de energia
Generacion, transmision y distribucion de la energia eléctrica
Instalaciones eléctricas y luminotecnia
Instrumentacion
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Minlsterio de Cultura y Educacion
Universidad Tecnoldgica Nacional
Facultad Regilonal Rosario

Instrumentos y mediciones eléctricas
Mantenimiento de plantas

Maquinas eléctricas II|

Sistemas de potencia

Sistemas de representacién

Transmisién y distribucion de la energia eléctii -2
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Departamento Ingenieria Mecénica

Electrénica y sistemas de control
* Electrotecnia y maquinas eléctricas

ARTICULO 2°.- Registrese. Comuniquese. Eiévese, Cumpiido, archivese.
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U T.N. Ing. Daniet Oscar BADIA
e Decano

ing. Mateo RODRIGUEZ VOLTA
Secretario Académico
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ASIGNATURA: CONTROL NUMERICO Y ROBOTICA FOLIO....4.4

ESPECIALIDAD: INGENIERIA ELECTRICA
HORAS SEMANALES: 4 DICTADO: ANUAL
PARA CURSAR DEBE TEMER REGULAR
v Control Automatico

v Electrénicall

v Mecénica Técnica

¥ Maquinas Hidraulicas y de Fluidos
PARA RENDIR DEBE TENER APROBADA.
v Control Automatico

v Electrénica Il

v Mecénica Técnica

v Maquinas Hidraulicas y de Fluidos

PROGRAMA ANALITICO DE LA ASIGNATURA

OBJETIVOS: Tienden a complementar la informacién del Ing. Electricista en dreas de alto
contenido mecénico como lo son las maquinas herramienta y su complemento, los robots
industriales. El conocimiento de estos temas permitird introducir el concepto de
automatizacion de la produccién, conocida como manufactura integrada por computadora
(CIM).

CONTENIDOS:
1) CONTROL NUMERICO DE MAQUINAS HERRAMIENTAS
2) ROBOTICA INDUSTRIAL

Estos contenidos tienen en cuenta las condiciones reales de la industria en nuestra zona,
én lo que hace a las técnicas de conformaciéon de metales, especialmente por el método de
arranque de viruta. El punto 1) prevé familiarizar al alumno con las maquinas herramientas
controladas por computadora, en sus principales aspectos mecanicos, electricos y
electronicos, de manera que pueda aplicar estos conocimientos, en el caso que se lo
requiera, en el cada dia creciente parque de maquinas de este tipo. En el caso del punto 2),
Si bien los robots no tienen tan amplia difusién como las MH a CN, entre sus muchas
aplicaciones se encuentra la de complementar a éstas en la conformacion de sistemas
automatizados de produccion, por lo que desde este enfoque en particular se desarrollaran
los principales aspectos del analisis y funcionamientdb de eslos equipos.

CRONOGRAMA DESARROLLO: Cantidad de semanas consideradas (28)

Tema 1: Introduccion (2)

1.1) Definicién. 1.2) Antecedentes. 1.3) Insercion del Cn y la robdtica en los medios de
automatizacién de la produccién. 1.4) Descnpcidn de las maquinas herramientas mas
representativas (tomos, centros de mecanizado). 1.5) Nomenclatura de ejes y movimientos.
1.6) Clasificacion de los sistemas, 1.7) Diagrama en bloques simplificado. 1.8) Descripcion
de los componentes

Tema 2: Servomecanismos de accionamiento (3)

2.1) Unidades de accionamiento.

2.1.1) Tipos de motores utilizados. 2.1.2) Caracteristicas particulares de los mismos. 2.1.3)
Servomecantsmos de comando de pos:mén y de comardo de velocidad.

2.2) Captores de posicién.

2.2.1) Clasificacion. 2.2.1.1) Rotativos y Lineales. 2.2.1.2) Digitales y anal6gicos. 2.2.1.3)
Absolutos, incrementales, absolutos ciclicos. 2.2.2) Captores analégicos: Resolver e
Inductosyn.
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2.2.3) Captores que codifican la posicion: Tipos. 2.2.4) Generadores de pulsos: Encoders.
2.2.5)

Formas de montaje.

2.3) Servomecanismos

2.3.1) Lazo de control de posicion y de control de velocidad. 2.3.2) Organos mecanicos y
electronicos. 2.3.3) Servomecanismos digitales de conirol de posicién, 2.3.4) Analisis de
estabilidad. 2.3.5) Optimizacion

Tema 3. Realzzacion de las unidades de golierno CNC, (2)

3.1) implementaron de una unidad de gobiemo CNC. 3.2) Utilizacién de microprocesadores.
3.3) Diagrama en bloques. 3.4) Disefio basico de un control numérico basado en
microprocesadores.

3.5) Configuracion de las maquinas. 3.6) Pardmetros usuario y parametms maquina.

Tema 5: F'mgrarnacuén de maquinas CNC. (3)

5.1) Nociones de mecanizado por arranque de viruta. 5.1 .1) Fuerzas intervinientes 5.1.2)
Variables tecnologicas: Avarice, velocidad de corte, herramentales. 5.2) Programacion.
52.1)

Formato de un cédigo. 5 2.2) Informacion geométrica, tecnolégica y auxiliar. 5.2.3)
Descripcion de las principales funciones. 5.3) Ejemplos de programacion con distintas
unidades de gobiemo. 5.4) Introduccién a los sistemas Cad-Cam.

Tema 6: Principios de Robética Industrial, (2)

6.1) DefiniciOn de robot (RNI, AFNOR). 6.2) Formas constructivas. 6.3) Aplicaciones. 6.4)
Clasificacion general de los robots. 6.5) Configuracion basica. 6.8) Descripcion de un robot
industrial. 6.7) Especiflcaciones, normas.

Tema 7: Matrices de Transformacién, (3)
7.1) Formulacion Matricial. 7.2) Matriz de Traslacién. 7.3) Matriz de rotacién. 7.4) Cambio de
coorderiadas. 7.5) Definicion de |a posicién de un elemento.

Tema 8: Cinematica de Robots. (3)

8.1) Generalidades. 8.2) Grados de libertad. 5.3) Transformaciones homogéneas. 8. 4}
Orientacion y posicion de la mano. 8.5) Cinematica directa. 8.6) Representacién de Denavit-
Hartenbery.

8.7)Cinemeética inversa. 8.8) Manipulador de Stanford, 8.9) Jacobiano del manipulador

Tema 9: Dinamica de Robots. (3)

9.1) Problemas de la dinamica de robots. 9.2) Metodo de Lagrange. 9.3) Obtencié) de las
ecuaciones de Lagrange. 9 4) Estética de Robcis. 9.5) Vibraciones de Robots.

Tema 10: Elementos Motrices, Elementos Termnales y Sensores. (2)

10.1) Dispositivos y actuadores hidraulicos, neymaticos y eléctricos. 10.2) Elemen os
terminales.

10.3)Sensores utilizados en la robdtica. 11.3.1) Sistemas de visién y sonido,

Tema 11: Generacion y control de la trayectoria. (2)
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11.1) Descnpcitn de las posiciones del manipulador. 11.2) Movimiento entre posiciones.
11.3)Movimiento entre pﬂntus. 11.4) Control continuo de la trayecturi.é.

Tema 12: Aplicacion practica. (2)

12.1) Consideraciones generales del disefio. 12.2) Resolucién del brazo. 12.3) Modelo
dinamico de Lagrange. 12.4) Analisis del movimiento, Ecuaciones de Lagrange. 12.5)
Calculo de las matrices de pseudo-inercia. 12.6) Calculo de las derivadas de las matrices.
12.7) Célculo de los pares articulares. 12.3) Analisis de resultados.

Tema 13. Lenguajes de Programacion. (1)

13.1) Técnicas generales de la programacién de robots. 13.1.1) Programacion gestual o
13.1.2) Programacion textual explicita y especificativa. 13.2) Descripcion de los principales
lenguajes de programacién.

TRABAJOS PRACTICOS

Programacién de Maquinas CNC, Practica en Simulador. (Taller Ocupacional J. Censabella)
Manejo de Tomo y Centro de Mecanizado. (idem)

Programacion y manejo de robot. (UNR)

Nociones de utilizacion del sistema CAD-CAM. (Software de simulacién de Fagdut o T.C.
J.0.)

BIBLIOGRAFIA:

The Numerical Control of Machine Tools - Simon

Control Numérico - Alique

Electrical Feed Drives for Machine Tools - Gross

Curso de RobOtica - Angulo, Avilés

Robotics Dynamics and Control - Spong, Vidyasagar

Robética Industrial - Ferraté

Introduction a la Robotique | y 2 - Lopez, Foule,

Andlisis Cinematico y Dinamico de un Robot Industrial - Buscarini
Manuales de Unidades de Gobierno CNC - Distintos Fabricantes.




