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DESCRIPCION

Entregar al alumno los conocimientos necesarios para comprender el funcionamiento de dispositivos para
la medicién de variables (sensores) y la transformacién de sefiales eléctricas en mecénicas (actuadores)
para sistemas roboticos. Se estudiaran los principios fisicos en los que se basa el funcionamiento de
distintos sensores y actuadores, asi como también los criterios para su seleccion en el disefio de
aplicaciones robdticas especificas.

OBJETIVOS

Comprender los principios fisicos que rigen el funcionamiento de distintos sensores y actuadores para
sistemas robaticos.

Aplicar los criterios de disefio y seleccién de sensores y actuadores para aplicaciones robéticas.
Emplear e integrar diversos sensores y actuadores.

Conocer aspectos especificos sobre los Gltimos avances de las tecnologias de sensado y actuacion en el
area de la robdtica.

CONTENIDOS

1. Introduccién: morfologia y configuraciones de sistemas rob6ticos
1.1.Morfologia de robots industriales y end-effectors.

1.2.Configuraciones de robots maviles (traccion diferencial, triciclo, synchro, omnidireccional,
direccion de Ackerman).

1.3. Transmisiones mecénicas basicas.
2. Actuadores:
2.1.Servomotores: motores stepper, DC brush/brushless, AC, synchros/resolvers.
2.2.Introduccion a accionamientos electrénicos y puentes H.
2.3.Actuadores neumaticos e hidraulicos.
3. Sensores de posicidn, velocidad y fuerza:
3.1.Potenciémetros, tacémetros, LVDT/RVDT’s.
3.2.Synchros y resolvers.
3.3.Medicion de angulo: encoders Opticos (incrementales, absolutos).
3.4.Acelerémetros.
3.5.Técnicas Doppler.
4. Sensores de Orientacion:
4.1.Brujulas, giréscopos (mecanicos, dpticos, magnéticos).
5. Sensores para medicion de distancias:
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5.1.Basados en “tiempo de vuelo” (laser y ultrasonicos), medicion de corrimiento de fase, modulacion
de frecuencia.

6. Sistemas de localizacién y telemetria RF:
6.1.Sistemas RF terrestres para telemetria y mallas de navegacion.
6.2.Sistema de Posicionamiento Global (GPS) y otros.

7. Introduccion a sensores para vision

EVALUACION

La evaluacion se realizard en base a actividades practicas grupales. La nota final se calcula como el
promedio de notas de las actividades. Las notas de las actividades se calculan de acuerdo a los siguientes
porcentajes: 55% nota del informe, 20% logro de la actividad, 20% control individual (2 controles,
aproximadamente medio semestre y final), 5% participacion y evaluacion de pares. La participacion toma
en cuenta muestras aleatorias de asistencia, participacion en clases y actividades del laboratorio.
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