o Temario — Robética sin humo

Formacioén real en ingenieria robética aplicada, sin promesas
falsas, solo resultados reales.

<~ Sigue esta ruta y formate como un verdadero ingeniero en robotica.

¢h

Le Ruta 1: Ingenieria de Robots Manipuladores:
Modelado y Control
Aprende a modelar, simular y controlar brazos robéticos usando MATLAB, entendiendo

cdmo se mueven, como se controlan y como se disefian estrategias reales para que un
robot ejecute tareas de forma precisa y segura, como lo haria un ingeniero en robética.
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Médulo 1 — Conceptos basicos

En este moddulo construiras la base de todo el curso. Entenderas qué es un brazo
robético, como se define su estructura, qué representan los grados de libertad y por qué
los sistemas de referencia son fundamentales para describir el movimiento y el
comportamiento de cualquier robot manipulador.

Moédulo 2 — Cinematica directa (método geométrico)

Aprenderas a analizar y describir matematicamente el movimiento de un robot manipulador
mediante cinematica directa, utilizando el método geométrico para comprender de fondo
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cémo cada articulacion influye en la posicion y orientacion del robot, desde modelos simples
hasta un brazo de 4 grados de libertad.

Moédulo 3 — Control de posicionamiento (Pick & Place)

En este mdédulo aprenderas a disefar y programar desde cero el control que permite a un
robot mover un objeto de un punto A a un punto B, como en aplicaciones tipo pick &
place, ensamblaje y manipulacion automatica. Empezaras desde el disefio de la ley de
control, pasaras a la programacion y finalmente validaras su comportamiento en
simulacioén, entendiendo cémo lograr movimientos precisos y estables.

Médulo 4 — Seguimiento de trayectorias

Aqui aprenderas a hacer que un robot siga una trayectoria definida, como cuando se
necesita recorrer una ruta especifica de forma continua, por ejemplo en soldadura, pintura
o corte. Disenaras los controladores desde cero, analizaras errores reales y limites
fisicos del robot, entendiendo por qué estos factores influyen directamente en el
movimiento del robot.

<~ Una buena soldadura no es solo por dénde pasas, es como te mueves mientras
pasas.

Moédulo 5 — Seguimiento de caminos

En este modulo aprenderas a hacer que el robot siga las rutas que ti mismo disefies.
Imagina crear un recorrido personalizado y decidir a qué velocidad quieres que el robot
se mueva, sin depender de tiempos fijos. Este enfoque es ideal para tareas como
inspeccion, recorridos personalizados o aplicaciones donde el camino importa mas que
el tiempo exacto de ejecucion.

<~ En tareas de inspeccion, el robot debe pasar por los puntos correctos, no a un tiempo
exacto.

Moédulo 6 — Control secundario y zonas criticas

Imagina que ya disefaste un control perfecto para mover el robot, pero al ejecutar el
movimiento el robot entra en una configuracion no deseada, se comporta de forma
extrafia o incluso corre el riesgo de dafiarse. En este mdédulo aprenderas a evitar esas
situaciones, disefiando un control secundario que mantenga al robot lejos de zonas
peligrosas, protegiendo su estructura y evitando fallos costosos.
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Moédulo opcional — MATLAB online (sin instalacién)

Aprenderas a trabajar con MATLAB online, sin necesidad de instalar software en tu
computador, facilitando el acceso al entorno de trabajo desde cualquier lugar.

Maédulo opcional — Robot personalizado desde SolidWorks

Tendras la posibilidad de cargar tu propio diseno de brazo robético, desarrollado en
SolidWorks, al entorno de simulacion para analizar, controlar y probar tu propio robot.

Entrar a Robética sin humo

73 Ruta 2: Ingenieria de Robética Moévil: Modelado y
Control

Aprende a modelar, simular y controlar robots méviles diferenciales, base fundamental en la
industria y la investigacion en robética, utilizando Python y criterios reales de ingenieria.
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Maédulo 1 — Preparacion del simulador en Python

Prepararas el entorno de simulacion para trabajar con robots moviles diferenciales usando
Python, dejando listo el sistema para modelar, controlar y analizar el comportamiento del
robot.
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Moédulo 2 — Conceptos basicos de robética movil

Entenderas qué es un robot diferencial, su configuracion y los tipos de movimiento que
puede realizar, construyendo la base necesaria para el modelado y el control.

Médulo 3 — Modelado cinematico y simulacion del robot diferencial

En este modulo aprenderas a modelar y simular el movimiento del robot diferencial desde el
punto donde realmente se realiza el trabajo, como puede ser una camara, un sensor, o
incluso la base de un brazo robético montado sobre el robot. Analizaras como el robot
se mueve y se orienta considerando este punto de trabajo, algo clave para aplicaciones
reales.

Médulo 4 — Control de posicionamiento del robot movil

Disenaras desde cero el control que permite al robot desplazarse de una posicion a otra.
Este tipo de control se utiliza en navegaciéon auténoma, robots de servicio, plataformas
moviles industriales y desplazamiento entre estaciones de trabajo. Programaras y
validaras el controlador en simulacion.

Moédulo 5 — Seguimiento de trayectorias

Aprenderas a hacer que el robot siga trayectorias definidas, manteniendo un movimiento
suave y controlado. Este tipo de control es clave en aplicaciones donde se requiere
continuidad y precisién en el movimiento, como pruebas de investigacién y navegacion
precisa.

Médulo 6 — Seguimiento de caminos

Aqui aprenderas a hacer que el robot siga rutas disefiadas por ti, pasando por una serie
de puntos. Este enfoque es ideal para recorridos autonomos, inspeccion, patrullaje y
exploracion, donde el recorrido es o mas importante y la velocidad puede adaptarse segun
la tarea.

Entrar a Robética sin humo
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7+ Ruta 3 — Ingenieria de Drones: Modelado y Control

Aprende a modelar, simular y controlar drones cuadricopteros desde cero, entendiendo
cémo vuelan, cdmo se controlan y como ejecutar misiones reales con criterio de ingenieria.
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Moédulo 1 — Preparacion del simulador en Python

En este médulo prepararas el entorno de trabajo para drones utilizando Python, uno de los
lenguajes mas usados en ingenieria. Aprenderas a instalar y configurar el simulador,
verificar su funcionamiento y dejar listo el entorno para empezar a modelar, simular y probar
drones desde cero.

Moédulo 2 - Principio de funcionamiento del cuadricéptero

Aqui entenderas cémo funciona realmente un dron cuadricéptero en configuracién en
cruz. Analizaras sus grados de libertad, por qué tiene seis movimientos posibles pero solo
cuatro variables controlables, y como esta caracteristica influye directamente en su forma
de volar y ser controlado.

Médulo 3 — Modelado cinematico del cuadricéptero

Aprenderas a obtener el modelo cinematico del dron, describiendo matematicamente su
movimiento en el espacio. Veras cémo relacionar las variables de orientacion y posicion del
robot para entender como se desplaza y rota, construyendo la base necesaria para el
control y la simulacion.
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Moédulo 4 — Simulador de drones en Python

En este mddulo trabajaras directamente con el simulador de drones en Python.
Aprenderas a ejecutar simulaciones, exportar modelos personalizados, realizar pruebas
de vuelo y analizar el comportamiento del dron. Ademas, estudiaras un caso con el punto
de control desplazado y compararas los resultados en simulacién.

Moédulo 5 — Control de posicionamiento de drones

Aprenderas a disefiar desde cero el control que permite a un dron moverse de una
posicidn a otra, como en aplicaciones de despegue, aterrizaje, posicionamiento
preciso, inspeccion aérea y vuelo estacionario. Disefiaras la ley de control, la
programaras y validaras su funcionamiento mediante pruebas experimentales en
simulacion.

Moédulo 6 — Seguimiento de trayectorias en drones

En este mdédulo aprenderas a hacer que el dron siga trayectorias definidas, manteniendo
movimientos suaves y controlados. Este tipo de control es clave en aplicaciones como
filmacion aérea, mapeo, levantamiento de datos y vuelos donde el movimiento continuo y
estable es fundamental. Todo el disefio se realiza desde cero.

Moédulo 7 — Seguimiento de rutas personalizadas

Aqui aprenderas a hacer que el dron siga rutas disefiadas por ti, pasando por una serie
de puntos en el espacio. Este enfoque es ideal para patrullaje, inspeccion de zonas,
recorridos programados y exploracion, donde importa el recorrido y puedes decidir la
velocidad del vuelo segun la tarea.

Médulo 8 — Modelo dinamico del dron (Euler-Lagrange)
En este mddulo avanzards al modelado dinamico del dron utilizando el método de
Euler-Lagrange. Analizaras el modelo dinamico traslacional y rotacional, realizaras

simulaciones usando fuerzas y torques como entradas y luego estudiaras el modelo
considerando velocidades de los rotores, validando todo con pruebas experimentales en

simulacion.
Entrar a Robética sin humo
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Aprendizaje por Refuerzo

Descubre como los robots aprenden a partir de la experiencia, tomando decisiones,
cometiendo errores y mejorando por si mismos. En este curso aprenderas Aprendizaje por
Refuerzo desde cero, usando Python y uno de los simuladores mas usados en el mundo
real, desarrollado originalmente por OpenAl, la misma organizacion detras de ChatGPT.
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Este no es solo un tema mas:
)

<~ es la base de la robética auténoma, la inteligencia artificial moderna y los
sistemas que aprenden solos.

Moédulo 1 — Fundamentos del Aprendizaje por Refuerzo

Aqui entenderas cémo aprenden los robots a partir de la experiencia, sin reglas
programadas paso a paso. Aprenderas los conceptos clave del aprendizaje por refuerzo y
conoceras Q-learning, uno de los algoritmos mas importantes y utilizados para introducirse
en mundo de la IA aplicada a la Robdtica.

Médulo 2 — Preparacién del entorno de trabajo

En este mddulo prepararas todo el entorno necesario para trabajar con Python y el
simulador de aprendizaje por refuerzo. Configuraras las herramientas y dejaras listo el
sistema para entrenar agentes inteligentes desde cero.

Moédulo 3 — Programacion del algoritmo Q-learning

Aprenderas a programar Q-learning paso a paso, entendiendo cada parte del algoritmo:
estados, acciones, recompensas y aprendizaje. No usards cajas negras: construiras el
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algoritmo desde cero y comprenderas como el agente mejora su comportamiento con la
experiencia.

Moédulo 4 — Aplicacion 1: Videojuego y toma de decisiones

En este médulo llevaras el aprendizaje por refuerzo a la practica mediante un videojuego,
donde un agente debe llegar a un objetivo evitando obstaculos. Veras cémo la
inteligencia artificial aprende sola a tomar decisiones cada vez mejores sin que le digas qué
hacer en cada paso.

Moédulo 5 — Aplicacion 2: Control de un vehiculo auténomo

Aqui entrenaras un agente para resolver uno de los problemas clasicos del aprendizaje por
refuerzo: un vehiculo que debe salir desde el fondo de una montaina y llegar a la cima.
Veras como el agente aprende una estrategia eficiente a base de prueba y error, replicando
el comportamiento de sistemas autbnomos reales.

Entrar a Robética sin humo

1 Ruta 5: Robot SCARA desde Cero: Construccion,
Control y Programacioén

¢ Te gustaria construir uno de los robots mas utilizados en la industria, el robot
SCARA, de una forma econémica y accesible, pero sin perder el enfoque de ingenieria?

En este curso no solo lo construyes, sino que entiendes qué hay detras de su
funcionamiento, como se controla y por qué es tan usado en aplicaciones reales como pick
& place.

; _SCARA:
ré SCARA: Precisién en Movimiento

Precision en Movimiento
L 1
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Moédulo 1 — Hardware y lista de materiales

En este modulo conoceras todo el hardware necesario para construir el robot SCARA,
analizando cada componente, su funcion y por qué se elige esta arquitectura. Entenderas
como una solucién plug and play permite enfocarse en el funcionamiento del robot sin
hardware costoso ni complejo.

Moédulo 2 — Preparacion del software

Aqui prepararas todo el entorno de trabajo. Instalaras Arduino IDE y Python, dejando todo
listo para empezar a controlar el robot de forma real y practica.

Médulo 3 — Motores paso a paso y control

Aprenderas como funcionan los motores paso a paso, especificamente los NEMA 17, y
cémo controlarlos usando la CNC Shield. Veras conceptos clave como microstepping,
limitaciéon de corriente y control de motores, para luego implementar control de
velocidad, control de posiciéon y control simultaneo de multiples motores.

Modulo 4 — Diseio 3D del robot SCARA

En este modulo revisaras el diseino 3D completo del robot, incluyendo la estructura y la
pinza. Analizaras como cada pieza influye en el movimiento, la precision y la estabilidad del
robot antes de pasar a la construccidn fisica.

Moédulo 5 — Ensamblaje mecanico del robot

Aqui construiras el robot paso a paso, ensamblando cada eslabon, estructura y
componente mecanico. Veras ajustes, alineaciones y recomendaciones practicas para
lograr un robot funcional, estable y preciso.

Maédulo 6 — Montaje del circuito
Realizaras el montaje del circuito de forma sencilla y ordenada, aprovechando el enfoque

sin soldadura gracias a la CNC Shield. Esto permite centrarse en el funcionamiento del
robot y no en complicaciones electrénicas innecesarias.
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Médulo 7 — Programacion del robot SCARA

En este médulo programaras el robot eslabén por eslabén, comenzando con movimientos
simples hasta lograr el control completo del robot. Entenderas como coordinar todos los
ejes para que el SCARA se mueva de forma precisa y controlada.

Moédulo 8 — Interfaz grafica en Python

Aprenderas a crear desde cero una interfaz grafica en Python y a establecer la
comunicacion serial con Arduino. Controlaras cada eje del robot, el eje Z y la pinza,
realizando ajustes finos y preparando el sistema para tareas automaticas.

Moédulo 9 — Grabacién y ejecucién de movimientos (Pick & Place)
En este modulo final implementaras la funcién de grabar y ejecutar movimientos
repetitivos, culminando con la tarea pick & place. El robot movera objetos de un punto a

otro de forma automatica, replicando una de las aplicaciones mas comunes del robot
SCARA en la industria.

Entrar a Robética sin humo
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