Preguntas teóricas para preparación del examen final
¿Cuántos grados de libertad existen en el espacio? ¿Y en el plano?
¿Es posible que un robot que trabaja en el plano tenga más de 3 grados de libertad? ¿Qué sucede con los movimientos del robot?
¿Por qué se dice que un vehículo es no holonomico?
Explique los tipos de ruedas de un robot.
Es un automóvil comercial (por ejemplo, Ford focus) un vehículo holonomico?
¿Es posible realizar un robot controlado a lazo abierto? ¿Qué tipo de actuadores podría utilizar?
Se tiene un robot con actuadores neumáticos y motores sin escobillas. Dicho robot esta montado al lado de una persona en una industria sin ningún tipo de jaula. ¿Cómo se llama el tipo de robot descripto? ¿Qué tipo de sensores utilizaría y por qué?
¿Qué es un robot cartesiano? ¿Cuáles son sus ventajas y desventajas? ¿Dónde lo utilizaría?
¿Qué es un robot articulado antropomórfico? ¿Cuáles son sus ventajas y desventajas? ¿Dónde lo utilizaría?
¿Qué es un robot SCARA? ¿Cuáles son sus ventajas y desventajas? ¿Dónde lo utilizaría?
¿Qué es un robot paralelo? ¿Por qué es más difícil de calcular la cinemática directa que un robot articulado?
¿Qué tipo de reductor de velocidad utilizaría para un robot en caso de que la precisión y exactitud sean un requerimiento muy importante?
Explique que problemas se podrían presentar al trabajar en cinemática con ángulos de Euler.
Explique que es la cinematica inversa y cinematica inversa de un robot.
Explique que es la matriz jacobiana y que representa.
Explique que son las singularidades y como se presentan en la matriz jacobiana.
Explique con sus palabras los diferentes métodos para calcular la cinemática inversa de un robot articulado.
¿Existen puntos específicos del robot donde no es posible hallar la inversa de la jacobiana? ¿Tienen estos puntos un significado especial? ¿Se puede hallar de alguna forma la cinemática inversa?
Explique cómo calcularía la trayectoria para un robot desde un punto a otro (PTP). Considere un robot en el plano con dos articulaciones. Realice las graficas que considere necesario. 
¿Qué problema existiría si el robot empieza la trayectoria con una velocidad distinta de cero?
¿Qué es el Jerk?
¿Qué es ROS? ¿Cuáles son sus usos?
¿Es el ROS verdaderamente un sistema operativo? Justifique su respuesta
¿Es el ROS determinístico? Justifique su respuesta
¿Es recomendable controlar un robot industrial solamente con ROS? Justifique su respuesta
En visión artificial, ¿Qué es una operación monádica?
¿Qué significa binarizar una imagen?
¿Qué ventajas tiene una cámara monocromática?
¿Qué ventajas y desventajas presenta la visión computacional clásica vs la visión computacional basada en inteligencia artificial?
¿Qué es una convertidor Buck Boost? Realice su diagrama
¿Qué es un convertidor Buck?
¿Qué es un convertidor Boost?


