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Descripcién  (*)Nesta materia preséntanse os elementos principais dun sistema robotizado no ambito industrial e

general conceptos relacionados coa estrutura, composicién, implantacion, programacion e funcionamento dos
mesmos.

Competencias de titulacion

Cddigo

A3 CG3 Conocimiento en materias basicas y tecnolégicas, que les capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y
teorias, y les dote de versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

A10 CG10 Capacidad de trabajar en un entorno multilingle y multidisciplinar

A40 TIE9 Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

A41 TIE10 Conocimiento aplicado de informatica industrial y comunicaciones.

A42 TIE11 Capacidad para disefar sistemas de control y automatizacién industrial.

B2 CT2 Resolucién de problemas.

B7 CT7 Capacidad para organizar y planificar.

B8 CT8 Toma de decisiones.

B9 CS1 Aplicar conocimientos.

B17 CP3 Trabajo en equipo.

Competencias de materia

Resultados previstos en la materia Resultados de Formacion y Aprendizaje
(*) A40
A4l
A42
*) A3
(*) Al0
(*) B2
B7
B8
*) B9
(*) B17
Contenidos
Tema

Paxina 1 de 3



(*)1. Introduccién a robética industrial. (*)1.1 Antecedentes.
1.2 Orixe e desenvolvemento da robdtica.
1.3 Definicién do robot.
1.4 Clasificacién dos robots.
(*)2. Morfoloxia do robot. (*)2.1 Estrutura mecanica.
2.2 Elementos terminais.
2.3 Actuadores.
2.4 Transmisions e reductoras.
2.5 Sensores internos.
(*)3. Localizacién espacial. (*)3.1 Representacién da posicién e da orientacion.
3.2 Matrices de transformacién homoxénea.
3.3 Alxebra de cuaternios.
3.4 Comparacién de ferramentas de localizacién espacial.
(*)4. Cinematica do robot. (*)4.1 Cinematica directa.
4.2 Cinematica inversa.
4.3 Modelo diferencial.
(*)5. Dindmica do robot. (*)5.1 O problema dindmico do robot.
5.2 Formulacién de Lagrange.
5.3 Modelo dindmico en variables de estado e no espacio da tarefa.
(*)6. Control do robot. (*)6.1 Control cinematico.
6.1.1 Funciéns do control cinematico.
6.1.2 Tipos, xeracién, muestreo e interpolacién de traxectorias.
6.2 Control dindmico.
6.2.1 Control de posicién.
6.2.2 Control de movimiento.
6.2.3 Control de forza.
(*)7. Programacion de robots. (*)7.1 Métodos de programacion de robots.
7.2 Caracteristicas dun sistema de programacién de robots.
7.3 Linguaxes comerciales de programacion de robots.
(*)8. Implantacién de robots industriais. (*)8.1 Desefio dunha célula robotizada.
8.2 Criterios de seleccién dun robot industrial.
8.3 Seguridad en instalaciéns robotizadas.
8.4 Xustificacion econémica
(*)9. Analise e procesamiento de imaxes con (*)9.1 Compofientes dun sistema de vision.
sistemas de vision. 9.2 Nocidns basicas de imaxes dixitais.
9.3 Tratamento de imaxes.
9.4 Recoflecemento de patréns.
(*)10. Robotica mabil. (*)10.1 Vehiculos automaticos guiados.
10.2 Morfoloxia dos robots mdbiles.
10.3 Cinemaética.
10.4 Navegacion.
10.5 Planificaciéon de camifios e evitacién de obstaculos.

(*)P1. Introduccién ao robot Scorbot. (*)Introduccion ao manexo do robot didactico Scorbot.

(*)P2. Programacién do robot Scorbot. (*)Instrucciéns basicas do linguaxe de programacioén Scorbase.

(*)P3. Programacién avanzada do robot Sorbot.  (*)Utilizacién de variables e subrutinas no linguaxe de programacién
Scorbase.

(*)P4. Tarefas sincronizadas. (*)Coordinacién entre robots Scorbot mediante a utilizacién das
entradas/saidas dixitais.

(*)P5. Programacién e simulacién de robots. (*)Utilizacién do entorno VirtualRobot para programar e simular o
comportamento de células robotizadas.

(*)P6. Recofiecemento de formas. (*)Obtencidén de caracteristicas sinaladas en imaxes dixitais para o seu
posterior procesamento.

(*)P7. Introduccién aos robots mobiles. (*)Practica descriptiva de arquitectura e navegacién de robots mébiles.

Planificacion

Horas en clase Horas fuera de clase  Horas totales
Sesion magistral 32.5 32.5 65
Resolucién de problemas y/o ejercicios 0 10 10
Practicas de laboratorio 18 27 45
Pruebas de respuesta larga, de desarrollo 3 19 22
Informes/memorias de practicas 0 8 8

*Los datos que aparecen en la tabla de planificacién son de caracter orientativo, considerando la heterogeneidad de
alumnado

Metodologias

Descripcion
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Sesion magistral (*)Exposicion por parte do profesor dos contidos da materia.

Resolucién de (*)O profesorado resolvera na aula problemas e exercicios e o alumnado tera que resolver

problemas y/o ejercicios exercicios similares para adquirir as capacidades necesarias.

Practicas de laboratorio (*) Actividades de aplicacién dos cofiecementos adquiridos nas clases de teoria a situaciéns
concretas que poidan ser desenvolvidas no laboratorio da asignatura.

Atencion personalizada
Metodologias Descripcion

Practicas de laboratorio

Sesién magistral

Resolucién de problemas y/o ejercicios

Evaluacion
Descripcion Calificacién
Préacticas de laboratorio (*)Avaliarase cada practica de laboratorio entre 0 e 10 puntos, en funcién do 17
cumprimento dos obxectivos fixados no enunciado da mesma e da preparacién
previa e a actitude do alumnado. Cada practica podera ter distinta ponderacién
na nota total.
Pruebas de respuesta larga, (*)Exame final dos contidos da materia, que podera incluir problemas e exercicios, 80
de desarrollo con unha puntuacién entre 0 e 10 puntos.
Informes/memorias de (*)As memorias das practicas seleccionadas avaliaranse entre 0 e 10 puntos, 3
practicas tendo en conta o reflexo adecuado dos resultados obtidos na execucién da

practica, a sua organizacién e calidade de presentacion.

Otros comentarios sobre la Evaluacion

Fuentes de informacion

Barrientos, Pefiin, Balaguer y Aracil, Fundamentos de Robética, McGraw-Hill,

R. Kelly, V. Santibafiez, Control de movimiento de robots manipuladores, Prentice Hall,
Arturo de la Escalera, Visiéon por Computador. Fundamentos y Métodos, Prentice Hall,

Recomendaciones
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