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Descripcién  En esta materia se presentan los elementos principales de un sistema robotizado en el dmbito industrial y
general conceptos relacionados con la estructura, composicién, implantacién, programacién y funcionamiento de los
mismos.

Competencias

Cddigo

B3 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.

B10 (CG10 Capacidad de trabajar en un entorno multilingliie y multidisciplinar

C27 CE27 Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

C28 (CE28 Conocimiento aplicado de informatica industrial y comunicaciones.

C29 CE29 Capacidad para disefar sistemas de control y automatizacién industrial.

D2  CT2 Resolucion de problemas.

D8  CT8 Toma de decisiones.

D17 CT17 Trabajo en equipo.

Resultados de aprendizaje

Resultados previstos en la materia Resultados de Formacién
y Aprendizaje
Conocer la base tecnolégica de los sistemas robotizados industriales. B3 Cc27 D2
Comprender los aspectos basicos de los sistemas de percepcion del entorno y visién por B10 Cc28 D8
computador. C29 D17

Conocer el proceso experimental de disefio e implantacién de sistemas robotizados.
Dominar las técnicas actuales disponibles para el analisis de formas y reconocimiento de objetos.
Adquirir habilidades sobre el proceso de programacion y control de robots industriales y méviles.

Contenidos
Tema
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1. Introduccién la robética industrial. 1.1 Antecedentes.
1.2 Origen y desarrollo de la robética.
1.3 Robdtica industrial, concepto y definicién.
1.4 Robdtica mévil y robdtica inteligente.
1.5 Campos de aplicacion de la robética.
1.6 Panorama actual de la robética en la industrial.
1.7 Clasificacion de los robots.
2. Morfologia del robot. 2.1 Estructura general de un robot industrial.
2.2 Caracterizaciéon del manipulador y de las articulaciones.
2.3 Configuraciones mecanicas.
2.4 Elementos terminales.
2.5 Actuadores.
2.6 Sistemas de transmisién y reductoras.
2.7 Sensores internos y externos.
3. Localizacién espacial. 3.1 Representacién de la posicién y de la orientacién.
3.2 Matrices de transformacién homogénea.
3.3 Algebra de cuaternios.
3.4 Comparacién de herramientas de localizacién espacial.
4. Cinematica del robot. 4.1 Cinematica directa e inversa.
4.2 Métodos de resolucién del modelo cinematico directo.
4.3 Método de Denavit-Hatenberg.
4.4 Métodos de resolucidn de la cinematica inversa.
4.5 Modelo diferencial.
4.6 Resolucion del Jacobiano directo e inverso.
5. Dindmica del robot. 5.1 El problema dindmico del robot.
5.2 Métodos de resolucién.
5.3 Planteamiento de Lagrange.
5.4 Modelo dindmico en variables de estado y en el espacio de la tarea.
6. Control del robot. 6.1 Control cinematico.
6.1.1 Funciones del control cinematico.
6.1.2 Tipos, generacién, muestreo y interpolacién de trayectorias.
6.2 Control dindmico.
6.2.1 Control de posicién.
6.2.2 Control de movimiento.
6.2.3 Control de fuerza.
7. Programacion de robots. 7.1 Métodos de programacion de robots.
7.2 Programacién por guiado y textual.
7.3 Caracteristicas de un sistema de programacion de robots.
7.4 Lenguajes comerciales de programacién de robots.
7.5 Simuladores de células de fabricacion.
8. Implantacion de robots industriales. 8.1 Componentes de una célula robotizada.
8.2 Proceso de disefio de una célula robotizada.
8.2 Seleccién de un robot industrial y disefio de la célula.
8.3 Seguridad en instalaciones robotizadas.
8.4 Justificaciéon econdmica.
9. Técnicas y métodos de percepcion del entorno. 9.1 Aplicaciones.
9.2 Sensores para percepcion del entorno.
9.3 Fusidn sensorial.
9.4 Técnicas de estimacion.
10. Andlisis y procesamiento de imagenes con ~ 10.1 Componentes de un sistema de vision.
sistemas de vision. 10.2 Nociones basicas de imagenes digitales.
10.3 Tratamiento de imagenes.
10.4 Reconocimiento de patrones.
10.5 Camaras industriales
11. Robdtica movil. 11.1 Vehiculos automaticos guiados.
11.2 Morfologia de los robots mdviles.
11.3 Cinematica.
11.4 Navegacion.
11.5 Planificacidon de caminos y evitacién de obstaculos.
Practicas 1y 2. Simulacién dindmica de robots y Introduccién al simulador Coppelia-Sim y programacién de un ejemplo
sistemas mecatrénicos sencillo.

Practicas 3,4y 5. Programacién de un robot didactico: Introduccién, programacion bésica y
programacion avanzada.

Practicas 6y 7 Simulacién de robots con Kuka SimPro: Introduccién y simulacién de
células de fabricacién.

Practica 8 Robots industriales ABB y Fanuc.

Practica 9 Inspeccién con visién artificial.
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Planificacion

Horas en clase Horas fuera de clase  Horas totales
Leccién magistral 32.5 32.5 65
Resolucién de problemas 0 10 10
Practicas de laboratorio 18 27 45
Examen de preguntas de desarrollo 3 19 22
Trabajo 0 8 8

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

Metodologias

Descripcion

Leccién magistral Sesidén magistral en aula de teoria. Exposicion por parte del profesor de aspectos relevantes de la
materia que estaran relacionados
con los materiales que el alumno debe trabajar.

Resolucién de Ejercicios resueltos en clase en el horario destinado a las clases de aula. El profesorado resolvera

problemas en el aula problemas y ejercicios y el alumnado tendrd que resolver ejercicios similares para
adquirir las capacidades necesarias.

Practicas de laboratorio Practicas en laboratorio tecnoldgico o aula informética, en grupos reducidos. Actividades de
aplicacién de los conocimientos adquiridos en las clases de teorfa a situaciones concretas que
puedan ser desarrolladas en el laboratorio de la asignatura.

Atencion personalizada
Metodologias Descripcion

Practicas de laboratorio  Atencién personalizada al alumno en el horario de tutorias y respuestas a las preguntas
planteadas en el laboratorio

Leccién magistral Atencidn personalizada al alumno en el horario de tutorias y respuestas a las preguntas
planteadas en el aula

Resolucién de problemas Atencién personalizada al alumno en el horario de tutorias y respuestas a las cuestiones
planteadas en clase durante la resolucién de ejercicios

Evaluacion
Descripcién Calificacién Resultados de
Formacién y
Aprendizaje
Practicas de Practicas de laboratorio en laboratorio tecnolégico o aula 10 B3 C27 D2
laboratorio informatica. Se valorara la participacion activa del alumno durante B10 C28 D8
las sesiones de practicas y los resultados alcanzados. C29 D17
Examen de Se valorara el grado de adquisicién de los conocimientos y 80 B3 C27 D2
preguntas de competencias. B10 C28 D8
desarrollo C29 D17
Trabajo Serd necesario entregar trabajos de la asignatura relacionados con 10 B3 C27 D2
las practicas de laboratorio B10 C28 D8
C29 D17

Otros comentarios sobre la Evaluacion

Compromiso ético:

Se espera que el alumno presente un comportamiento ético adecuado. Sera especialmente penalizada la copia parcial o
total de los trabajos de la asignatura. En el caso de detectar un comportamiento no ético (copia, plagio, utilizacién de
aparatos electrénicos no autorizados, y otros) se considerarad que el alumno no redne los requisitos necesarios para superar
la materia. En este caso la calificacién global en el presente curso académico serd de suspenso (0.0).

Fuentes de informacién

Bibliografia Basica

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

Arturo de la Escalera, Visiéon por Computador. Fundamentos y Métodos, Prentice Hall,
Bibliografia Complementaria

F. Torres, J. Pomares, P. Gil, S. T. Puente, R. Aracil, Robots y sistemas sensoriales, Prentice-Hall,
R. Kelly, V. Santibafiez, Control de movimiento de robots manipuladores, Prentice Hall,
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Recomendaciones

Asignaturas que se recomienda haber cursado previamente
Informatica: Informatica para la ingenieria/V12G330vV01203
Fundamentos de automatizacién/V12G330vV01401

Electrénica digital y microcontroladores/V12G330V01601
Ingenieria de control 1/V12G330V01602

Otros comentarios
Requisitos: Para matricularse en esta materia es necesario haber superado o bien estar matriculado de todas las materias
de los cursos inferiores al curso en el que estd ubicada esta materia.

Plan de Contingencias

Descripcion

Los contenidos y los resultados de aprendizaje no deberdn ser modificados para poder garantizar el recogido en las
memorias de la titulacién. Debe tratarse de ajustar los materiales, tutorias y las metodologias docentes para tratar de
conseguir estos resultados. Se trata de un aspecto de grande importancia para la superacién de los procesos de acreditacion
a gue estan sometidas las diferentes titulaciones. Y decir, el plan de contingencia debe basarse en un desarrollo de la
materia, adaptando las metodologias y los materiales, en la busqueda del cumplimiento de los resultados de aprendizaje de
todo el alumnado.

Las metodologias docentes se impartiran, de ser necesario, adecudndolas a los medios telematicos que se pongan la
disposicién del profesorado, ademds de la documentacién facilitada a través de FAITIC y otras plataformas, correo
electrénico, etc.

Cuando no sea posible a docencia presencial, en la medida del posible, se primara la imparticién de los contenidos tedricos
por medios telematicos asi como aquellos contenidos de practicas de resolucién de problemas, aula de informatica, y otros,
gue puedan ser virtualizados o desarrollados por el alumnado de manera guiada, intentado mantener la presencialidad para
las practicas experimentales de laboratorio, siempre que los grupos cumplan con la normativa establecida en el momento
por las autoridades pertinentes en materia sanitaria y de seguridad. En el caso de no poder ser impartida de forma
presencial, aquellos contenidos no virtualizables se impartirdn o suplirdn por otros (trabajo auténomo guiado, etc.) que
permitan conseguir igualmente las competencias asociados a ellos. Las tutorias podran desarrollarse indistintamente de
forma presencial (siempre que sea posible garantizar las medidas sanitarias) o teleméticas (e-mail y otros) respetando o
adaptando los horarios de tutorias previstos. Ademas, se hard una adecuacién metodoldgica al alumnado de riesgo,
facilitdndole informacién especifica adicional, de acreditarse que no puede tener acceso a los contenidos impartidos de
forma convencional.

Informacién adicional sobre la evaluacién: se mantendran aquellas pruebas que ya se vienen realizando de forma telematica
y, en la medida del posible, se mantendran las pruebas presenciales adecuandolas a la normativa sanitaria vigente. Las
pruebas se desarrollaran de forma presencial salvo Resolucién Rectoral que indique que se deben hacer de forma no
presencial, realizdndose diera manera a través de las distintas herramientas puestas la disposicion del profesorado. Aquellas
pruebas no realizables de forma telematica se suplirdn por otros (entregas de trabajo auténomo guiado, etc.)
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