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Descricién Nesta materia preséntanse os elementos principais dun sistema robotizado no dmbito industrial e conceptos
xeral relacionados coa estrutura, composicién, implantacién, programacién e funcionamento dos mesmos. Tamén

se presentan os fundamentos dos sensores e sistemas de percepcion, especialmente os sistemas de visién
artificial considerados como sensor avanzado en aplicaciéns robotizadas.

Competencias

Cddigo

A3 Que os estudantes sexan capaces de integrar cofiecementos e se enfrontar & complexidade de formular xuizos a
partir dunha informacién que, sendo incompleta ou limitada, inclia reflexidéns sobre as responsabilidades sociais e
éticas vinculadas & aplicacién dos seus cofiecementos e xuizos.

A4 Que os estudantes saiban comunicar as stas conclusidns, e os cofiecementos e razéns Ultimas que as sustentan, a
publicos especializados e non especializados dun xeito claro e sen ambigiidades.

A5 Que os estudantes posUan as habilidades de aprendizaxe que lles permitan continuar estudando dun xeito que terd
que ser, en grande medida, autodirixido e auténomo.

C19 CTI8. Capacidad para disefiar y proyectar sistemas de produccién automatizados y control avanzado de procesos.

Resultados de aprendizaxe

Resultados previstos na materia Resultados de Formacién
e Aprendizaxe

[] Cofiecer a base tecnoldxica dos sistemas robotizados industriais. A3 C19

[ Cofiecer o proceso experimental de desefio e implantacién de sistemas robotizados. A4

0 Adquirir habilidades sobre o proceso de programacién e control de robots industriais e mébiles. A5
00 Comprender os aspectos basicos dos sistemas de percepcién da contorna e visién por

computador.

0 Dominar as técnicas actuais dispofiibles para a andlise de formas e recofiecemento de obxectos.

[ Cofiecer o estado da técnica dos dispositivos empregados industrialmente para resolver

aplicaciéns de vision.

Contidos

Tema

1. Introducion a robdtica industrial. 1.1 Antecedentes.
1.2 Orixe e desenvolvemento da robdtica.
1.3 Definicion do robot.
1.4 Clasificacién dos robots.
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2. Morfoloxia do robot.

2.1 Estrutura mecanica.

2.2 Elementos terminais.

2.3 Actuadores.

2.4 Transmisiéns e reductoras.
2.5 Sensores internos.

3. Localizacién espacial.

3.1 Representacion 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 espazo da tarefa.

6. Control do robot.

6.1 Control cinematico.

6.1.1 Funcidns do control cinematico.

6.1.2 Tipos, xeracion, *mostraxe e interpolacién de traxectorias.
6.2 Control dindamico.

6.2.1 Control de posicién.

6.2.2 Control de movemento.

6.2.3 Control de forza.

7. Programacioén de robots.

7.1 Métodos de programacion de robots.
7.2 Caracteristicas dun sistema de programacién de robots.
7.3 Linguaxes *comerciais 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 *Seguridade en instalaciéns robotizadas.
8.4 Xustificacion econémica

9. Introducién aos sistemas percepcion.

9.1 Aplicaciéns.

9.2 Sensores para percepcion da contorna.
9.3 Fusidn sensorial.

9.4 Técnicas de estimacion.

10. Visién por computador.

10.1 Compofientes dun sistema de vision.
10.2 Nocidns basicas de imaxes dixitais.
10.3 Tratamento de imaxes.

10.4 Recofiecemento de patrons.

11. Cdmaras industriais.

11.1 Aplicaciéns
11.2 Caracteristicas
11.3 Programacién/parametrizacion.

12. Robdtica mobil.

12.1 Vehiculos automaticos guiados.

12.2 Morfoloxia dos robots mdbiles.

12.3 Cinemaética.

12.4 Navegacion.

12.5 Planificaciéon de camifios e elusién de obstaculos.

P1-P2-P3. Robot didactico Scorbot.

Introducién ao manexo do robot didactico Scorbot.

Instruciéns bésicas da linguaxe de programacién Scorbase.
Utilizacién de variables e subrutinas na linguaxe de programacién
Scorbase. *Sincronizacion de tarefas.

P4-P5-P6. Simulacion de sistemas mecatronico

Introducién ao simulador V-Rep.
Simulacién dun vehiculo robotizado.

P7-P8. Simulacién de células robotizadas e
programacion féra de lifia

Simulacién de células robotizadas e programacion féra de lifia utilizando

RobotStudio

P9-P10. Robots Industriais

Programacién por guiado de robots ABB e Fanuc

P11-P12. Inspeccidén con visién artificial.

Introducién ao software de inspeccidn Sherlock.

Solucién de problemas de inspeccidn, identificacién e control de calidade,

con Sherlock.

Planificacion

Horas na aula Horas féra da aula Horas totais

Leccién maxistral 32.5 32.5 65
Resolucién de problemas 0 10 10
Practicas de laboratorio 18 27 45
Exame de preguntas de desenvolvemento 3 19 22
Informe de practicas 0 8 8

*0s datos que aparecen na taboa de planificacién son de caracter orientador, considerando a heteroxeneidade do

alumnado.

Paxina 2 de 4



Metodoloxia docente

Descricién
Lecciéon maxistral Exposicién por parte do profesor dos contidos da materia.
Resolucién de 0 profesorado resolvera na aula problemas e exercicios e o alumnado terd que resolver exercicios
problemas similares para adquirir as capacidades necesarias.

Practicas de laboratorio Actividades de aplicacién dos cofiecementos adquiridos nas clases de teoria a situacidéns concretas
gue poidan ser desenvolvidas no laboratorio da *materia.

Atencidn personalizada
Metodoloxias Descricion

Practicas de laboratorio Ademais da posibilidade de responder a cuestiéns concretas xurdidas nas clases presenciais, o
profesorado esta dispofiible en horas de *tutorias para orientar aos alumnos na resolucién de
exercicios e traballos, asi como resolver as dibidas que poidan xurdir.

Leccién maxistral Ademais da posibilidade de responder a cuestiéns concretas xurdidas nas clases presenciais, o
profesorado estd dispofiible en horas de *tutorias para orientar aos alumnos na resolucién de
exercicios e traballos, asi como resolver as dibidas que poidan xurdir.

Resolucién de Ademais da posibilidade de responder a cuestiéns concretas xurdidas nas clases presenciais, o
problemas profesorado esta dispofiible en horas de *tutorias para orientar aos alumnos na resolucion de
exercicios e traballos, asi como resolver as dubidas que poidan xurdir.

Avaliacion
Descricion Cualificaciéon Resultados de
Formacién e
Aprendizaxe
Practicas de laboratorio Avaliarase cada practica de laboratorio entre 0 e 10 puntos, en 15 A3 C19
funcién do cumprimento dos obxectivos fixados no enunciado da A4
mesma e da preparacion previa e a actitude do alumnado. Cada A5
practica podera ter distinta **ponderacién
na nota total.
Exame de preguntas de Exame final dos contidos da materia, que poderd *incluir problemas 80 A3 C19
desenvolvemento e exercicios, cunha puntuacion entre 0 e 10 puntos. A4
A5
Informe de practicas As memorias das practicas seleccionadas avaliaranse entre 0 e 10 5 A3 C19
puntos, tendo en conta o reflexo adecuado dos resultados obtidos A4
na execucion da practica, a **sua organizacién e calidade de A5

presentacion.

Outros comentarios sobre a Avaliacion

- Realizarase unha Avaliacién Continua do traballo do alumnado nas précticas ao longo das sesiéns de laboratorio
establecidas no cuadrimestre. No caso de non superala, realizarase un exame de practicas na segunda convocatoria.

- Para a avaliacién das practicas para o alumnado que renuncie oficialmente a Avaliacién Continua, realizarase nun exame
de practicas nas ddas convocatorias.

- Deberanse superar ambas as partes (proba escritura e practicas) para aprobar a materia, obténdose a nota total segundo a
porcentaxe indicada mais arriba. No caso de non superar as duas ou algunha das partes, poderase aplicar un escalado a as
notas parciais de xeito que a nota total non supere 0 4.5.

- No exame final poderase establecer unha puntuacién minima nun conxunto de cuestiéns para superalo mesmo.

- Na segunda convocatoria do mesmo curso o alumnado deberase examinar das partes non superadas na primeira
convocatoria, cos mesmos criterios daquela.

Compromiso ético:Espérase que o alumno presente un comportamento ético acomodado. No caso de detectar un
comportamento non ético (copia, plaxio, utilizacién de aparellos electrénicos non autorizados, e outros) considerarase que 0
alumno non reline os requisitos necesarios para superar a materia. Neste caso a cualificacién global no presente curso
académico serd de suspenso (0.0). Non se permitird a utilizaciéon de ningln dispositivo electrénico durante as probas de
avaliacién salvo autorizacién expresa.

Bibliografia. Fontes de informacion

Bibliografia Bdsica

F. Torres, J. Pomares, P. Gil, S. T. Puente, R. Aracil, Robots y sistemas sensoriales, Prentice-Hall, 2002
R. Sanz y E. Paz, Apuntes y Transparencias de la asignatura, 2017

Bibliografia Complementaria

Barrientos, Pefiin, Balaguer y Aracil, Fundamentos de Robética, McGraw-Hill, 2007
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Arturo de la Escalera, Visiéon por Computador. Fundamentos y Métodos, Prentice Hall, 2001

R. Kelly, V. Santibafez, Control de movimiento de robots manipuladores, Prentice Hall, 2003

Recomendacidns

Outros comentarios

Requisitos: Para matricularse nesta materia é necesario superar ou ben estar matriculado de todas as materias dos cursos
inferiores ao curso no que estd emprazada esta materia.
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