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Descripciéon  El objetivo basico de la asignatura es presentar unos conceptos amplios relacionados con la estructura,
general composicion, implantacién, programacion y funcionamiento de los sistemas robotizados en el &mbito

industrial, tanto desde el punto de vista tedrico como practico

Competencias

Cddigo

A3 Que los estudiantes sean capaces de integrar conocimientos y enfrentarse a la complejidad de formular juicios a
partir de una informacion que, siendo incompleta o limitada, incluya reflexiones sobre las responsabilidades sociales
y éticas vinculadas a la aplicacién de sus conocimientos vy juicios.

A4 Que los estudiantes sepan comunicar sus conclusiones, y los conocimientos y razones Gltimas que las sustentan, a
publicos especializados y no especializados de un modo claro y sin ambigliedades.

A5 Que los estudiantes posean las habilidades de aprendizaje que les permitan continuar estudiando de un modo que
habra de ser en gran medida autodirigido o auténomo.

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

Resultados de aprendizaje

Resultados previstos en la materia Resultados de
Formacién y
Aprendizaje

0 Conocer la base tecnolégica de los sistemas robotizados industriales. A3

[0 Conocer el proceso experimental de disefio e implantacién de sistemas robotizados. A4

0 Adquirir habilidades sobre el proceso de programacién y control de robots industriales y méviles. A5

0 Comprender los aspectos basicos de los sistemas de percepcién del entorno y visién por computador.  C19
0 Dominar las técnicas actuales disponibles para el analisis de formas y reconocimiento de objetos.

[ Conocer el estado de la técnica de los dispositivos empleados industrialmente para resolver aplicaciones

de visién.

Contenidos
Tema
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Tema 1. Introduccién sistemas robotizados

Robética industrial, concepto y definicion.
Desarrollo de la robética.

Robética mdvil y robética inteligente.

Campos de aplicacién de la robdtica.
Panorama actual de la robética en la industrial.
Anexo: Robdtica movil.

Tema 2. Caracteristicas de los robots industriales

Estructura general de un robot industrial.
Caracterizacion del manipulador y de las articulaciones.
Principales caracteristicas y especificaciones.
Configuraciones mecanicas.

Elementos terminales.

Accionamientos.

Sistemas de transmisién y reductoras.

Sensores.

Tema 3. Programacién de robots

Generalidades.

Modelo cinematico directo e inverso.

Otros modelos necesarios para controlar el robot.
Control cinematico.

Tipos de movimientos.

Niveles de programacién.

Programacién por guiado y textual

Programacién implicita y explicita.

Lenguajes de programacion.

Tema 4. Implantacién de robots en células

robotizadas

Componentes de una célula robotizada.
Proceso de disefio de una célula robotizada.
Seleccién del robot y disefio de la célula.
Simulacién de células robotizadas
Seguridad en instalaciones robotizadas.
Dispositivos de seguridad.

Normativas de seguridad.

Justificacién econémica.

Tema 5. Introduccién a la visién por computador

Componentes de un sistema de visién.
Nociones basicas de imagenes digitales.
Tratamiento de imagen.
Reconocimiento de patrones.

Cémaras industriales

Tema 6. Avances en vision artifical

Técnicas modernas en vision artificial.
Técnicas basadas en cascadas de filtros
Técnicas basadas en redes neuronales y deep learning.

Practicas 1,2 y 3. Practicas con robot didacticos

Introduccidn al robot Scorbot
Programacién basica de Scorbot
Programacién avanzada de Scorbot

Practicas 4 y 5. Simulacién de Robots con VRep

Introduccidn al simulador V-Rep
Realizacién de un ejemplo sencillo con V-Rep

Practicas 6 y 7. Simuladores de células

robotizadas

Simulaciéon con RobotStudio
Introduccidén a la simulacién de robots con RobotStudio
Simulacion de células robotizadas con RobotStudio

Practica 8 . Programacion de robots industriales

Ejemplo sencillo de programcién de robots industriales ABB y Fanuc

Practica 9 . Aplicacién de Visién Artificial

Ejemplo sencillo de programacién/parametrizacién de un sistema de Visién

Artificial para control de calidad y clasificacién de piezas.

Planificacion

Horas en clase Horas fuera de clase  Horas totales
Leccién magistral 24 24 48
Practicas de laboratorio 24 24 48
Resolucién de problemas de forma auténoma 0 20 20
Estudio previo 0 19 19
Trabajo 0 10 10
Resolucién de problemas y/o ejercicios 2 3 5

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

alumnado

Metodologias

Descripcion

Leccién magistral

Sesiones de aula con empleo de presentaciones y material informatico.

Practicas de laboratorio Practicas en grupo empleando robots industriales del laboratorio de robética.
Practicas en aula informatica o en otras aulas empleando software de simulacién.
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Resolucién de
problemas de forma
auténoma

Estudio previo

Atencion personalizada
Metodologias Descripcion

Leccién magistral Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases presenciales,
el profesorado esta disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos en la resolucién de
ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Practicas de laboratorio Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases presenciales,
el profesorado estd disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos en la resolucién de
ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Resolucién de Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases presenciales,
problemas de forma el profesorado esta disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos en la resolucién de
auténoma ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Estudio previo Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases presenciales,

el profesorado esta disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos en la resolucién de
ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Pruebas Descripcion

Trabajo Ademas de la posibilidad de responder a cuestiones concretas surgidas en las clases presenciales,
el profesorado estd disponible en horas de tutorias para orientar a los alumnos en la resolucién de
ejercicios y trabajos, asi como resolver las dudas que puedan surgir.

Evaluacion
Descripcion Calificacién  Resultados de
Formacién y
Aprendizaje
Practicas de Se valorara la asistencia y participacién activa en las practicas de 10 A3 C19
laboratorio laboratorio asi como la consecucién de los objetivos planteados. Ad
A5
Trabajo Se propondran trabajos de los contenidos tratados en las clases. 10 A3 C19
Los trabajos podran ser proyectos de simulacién, o ejercicios de Ad
programacion de los robots industriales existentes en el Dpto. A5
Resolucién de Ademas del examen final en las fechas oficiales, al final de alguna sesién 80 A3 C19
problemas y/o magistral se realiza una pequefia prueba de respuesta corta para valorar A4
ejercicios el grado de asimilacién de los conocimientos presentados en la misma. A5

Otros comentarios sobre la Evaluacion

El examen final podra incluir no sélo contenidos conceptuales, sino también resolucién de ejercicios y problemas asi como
cuestiones relacionadas con las practicas de laboratorio.

Compromiso ético:

Se espera que el alumno presente un comportamiento ético adecuado. En el caso de detectar un comportamiento no ético
(copia, plagio, utilizacién de aparatos electrénicos no autorizados, y otros) se considerara que el alumno no retine 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 informacion

Bibliografia Bdsica

A. Barrientos, L.F. Pefiin, C. Balaguer, R. Aracil, Fundamentos de Robética. 22 edicidn, 22 edicién, McGraw-Hill, 2007
Bibliografia Complementaria

Fernando Reyes Cortés, Robética. Control de robots manipuladores, primera edicién, Marcombo, 2011

F. Torres, ). Pomares, P. Gil, S. T. Puente, R. Aracil, Robots y sistemas sensoriales, Prentice-Hall, 2002

Recomendaciones

Plan de Contingencias

Paxina 3 de 4



Descripcion

=== MEDIDAS EXCEPCIONALES PLANIFICADAS ===

Ante la incierta e imprevisible evolucién de la alerta sanitaria provocada por el COVID-19, la Universidade de Vigo establece
una planificacién extraordinaria que se activara en el momento en que las administraciones y la propia institucion lo
determinen atendiendo a criterios de seguridad, salud y responsabilidad, y garantizando la docencia en un escenario no
presencial o parcialmente presencial. Estas medidas ya planificadas garantizan, en el momento que sea preceptivo, el
desarrollo de la docencia de un modo mas agil y eficaz al ser conocido de antemano (o con una amplia antelacién) por el
alumnado y el profesorado a través de la herramienta normalizada e institucionalizada de las guias docentes.

=== ADAPTACION DE LAS METODOLOGIAS ===
* Metodologias docentes que se mantienen
Leccién magistral

Resolucién de problemas

Practicas de laboratorio

* Metodologias docentes que se modifican

Cuando no sea posible la docencia presencial, se primara la imparticién de las lecciones magistrales y clases de resolucién
de problemas mediante videoconferencia (Campus Remoto o similar).

Los contenidos de practicas de laboratorio seran virtualizados, intentando mantener la presencialidad 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 impartidos de forma presencial, aquellos contenidos de practicas de laboratorio no virtualizables
se impartirdn o suplirdn por otros (trabajo auténomo guiado, etc.) que permitan obtener igualmente las competencias
asociadas a ellos.

* Mecanismo no presencial de atencién al alumnado (tutorias)
Cuando no sea posible de forma presencial, las sesiones de tutorias se realizardn mediante videoconferencia (Campus
Remoto o similar) bajo la modalidad de cita previa mediante correo electrénico.

* Modificaciones (si proceden) de los contenidos a impartir
No procede.

* Bibliografia adicional para facilitar el auto-aprendizaje
No es necesaria.

=== ADAPTACION DE LA EVALUACION ===
Se mantienen los pesos y el tipo de pruebas, adaptando su realizacién a las circunstancias de cada momento.
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