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Descricién 0 obxectivo basico da materia é presentar uns conceptos amplos relacionados coa estrutura, composicion,
xeral implantacién, programacién e funcionamento dos sistemas *robotizados no ambito industrial, tanto desde o

punto de vista tedrico como préctico

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, inclla 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 razédns 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
Formacion e
Aprendizaxe

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

[ 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

0 Comprender os aspectos basicos dos sistemas de percepcién da contorna e visién por computador. C19

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
visién.

Contidos
Tema
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Tema 1. Introducién sistemas robotizados Robética industrial, concepto e definicion.
Desenvolvemento da robética.
Robética mébil e robética intelixente.
Campos de aplicacién da robotica.
Panorama actual da robética na industrial.
Anexo: Robdtica mobil.
Tema 2. Caracteristicas dos robots industriais Estrutura xeral dun robot industrial.
Caracterizaciéon do manipulador e das articulaciéns.
Principais caracteristicas e especificaciones.
Configuraciéns mecdnicas.
Elementos terminais.
Accionamentos.
Sistemas de transmision e reductoras.
Sensores.
Tema 3. Programacién de robots Xeneralidades.
Modelo cinematico directo e inverso.
Outros modelos necesarios para controlar o robot.
Control cinematico.
Tipos de movementos.
Niveis de programacion.
Programacién por guiado e textual
Programacién implicita e explicita.
Linguaxes de programacion.
Tema 4. Implantacién de robots en células Compofientes dunha célula robotizada.
robotizadas Proceso de desefio dunha célula robotizada.
Seleccién do robot e desefio da célula.
Simulacion de células robotizadas
Seguridade en instalaciéns robotizadas.
Dispositivos de seguridade.
Normativas de seguridade.
Xustificaciéon econémica.
Tema 5. Introducién & visién por computador Compofientes dun sistema de visién.
Nociéns basicas de imaxes dixitais.
Tratamento de imaxe.
Recofiecemento de patréns.
Cémaras industriais
Tema 6. Avances en visién artificial Técnicas modernas en visidn artificial.
Técnicas baseadas en cadeas de filtros
Técnicas baseadas en redes neuronais e deep learning.
Practicas 1,2 e 3. Practicas con robot didacticos Introducién ao robot Scorbot
Programacién basica de Scorbot
Programacién avanzada de Scorbot
Practicas 4 e 5. Simulacién de Robots con *VRep Introducién ao simulador *V-Rep
Realizacién dun exemplo sinxelo con *V-Rep
Practicas 6 e 7. Simuladores de células Simulacién con RobotStudio
robotizadas Introducién & simulacién de robots con RobotStudio
Simulacién de células con RobotStudio
Practica 8 . Programacion de robots industriais ~ Exemplo sinxelo de programcién de robots industriais ABB e Fanuc
Practica 9 . Aplicacién de Visién Artificial Exemplo sinxelo de programacidn/*parametrizacién dun sistema de Visién
Artificial para control de calidade e clasificacién de pezas.

Planificacion

Horas na aula Horas féra da aula Horas totais
Lecciéon maxistral 24 24 48
Practicas de laboratorio 24 24 48
Resolucién de problemas de forma auténoma 0 20 20
Estudo previo 0 19 19
Traballo 0 10 10
Resolucién de problemas e/ou exercicios 2 3 5

*Os datos que aparecen na taboa de planificacién son de caracter orientador, considerando a heteroxeneidade do
alumnado.

Metodoloxia docente

Descricién
Leccién maxistral Sesiéns de aula con emprego de presentacidéns e material informatico.
Practicas de laboratorio Practicas en grupo empregando robots industriais do laboratorio de robética.
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Resolucién de
problemas de forma
auténoma

Estudo previo

Atencion personalizada
Metodoloxias Descricion

Leccién maxistral Ademais da posibilidade de responder a cuestidns 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 dubidas que poidan xurdir.

Practicas de laboratorio 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 de forma profesorado estd dispofiible en horas de tutorias para orientar aos alumnos na resolucién de
auténoma exercicios e traballos, asi como resolver as dibidas que poidan xurdir.

Estudo previo Ademais da posibilidade de responder a cuestidns 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.

Probas Descricion

Traballo 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.

Avaliacion
Descricién Cualificacién  Resultados de
Formacién e
Aprendizaxe
Practicas de Valorarase a asistencia e participacion activa nas practicas de 10 A3 C19
laboratorio laboratorio asi como a consecucién dos obxectivos expostos. A4
A5
Traballo Proporanse traballos para subir nota. 10 A3 C19
Os traballos poderan ser proxectos de simulacién, ou exercicios de A4
programacion dos robots industriais existentes no *Dpto. A5
Resolucién de Ao final de cada sesién maxistral realizase unha pequena proba de 80 A3 C19
problemas e/ou resposta curta para valorar o grao de asimilacién dos cofiecementos A4
exercicios presentados na mesma. A5

Outros comentarios sobre a Avaliacion

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).

Bibliografia. Fontes 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

Recomendacions

Plan de Continxencias
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Descricion

=== MEDIDAS EXCEPCIONAIS PLANIFICADAS ===

Ante a incerta e imprevisible evolucién da alerta sanitaria provocada polo COVID-19, a Universidade de Vigo establece unha
planificacion extraordinaria que se activard no momento en que as administracions e a propia institucién o determine
atendendo a criterios de seguridade, salde e responsabilidade, e garantindo a docencia nun escenario non presencial ou
parcialmente presencial. Estas medidas xa planificadas garanten, no momento que sexa preceptivo, o desenvolvemento da
docencia dun modo mais axil e eficaz ao ser cofiecido de anteman (ou cunha ampla antelacién) polo alumnado e o
profesorado a través da ferramenta normalizada e institucionalizada das guias docentes.

=== ADAPTACION DAS METODOLOXIAS ===
* Metodoloxias docentes que se mantefien
Leccién maxistral

Resolucién de problemas

Practicas de laboratorio

* Metodoloxias docentes que se modifican

Cando non sexa posible a docencia presencial, primarase a imparticion das lecciéons maxistrais e clases de resolucion de
problemas mediante videoconferencia (Campus Remoto ou similar).

Os contidos de practicas de laboratorio serdn virtualizados, tentando manter a presencialidade sempre que 0s grupos
cumpran coa normativa establecida no momento polas autoridades pertinentes en materia sanitaria e de seguridade.

No caso de non poder ser impartidos de forma presencial, aqueles contidos de practicas de laboratorio non virtualizables
impartiranse ou suplirdn por outros (traballo auténomo guiado, etc.) que permitan obter igualmente as competencias
asociadas a eles.

* Mecanismo non presencial de atencidn ao alumnado (*tutorias)
Cando non sexa posible de forma presencial, as sesiéns de tutorias realizaranse mediante videoconferencia (Campus
Remoto ou similar) baixo a modalidade de cita previa mediante correo electrénico.

* Modificacidns (si proceden) dos contidos a impartir
Non procede.

* Bibliograffa adicional para facilitar o auto-aprendizaxe
Non é necesaria.

=== ADAPTACION DA AVALIACION ===
Mantéfense os pesos e o tipo de probas, adaptando a sla realizacién &s circunstancias de cada momento.

Paxina 4 de 4



