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

Competencias

Cddigo

B3 CG3 Cofiecemento en materias basicas e tecnoldxicas que os capacite para a aprendizaxe de novos métodos e
teorias, e os dote de versatilidade para adaptarse a novas situacions.

B10 (CG10 Capacidade para traballar nun medio multilingle e multidisciplinar.

C27 CE27 Cofiecementos de principios e aplicaciéns dos sistemas robotizados.

C28 CE28 Cofiecemento aplicado de informatica industrial e comunicaciéns.

C29 CE29 Capacidade para desefiar sistemas de control e automatizacién industrial.

D2  CT2 Resolucion de problemas.

D7 CT7 Capacidade para organizar e planificar.

D8 CT8 Toma de decisiéns.

D9  CT9 Aplicar cofiecementos.

D17 CT17 Traballo en equipo.

D20 CT20 Capacidade para comunicarse con persoas non expertas na materia.

Resultados de aprendizaxe

Resultados previstos na materia Resultados de Formacion
e Aprendizaxe
Cofiecer a base tecnoldxica dos sistemas *robotizados industriais. B3 C27 D2
Comprender os aspectos basicos dos sistemas de percepcidén da contorna e visién por B10 Cc28 D7
*computador. C29 D8
Cofecer o proceso experimental de desefio e implantacién de sistemas *robotizados. D9
Dominar as técnicas actuais dispofibles para a andlise de formas e recofiecemento de obxectos. D17
Adquirir habilidades sobre o proceso de programacién e control de robots industriais e mébiles. D20
Contidos
Tema
1. *Introducién a robética industrial. 1.1 Antecedentes.

1.2 Orixe e desenvolvemento da robdtica.
1.3 Definicion do robot.
1.4 Clasificacion 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 Funciéns do control **cinematico.
6.1.2 Tipos, xeracion, *mostraxe e **interpolacién de traxectorias.
6.2 Control dindmico.
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 instalacidns **robotizadas.
8.4 Xustificacién econdémica
9. Técnicas e métodos de percepcién da 9.1 Aplicaciéns.
contorna. 9.2 Sensores para percepcion da contorna.
9.3 Fusidn sensorial.
9.4 Técnicas de estimacion.
10. Analise e @procesamento de imaxes con 10.1 Compofientes dun sistema de vision.
sistemas de visidn. 10.2 Nociéns basicas de imaxes dixitais.
10.3 Tratamento de imaxes.
10.4 Recofiecemento de patréns.
10.5 Cadmaras industriais
11. Robdtica mébil. 11.1 Vehiculos automaticos guiados.
11.2 Morfoloxia dos robots mébiles.
11.3 **Cinemadtica.
11.4 Navegacion.
11.5 Planificacién de camifios e **evitacién de obstaculos.

**P1. *¥Introducién ao robot **Scorbot. *Introducién ao manexo do robot didactico **Scorbot.

**P2_ Programacién do robot **Scorbot. *¥|nstrucciéns bdsicas da linguaxe de programacién **Scorbase.

**P3, Programacién avanzada do robot **Sorbot. Utilizacién de variables e **subrutinas na 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 da *contorna **VirtualRobot para programar e simular o
comportamento de células **robotizadas.

**P6, Recofiecemento de formas. Obtencidn de caracteristicas sinaladas en imaxes dixitais para o seu
posterior procesamento.

**¥P7 *|ntroducion aos robots mabiles. Practica *descritiva de arquitectura e navegacion de robots mébiles.

Planificacion

Horas na aula Horas féra da aula Horas totais
Sesion maxistral 32.5 32.5 65
Resolucién de problemas e/ou exercicios 0 10 10
Practicas de laboratorio 18 27 45
Probas de resposta longa, de desenvolvemento 3 19 22
Informes/memorias de practicas 0 8 8

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

Metodoloxia docente
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Descricion

Sesion maxistral Sesién maxistral en aula de teoria

Resolucién de Exercicios resoltos en clase no horario destinado as clases de aula.
problemas efou

exercicios

Practicas de laboratorio Practicas en laboratorio tecnoléxico ou aula informatica, en grupos reducidos

Atencion personalizada
Metodoloxias Descricion

Practicas de laboratorio

Sesion maxistral

Resolucién de problemas e/ou exercicios

Avaliacion
Descricién Cualificacién Resultados de
Formacioén e
Aprendizaxe
Practicas de laboratorio Practicas de laboratorio en laboratorio tecnoléxico ou 15 B3 C27 D2
aula informética. Valorarase a participacién activa do B10 (C28 D7
alumno durante as sesiéns de practicas e os resultados C29 D8
alcanzados. D9
D17
Probas de resposta longa, de  Valorarase o grao de adquisicién dos cofiecementos e 80 B3 C27 D2
desenvolvemento competencias. B10 (C28 D7
C29 D8
D9
D17
D20
Informes/memorias de practicas Serad necesario entregar memoria dalgunhas practicas 5 B3 C27 D2
seleccionadas. B10 (C28 D7
C29 D8
D9
D17
D20

Outros comentarios sobre a Avaliacion

Compromiso ético: *Espérase que ou alumno presente un *comportamento ético *axeitado. Non caso de detectar un
*comportamento *non ético (copia, *plaxio, utilizacién de aparellos electrénicos *non autorizados, e *outros) *considerarase
que ou alumno *non reline vos requisitos necesarios para superar a materia. *Neste caso a *cualificacién global non
presente curso académico sera de suspenso (0.0).&*quot;

&*quot;*Non permitirase a utilizacion de ningun dispositivo electrénico durante *as *probas de *avaliacion salvo autorizacién
expresa

Bibliografia. Fontes de informacion

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

F. Torres, J. Pomares, P. Gil, S. T. Puente, R. Aracil, Robots y sistemas sensoriales, Prentice-Hall,
Arturo de la Escalera, Visién por Computador. Fundamentos y Métodos, Prentice Hall,

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

"ROBOTICA. Manipuladores y robots méviles.", A. Ollero, Ed. Marcombo, 2001.

"Robética. Control de robots manipuladores.”, F. Reyes Cortés, Ed. Marcombo, 2011.

Recomendacidns

Outros comentarios
Requisitos: Para matricularse *nesta materia *é necesario *ter superado *ou *ben estar matriculado de todas *as materias
dous cursos inferiores *ao curso non que estd *emprazada esta materia.
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