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Descricién Nesta materia preséntanse os elementos principais dun sistema robotizado no dmbito industrial e conceptos
xeral relacionados coa estrutura, composicién, modelado, simulacién, implantacién, programacién e

funcionamento dos mesmos.

Co obxectivo alcanzar capacidade de proxecto de instalacidns robotizadas, aplicanse cofiecementos de
vangarda e equipamento actualizado nos laboratorios docentes e de investigacién: robots industriais de
varios fabricantes e distintas configuracidns, incluindo robots colaborativos e robots paralelos.

Resultados de Formacion e Aprendizaxe
Cddigo

Resultados previstos na materia
Resultados previstos na materia Resultados de Formacién e Aprendizaxe

Contidos
Tema
1. Introducién a robética industrial. 1.1 Antecedentes.
1.2 Orixe e desenvolvemento da *robética.
1.3 Robética industrial, concepto e definicién.
1.4 Robética mébil e robética intelixente.
1.5 Campos de aplicaciéon da robética.
1.6 Panorama actual da robética na industria.
1.7 Clasificacion dos robots.
2. Morfoloxia do robot. 2.1 Estrutura xeral dun robot industrial.
2.2 Caracterizaciéon do manipulador e das articulaciéns.
2.3 Configuraciéns mecanicas.
3. Elementos Terminais 3.1 Suxecién, operacién, mecanizado.
3.2 Cambiadores de ferramentas.
3.3 Acomodacién activa e pasiva.
3.4 Sistemas de transporte e alimentacién de pezas.
4. Accionamentos 4.1 Motores en robética, tipos e caracteristicas.
4.2 Actuadores pneumaticos e hidraulicos
4.3 Motores eléctricos
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5. Transmisidns e reductoras

5.1 Sistemas de transmisién de movemento.
5.2 Conversion de movemento.
5.3 Reductoras.

6. Sensores

6.1 Sensores propioceptivos e sensores exteroceptivos.
6.2 Medida de presenza, posicién, distancia, velocidade...
6.3 Medida de esforzos.

6.4 Outros sensores...

7.

Localizacién espacial.

7.1 Representacién da posicién e da orientacién.

7.2 Matrices de transformacién homoxénea.

7.3 Alxebra de cuaternios.

7.4 Comparacién de ferramentas de localizacién espacial.

8. Cinematica do robot.

8.1 Cinematica directa e inversa.

8.2 Métodos de resolucién do modelo cinematico directo.
8.3 Método de Denavit-Hatenberg.

8.4 Métodos de resolucion da cinematica inversa.

8.5 Modelo diferencial.

8.6 Resolucion do Xacobiano directo e inverso.

9.

Dinamica do robot.

9.1 O problema dindmico do robot.

9.2 Métodos de resolucién.

9.3 Formulacién de Lagrange.

9.4 Modelo dindmico en variables de estado e no espazo da tarefa.

10

. Control cinemético do robot.

10.1 Control cinematico.
10.1.1 Funciéns do control cinematico.
10.1.2 Tipos, xeracién, mostraxe e interpolacién de traxectorias.

11.

Control dindmico

11.1 Tipos de control
11.2 Estruturas de control
11.3 Seguimento de traxectorias

12.

Programacién de robots.

12.1 Métodos de programacion de robots.

12.2 Programacién por guiado e textual.

12.3 Caracteristicas dun sistema de programacién de robots.
12.4 Linguaxes comerciais de programacién de robots.

12.5 Simuladores de células de fabricacion.

13.

Introducidn & vision artificial.

13.1 Panorama actual das técnicas de visidn artificial.
13.2 Elementos dun sistema de vision artificial.

13.3 Modelo de camara&lente

13.3 Procesado de imaxes dixitais:

13.3.1 Histograma

13.3.2 Operaciéns puntuais

13.3.3 Filtros locais espaciais

13.3.4 Filtrado en frecuencia

13.3.5 Operacidéns morfoldxicas

14.

Avances en vision artificial

14.1 Enfoque clasico do recofiecemento de patréns. 14.1.1 Segmentacion.
14.1.2 Extraccion de caracteristicas.

14.1.3 Clasificacion

14.2 Técnicas modernas de vision artificial:

14.2.1 Xanelas deslizantes e Cascada de Filtros

14.2.2 Redes Neuronais e Deep Learning

15.

Implantacién de robots industriais.

15.1 Compofientes dunha célula robotizada.

15.2 Seleccién dun robot industrial e desefio da célula.
15.3 Proceso de desefio dunha célula robotizada.

15.4 Xustificacién econdmica.

16.

Seguridade en maquinas

16.1 Seguridade en células robotizadas.

16.2 Normativa legal: directivas e normas europeas.
16.3 Causas de accidentes e medidas de seguridade.
16.4 Medidas de proteccién de acceso & célula

17.

Introducion a robdtica mobil.

17.1 Vehiculos automaticos guiados.

17.2 Morfologia dos robots mébeis.

17.3 Cinematica.

17.4 Navegacion.

17.5 Planificacién de camifios e evitacién de obstaculos.

Practicas 1 e 2. Simulacion dindmica de robots e

sistemas mecatrdnicos

Introducién ao simulador CoppeliaSim e programacién dun exemplo
sinxelo.

Practicas 3, 4 e 5.

Programacién de robots industriais. Robot Kuka KR3 Agilus: Introducién,
aspectos de seguridade, programacion bdsica e programacién avanzada.

Practicas 6 e 7

Simulacion de robots con Kuka SimPro: Introducion e simulacion de células
de fabricacion.

Practica 8

Programacidn e aspectos de seguridade nos robots industriais ABB e
Fanuc.
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Practica 9 Inspeccidn e control de calidade con vision artificial.

Planificacion

Horas na aula Horas féra da aula Horas totais
Leccidon 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
Traballo 0 8 8

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

Metodoloxia docente

Descricion
Leccidon maxistral Sesion maxistral en aula de teoria
Resolucion de Exercicios resoltos en clase no horario destinado as clases de aula.

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

Atencion personalizada
Metodoloxias Descricion

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

Leccién maxistral 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

Avaliacion
Descricién Cualificaciéon Resultados de
Formacién e
Aprendizaxe
Practicas de laboratorio Practicas de laboratorio en laboratorio tecnoléxico ou aula 10
informdatica. Valorarase a participacién activa do alumno
durante as sesidns de practicas e os resultados alcanzados.
Exame de preguntas de Valorarase o grao de adquisicién dos cofiecementos e 80
desenvolvemento competencias.
Traballo Serd necesario entregar memoria dalgunhas practicas 10

seleccionadas.

Outros comentarios sobre a Avaliacion

Seguindo a normativa vixente, na modalidade de avaliacién continua faranse varios exames nas datas aprobadas
polo Centro, de maneira que ningunha proba supere o 40% da nota maxima de avaliacién continua.

Compromiso ético: Espérase que o 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 serd de suspenso. Non permitirase a utilizacién de ningln dispositivo electrénico durante as *probas de
avaliacién salvo autorizacién expresa.

Bibliografia. Fontes de informacion

Bibliografia Basica

Barrientos, Pefiin, Balaguer y Aracil, Fundamentos de Robética, 978-8448156367, McGraw-Hill,

Arturo de la Escalera, Visiéon por Computador. Fundamentos y Métodos, 978-84-205-3098-7, ALHAMBRA LONGMAN
S.A.,

Bibliografia Complementaria

F. Torres, J. Pomares, P. Gil, S. T. Puente, R. Aracil, Robots y sistemas sensoriales, 9788420535746, Prentice-Hall,
R. Kelly, V. Santibdfiez, Control de movimiento de robots manipuladores, 9788420538310, Alhambra,

E. Alegre, G. Pajares, A. de la Escalera, Conceptos y Métodos en Vision por Computador, 978-84-608-8933-5,
https://intranet.ceautomatica.es/sites/default/files/upload/8/files/ConceptosyMetodosenVxC.pdf, Comité Espafiol de
Automdtica, 2016
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Richard Szeliski, Computer Vision: Algorithms and Applications, 978-1-84882-935-0, http://szeliski.org/Book/, Springer,
2022

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente
Informatica: Informatica para a enxefiaria/V12G330vV01203
Fundamentos de automatizacién/V12G330V01401
Electrdnica dixital e microcontroladores/V12G330V01601
Enxefaria de control 1/V12G330V01602

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.

Paxina 4 de 4



