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METODOLOGIES DOCENTS

El curs esta dividit en sessions de teoria i sessions de laboratori.
En les sessions de teoria s'introdueixen els conceptes basics que seran treballats després a les sessions de practiques.

A les sessions de practiques es treballara amb els robots ABB del laboratori i amb el simulador de RobotStudio de ABB

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

. Facultar a I'estudiant per la comprensié i analisi dels problemes que apareixen durant el procés de robotitzacié de tasques.
. Adquirir habilitat en el maneig de robots.

- Adquirir habilitat en la robotitzacié de tasques i processos.

. Introduir a I'estudiant en la complexitat de la integracié de diferents tecnologies amb el mén de la robotica.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup gran 27,0 36.00
Hores aprenentatge autonom 48,0 64.00

Dedicaci6 total: 75 h
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Robotica Aplicada

Descripcio:

Aquest curs esta basat en el desenvolupament practic duna aplicacié de robotitzacié d'un sistema, aplicat a un cas realista.
L'aplicacié a robotitzar sera proposada pels professors, relacionada amb un cas real d'aplicacié de robotic industrial. Els projectes
estaran principalment basats en robots ABB industrials utilitzant RAPID com a llenguatge de programacio, pero també poden ser
considerades algunes altres plataformes robotiques com una altra classe de manipuladors.

Les aplicacions seran desenvolupades per grups i els professors assessoraran i supervisaran el treball en equip per ajudar-los en
el desenvolupament del projecte i en I'aparicié de dubtes. Tot i aix0 els estudiants, organitzats per al treball en equip, hauran de
treballar també de forma autonoma sobre I'equip usat per desenvolupar i implementar solucions d'éxit. Es podra requerir als
estudiants la realitzaci6 de reports, presentacions orals i demostracions publiques de la funcionalitat correcta de I'aplicacio
realitzada.

Objectius especifics:

. Facultar a I'estudiant per la comprensid i analisi dels problemes que apareixen durant el procés de robotitzacioé de tasques.
. Adquirir habilitat en el maneig de robots.

- Adquirir habilitat en la robotitzacié de tasques i processos.

. Introduir a I'estudiant en la complexitat de la integracié de diferents tecnologies amb el moén de la robotica.

Dedicacié: 75h
Grup gran/Teoria: 27h
Aprenentatge autonom: 48h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Examen final teoria: 40%
Resultats de les sessions de practiques: 50%
Entregables de teoria: 10%

Els estudiants que no puguin assistir a I'examen final de teoria o que en vulguin millorar el resultat, tindran I'opcié de recuperar-lo
mitjangant una prova escrita addicional que es fara el dia fixat en el calendari d'examens finals per a la reconduccié d'assignatures
optatives bimestrals. La qualificacié d'aquesta prova de reconducci6 estara entre 0 i 10, i substituira la de I'examen parcial sempre i
quan sigui superior.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

L'examen final de teoria sera individual i escrit.
Les sessions de laboratori es podran treballar individualment o en grup. Caldra fer un informe de cada practica.
Els entregables de teoria seran individuals i s'entregaran per Atenea.

BIBLIOGRAFIA

Basica:

- RAPID reference manual: system data types and routines on-line [en linia]. Vaster8s: ABB Robotics Products AB, [2013?] [Consulta:
22/06/2020]. Disponible a:
https://library.e.abb.com/public/688894b98123f87bc1257cc50044e809/Technical%?20reference%20manual RAPID 3HAC16581-1 re
vJ_en.pdf.

- Fu, K. S.; Gonzalez, Rafael C.; Lee, C.S.G. Robotics : control, sensing, vision, and intelligence. New York: McGraw-Hill, cop. 1987.
ISBN 0070226253.

RECURSOS

Altres recursos:
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RobotStudio Simulator (ABB)
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