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REQUISITS

Cal haver cursat les assignatures de: "Automatitzacié Avangada" i "Regulacié Automatica".

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:
1. Coneixements basics de sistemes de produccié i fabricacio
2. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Transversals:
3. COMUNICACIO EFICAC ORAL I ESCRITA - Nivell 3: Comunicar-se de manera clara i eficient en presentacions orals i escrites
adaptades al tipus de public i als objectius de la comunicacié utilitzant les estratégies i els mitjans adequats.

METODOLOGIES DOCENTS

La metodologia emprada en aquesta assignatura és |'aprenentatge basat en problemes.

L'assignatura consta de 4 hores a la setmana. D'aquestes quatre hores setmanals una es dedica a presentar els principals continguts
de manera expositiva i les tres restants a resoldre problemes practics proposats. La resolucié del problema comportara un treball
individual i un treball en grup.

Comentem la metodologia de treball.

- A I'estudiant se li indica mensualment el problema practic a resoldre per el qual caldra consultar bibliografia i preparar una proposta
de solucid.

- En grups de 3 o0 4 persones caldra analitzar les propostes proposades i planificar una proposta Unica per a la resolucié del problema.
- En grup cal solucionar el problema i avaluar-ne la seva soluci6.

- Al finalitzar cal fer una exposicié de la solucié proposada i els resultats assolits.
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

El principal objectiu de I'assignatura és la de familiaritzar I'alumnat amb les arquitectures i elements utilitzats en els sistemes de
produccié industrial robotitzats. S'aprofundira en I'estudi de dos d'aquests elements: els robots industrials i els sistemes de visio
artificial.

En acabar I'assignatura de Sistemes Robotitzats, I'estudiant o I'estudianta:

. Coneixera l'estructura i funcionament basic dels robots manipuladors industrials i dels robots mobils.

. Coneixera els sistemes de visi6 artificial com a eina de control de qualitat en instal-lacions robotitzades.
. Coneixera les principals aplicacions dels robots industrials.

. Coneixera la tecnologia dels diferents elements de que consta un robot.

. Estara capacitat per aplicar els principis fisics necessaris per el disseny i control robots.

. Coneixera les etapes basiques involucrades en el processat d'imatges.

. Sabra programar les tasques basiques d'un robot industrial comercial i aplicacions de visio.

Nou b wN =

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 45,0 30.00
Hores aprenentatge autonom 90,0 60.00
Hores grup gran 15,0 10.00

Dedicacio total: 150 h

CONTINGUTS

TEMA 1: INTRODUCCIO ALS SISTEMES ROBOTITZATS I INSPECCIO DE QUALITAT

Descripcio:
L'objectiu d'aquests tema és descriure els sistemes robotitzats i donar una visié general de la seva evolucié.

- Definici6

- Historia

- Paradigma actual
Dedicacio: 5h

Grup gran/Teoria: 4h
Aprenentatge autonom: 1h
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TEMA 2: BRAC ROBOTITZAT

Descripcio:
En aquest tema es descriu el brag robotitzat. S'estructura en quatre apartats:

1. Morfologia d'un brag robotitzat
2. Cinematica dels robots

3. Control cinematic

4. Programacio

Activitats vinculades:
Practiques
Proves escrites

Dedicacié: 49h

Grup gran/Teoria: 4h

Grup petit/Laboratori: 15h
Aprenentatge autonom: 30h

TEMA 3: ROBOTS MOBILS

Descripcio:
En aquest tema es descriuen els robots mobils i la seva programacié s'estructura en quatre apartats:

1. Morfologia dels robots mobils
2. Cinematica

3. Control de trajectories

4. Programacio

Activitats vinculades:
Practiques
Proves escrites

Dedicacio: 46h

Grup gran/Teoria: 3h

Grup petit/Laboratori: 15h
Aprenentatge autonom: 28h

TEMA 4: VISIO ARTIFICIAL

Descripcio:
En aquest tema es descriu I'Us de la visid artificial a la indUstria. S'estructura en quatre apartats:

1. Introducci6 a la visié artificial
2. Processat de les imatges
3. Programaci6 d'aplicacions de visié

Activitats vinculades:
Practiques
Proves escrites

Dedicacié: 49h

Grup gran/Teoria: 4h

Grup petit/Laboratori: 15h
Aprenentatge autonom: 30h
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ACTIVITATS

ACTIVITAT 1: PRACTIQUES

Descripcio:
Durant el curs es proposaran tres o quatre problemes a resoldre que caldra realitzar durant les sessions practiques.
Es valorara tant el desenvolupament previ com I'execucio de la mateixa.

Objectius especifics:
Els corresponents als continguts de I'assignatura

Material:
Els materials de suport son:

- Equipament de laboratori

- Simuladors

- Bibliografia basica recomanada
- Material docent publicat

Lliurament:

Abans de la realitzacié d’una tasca els estudiants lliuraran I'estudi previ individual corresponent al problema a

resoldre.

Es valorara la consecucid dels objectius assolits a cada problema tenint en compte el grau de comprensié del treball demostrat
per cada estudiant.

Al finalitzar cada grup lliurara al professor de practiques un fitxer on s'explicara el treball realitzar i els coneixements assolits i, si
és el cas, es fara una presentacié publica del treball realitzat.

La qualificacié obtinguda en aquestes activitats configura la variable LAB.

Dedicacié: 85h
Grup petit/Laboratori: 40h
Aprenentatge autonom: 45h

ACTIVITAT 2: PROVES ESCRITES

Descripcio:
Durant el curs es realitzara una prova de control individual. Acabat el curs es realitzara una prova final globalitzadora dels
coneixements adquirits

Objectius especifics:
Resoldre practicament i de forma individualitzada el problema plantejat

Material:
Enunciats de suport
El treball del curs

Lliurament:
La qualificacié de la prova de control configura la variable CON
La qualificacié de la prova final configura la variable FIN

Dedicacié: 16h
Grup gran/Teoria: 6h
Aprenentatge autonom: 10h
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SISTEMA DE QUALIFICACIO

La qualificacid final de I'assignatura s'obtindra de la segtient forma:
Qualificacié final = 0.20 * CON + 0.40 * LAB + 0.40 * FIN
L'avaluacié sera continuada.

Nota 1. La qualificacié en una part o en el conjunt de la prova final substituira, si és superior i hi ha coincidéncia en els aspectes
avaluats, els resultats obtinguts en altres actes d'avaluacié realitzats al llarg del curs.

Nota 2. Quan els resultats dels actes d'avaluacié corresponents a activitats individuals siguin substancialment inferiors als obtinguts

en activitats de grup, es podra exigir I'execucié de forma individual d'activitats similars a les realitzades en grup. La qualificacié de les
darreres substituira les originals.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Les activitats es realitzaran seguint els usos i costums del treball académic i, particularment, es respectaran les seglients pautes:

1. Aquelles activitats que siguin explicitament declarades com a individuals, siguin de natura presencial o no, es realitzaran sense cap
col-laboracié per part d'altres persones.

2. Les dates, formats i altres condicions de lliurament que es fixin seran d'obligat compliment.

3. La realitzacié de les activitats de laboratori és condicié necessaria per superar |'assignatura.

4. Si no es realitza alguna de les activitats de I'assignatura, es considera qualificada amb zero.

BIBLIOGRAFIA

Basica:
- Barrientos, Antonio. Fundamentos de robotlca [en I|n|a] 238 ed. Madrid: McGraw- H|I| 2007 [Consulta: 03/06/2022] Disponible a:

9788448156367
- Gonzalez, Rafael C.; Woods, Richard E.; Eddins, Steven L. Digital Image processing using MATLAB. 2nd ed. New Delhi: McGraw-Hill,
2010. ISBN 9780070702622.
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