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PROFESSORAT

Professorat responsable: SEBASTIAN TORNIL SIN

Altres: Primer quadrimestre:

EDMUNDO GUERRA PARADAS - Grup: M11, Grup: M12, Grup: M13, Grup: M14, Grup: M15,
Grup: M16, Grup: M17

PEDRO PONSA ASENSIO - Grup: M11, Grup: M12, Grup: M13, Grup: M14, Grup: M15, Grup:
M16, Grup: M17

SEBASTIAN TORNIL SIN - Grup: M13, Grup: M14

SUSANA ADRIANA VELAZQUEZ LERMA - Grup: M11, Grup: M12, Grup: M15, Grup: M16,
Grup: M17

Segon quadrimestre:

EDMUNDO GUERRA PARADAS - Grup: T11, Grup: T12, Grup: T13, Grup: T14
SEBASTIAN TORNIL SIN - Grup: T11, Grup: T12, Grup: T13, Grup: T14
SUSANA ADRIANA VELAZQUEZ LERMA - Grup: T13, Grup: T14

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:
2. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Transversals:

3. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO - Nivell 2: Després d'identificar les diferents parts d'un document académic i
d'organitzar-ne les referencies bibliografiques, dissenyar-ne i executar-ne una bona estrategia de cerca avancada amb recursos
d'informacio especialitzats, seleccionant-hi la informacié pertinent tenint en compte criteris de rellevancia i qualitat.

METODOLOGIES DOCENTS

L'assignatura utilitza la metodologia expositiva (classes de teoria) en un 30%, la resolucié de problemes (individual o en grup)
supervisada pel professor (classes de problemes i de laboratori) en un 10%,i el treball individual no presencial en un 60%.
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

L'objectiu general de l'assignatura és la presentacié de dues tecnologies basiques en els entorns productius automatitzats: la robotica
industrial i la visié per computador.

Des del punt de vista d'adquisicié de coneixement per part dels estudiants, els objectius especifics associats a I'ambit de la robotica
industrial sén els seglients:

- Coneixer l'estructura i funcionament basic dels robots manipuladors industrials.

- Conéixer les principals aplicacions dels robots industrials.

- Coneixer la tecnologia dels diferents elements que componen un robot.

- Coneéixer i saber aplicar els principis fisics necessaris per al disseny i control de robots.

- Saber programar tasques basiques en un robot industrial comercial.

Per la seva banda, respecte a I'area de la visié per computador, els objectius sén:
- Conéixer els elements fisics que componen un sistema de visio artificial.

- Conéixer les etapes basiques involucrades del processament d'imatges.

- Coneixer les técniques estandar de processament d'imatges.

- Saber programar aplicacions de visio.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

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

Dedicaci6 total: 150 h

CONTINGUTS

1. Introduccio a la robotica industrial.

Descripcio:
Aproximacio historica. Consideracions economiques i socials. El robot manipulador industrial. Estadistiques. Associacions i
fabricants.

Competéncies relacionades:
CEEIA-27. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Dedicacié: 9h
Grup gran/Teoria: 3h
Aprenentatge autonom: 6h

2. El brag articulat: morfologia i components.

Descripcio:
Elements i funcions basiques. Estructures i configuracions mecaniques. Tipus de robots. Actuadors. Sistemes de transmissio.
Sensors.

Competéncies relacionades:
CEEIA-27. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Dedicacié: 9h
Grup gran/Teoria: 3h
Aprenentatge autonom: 6h
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3. Modelitzaci6 i control.

Descripcio:

Models del robot manipulador. Representacié de posicid i orientacié. Cinematica directa. Cinematica inversa. Jacobiana directa i

inversa. Control. Generacio de trajectories.

Competéncies relacionades:
CEEIA-27. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Dedicacié: 18h
Grup gran/Teoria: 6h
Aprenentatge autonom: 12h

4. Robotitzacié de tasques.

Descripcio:
Seleccid del robot. Ubicacié del robot. Elements terminals. Adaptacid i percepcio de I'entorn.

Competéncies relacionades:
CEEIA-27. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Dedicacié: 9h
Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 6h

5. Programacio de robots.

Descripcio:

Tipus i nivells de programacié. Programacié per guiat. Programacié textual. El llenguatge MELFA BASIC IV. Simulacid.

Competéncies relacionades:
CEEIA-27. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Dedicacié: 17h

Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 8h
Aprenentatge autonom: 6h

6. Aplicacions.

Descripcio:
Classificacio. Manipulacié. Atencié de maquines. Soldadura. Projeccio i pintura. Processament.

Competéncies relacionades:
CEEIA-27. Coneixements de principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

Dedicacié: 9h

Grup gran/Teoria: 3h
Aprenentatge autonom: 6h
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7. Introduccio a la visio6 artificial.

Descripcio:
Definicions. Camps d'aplicacié. Aplicacions de visidé per computador en la indlstria.

Dedicacié: 9h
Grup gran/Teoria: 3h
Aprenentatge autonom: 6h

8. Sistemes d'adquisici6 i processament d'imatges.

Descripcio:
Components d'un sistema de processament d'imatges. Dispositius optics. Sistemes d'il-luminacié. Maquinari especific per a
processament d'imatges.

Dedicacié: 9h
Grup gran/Teoria: 3h
Aprenentatge autonom: 6h

9. Tecniques de processament d'imatges.

Descripcio:
Etapes basiques en el processament d'imatges. Binaritzat. Tecniques de segmentacid. Processament morfologic. Etiquetatge.
Extraccié de caracteristiques. Filtrat lineal i no lineal d'imatges en nivell de gris.

Dedicacié: 27h
Grup gran/Teoria: 9h
Aprenentatge autonom: 18h

10. Programacio d'aplicacions de visio.

Descripcio:
Programacié d'aplicacions de processament d'imatges utilitzant MATLAB.

Dedicacié: 16h

Grup gran/Teoria: 3h

Grup petit/Laboratori: 7h
Aprenentatge autonom: 6h
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SISTEMA DE QUALIFICACIO

Qualsevol acte de frau académic, plagi, Us o tinenca a l'abast de mitjans no autoritzats en qualsevol activitat d'avaluacié comportara
la qualificacié de zero (0) en la prova o lliurament afectat. A més, d'acord amb la normativa de la Universitat, la possible derivacio
dels fets per a I'obertura d'un expedient disciplinari implicara que I'assignatura quedi en |'estat provisional de "pendent d'avaluacio"
fins a la resolucio de I'expedient. La gestié d'aquestes incidéncies es desplega d’acord amb el Marc d'actuacié per a la integritat
académica en l'avaluacié de la UPC.

L'avaluacio de I'assignatura contempla els elements i percentatges segtents:

- Examen Robotica: 30%.

- Treballs practics Robotica (inclou practiques de laboratori i un treball no presencial): 20%.
- Examen Visi6: 30%.

- Treballs practics Visi6 (inclou practiques de laboratori i un treball no presencial): 20%.

L'assignatura NO contempla examen de re-avaluacio.

BIBLIOGRAFIA

Basica:

- Antonio Barrientos [et al.]. Fundamentos de robdtica [en linia]. 22 ed. Madrid [etc.]: McGraw-Hill, cop. 2007 [Consulta:
29/04/2020]. Disponible a: http://www.ingebook.com/ib/NPcd/IB BooksVis?cod primaria=1000187&codigo libro=4101. ISBN
9788448156367.

- Gonzalez, Rafael C.; Woods, Richard E.; Eddins, Steven L. Digital Image processing using MATLAB. 2nd ed. [s.l.]: Gatesmark
Publishing, 2009. ISBN 0982085400.

Complementaria:

- Renteria, Arantxa; Rivas, Maria. Robodtica industrial : fundamentos y aplicaciones. Madrid: McGraw Hill, cop. 2000. ISBN
8448128192.

- Fu, K. S.; Gonzdlez, Rafael C.; Lee, C. S. G. Roboética : control, deteccion, vision e inteligencia. Madrid: McGraw-Hill, 1988. ISBN
8476152140.

- J. Amat [et al.]. Robdtica industrial. Barcelona: Marcombo Boixareu, cop. 1986. ISBN 8426706096.
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