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COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Especificas:
2. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Transversales:

3. USO SOLVENTE DE LOS RECURSOS DE INFORMACION - Nivel 2: Después de identificar las diferentes partes de un documento
académico y de organizar las referencias bibliograficas, disefiar y ejecutar una buena estrategia de blisqueda avanzada con recursos
de informacién especializados, seleccionando la informacién pertinente teniendo en cuenta criterios de relevancia y calidad.

METODOLOGIAS DOCENTES

La asignatura utiliza la metodologia expositiva (clases de teoria) en un 30%, la resolucién de problemas (individual o en grupo)
supervisada por el profesor (clases de problemas y de laboratorio) en un 10%, y el trabajo individual no presencial en un 60%.
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OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

El objetivo general de la asignatura es la presentacién de dos tecnologias basicas en los entornos productivos automatizados: la

robdtica industrial y la vision por computador.

Desde el punto de vista de adquisicion de conocimiento por parte de los estudiantes, los objetivos especificos asociados al ambito de

la robédtica industrial son los siguientes:

- Conocer la estructura y funcionamiento béasico de los robots manipuladores industriales.

- Conocer las principales aplicaciones de los robots industriales.

- Conocer la tecnologia de los diferentes elementos que componen un robot.
- Conocer y saber aplicar los principios fisicos necesarios para el disefio y control de robots.

- Saber programar tareas basicas en un robot industrial comercial.

Por su parte, respecto al area de la vision por computador, los objetivos son:
- Conocer los elementos fisicos que componen un sistema de vision artificial.

- Conocer las etapas basicas involucradas del procesamiento de imagenes.

- Conocer las técnicas estandar de procesado de imagenes.
- Saber programar aplicaciones de vision.

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo grande 45,0 30.00
Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00
Horas grupo pequefio 15,0 10.00

Dedicacion total: 150 h

CONTENIDOS

1. Introduccion a la robética industrial.

Descripcion:

Aproximacion historica. Consideraciones econémicas y sociales. El robot manipulador industrial. Estadisticas. Asociaciones y

fabricantes.

Competencias relacionadas:

CEEIA-27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Dedicacion: 9h
Grupo grande/Teoria: 3h
Aprendizaje auténomo: 6h
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2. El brazo articulado: morfologia y componentes.

Descripcion:
Elementos y funciones basicas. Estructuras y configuraciones mecanicas. Tipos de robots. Actuadores. Sistemas de transmision.
Sensores.

Competencias relacionadas:
CEEIA-27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Dedicacion: 9h
Grupo grande/Teoria: 3h
Aprendizaje auténomo: 6h

3. Modelizacién y control.

Descripcion:
Modelos del robot manipulador. Representacion de posicion y orientaciéon. Cinematica directa. Cinematica inversa. Jacobiana
directa e inversa. Control. Generacion de trayectorias.

Competencias relacionadas:
CEEIA-27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Dedicacion: 18h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje autonomo: 12h

4. Robotizacion de tareas.

Descripcion:
Seleccién del robot. Ubicacién del robot. Elementos terminales. Adaptacion y percepcién del entorno.

Competencias relacionadas:
CEEIA-27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Dedicacion: 9h
Grupo grande/Teoria: 3h
Grupo pequefio/Laboratorio: 6h

5. Programacion de robots.

Descripcion:
Tipos y niveles de programacion. Programacion por guiado. Programacion textual. El lenguaje MELFA BASIC IV. Simulacion.

Competencias relacionadas:
CEEIA-27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Dedicacion: 17h

Grupo grande/Teoria: 3h
Grupo pequefno/Laboratorio: 8h
Aprendizaje autonomo: 6h
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6. Aplicaciones.

Descripcion:
Clasificacion. Manipulacion. Atencién de maquinas. Soldadura. Proyeccidn y pintura. Mecanizado.

Competencias relacionadas:
CEEIA-27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Dedicacion: 9h
Grupo grande/Teoria: 3h
Aprendizaje autonomo: 6h

7. Introduccion a la vision artificial.

Descripcion:
Definiciones. Campos de aplicacién. Aplicaciones de vision por computador en la industria.

Dedicacion: 9h
Grupo grande/Teoria: 3h
Aprendizaje auténomo: 6h

8. Sistemas de adquisicion y procesamiento de imagenes.

Descripcion:
Componentes de un sistema de procesamiento de imagenes. Dispositivos opticos. Sistemas de iluminacién. Hardware especifico
para procesamiento de imagenes.

Dedicacion: 9h
Grupo grande/Teoria: 3h
Aprendizaje autébnomo: 6h

9. Técnicas de procesamiento de imagenes.

Descripcion:

Etapas basicas en el procesamiento de imagenes. Binarizado. Técnicas de segmentacion. Procesado morfoldgico. Etiquetado.
Extraccion de

caracteristicas. Filtrado lineal y no lineal de imagenes en nivel de gris.

Dedicacion: 27h
Grupo grande/Teoria: 9h
Aprendizaje autonomo: 18h

10. Programacion de aplicaciones de vision.

Descripcion:
Programacion de aplicaciones de procesamiento de iméagenes utilizando MATLAB.

Dedicacion: 16h

Grupo grande/Teoria: 3h
Grupo pequefio/Laboratorio: 7h
Aprendizaje auténomo: 6h
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SISTEMA DE CALIFICACION

La evaluacion de la asignatura contempla los elementos y porcentajes siguientes:

- Examen Robotica: 30%.

- Trabajos practicos Robdtica (incluye practicas de laboratorio y un trabajo no presencial): 20%.
- Examen Visién: 30%.

- Trabajos practicos Visidn (incluye practicas de laboratorio y un trabajo no presencial): 20%.

La asignatura NO contempla examen de reevaluacion.

BIBLIOGRAFIA

Basica:

- Antonio Barrientos [et al.]. Fundamentos de robédtica [en linea]. 22 ed. Madrid [etc.]: McGraw-Hill, cop. 2007 [Consulta:
29/04/2020]. Disponible a: http://www.ingebook.com/ib/NPcd/IB_BooksVis?cod primaria=10001878&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. Robotica industrial : fundamentos y aplicaciones. Madrid: McGraw Hill, cop. 2000. ISBN
8448128192.

- Fu, K. S.; Gonzalez, Rafael C.; Lee, C. S. G. Robética : 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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