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CAPACITATS PREVIES

Cap especifica

REQUISITS

Els propis del GETI

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:

4. Capacitat de visié espaial i coneixement de les técniques de representacié grafica, tant per métodes tradicionals de geometria
meétrica i geometria descriptiva, com mitjangant les aplicacions de disseny assistit per ordinador.

3. Coneixements basics sobre I'Us i programacio d'ordinadors, sistemes operatius, bases de dades i programes informatics amb
aplicacions en enginyeria.

2. Coneixements de regulacié automatica i técniques de control i la seva aplicacié a I'automatitzacié industrial.

1. Capacitat per la resolucié dels problemes matematics que poden plantejar-se en I'enginyeria. Aptitud per aplicar els coneixements
sobre: algebra lineal; geometria; geometria diferencial; calcul diferencial i integral; equacions diferencials i en derivades parcials;
meétodes numerics; algoritmica numerica; estadistica i optimitzacio.

Transversals:

6. TREBALL EN EQUIP: Ser capag de treballar com a membre d'un equip, ja sigui com un membre més, o realitzant tasques de
direccié amb la finalitat de contribuir a desenvolupar projectes amb pragmatisme i sentit de la responsabilitat, tot assumint
compromisos considerant els recursos disponibles.

7. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO: Gestionar I'adquisicié, I'estructuracié, I'analisi i la visualitzacié de dades i informacié
de I'ambit d'especialitat i valorar de forma critica els resultats d'aquesta gestid.

5. APRENENTATGE AUTONOM: Detectar mancances en el propi coneixement i superar-les mitjancgant la reflexié critica i I'eleccié de la
millor actuacié per ampliar aquest coneixement.

8. TERCERA LLENGUA: Coneéixer una tercera llengua, que sera preferentment I'anglés, amb un nivell adequat de forma oral i per escrit
i amb consonancia amb les necessitats que tindran les titulades i els titulats en cada ensenyament.

METODOLOGIES DOCENTS

Aquesta assignatura es basa en aspectes practics, basicament la programacié de robots reals (UR3) en aplicacions industrials. Per
tant, la metodologia docent d'aquesta assignatura sera basada en problemes. Gran part de sessions es faran en el laboratori de
robotica després d'haver rebut els suficients coneixements teorics basics.

Data: 03/04/2025 Pagina: 1/ 3



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

En finalitzar el curs els estudiants hauran de ser capagos de:

a) Descriure els tipus de robots i les aplicacions de la robotica actual.

b) Explicar les necessitats i les alternatives de planificacié dels sistemes robotics i de la programacié de robots.
c) Descriure els sensors usats en robotica i la problematica de la manipulacié

d) Tenir practica en la programacioé de robots reals

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup gran 45,0 40.00
Hores aprenentatge autonom 67,5 60.00

Dedicacio total: 112.5 h

CONTINGUTS

1. Introduccié6 a la robotica

Descripcio:

- Robots manipuladors

- Robots mobils (robots amb rodes / robots voladors)
- Manipuladors mobils

- Robots caminants / mans robotiques / robots humanoides / exoesquelets per augmentar la capacitat humana

- Robots inspirats en la biologia / micro-robots i nano-robots
- Sistemes robotics amb multiples robots / robots en xarxa

Dedicacié: 3h
Grup gran/Teoria: 3h

2. Fonaments de Robotica i Camps d'aplicacio

Descripcio:

- Robotica industrial

- Robotica aquatica / Robotica aéria / Robotica espacial

- Robotica a I'agricultura i a I'enginyeria forestal / Robotica a la construccié / Robotica a la mineria
- Robotica per aplicacions perilloses / Robotica de cerca i rescat

- Cinematica

- Visié per Computador

Dedicacié: 9h
Grup gran/Teoria: 9h

3. Programacio de robots

Descripcio:
- Diferents fonts de programacio
- Llenguatges de programacié en robotica

Dedicacio: 3h
Grup gran/Teoria: 3h
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4. Implicacions socials i étiques de la robotica

Descripcio:
- Aspectes étics a la ciéncia i la tecnologia
- Implicacions etiques de la robotica: una taxonomia

Dedicacié: 3h
Grup gran/Teoria: 3h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

No hi ha examen.
Nota Final =0.5*treball monografic+ 0.5*practiques de laboratori en grup

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Cap especifica
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