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METODOLOGIAS DOCENTES

Este curso estd orientado al auto estudio. Cada semana se propondra en la red de ATENEA:

a) un tema teodrico para autoaprendizaje utilizando documentacion multimedia de facil acceso.

b) algunas preguntas que deben responderse antes de las clases practicas.

c) algunos problemas que deben hacerse en clases practicas utilizando el software MAPLE en las instalaciones de ESEIAAT.

Al final del curso se entregard un proyecto de modelo de robot, usando MAPLE.

En las clases practicas (en el aula con PC), los profesores guiaran a los estudiantes en la aplicaciéon de conceptos tedricos para
resolver problemas, siempre utilizando el razonamiento critico. Proponemos que los estudiantes resuelvan ejercicios dentro y fuera del
aula, para promover el contacto y utilizar las herramientas basicas necesarias para resolver problemas.

Los estudiantes, independientemente, deben trabajar en los materiales proporcionados por los maestros y los resultados de las
sesiones de ejercicios / problemas, para corregir y asimilar los conceptos.

Los profesores proporcionan el plan de estudios y el seguimiento de las actividades (por ATENEA).

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Este curso proporciona una vision general de los mecanismos del robot, la cinemética y la dinédmica. Los temas incluyen cinematica
espacial y dinamica de cuerpo rigido multiple. Los estudiantes simularan sistemas roboticos en un proyecto en grupo.

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo grande 30,0 40.00
Horas aprendizaje auténomo 45,0 60.00

Dedicacion total: 75 h
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CONTENIDOS

Moédulo 1: Descripciones y transformaciones espaciales

Descripcion:
Matrices de transformacion

Dedicacioén: 15h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje autonomo: Sh

Médulo 2: Cinematica. Cinematica inversa

Descripcion:
Cinematica de los robots

Dedicacioén: 20h
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje auténomo: 12h

Médulo 3: Jacobianos. Singularidades. Fuerzas estaticas

Descripcion:
Utilidad y calculo del Jacobiano.

Dedicacioén: 20h
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje autonomo: 12h

Médulo 4: Introducciéon a la dinamica de los robots

Descripcion:
Introduccién a la dindmica de los robots

Dedicacioén: 20h
Grupo grande/Teoria: 8h
Aprendizaje auténomo: 12h

SISTEMA DE CALIFICACION

preguntas tedricas 10%

trabajo practico en clases practicas 40% (cada trabajo tendra el mismo peso)

proyecto modelo robot 50%

Si la calificacion del proyecto es mejor que otra calificacion (o calificaciones), se reemplazaran las calificaciones mas bajas.
Todo alumno que quiera mejorar su nota podra intentarlo en el examen previsto al final del curso. Se conservara la mejor nota.
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Basica:
- Craig, John J. Introduction to robotics: mechanics and control [en linea]. 3rd ed. Upper Saddle Hall: Pearson Education, cop. 2014
[Consulta: 18/04/2023]. Disponible a:
https://ebookcentral-proguest-com.recursos.biblioteca.upc.edu/lib/upcatalunya-ebooks/detail.action? igsi i

674. ISBN 9781292040042.

RECURSOS

Enlace web:
- Introduction to Robotics. Recurso
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