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METODOLOGIAS DOCENTES

El curso se divide en partes:

Clases de teoria

Sesiones de laboratorio

Auto-estudio (incluyendo ejercicios propuestos y actividades).

En las clases de teoria, los profesores introduciran las bases tedricas de los conceptos, métodos y resultados y los ilustraran con
ejemplos adecuados para facilitar su comprension.

En las sesiones de laboratorio, los profesores guian a los estudiantes para aplicar los conceptos tedricos y resolver problemas,
siempre utilizando un razonamiento critico. Los estudiantes seran capaces de robotizar una tarea industrial propuesta, trabajando en
pareja en el laboratorio, con el fin de promover el contacto y utilizar las herramientas basicas necesarias para resolver problemas.

Los estudiantes, de forma independiente, deben trabajar los materiales proporcionados por los profesores para fijar y asimilar los
conceptos. Los profesores proporcionan el programa y el seguimiento de las actividades en ATENEA.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

El curso es introductorio a los aspectos tedricos y practicos de la robdtica industrial.

En las sesiones de teoria se introducen los conceptos basicos de la robodtica industrial, y en las sesiones préacticas se trabaja con
robots industriales y software de simulacion.

Después de este curso, los estudiantes deben conocer diferentes aplicaciones de los sistemas robdticos, asi como poder describir
estructuras y sistemas robdticos mecanicos. También deben estar familiarizados con las matematicas involucradas y con los sistemas
de control de robots simples.

El objetivo principal del curso es proporcionar a los estudiantes las habilidades y los conocimientos necesarios para utilizar robots
industriales en su futuro desempefo profesional.
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HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

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

Dedicacion total: 75 h

CONTENIDOS

Modulo 1: Introduccion

Descripcion:
1. Breve historia de la robdtica
2. Clasificacion de robots.

3. Elementos de robots, articulaciones, uniones, actuadores y sensores.

Dedicacion: 6h 15m
Grupo grande/Teoria: 2h 30m
Aprendizaje autéonomo: 3h 45m

Moédulo 2: Matematicas implicadas en la Roboética

Descripcion:
4. Posicion y orientacidén de un cuerpo rigido
5. Transformaciones homogéneas

6. Introduccion a los parédmetros D-H y su importancia fisica, orientacion del elemento terminal

7. Cinematica directa e inversa

8. Ejemplos de cinematica de manipuladores comunes.

Dedicacién: 18h 45m
Grupo grande/Teoria: 7h 30m
Aprendizaje auténomo: 11h 15m

Médulo 3: Principios de Control de Robots

Descripcion:

9. Planificacion de la trayectoria.

10. Calculo de velocidad y aceleracion.
11. Calculo de fuerzas de reacciones.
12. Control de la trayectoria.

Dedicacién: 12h 30m
Grupo grande/Teoria: 5h
Aprendizaje auténomo: 7h 30m
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Modulo 4: Programacion de robots

Descripcion:

13. Métodos de programacién del robot.

14. Lenguajes de programacion de robots.

15. Requisitos de un sistema de programacion de robots.
El robot como sistema multitarea:

- Control de flujo

- Control de tareas

Actividades vinculadas:
Programar un robot para robotizar una tarea industrial propuesta incluida en un sistema de producciéon automatizado.

Dedicacion: 31h 15m
Grupo grande/Teoria: 12h 30m
Aprendizaje autonomo: 18h 45m

Modulo 5: Integracion de sistemas y aplicaciones robaéticas.

Descripcion:
16. Integracion del sistema robot.
17. Aplicaciones roboéticas.

Dedicacion: 6h 15m
Grupo grande/Teoria: 2h 30m
Aprendizaje auténomo: 3h 45m

SISTEMA DE CALIFICACION

Examen final (escrito e individual): 45%

Trabajo de laboratorio (en grupos): 30%.

Ejercicios entregables: 25%.

Todos aquellos estudiantes que no puedan asistir al examen o que quieran mejorar su resultado, tendran la opcién de recuperarlo
mediante una prueba escrita adicional que se realizara el dia fijado en el calendario para la reconduccion de asignaturas optativas. La
calificacién de esta prueba de reconduccién estard entre 0 y 10, sustituyendo a la del examen siempre y cuando sea superior.

BIBLIOGRAFIA

Basica:

- Corke, Peter I. Robotics, vision and control : fundamental algorithms in Matlab. 1st ed. New York: Springer, 2011. ISBN
9783642201431.

- Craig, John J. Introduction to robotics: mechanics and control [en linea]. 3rd ed. Essex: Pearson Education, cop. 2014 [Consulta:
20/03/2023]. Disponible a:
https://ebookcentral-proquest-com.recursos.biblioteca.upc.edu/lib/upcatalunya-ebooks/detail.action? igsi i
674. ISBN 9781292040042.

- RAPID Instructions, functions and data types [en linea]. Vasteras: ABB Robotics Products AB, [2013?] [Consulta: 20/03/2023].
Disponible a:
https://library.e.abb.com/public/688894b98123f87bc1257cc50044e809/Technical%?20reference%20manual RAPID 3HAC16581-1 re
vJ_en.pdf.

Complementaria:

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

- Saha, S. K. Introduccion a la robdtica. México: McGraw-Hill, 2010. ISBN 9786071503138.
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