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CAPACITATS PREVIES

Coneixements basics de programacio, sistemes de control automatic i visié per computador.

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:

CEMUEII-14. Dissenyar i gestionar processos de produccié que incloguin sistemes de control de qualitat mitjangant técniques de
caracteritzacié avangada. (Competéncia especifica de I'especialitat Sistemes Avancats de Produccié / Advanced Manufacturing
Systems)

Genériques:
CGMUEII-01. Participar en projectes d'innovacio tecnologica en problemes d'ambit multidisciplinar, aplicant coneixements matematics,
analitics, cientifics, instrumentals, tecnologics i de gestid.

CGMUEII-05. Comunicar hipotesi, procediments i resultats a publics especialitzats i no especialitzats d'una forma clara i sense
ambigditats, tant de forma oral com mitjangant informes, esquemes i diagrames, en el context del desenvolupament de solucions
tecniques per problemes de caracter interdisciplinar.

Transversals:

05 TEQ. 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.

06 URI. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO: Gestionar I'adquisicid, 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.

03 TLG. TERCERA LLENGUA: Coneixer 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

El curs combina classes magistrals (50%) amb activitats practiques al laboratori (50%).
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Tenir una visié general del desenvolupament actual de la robotica.

Conéixer el funcionament, la programacio i les aplicacions dels robots manipuladors industrials. Ser capag de programar un robot

manipulador industrial.
Coneixer el funcionament dels robots mobils i les seves aplicacions en entorns productius.
Ser capag de simular un procés productiu que integri robots.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 22,0 14.67

Hores activitats dirigides 4,0 2.67

Hores grup gran 22,0 14.67

Hores aprenentatge autonom 102,0 68.00

Dedicaci6 total: 150 h

CONTINGUTS

Introduccio.

Descripcio:
Introducci6 a la robotica. Tipus de robots. Aplicacions. Consideracions economiques i socials.

Dedicacié: 2h
Grup gran/Teoria: 2h

Robots manipuladors.

Descripcio:
Problemes fonamentals en la la robotica de manipulacié. Tipus de robots manipuladors. Sensors i actuadors. Cinematica
Generacid de trajectories. Dinamica. Control. Programacio.

Dedicacio: 18h
Grup gran/Teoria: 8h
Grup petit/Laboratori: 10h

Robots mobils.

Descripcio:
Problemes fonamentals en robotica mobil. Locomocié: robots amb rodes, amb potes i aeris. Cinematica i dinamica per a
amb rodes. Generacid i seguiment de trajectories. Sensors. Localitzacié. Navegacio i planificacid.

Dedicacié: 16h
Grup gran/Teoria: 8h
Grup petit/Laboratori: 8h

robots
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Simulacié de sistemes de produccio robotitzats.

Descripcio:
Xarxes de Petri. Simulacié de sistemes d'esdeveniments discrets.

Dedicacié: 8h
Grup gran/Teoria: 4h
Grup petit/Laboratori: 4h

Seminaris en temes avangats de robotica.

Descripcio:
Manipulacié avangada. Programacié per demostracié. Interaccié persona-maquina. Robots bio-inspirats. Robotica social.

Dedicacio: 4h
Grup gran/Teoria: 4h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

La nota final de l'assignatura es calculara a partir de I'avaluacio de: les activitats practiques realitzades al laboratori (60%); treballs
realitzats no presencialment (20%); un examen final (20%).
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