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OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo grande 30,0 20.00
Horas aprendizaje auténomo 90,0 60.00
Horas grupo pequefio 30,0 20.00

Dedicacion total: 150 h
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CONTENIDOS

Roboética: conceptos basicos

Descripcion:

1- Historia de la robotica

2- Campos de aplicacién

3- La robotica industrial

4- Manipuladores y robots: conceptos basicos.

5- Tipos de robots

5.1 Robots Industriales: Caracteristicas fundamentales.
5.2 Robots Moviles: Caracteristicas fundamentales.

5.3 Robots Médicos: Caracteristicas fundamentales.

5.4 Robots Zoomorficos: Caracteristicas fundamentales.
5.5 Robots Androides: Caracteristicas fundamentales.
5.6 Robots Teleoperados: Caracteristicas fundamentales.
6- Sensores y actuadores para la robdtica

Dedicacion: 14h
Grupo grande/Teoria: 6h
Aprendizaje auténomo: 8h

Parametros relevantes en el disefio de robots

Descripcion:

- Parametros estaticos

- Parametros dinamicos

- Estudio de las funcionalidades requeridas
- Dedicacion de tareas

Dedicacion: 34h

Grupo grande/Teoria: 4h
Grupo pequefio/Laboratorio: 8h
Aprendizaje auténomo: 22h

Parametros relevantes en el disefio de los elementos terminales

Descripcion:

Caracteristicas fundamentales de los Elementos Terminales.
Adaptacion de los Elementos Terminales a las tareas a realizar.
Disefio especifico de Elementos Terminales.

Dedicacion: 34h

Grupo grande/Teoria: 4h
Grupo pequefo/Laboratorio: 8h
Aprendizaje autonomo: 22h
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Programacion de Robots

Descripcion:

Introduccion a la programacion de robots

Rutinas de interrupcion y Control de tiempos

Gestion de entradas-salidas para la integracion de los robots en lineas productivas.
Programacion del robot como sistema multitarea.

Disefio de interficies con el operador

Dedicacion: 46h

Grupo grande/Teoria: 8h

Grupo pequefio/Laboratorio: 14h
Aprendizaje autonomo: 24h

Relacion Robot-Entorno

Descripcion:

La robotizacién de tareas:

Adaptacion del entorno al robot. Disefio del entorno
Adaptacion del robot al entorno: control sensorial.

Dedicacioén: 12h
Grupo grande/Teoria: 4h
Aprendizaje auténomo: 8h

Disefo de los Elementos de Seguridad para un Robot

Descripcion:

Elementos de proteccion y seguridad del robot

Elementos de proteccion y seguridad de la tarea robotizada
Normativas de seguridad dentro del campo de la robdtica

Dedicacioén: 10h
Grupo grande/Teoria: 4h
Aprendizaje auténomo: 6h

SISTEMA DE CALIFICACION

Cualquier acto de fraude académico, plagio o uso o mera tenencia al alcance de medios no autorizados en cualquier actividad de
evaluacién comportara la calificacion de cero (0) en la prueba o entrega afectada. Ademas, de acuerdo con la normativa de la
Universidad, la posible derivacion de los hechos para la apertura de un expediente disciplinario implicara que la asignatura quede en
el estado provisional de "pendiente de evaluacidon" hasta la resolucidon del expediente. La gestion de estas incidencias se lleva a cabo
de acuerdo con el Marco de actuacién para la integridad académica en la evaluacion de la UPC.

Fecha: 09/09/2026 Pagina: 3/ 4



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

BIBLIOGRAFIA

Basica:

- Fu, K.S.; Gonzdlez, R.C.; Lee, C.S.G. Robética: control, deteccién, vision e inteligencia. Madrid: McGraw-Hill, 1988. ISBN
8476152140.

- Angulo Usategui, J.M.; Romero Yesa, S.; Angulo Martinez, I. Introduccidon a la robdtica: principios tedricos, construccién y
programacion de un robot educativo. Madrid: Thomson, cop. 2005. ISBN 8497323866.

- Torres, Fernando [et al.]. Robots y sistemas sensoriales. Madrid: Prentice Hall, cop. 2002. ISBN 8420535745.

Complementaria:
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RECURSOS

Material informatico:
- RobotStudio. Simulador de Robots
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