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Esta asignatura esta dedicada al estudio de los robots como elementos de la automatizacién de la produccion. Los robots son
maguinas gue integran componentes mecanicos, eléctricos, electronicos y dispositivos sensoriales y de comunicaciones, bajo

la supervision de un sistema informético de control en tiempo real.

Capacidade para a redaccion, firma, desenvolvemento e direccién de proxectos no ambito da enxefiaria industrial, e en concreto da
especialidade de electrénica industrial.

Capacidade para planificar, presupostar, organizar, dirixir e controlar tarefas, persoas e recursos.

Capacidade para realizar mediciéns, calculos, valoraciéns, taxacions, peritaxes, estudos e informes.

Capacidade de xestién da informacién, manexo e aplicacién das especificaciéns técnicas e da lexislacién necesarias no exercicio da
profesion.

Capacidade para analizar e valorar o impacto social e medioambiental das solucidns técnicas actuando con ética, responsabilidade
profesional e compromiso social, e buscando sempre a calidade e mellora continua.

Cofiecementos basicos sobre o uso e programacion dos ordenadores, sistemas operativos, bases de datos e programas informaticos con
aplicacion en enxefiaria.

Coriecer os fundamentos da electronica.

Cofiecer os fundamentos dos automatismos e métodos de control.

Cofiecemento aplicado de electrénica de potencia.

Cofiecemento aplicado de instrumentacion electronica.

Capacidade para desefiar sistemas electrénicos analoxicos, dixitais e de potencia.

Coriecer e ser capaz de modelar e simular sistemas.

Cofiecementos de regulacion automatica e técnicas de control e a sta aplicacion & automatizacién industrial.

Coriecer os principios e aplicacions dos sistemas robotizados.

Cofiecemento aplicado de informaética industrial e comunicacions.

Capacidade para desefiar sistemas de control e automatizacién industrial.

Capacidade de resolver problemas con iniciativa, toma de decisions, creatividade e razoamento critico.

Capacidade de comunicar e transmitir cofiecementos, habilidades e destrezas no campo da enxefiaria industrial.

Capacidade de traballar nun contorno multilingtie e multidisciplinar.

Capacidade de traballar e aprender de forma auténoma e con iniciativa.

Capacidade para empregar as técnicas, habilidades e ferramentas da enxefiaria necesarias para a practica desta.

Capacidade para traballar de forma colaborativa e de motivar un grupo de traballo.

Utilizar as ferramentas basicas das tecnoloxias da informacion e as comunicaciéns (TIC) necesarias para o exercicio da sta profesion e
para a aprendizaxe ao longo da suUa vida.

Desenvolverse para o exercicio dunha cidadania aberta, culta, critica, comprometida, democratica e solidaria, capaz de analizar a
realidade, diagnosticar problemas, formular e implantar soluciéons baseadas no cofiecemento e orientadas ao ben comun.

Valorar criticamente o cofiecemento, a tecnoloxia e a informacién dispoiible para resolver os problemas cos que deben enfrontarse.
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c8 Valorar a importancia que ten a investigacion, a innovacién e o desenvolvemento tecnol6xico no avance socioeconémico e cultural da

sociedade.

Resultados da aprendizaxe

Competencias de materia (Resultados de aprendizaxe) Competencias da
titulacion
Conocer los subsistemas de accionamiento, sensorial y de control de un robot industrial A2 B1 C6

A3 B2 c8

A4 B3
A5 B4
A32 B5
A34
Conocer los fundamentos técnicos para abordar el disefio del sistema de control y programacion de un robot industrial Al B1 C3

A2 B2 C6

A3 B3
A5 B4
Al10 B5
Al7
A3l
A32
A34
Adquirir las habilidades para modelar y programar un robot industrial Al6 B1 C3

Al7 B2 C6

A27 B3
A28 B4
A29 B5
A30
A32
A33
A34
Adquirir las habilidades para modelar y programar un robot industrial Al B1 Cc4

A2 B3 C6
A3 B7 Cc8
A34

Contidos

Temas

Subtemas

1.- Introduccién

Resumen: En este tema se muestra la Robética como
tecnologia multidisciplinar, definiendo al robot industrial y
comentando su desarrollo histérico, estado actual y

aplicaciones mas frecuentes

Definicién del concepto de robot.
Origen y evolucién de los robots.
Definiciones y distintas clasificaciones.

Principales aplicaciones industriales de los robots.

2.- Morfologia de Robot
Resumen: Se presentan los elementos fundamentales que

constituyen la estructura de un robot

Morfologia: Estructura mecéanica, transmisiones y reductores, actuadores, sensores,
sistema de control y efector final.

3.- Herramientas matematicas para la localizacién espacial.

Resumen: herramientas matematicas que permiten
especificar la posicion y orientacién de cualquier objeto.

Matrices de transformacién homogéneas.
Traslaciones y rotaciones espaciales. Quaternios.
Ejemplos y problemas
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4.- Modelo cinemético directo. Problema cinematico directo.
Resumen: Estudio de las relaciones entre la posicion y la Método de Denavit - Hartember.
orientacién del extremo final del robot con los valores que

toman sus coordenadas articulares.

5.- Modelo cinemético inverso. Problema cinematico inverso.
Resumen: Encontrar los valores de las coordenadas Solucién trigonométrica
articulares del robot para que su extremo se posicione y Desacoplo cinemético.

oriente segln una determinada localizacion espacial. Ademas | Ejemplos y problemas
se analizan las relaciones entre las velocidades de Concepto de Jacobiana.
movimiento de las articulaciones y las del extremo del robot. | Célculo de la matriz Jacobiana. Singularidades
Ejemplo y problemas.
6.- Dinamica del robot Modelo dinamico de la estructura mecanica de un robot rigido.
Resumen: En este tema se presenta el estudio de la relacién | Modelo dinamico de un robot mediante la formulacion de Lagrange.
entre el movimiento del robot y las fuerzas aplicadas sobre el | Modelo dindmico de un robot mediante la formulacion recursiva de Newton-Euler.
mismo Modelo dinamico en variables de estado.
Modelo dinamico en el espacio de la tarea.
Modelo dinamico de los actuadores.
7.- Control cinematico y generacion de trayectorias Funciones del control cinematico.
Resumen: En este tema se estudia c6mo establecer cuales Tipos de trayectorias.
son las trayectorias que debe seguir cada articulacion del Generacion de trayectorias cartesianas.
robot a lo largo del tiempo para lograr los objetivos fijados por | Muestreo de trayectorias cartesianas.
el usuario. Interpolacion de trayectorias.

Ejemplos y problemas

8.- Control dinamico Control monoarticular.
Resumen: En este tema se estudia como procurar que las Control multiarticular.
trayectorias realmente seguidas por el robot sean lo mas Control adaptativo.

parecidas posibles a las propuestas por el control cinematico. | Implantacién del regulador desde el punto de vista practico.

9.- Programacion de robots. Métodos de programacion de robots y su clasificacion.
Resumen: En este tema se estudia cémo se le indica a un Caracteristicas basicas de lenguajes de diferentes fabricantes.
robot la secuencia de acciones que debera llevar a cabo Ejemplos y problemas.

durante la realizacion de una tarea.

10.- Implantacién de un robot industrial Fases de una instalacion.

Resumen: Este tema aborda, tanto desde un aspecto técnico | Criterios de seleccion de un robot.

como econdémico, aquellas materias relacionadas con la Consideraciones sobre seguridad. Normativa existente.

implantacion de un robot en un entorno industrial.

Sesion maxistral 21 21 42
Solucién de problemas 21 42 63
Préacticas de laboratorio 9 14 23
Proba obxectiva 5 15 20

Atencion personalizada 2 0 2
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Sesién maxistral

Mediante el método expositivo el profesor establecera los fundamentos tedricos y practicos sobre los diferentes contenidos
gue componen la asignatura. Para estas sesiones, se utilizaran medios audiovisuales y se mantendra un dialogo con los

alumnos con el objetivo de facilitar el aprendizaje.

Solucién de

problemas

Se propondran ejercicios, problemas o trabajos, ya sea en grupo o de forma individual, relativos a los contenidos

desarrollados en las sesiones magistrales.

Préacticas de
laboratorio

Se utilizaran herramientas software comerciales que permitan a los alumnos el andlisis, el modelado, la simulacién y la

programacion de robots.

Proba obxectiva

Prueba de evalucion final, consistente en cuestiones tedrico-practicas y resolucién de problemas, cuyo objetivo es comprobar
si el alumno ha adquirido las competencias fijadas en la asignatura.

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion

Solucién de
problemas

Sesién maxistral

Asociadas a las lecciones magistrales y a las sesiones practicas, los alumnos dispondran para la resolucion de sus posibles
dudas y/o problemas, de sesiones de tutorias individualizadas o en grupos reducidos.

Avaliacion
Metodoloxias Descricion Cualificacion
Solucién de Realizacién de trabajos, ejercicios, problemas 20
problemas
Préacticas de Seran de asistencia obligatoria. Se valorara la memoria entregada al final de las mismas y la actitud mostrada 30
laboratorio por el alumno, durante su desarrollo.
Proba obxectiva Prueba de evalucion final 50

Observacions avaliacién

Fontes de informacién

Bibliografia basica

- Barrientos Cruz, Antonio; Pefiin Honrubia, Luis Felipe (2007). Fundamentos de Robdtica (22). Mc Graw-Hill

Bibliografia complementaria | - John J, Craig (2006). Robotica (3° Edicion). Pearson Prentice Hall

- FU; GONZALEZ y LEE (1988). Robotica. Control, Deteccion, Vision e Inteligencia. McGraw-Hill
- Ollero Baturone (2001). Robética: Manipuladores y Robots méviles. Marcombo

- Torres, F y otros (2002). Robots y Sistemas Sensoriales. Prentice Hall

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Automatizacion 11/770G01037

Materias que continGan o temario

Informatica/770G01002

Fisica 1/770G01003
Alxebra/770G01006

Fisica 11/770G01007

Fundamentos de Automatica/770G01017
Fundamentos de Electrénica/770G01018
Sistemas Dixitais 1/770G01026

Observacions
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(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento é plblico e non se pode modificar,
salvo casos excepcionais baixo a revision do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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