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Descricion xeral

Esta materia esta dedicada ao estudo dos robots como elementos da automatizacion da producion. Os robots son
maquinas que integran compofientes mecanicos, eléctricos, electronicos e dispositivos sensoriais e de comunicacions,

baixo a supervisiéon dun sistema informatico de control en tempo real.

Competencias do titulo

Caodigo Competencias do titulo
A3 Capacidade para realizar mediciéns, calculos, valoraciéns, taxacions, peritaxes, estudos e informes.
A4 Capacidade de xestion da informacién, manexo e aplicacién das especificaciéns técnicas e da lexislacién necesarias no exercicio da
profesién.
A5 Capacidade para analizar e valorar o impacto social e medioambiental das soluciéns técnicas actuando con ética, responsabilidade
profesional e compromiso social, e buscando sempre a calidade e mellora continua.
A32 Coriecer os principios e aplicaciéns dos sistemas robotizados.
A33 Cofiecemento aplicado de informatica industrial e comunicacions.
A34 Capacidade para desefiar sistemas de control e automatizacién industrial.
B1 Capacidade de resolver problemas con iniciativa, toma de decisions, creatividade e razoamento critico.
B2 Capacidade de comunicar e transmitir cofiecementos, habilidades e destrezas no campo da enxefiaria industrial.
B3 Capacidade de traballar nun contorno multilingie e multidisciplinar.
B4 Capacidade de traballar e aprender de forma auténoma e con iniciativa.
B5 Capacidade para empregar as técnicas, habilidades e ferramentas da enxefiaria necesarias para a practica desta.
B6 Capacidade de usar adecuadamente os recursos de informacion e aplicar as tecnoloxias da informacién e as comunicacions na
enxefaria.
B7 Capacidade para traballar de forma colaborativa e de motivar un grupo de traballo.
C2 Dominar a expresion e a comprension de forma oral e escrita dun idioma estranxeiro.
C3 Utilizar as ferramentas basicas das tecnoloxias da informacion e as comunicaciéns (TIC) necesarias para o exercicio da sua profesién e
para a aprendizaxe ao longo da sua vida.
C6 Valorar criticamente o cofiecemento, a tecnoloxia e a informacién dispofiible para resolver os problemas cos que deben enfrontarse.
Resultados da aprendizaxe
Resultados de aprendizaxe Competencias do
titulo
Cofiecer os subsistemas de accionamento, sensorial e de control dun robot industrial A32 B1 C6
A33 B6
A34
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Coriece os fundamentos técnicos para abordar o desefio do sistema de control e programacion dun robot industrial

Adquirir as habilidades para simular e programar un robot industrial

Coriece e sabe utilizar os controladores avanzados e ferramentas para implementalos industrialmente

1.- Introducion

Resumo: Neste tema mostrase a Robética como tecnoloxia
multidisciplinar, definindo o robot industrial e comentando o
seu desenvolvemento historico, estado actual e aplicacions
mais frecuentes

2.- Morfoloxia de Robot

Resumo: Preséntanse os elementos fundamentais que
constitlen a estrutura dun robot

3.- Ferramentas matematicas para a localizacién espacial.
Resumo: ferramentas matematicas que permiten especificar a
posicidn e orientacion de calquera obxecto

4.- Modelo cinemético directo.

Resumo: Estudo das relaciéns entre a posicion e a
orientacion do extremo final do robot cos valores que toman
as suas coordenadas articulares.

5.- Modelo cinemético inverso.

Resumo: Encontrar os valores das coordenadas articulares
do robot para que 0 seu extremo se posicione e oriente
segundo unha determinada localizacién espacial. Ademas
analizanse as relacions entre as velocidades de movemento

das articulaciéns e as do extremo do robot

6.- Dindmica do robot
Resumo: Neste tema preséntase o estudo da relacién entre o

movemento do robot e as forzas aplicadas sobre este

7.- Control cinematico e xeracion de traxectorias Resumo:
Neste tema estidase como establecer cales son as
traxectorias que debe seguir cada articulaciéon do robot ao

longo do tempo para lograr os obxectivos fixados polo usuario

Definicion do concepto de robot.
Orixe e evolucién dos robots.
Definiciéns e distintas clasificacions.

Principais aplicaciéns industriais dos robots.

Morfoloxia: Estrutura mecanica, transmisions e redutores, actuadores, sensores,

sistema de control e efector final

Matrices de transformacién homoxéneas.
Translacions e rotacions espaciais. Quaternios.
Exemplos e problemas

Problema cinematico directo.

Método de Denavit - Hartember

Problema cinematico inverso.

Solucién trigonométrica

Desaxuste cinematico.

Exemplos e problemas

Concepto de Jacobiana.

Célculo da matriz Xacobina. Singularidades
Exemplo e problemas.

Modelo dinamico da estrutura mecanica dun robot rixido.

A3
A4
A32
A33
A34
A3
A5

A3
A5
A32
A34

Modelo dindmico dun robot mediante a formulacion de Lagrange.

Modelo dindmico dun robot mediante a formulacién recursiva de Newton-Euler.

Modelo dindmico en variables de estado.
Modelo dindmico no espazo da tarefa.
Modelo dindmico dos actuadores
Funciéns do control cinemético.

Tipos de traxectorias.

Xeracion de traxectorias cartesianas.
Mostraxe de traxectorias cartesianas.
Interpolacion de traxectorias.

Exemplos e problemas
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8.- Control dinamico

Resumo: Neste tema estldase como procurar que as
traxectorias realmente seguidas polo robot sexan o mais

parecidas posibles &s propostas polo control cinematico

Control monoarticular.
Control multiarticular.
Control adaptativo.

Implantacién do regulador dende o punto de vista practico

9.- Programacion de robots.
Resumo: Neste tema estiidase como se lle indica a un robot a
secuencia de accions que debera levar a cabo durante a

realizacion dunha tarefa.

Métodos de programacién de robots e a sia clasificacion.
Caracteristicas basicas de linguaxes de diferentes fabricantes.
Exemplos e problemas

10.- Implantacién dun robot industrial

Resumo: Este tema aborda, tanto dende un aspecto técnico

como econdémico, aquel

implantacion dun robot nun @mbito industrial

Fases dunha instalacion.
Criterios de seleccion dun robot.

as materias relacionadas coa Consideracions sobre seguridade. Normativa existente.

Planificacion

Metodoloxias / probas Competencias Horas presenciais Horas non Horas totais
presenciais /
traballo auténomo
Sesion maxistral A32 A33 A34 C6 21 21 42
Solucién de problemas A32 A33 A34 B1 B2 21 42 63
B4 B5 C3
Précticas de laboratorio A32 A33 A34 B1 B2 9 14 23
B3 B4 B5 B7 C6
Proba obxectiva A32 A33 A34 B1 B2 5 15 20
B5
Atencién personalizada 2 0 2

*Os datos que aparecen na taboa de planificacion son de caracter orientativo, considerando a heteroxeneidade do alumnado

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Sesion maxistral

Mediante o método expositivo o profesor establecera os fundamentos teéricos e practicos sobre os diferentes contidos que
compofien a materia. Para estas sesions, utilizaranse medios audiovisuais e manterase un dialogo cos alumnos co obxectivo
de facilitar a aprendizaxe

Solucién de

problemas

Propofieranse exercicios, problemas ou traballos, xa sexa en grupo ou de forma individual, relativos aos contidos

desenvolvidos nas sesiéns maxistrais.

Practicas de

laboratorio

Utilizaranse ferramentas software comerciais que permitan aos alumnos a analise, o0 modelado, a simulacién e a

programacion de robots

Proba obxectiva

Proba de evalucién final, consistente en cuestiéns tedrico-practicas e resolucién de problemas, cuxo obxectivo € comprobar

se 0 alumno adquiriu as competencias fixadas na materia

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion

Solucién de
problemas
Précticas de
laboratorio

Asociadas as leccidns maxistrais e as sesions practicas, os alumnos dispofieran para a resolucién das stias posibles dibidas
e/ou problemas, de sesiéns de titorias individualizadas ou en grupos reducidos.

Avaliacion

Metodoloxias

Competencias Descricion Cualificacion

Solucion de

problemas

A32 A33 A34 B1 B2
B4 B5C3

Realizacién de traballos, exercicios, problemas 20
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Practicas de A32 A33 A34 B1 B2 | Seran de asistencia obrigatoria. Valorarase a memoria entregada ao final destas e a 30
laboratorio B3 B4 B5 B7 C6 actitude mostrada polo alumno, durante o seu desenvolvemento
Proba obxectiva A32 A33 A34 B1 B2 | Proba de evalucion final 50

B5

Observacions avaliacién

Fontes de informacién

Bibliografia basica

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

Bibliografia complementaria

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

- Ollero Baturone, A (2001). Manipuladores y Robots moéviles. Marcombo

- John J, Craig (2006). Robética. Pearson Prentice Hall

- FU; GONZALEZ y LEE (1988). Robotica. Control, Deteccion, Vision e Inteligencia. McGraw-Hill
- Peter Corke (2011). Robotics, Vision and Control. Springer

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Informatica/770G01002
Fisica 1/770G01003
Alxebra/770G01006
Fisica 11/770G01007

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

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Automatizacion 11/770G01037
Control Avanzado/770G01042

Materias que contintan o temario

Traballo Fin de Grao/770G01045

Observacions

(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento é publico e non se pode modificar,

salvo casos excepcionais baixo arevisién do 6rgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracién

de guias
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