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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.

Plan de continxencia

No caso da suspension de toda a actividade presencial, o proceso a seguir sera:

1. Cambios de contido

Non se realizan cambios

2. Metodoloxias

* Metodoloxias de ensino que se mantefien

? Metodoloxias de ensino que se mantefien

Resta:

- Sesi6n maxistral mediante ensinanzas asincronas empregando as ferramentas dos equipos PowerPoint + Stream,

ScreamCast e MicroSoft para a gravacion de video e Moodle para a sta publicacion.

- Resolucion de problemas: solucion de problemas a través de videos explicativos

- Proba obxectiva: Presentacion do traballo final

* Metodoloxias de ensino que se modifican

Eliminanse os seguintes:

- Practicas de laboratorio

3. Mecanismos de atencion personalizada aos estudantes

Moodle, equipos, correo electrénico con frecuencia de realizacién semanal.

4. Modificaciéns na avaliacién

* Observaciéns de avaliacion:

5. Modificaciéns da bibliografia ou webgrafia

Competencias do titulo

Caddigo

Competencias do titulo

A9 Capacidade de vision espacial e cofiecemento das técnicas de representacion grafica, tanto por métodos tradicionais de xeometria

métrica e xeometria descritiva como mediante as aplicacions de desefio asistido por ordenador.
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A26 Coriecer os fundamentos e aplicacions da electrénica dixital e microprocesadores.

A28 Cofiecemento aplicado de instrumentacion electrénica.

A3l Cofiecementos de regulacién automatica e técnicas de control e a sta aplicaciéon & automatizacién industrial.

A32 Coriecer os principios e aplicaciéns dos sistemas robotizados.

A33 Cofiecemento aplicado de informética 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.

B4 Capacidade de traballar e aprender de forma autbnoma 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 informacion e as comunicacions na
enxefaria.

C3 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.

Resultados da aprendizaxe

Resultados de aprendizaxe Competencias do
titulo
Conocer los subsistemas de accionamiento, sensorial y de control de un robot industrial A26 B1
A28 B4
A32 B5
A34 B6
Conocer los fundamentos técnicos para abordar el disefio del sistema de control y programacion de un robot industrial A31 B1
A33 B4
A34 B5
B6
Adquiere habilidades para modelar y programar un robot industrial A9 B1
A26 B5
A28 B6
A32
A33
A34
Evalla la conveniencia y viabilidad de robotizar procesos productivos, atendiendo a aspectos econémicos, de calidad y A32 B1 C3
seguridad. A34 B5
B6
Contidos
Temas Subtemas

Morfoloxia: estruturas mecanicas, subsistemas sensorial e de | Morfoloxia: Estrutura mecanica, transmisiénes e reductores, actuadores, sensores,

accionamiento, ferramentas e utillajes sistema de control e efector final

Modelo xeométrico e cinematico directo e inverso. Problema cinematico directo.Método de Denavit - Hartember
Problema cinematico inverso.Métodos

Concepto de Jacobiana.

Control cinematico e xeracion de traxectorias. Funciéns do control cinemético.
Tipos de traxectorias.
Xeracion de traxectorias. Interpolacion

Modelado e control dindmico. Estratexias de servocontrol. Control monoarticular.
Control multiarticular.

Control adaptativo.

Control de forza e acomodacion. Integracién con sensores Tipos de sensores externos en Robdética industrial

externos.
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Programacion de robots.

Métodos de programacion de robots.
Linguaxe RAPID de ABB.

Simulacién e programacién con RobotStudio

Seleccion e implantacién de robots industriales. Seguridad de | Desefio e control dunha célula robotizada.

instalaciones robotizadas.

Criterios de seleccion dun robot e xustificacién econémica.

Seguridade en instalaciéns robotizadas.

Planificacion

Metodoloxias / probas

Competencias Horas presenciais Horas non Horas totais

presenciais /

traballo auténomo

Sesién maxistral A26 A32 A33 A34 B1 21 21 42
B4 B5 B6 C3
Solucién de problemas A9 A28 A31 A32 A33 21 42 63
A34 B1B4
Proba obxectiva A31 A32 B1 B4 5 15 20
Précticas de laboratorio A26 A28 A31 A32 9 14 23

A33 B1 B4 B5 B6

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

Sesién maxistral

Mediante o método expositivo o profesor establecera os fundamentos tedricos 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

Solucion de
problemas

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

desenvolvidos nas sesiéns maxistrais.

Proba obxectiva

Proba de evalucion final, consistente en cuestions tedrico-practicas e resolucion de problemas, cuxo obxectivo € comprobar

se o alumno adquiriu as competencias fixadas na materia

Practicas de
laboratorio

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

programacion de robots

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion

Practicas de
laboratorio
Soluciéon de

problemas

Asociadas as leccions maxistrais e as sesions practicas, os alumnos dispofieran para a resolucion das stias posibles dibidas

elou problemas, de sesions de titorias individualizadas ou en grupos reducidos

Avaliacién
Metodoloxias Competencias Descricion Cualificacion
Préacticas de A26 A28 A31 A32 | Seran de asistencia obrigatoria. Valorarase a memoria entregada ao final destas e a 30
laboratorio A33 B1 B4 B5 B6 actitude mostrada polo alumno, durante o seu desenvolvemento
Solucion de A9 A28 A31 A32 A33 | Realizacion de traballos, exercicios e problemas 20
problemas A34 B1 B4
Proba obxectiva A31 A32 B1 B4 Proba de evalucion final 50

Observacions avaliaciéon

3/4




% UNIVERSIDADE DA CORUNA

Fontes de informacion

Bibliografia basica - Ollero Baturone, A (2001). Manipuladores y Robots méviles. Marcombo

- Barrientos Cruz, Antonio; Pefiin Honrubia, Luis Felipe (2007). Fundamentos de Robética. Mc Graw-Hill
- John J, Craig (2006). Robética.. Pearson Prentice Hall

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

- Peter Corke (2011). Robotics, Vision and Control. Robotics, Vision and Control

Bibliografia complementaria

Recomendaciéns

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Informatica/770G01002

Fisica 1/770G01003

Alxebra/770G01006

Fisica 11/770G01007

Fundamentos de Automética/770G01017
Fundamentos de Electrénica/770G01018
Sistemas Dixitais /770601026

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Automatizacion 11/770G01037
Control Avanzado/770G01042

Materias que contindan o temario

Traballo Fin de Grao/770G01045

Observacions

(*)A Guia docente € o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento € publico 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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