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Descripcion general | Bases de mecéanica para sistemas robéticos planos y tridimensionales.

Competencias / Resultados del titulo

Codigo

Competencias / Resultados del titulo

distinguir que tecnologias son de aplicabilidad en cada caso en diversos sectores industriales.

A19 CONO1 - Comprender las diferentes tecnologias para la integracion de sistemas industriales, identificar aquellas que son emergentes y

A23 CONO5 - Adquirir un entendimiento profundo de los principios basicos de la robdtica y las tecnologias innovadoras en automatizacion.

Informatica Industrial y Robética como demostracién y sintesis de las competencias adquiridas en las ensefianzas.

A39 HAB11 - Capacidad de elaborar, presentar y defender de manera individual un ejercicio original de caracter profesional en el &mbito de la

A75 OPT-CON16 - Identificar la cinematica y dindmica de sistemas robéticos planos.

A76 OPT-CONL17 - Identificar las principales técnicas de modelado y resolucién de las ecuaciones del movimiento.

A77 OPT-CONZ18 - Identificar aplicaciones a sistemas tridimensionales.

Resultados de aprendizaje

Resultados de aprendizaje

Competencias /

Resultados del titulo

Conocer la cinemética y dinAmica de sistemas roboticos planos. Al75
Conocer técnicas de modelado y resolucion de las ecuaciones del movimiento. Al39
Al76
Conocer aplicaciones a sistemas tridimensionales. Al19
Al23
AI77

Contenidos

Tema

Subtema

Cinematica y dinamica de sistemas roboticos planos.

Modelizacion: sistemas de coordenadas, ecuaciones de restriccion y grados de

libertad.

Ecuaciones de la cinemética del movimiento plano.

Ecuaciones de la dindmica del movimiento plano.

Extensioén a sistemas tridimensionales.

Técnicas de modelizacion y resolucién de las ecuaciones del

movimiento.

Resolucién de los sistemas de ecuaciones diferenciales algebraicas del movimiento.

Aplicacion a sistemas tridimensionales.

Resolucién de casos practicos.

Planificacion
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Metodologias / pruebas Competencias / Horas lectivas Horas trabajo Horas totales
Resultados (presenciales y autbnomo
virtuales)
Solucién de problemas A23 AT7 11 0 11
Trabajos tutelados A19 A23 A39 0 49.5 49.5
Prueba préactica A39 25 0 2.5
Sesién magistral A19 A75 A76 11 0 11
Atencién personalizada 1 0 1

(*)Los datos que aparecen en la tabla de planificacion s6n de caracter orientativo, considerando la heterogeneidad de los alumnos

Metodologias

Metodologias Descripcion
Solucién de Aplicacion de la teoria.
problemas
Trabajos tutelados Resolucién de casos practicos.
Prueba préactica Evaluacion del trabajo desarrollado.
Sesion magistral Exposicion tedrica.

Atencion personalizada

Metodologias Descripcion
Trabajos tutelados Se resolveran las dudas que planteen los trabajos propuestos mediante tutorias personalizadas que el alumno podra solicitar.
Evaluacién
Metodologias Competencias / Descripcion Calificacion
Resultados
Trabajos tutelados A19 A23 A39 Trabajos propuestos por el profesor y desarrollados de forma auténoma por el 60
alumno.
Prueba practica A39 Prueba donde se evaluard el trabajo desarrollado. 40

Observaciones evaluacion

Todos los aspectos relacionados con ?dispensa académica?, ?dedicacion al estudio?, ?permanencia? y ?fraude académico? se regirdn de acuerdo
con la normativa académica vigente de la UDC.

La evaluacién en primera y segunda oportunidades siguen los mismos criterios.

Los criterios de evaluacion de la convocatoria extraordinaria son los mismos de las convocatorias ordinarias, excepto en lo relativo al contenido de los

trabajos tutelados que seran los del afio anterior.

Fuentes de informacion

Basica - Jorge Angeles (). Fundamentals of robotic mechanical systems: theory, methods and algorithms. New York :
Springer, 2014
- Javier Garcia de Jalon (). Kinematic and Dynamic Simulation of Multibody Systems: The Real-Time Challenge .

Springer-Verlag, 1994.

Complementaria

Recomendaciones

Asignaturas que se recomienda haber cursado previamente

Asignaturas que se recomienda cursar simultaneamente

Simulacion y Andlisis de Sistemas Rob6ticos/770538024
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Asignaturas que contintan el temario

Simulacién y Andlisis de Sistemas Rob6ticos/770538024

Otros comentarios

&It;p&gt;Se debe hacer un uso sostenible de los recursos y la prevenciéon de impactos negativos sobre el medio natural.&lt;/p&gt;

(*) La Guia Docente es el documento donde se visualiza la propuesta académica de la UDC. Este documento es publico y no se puede
modificar, salvo cosas excepcionales bajo larevision del 6rgano competente de acuerdo a la normativa vigente que establece el proceso

de elaboracion de guias
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