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Descricion xeral

Adquirir os cofiecementos basicos que permiten a analise cinematica e dinamica de manipuladores roboéticos. Desenvolver

aplicaciéns utilizando ferramentas informaticas

Competencias / Resultados do titulo

Codigo Competencias / Resultados do titulo
B1 CB6 - Posuir e comprender cofiecementos que acheguen unha base ou oportunidade de ser orixinais no desenvolvemento e/ou
aplicacion de ideas, a mitdo nun contexto de investigacion.
B2 CB7 - Que os estudantes saiban aplicar os cofiecementos adquiridos e a sUa capacidade de resolucién de problemas en &mbitos novos
ou pouco cofiecidos dentro de contextos mais amplos (ou multidisciplinares) relacionados coa sua area de estudo.
B6 G1 - Ter cofiecementos adecuados dos aspectos cientificos e tecnoléxicos na Enxefieria Industrial.
B13 G8 - Aplicar os cofiecementos adquiridos e resolver problemas en contornas novas ou pouco cofiecidos dentro de contextos mais amplos
e multidisciplinares.
C1 ABET (a) - An ability to apply knowledge of mathematics, science, and engineering.
C3 ABET (c) - An ability to design a system, component, or process to meet desired needs within realistic constraints such as economic,
environmental, social, political, ethical, health and safety, manufacturability, and sustainability.
Cc8 ABET (h) - The broad education necessary to understand the impact of engineering solutions in a global, economic, environmental, and
societal context.
Ci11 ABET (k) - An ability to use the techniques, skills, and modern engineering tools necessary for engineering practice.
Resultados da aprendizaxe
Resultados de aprendizaxe Competencias /
Resultados do titulo
Adquirir os cofiecementos basicos que permiten a analise cinematica e dinamica de manipuladores robéticos BP1 @ CP1
BP2 | CP11
BP6
BP13
Desenvolver aplicacions dos robots industriais utilizando ferramentas informaticas BP2 | CP3
BP13 CP8
CP11

Contidos

Temas Subtemas
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1. Introducion

1.1 Introducién.

1.2 Clasificacién dos manipuladores

(Roll-Pitch-Yaw); angulos de Euler e cuaterniones.
1.4 Transformaciéns homoxéneas.

1.5 Composicion de transformacions

1.3 Matrices de rotacién. Representacion por medio de eixo-angulo; angulos

2. Cinematica Directa

2.1 Cinemética Directa.

2.2 Convencion Denavit-Hartenberg.

2.3 Obtencién das matrices de transformacion.
2.4 Velocidades e rotacions.

2.5 Jacobiano do manipulador.

2.6 Singularidades.

3. Dindmica do manipulador

3.1 Dindmica do manipulador.
3.2 Ecuacions de Newton-Euler e de Euler-Lagrange.
3.3 Control do movemento.

4. Cinematica Inversa.

4.1 Cinematica Inversa.
4.2 Ambiguidades.

4.3 Aplicacion a un brazo con 6 DOF.

Planificacion

Metodoloxias / probas Competencias / Horas lectivas Horas traballo Horas totais
Resultados (presenciais e autbnomo
virtuais)
Sesién maxistral B6 C1C8 C11 8 16 24
Solucién de problemas B13B6 C1 C11 4 14 18
Précticas a través de TIC B1B2B13C3C11 6 24 30
Proba mixta B6 C1 C11 3 0
Atencién personalizada 0 0

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

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Sesién maxistral

Exposicion oral complementada co uso de medios audiovisuais para desenvolver o programa da materia e realizar

explicaciéns e exemplos que permitan a comprension dos principios da materia para poder aplicalos a exemplos practicos.

Solucién de Resolucién de problemas correspondentes aos diferentes temas do programa co obxectivo de entender os principios teéricos

problemas e cofiecer a sla aplicacién practica, comparando diferentes métodos resaltando as vantaxes de cada un.

Practicas a través de | Aplicacién de diversas aplicacions informaticas para facilitar os célculos na resolucién de problemas e ilustrar os resultados

TIC con simulaciéns de movementos de diferentes manipuladores.

Proba mixta E unha proba escrita que consta de 2 partes (teoria e problemas) de aproximadamente 1 e 2 horas, cunha duracién total

os contidos do programa.

méaxima de 3 horas. A proba de teoria terd de 5 a 10 cuestions de diversa amplitude e grao de concrecién sobre os contidos
do programa. A proba de tipo practico consistird na resolucién de 1 a 10 problemas de diverso grao de complexidade sobre

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion
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Sesién maxistral
Solucién de
problemas

Practicas a través de
TIC

Proba mixta

Recoméndase a todos os alumnos que acudan a titorias para aclarar cuestions relacionadas tanto coas sesi6én maxistral

como coa solucion de problemas e as practicas.

Avaliacion
Metodoloxias Competencias / Descricion Cualificacion
Resultados

Solucion de B13B6 C1 Cl1 Presentacién de forma oral e/ou escrita de problemas propostos. 20
problemas

Préacticas a través de B1 B2 B13 C3 C11 | Presentacion de forma oral e/ou escrita dos problemas e simulaciéns realizadas co 10

TIC ordenador.

Proba mixta B6 C1 C11 A proba mixta consta de dous partes: teoria e problemas. 70

Na parte de teoria valéranse os cofiecementos do programa da materia asi como a
exposicién razoada dos desenvolvementos tedricos.
Na parte de problemas valorarase tanto a formulacién como o desenvolvemento

aplicado ao caso concreto para obter a solucién.

As datas destas probas seran as que figuran no calendario de exames e na

planificacion do curso publicados polo centro.

Observacions avaliacién

Soamente seran

cualificados como NON PRESENTADO os estudantes que non concorran as

probas mixtas.

Non se admite a dispensa académica nesta materia.Os criterios de avaliacion da 22 oportunidade son os mesmos cos da 12 oportunidade.

Fontes de informacién

Bibliografia basica

- Carl D. Crane Il and Joseph Duffy (1998). Kinematic analysis of robot manipulators. Cambridge University Press

- Mark W. Spong, M. Vidyasagar (1989). Robot dynamics and control. John Wiley &amp; Sons. New York

Bibliografia complementaria

<br />

- Tadej Bajd, Matjaz Mihelj, Marko Munih (2013). Introduction to robotics. Dordrecht: Springer
- Siciliano, Bruno; Khatib, Oussama (2008). Springer handbook of robotics. Berlin: Springer

- Craig, John J. (2005). Introduction to robotics: mechanics and control. Pearson Educacion Internacional
- Asada, Haruhiko; Slotine, Jean-Jacques E. (1986). Robot analysis and control. New York: John Wiley and sons
- Thomas R. Kurfess (2004). Robotics and Automation Handbook 1st Edition. CRC Press

Recomendaciéns

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Biomecanica/730497227

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Materias que continGan o temario

Observacions
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Débese facer un uso sostible dos recursos e a prevencion de impactos negativos sobre o medio natural.

(*)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 a revisiéon do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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