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1. Situacién / Sentido de la Asignatura

1.1 Contextualizacion

La asignatura se imparte en el octavo cuatrimestre de la titulacién de Grado en Ingenieria en Electronica Industrial
y Automatica, dentro de las materias especificas de la titulacion, proporcionando una visién practica del control
de robots industriales.

1.2 Relacién con otras materias

Esta asignatura tiene relacidon con otras materias que profundizan en ciertos aspectos relacionados con la
Ingenieria de Sistemas y Automatica.

1.3 Prerrequisitos

Es obligatorio haber cursado y aprobado la asignatura de “Sistemas robotizados”, de cuarto curso del Grado en
Electrénica Industrial y Automatica.

2. Competencias

2.1 Generales

CG1.
CG2.
CG4.
CG5.
CG6.
CG7.
CGS8.
CG9.
CG1o0.
CG15.

Capacidad de andlisis y sintesis.

Capacidad de organizacién y planificacion del tiempo.
Capacidad de expresioén escrita.

Capacidad para aprender y trabajar de forma auténoma.
Capacidad de resolucion de problemas.

Capacidad de razonamiento critico/analisis l6gico.
Capacidad para aplicar los conocimientos a la practica.
Capacidad para trabajar en equipo de forma eficaz
Capacidad para disefiar y desarrollar proyectos.

Capacidad para el manejo de especificaciones técnicas y la elaboracion de informes técnicos.

2.2 Especificas

CE27.

Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

COPT16. Conocimientos avanzados y aplicaciones de los sistemas robotizados.

3. Obijetivos

e Especificar y desarrollar un proyecto de ingenieria que intente dar respuesta a un problema sencillo de
control de robots manipuladores.
e Desarrollar una busqueda de informacioén relevante sobre un tépico de forma auténoma.

Defender un trabajo propio de forma argumentada, con el uso de herramientas multimedia y de documentos

escritos justificativos.

Argumentar una toma de decisiones ante un auditorio reducido.
Contrastar opiniones en un grupo de trabajo.

Realizar documentacion técnica que permita afianzar una exposicion oral.
Validar informacién recogida a través de diferentes canales.
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4. Contenidos y/o bloques tematicos

Bloque 1: Taller de Robética Industrial

Carga de trabajo en créditos ECTS: |I|

a. Contextualizacién y justificacién

La asignatura proporciona una vision practica del control de robots industriales.

b. Objetivos de aprendizaje

e Especificar y desarrollar un proyecto de ingenieria que intente dar respuesta a un problema de robots
manipuladores sencillo planteado

Desarrollar una busqueda de informacion relevante sobre un tépico de forma auténoma

Defender un trabajo propio de forma argumentada, con el uso de herramientas multimedia y de documentos
escritos justificativos

Argumentar una toma de decisiones ante un auditorio reducido

Contrastar opiniones en un grupo de trabajo

Realizar documentacioén técnica que permita afianzar una exposicion oral.

Validar informacion recogida a través de diferentes canales

c. Contenidos

Teoria y tutorias docentes (30 h.)

1. Disefio, montaje y construccion del robot manipulador: estructura antropomérfica o estructura paralela.
Disefio, construccion y control de la pinza del robot manipulador

2. Control del robot manipulador: Movimiento eje a eje, movimiento sincronizado.

3. Elaboracion del modelo cinematico y del modelo dinamico del manipulador.

4. Programacion del control cinematico del manipulador desde un PC, utilizando lenguaje C, Matlab y
Simulink. Planificaciéon de trayectorias: Desarrollo e implantacion de interpoladores de trayectorias:
interpolador lineal con ajuste parabdlico, splines.

5. Programacion del control dinamico del manipulador desde un PC, utilizando lenguaje C, Matlab y Simulink.
Implantacién de estrategias de control dindmico desacoplado.

6. Programacion del manipulador para realizar tareas concretas de movimientos de piezas, utilizando la pinza
disefiada. Monitorizacién de los movimientos y tareas del manipulador desde PC

Laboratorio (30 h.)

Practicas de control de robots:
Practica 1: Desarrollo completo de una practica de control de un robot de cables de tres grados de libertad.
Practica 2: Desarrollo completo de una practica para montaje y control cinematico de un robot manipulador
antropomoérfico de 4-6 grados de libertad

d. Métodos docentes

Actividades presenciales:
- Clases de aula de teoria: Método expositivo
- Tutorias docentes: Aprendizaje orientado a proyectos
- Practicas en laboratorio: Aprendizaje mediante experiencias.

Actividades no presenciales:
- Realizacion de practicas: Estudio/trabajo
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e. Plan de trabajo
TEMA TiTULO DEL TEMA HORAS | HORAS
(T) S)
1 Robot manipulador Bioloid.
1.1.- Introduccion a Bioloid. Modelo cinematico. 15
1.2.- Bioloid: descripcion y control desde Matlab.
2. Robot planar
2.1.- Especificacion, analisis y disefio. 12 3
2.2.- Control en entorno operativo de tiempo real.
TEMA TITULO DEL TEMA HORAS
(L)
1. Practicas:
30
1 - Disefio y desarrollo del control de un robot paralelo d€ cables de 3GDL.
2 - Construccion, modelado cinematico, simulacioén y control de un robot manipulador Bioloid.
f. Evaluacién
PESO EN LA
ACTIVIDAD NOTA FINAL OBSERVACIONES
Practica 1 50% Véase Sistema de Evaluacion en punto 7.
Practica 2 50% Véase Sistema de Evaluacion en punto 7.
g. Bibliografia basica
e Barrientos, A., Pefiin L.F., Balaguer C. y Aracil R. "Fundamentos de robética". Editorial McGraw-Hill. 2010.
e Corke P. Robotics, Vision and Control - Fundamental Algorithms in MATLAB, volume 73 of Springer Tracts in
Advanced Robotics. Springer
e Bennet S. Real-Time Computer Control. An Introduction, 22 Edicién, Prentice Hall, 1994
e Dynamixel AX-12 User's Manual. Dynamixel AX-S1 User’s Manual (14-06-2006). Dynamixel SDK for PC v1.0.
Educational Robot Kit, Bioloid User’'s Guide v1.1. USB2Dynamixel User’s Manual v1.2.
h. Bibliografia complementaria

Buttazzo, G.C. Hard Real-Time Computing Systems, Kluwer Academic Publishers. 1997.
Liu, J.W.S. Real-Time Systems, Prentice Hall. 2000.
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Recursos necesarios

Escritorio virtual Uva. MATLAB/Simulink.

Aula con proyector multimedia y pizarra para sesiones de teoria y de laboratorio.

Acceso al material bibliografico recomendado.

i

Temporalizacion

CARGA ECTS

PERIODO PREVISTO DE DESARROLLO

15 semanas

5. Métodos docentes y principios metodolégicos

Actividades presenciales:

- Clases de aula de problemas: Resolucion de problemas

Clases de aula de teoria: Método expositivo

- Tutorias docentes: Aprendizaje orientado a proyectos

- Practicas en laboratorio: Aprendizaje mediante experiencias.

Actividades no presenciales:

- Realizacion de practicas: Estudio/trabajo

6. Tabla de dedicacién del estudiante a la asignatura

ACTIVIDADES PRESENCIALES HORAS ACTIVIDADES NO PRESENCIALES HORAS
Clases de aula (T/A) 27 Trabajo individual 30
Tutorias Docentes / Seminarios (S) 3 Trabajo en grupo 60
Laboratorios 30

Total presencial 60 Total no presencial 90

7. Sistema y caracteristicas de la evaluacién

INSTRUMENTO/PROCEDIMIENTO

PESO EN LA
NOTA FINAL

OBSERVACIONES

E1: Evaluacion continua basada en el
informe parcial de los dos proyectos que
realizan los alumnos (grupos de 2-3
alumnos)

20%

Evaluacién de los entregables en las semanas
5y 9, respectivamente

E2: Evaluacion basada en el informe final
de los dos proyectos que realizan los
alumnos (grupos de 2-3 alumnos)

40%

Evaluacién en la fecha correspondiente a la
convocatoria ordinaria (o extraordinaria, en su
caso)

E3: Evaluacion final mediante examen
oral y presentacion de los dos proyectos
que realizan los alumnos (grupos de 2-3
alumnos)

40%

Evaluacién en la fecha correspondiente a la
convocatoria ordinaria (o extraordinaria, en su
caso)
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CRITERIOS DE CALIFICACION

e Convocatoria ordinaria:

o Cada instrumento de evaluacién se valorara sobre 10. La nota final se calculara como la media
ponderara de todos ellos teniendo en cuenta los pesos recogidos en la tabla anterior.

o Elalumno debe conseguir al menos un 5 en la nota final para superar la asignatura
o No se exige nota minima en ninguna de las partes
e Convocatoria extraordinaria:
O Los mismos criterios que en la convocatoria ordinaria. Las notas obtenidas en la evaluacion

continua (informes parciales) (20% de la nota final) no se reevalia. Se mantienen en la
convocatoria extraordinaria.

8. Consideraciones finales
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