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1. Descripcién de contenidos
1.1. Breve descripcion (en castellano):

Redes de autématas en la industria.

Fundamentos Tedricos de la Robdtica Industrial.

Morfologia de los robots.

Sistemas sensoriales y de percepcion robdtica.
Problemasgeomeétricos y cinematicos de la manipulacién industrial.
Programacion de robots.

Planificacion de movimientos

1.2. Breve descripcion (en inglés):

PLC industrial networks. Fundamentals of Industrial Robotics. Morphology of robots. Sensors and perception in robotics.
Geometric and kinematic problems of industrial handling. Robotprogramming. Trajectory planning.

2. Situacion de la asignatura
2.1. Contexto dentro de la titulacién:

Esta asignatura se imparte en el 2° cuatrimestre (3° curso) del Grado de Ingenieria Electronica.
2.2. Recomendaciones:

Tener aprobadas las asignaturas de Robética y Automatizacién Industrial | e Informatica Industrial I. Se recomienda tener
frescos los conocimientos de célculo matricial.

3. Objetivos (Expresados como resultados del aprendizaje):

Los RESULTADOS DEL APRENDIZAJE del alumno se resumen en dos bloques fundamentales:

» Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

» Capacidad para disefiar sistemas de control y automatizacién industrial.
En base a estos dos grandes blogues, por una parte, se amplia conocimientos sobre los sistemas de control y
automatizacion industrial, revisando las caracteristicas de las redes de datos industriales y buses de campo. Por otra, se
introduce al alumno en los principales problemas de manipulacién robética y los métodos para su resolucion, asi como en el
conocimiento de los sistemas de programacion de robots industriales.
Estos planteamientos se concretan en un conjunto de OBJETIVOS que el alumno ha de alcanzar a final de curso :

» Entender los principios basicos de las redes de automatas en la industria.

« Identificar los distintos tipos de redes y buses de comunicacién industrial.

» Describir las principales caracteristicas de los buses de campo mas aplicados en la industria.

» Entender los principios basicos de los sistemas robotizados en la industria.

» Resolver los principales problemas vinculados con la manipulacién robética.

» Disefiar Programas para robots manipuladores industriales.

» Definir movimientos y calcular trayectorias que permitan a un robot realizar tareas industriales.

4. Competencias a adquirir por los estudiantes

4.1. Competencias especificas:

4.2. Competencias basicas, generales o transversales:



CB4: Que los estudiantes puedan transmitir informacion, ideas, problemas y soluciones a un publico tanto
especializado como no especializado

GO01: Capacidad para la resolucién de problemas

GO04: Capacidad de aplicar los conocimientos en la practica

GO05: Capacidad para trabajar en equipo

GO06: Actitud de motivacién por la calidad y mejora continua

GO07: Capacidad de analisis y sintesis

G12: Capacidad para el aprendizaje auténomo y profundo

G17: Capacidad para el razonamiento critico

T02: Conocimiento y perfeccionamiento en el ambito de las TIC's



5. Actividades Formativas y Metodologias Docentes
5.1. Actividades formativas:

» Sesiones de Teoria sobre los contenidos del Programa.

» Sesiones de Resolucion de Problemas.

» Sesiones Practicas en Laboratorios Especializados o en Aulas de Informéatica.

» Actividades Académicamente Dirigidas por el Profesorado: seminarios, conferencias, desarrollo de trabajos, debates,
tutorias colectivas, actividades de evaluacién y autoevaluacion.

5.2. Metologias docentes:

» Clase Magistral Participativa.

» Desarrollo de Practicas en Laboratorios Especializados o Aulas de Informatica en grupos reducidos.
» Resolucion de Problemas y Ejercicios Practicos.

» Tutorias Individuales o Colectivas. Interaccién directa profesorado-estudiantes.

» Conferencias y Seminarios.

» Evaluaciones y Examenes.

5.3. Desarrollo y justificacion:

Sesiones académicas de teoria

La docencia de la parte tedrica se realizara siguiendo el método tradicional presencial basado en clases expositivas. El
esquema de exposicion a seguir en este tipo de clases sera el siguiente:

- Presentacion del tema, situandolo en su contexto.

- Desarrollo de los diferentes apartados que componen cada tema

Sera necesario que el alumno complemente la informacién de las trasparencias con sus propios apuntes y la bibliografia
recomendada.

Sesiones practicas de laboratorio

La docencia de la parte practica se realizara en los laboratorios de automatizacién del departamento IESIA. En todo
momento, el desarrollo de la parte teérica estara coordinada con los problemas abordados en las clases practicas. Las
practicas de laboratorio se imparten en grupos. Los enunciados de las distintas practicas se facilitaran previamente a la
realizacién de las mismas en el laboratorio. En todas ellas, se controla la asistencia (obligatoria) y participacién a nivel
individual del alumno.

Sesiones Académicas de Problemas

Al final de cada tema se plantearan una serie de cuestiones o problemas teéricos que seran resueltos en clase.
Resolucién y entrega de problemas/practicas

Segun se desarrollan los temas se propondran una serie de ejercicios para que sean estudiados y resueltos individualmente
por los alumnos, con el fin de ser evaluados como actividad académica ECTS.

Realizacién de pruebas parciales evaluables

Al final del bloque de redes industriales, se realizara una prueba tedrica cuya evaluacion contard como actividad académica
ECTS.

Igulamente, a lo largo del bloque de Programacién Robots Industriales, se propondran diversas ejercicios y pruebas
individuales que contardn como actividad académica ECTS.



6. Temario desarrollado:

BLOQUE 1: REDES INDUSTRIALES

Tema 1. INTRODUCCION A LAS COMUNICACIONES INDUSTRIALES
1.1 Introduccion.

1.2 La Piramide CIM.

1.3 Modelo de Comunicaciéon Piramidal: redes de interconexion.

1.4 Introduccién a los sistemas no centralizados de Automatas.

Tema 2 REDES DE COMUNICACION INDUSTRIAL
2.1 Introduccién

2.2 Redes de nivel Empresa y Fabrica

2.3 Redes de nivel de Estacién y Célula

2.4 Redes de Control: Buses de Campo

2.5 Sistemas SCADA.

BLOQUE 2: PROGRAMACION DE ROBOTS INDUSTRIALES

Tema 3: FUNDAMENTOS DE ROBOTICA INDUSTRIAL

3.1 Introduccion

3.2 Fundamentos de Robética Movil

3.3 Tareas de Transporte Robotico

3.4 Fundamentos de Robots Articulados.

3.5 Tareas de Manipulacion Robética.

3.6 Representacion de la posicion y la orientacién en robética.

Tema 4 : MANIPULADORES INDUSTRIALES

4.1 Introduccion

4.2 Problemas Geométricos vinculados a la manipulacion.
4.3 Problemas Cineméticos vinculados a la manipulacién.

Tema 5: PROGRAMACION DE ROBOTS MANIPULADORES
5.1 Introduccion

5.2. Arquitectura de Control de un manipulador industrial

5.3 Fundamentos de la programacion de robot industriales

5.3 Programacion en VAL Il y V+

Tema 6: DEFINICION DE TRAYECTORIAS

6.1 Introduccion.

6.2 Planificacién de Trayectorias en el espacio cartesiano.
6.3 Generacion de Trayectorias articulares

PROGRAMA DE LABORATORIO

Las préacticas estaran orientadas a cubrir los contenidos descritos en las clases tedricas.
12 Practica.- Programacion de un bus de comunicacion industrial.

22 Practica.- Definicion de requisitos para la manipulacion.

32 Practica.- Resolucion del problema geométrico inverso de un manipulador de 6 DOF.
42 Practica.- Planificacion y programacion de una tarea de “pick and place”

7. Bibliografia
7.1. Bibliografia basica:

BLOQUE 1: REDES INDUSTRIALES

Comunicaciones Industriales

Autor: Enrique Cerro Aguilar.

Editorial: CEYSA

(2004)

BLOQUE 2: PROGRAMACION DE ROBOTS INDUSTRIALES
Robética, Manipuladoresy Robots Méviles.

Autor: Ollero Baturone, Anibal.

Editorial: Marcombo.

(2001).

7.2. Bibliografia complementaria:



BLOQUE 1: REDES INDUSTRIALES

Automatas Programables, entornos y aplicaciones.

Autores: E. Mandado, J. M. Acevedo, C. Fernandez, J. Armesto, S. Pérez.
Editorial: Thomson

(2005)

BLOQUE 2: PROGRAMACION DE ROBOTS INDUSTRIALES
Fundamentos de Robdtica

Autores: Pefiin Honrubia, Luis Felipe ; Barrientos Cruz, Antonio ; Aracil Santonja, Rafael ; Balaguer Bernaldo De Quirds,
Carlos ;

Editorial: MC GRAW HILL

Robots y Sistemas Sensoriales

Autores: Fernando Torres Medina y otros

Editorial Prentice Hall

(2004).

8. Sistemas y criterios de evaluacion.
8.1. Sistemas de evaluacion:

« Examen de teoria/problemas
» Defensa de Précticas
» Defensa de Trabajos e Informes Escritos

8.2. Criterios de evaluacion y calificacion:

A lo largo del curso se realizaran un conjunto de actividades ECTS opcionales cuya evaluacion contara para la nota final de
la asignatura. Como se ha comentado con anterioridad, dichas actividades consistiran en pruebas parciales de evaluacion
presencial y en trabajos o problemas propuestos que tendra que resolver el alumno de forma individdal en su casa.

En cualquier caso, para aprobar la asignatura, el alumno debera superar de forma separada el examen de teoria y las
précticas.

Al final del curso se realizard un examen tedrico final que servird para evaluar los créditos de teoria.

Para calificar positivamente la practicas, los alumnos tendran que evaluar su funcionamiento eficaz delante del profesor
durante las sesiones de laboratorio y ademas elaborar la memoria de las mismas al final del cuatrimestre. En todo caso, las
practicas deberan estar evaluadas antes de la realizacioén del examen de teoria. Aquellos alumnos que no tengan calificado
positivamente las practicas no podran evaluar la parte tedrica.

La calificacion de la asignatura que aparecera en acta se obtendra sumando los porcentajes obtenidos en los siguientes
apartados:

Teoria y problemas70%Practicas30%Actividades ECTS (Opcional)10%

El porcentaje correspondiente a las actividades ECTS solo podra utilizarse para aprobar la asignatura SI'y SOLO SI, en el
examen de teoria se ha obtenido una nota superior a 4 (sobre 10) Y en las practicas se ha conseguido una nota superior a
1,5 (sobre 3).



Contenido desamollado

#1 3 0 0 0 0 Temal

#2 3 0 0 0 0 Tema 1/Tema2
#3 3 0 0 0 0 Tema 2

#4 3 0 0 15 0 Tema 2

#5 3 0 0 15 0 Test Evaluacién Temas 1- 2 Tema 2/ Tema 3
#6 3 0 0 15 0 Tema 3

#7 3 0 0 15 0 Tema 3

#8 3 0 0 15 0 Tema 3

#9 3 0 0 15 0 Tema 4

#10 3 0 0 15 0 Actividad Acad. Tema 3/4 Tema 4

#11 3 0 0 15 0 Tema 5

#12 3 0 0 15 0 Tema5

#13 3 0 0 15 0 Tema5

#14 24 0 0 15 0 Tema 6

#15 0 0 0 21 0 Actividad Acad. Tema 5-6 Tema 6

41.4 0 0 18.6 0




