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

Localizacion espacial, cinematica y dinamica de robots, arquitecturas y estrategias de control, técnicas y estrategias de
navegacion, vehiculos no tripulados.

1.2. Breve descripcion (en inglés):

Spatial localization, kinematics and dynamics of robots, architectures and control strategies, techniques and strategies for
navigation, unmanned vehicles.

2. Situacion de la asighatura
2.1. Contexto dentro de la titulacion:

Asignatura optativa de 4° curso que se imparte en el 2° cuatrimestre. Complementa a las asignaturas Automatizacion y
Robotica Industrial | y Il cursadas en el ler y 2° cuatrimestre de 3er curso respectivamente.

2.2. Recomendaciones:

Es recomendable haber superado las asignaturas Automatizacion y Robética Industrial 'y 11.

3. Objetivos (Expresados como resultados del aprendizaje):

Profundizar en el campo de la robética complementando la formacion recibida sobre esta disciplina en las asignaturas
Automatizacién y Robética Industrial 1 y II. En ellas se introduce el concepto de robot manipulador y de robot movil, se
presentan las configuraciones basicas y se trata el tema de la representacion espacial y la planificacion de trayectorias.
Ademas se trata el tema de la programacion de robots. En esta asignatura se profundizara fundamentalmente en los
aspectos cinematicos y dinamicos y el control de robots, haciendo especial incapié en la robotica movil.

4. Competencias a adquirir por los estudiantes

4.1. Competencias especificas:

4.2. Competencias basicas, generales o transversales:

» GO01: Capacidad para la resolucién de problemas

* G02: Capacidad para tomar de decisiones

» GO03: Capacidad de organizacion y planificaciéon

» GO04: Capacidad de aplicar los conocimientos en la practica

» GO05: Capacidad para trabajar en equipo

» GO09: Creatividad y espiritu inventivo en la resolucion de problemas cientificotécnicos
» G12: Capacidad para el aprendizaje autonomo y profundo

e TO1: Usoy dominio de una segunda lengua.

» TO02: 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.

» Evaluaciones y Examenes.
5.3. Desarrollo y justificacion:

La docencia de la asignatura se impartira en un aula con medios telematicos, en la que se alternara entre sesiones tedricas
y resolucion de problemas.El desarrollo de la teoria se hara en pizarra y con presentaciones, segun lo requieran los
contenidos de cada tema. Se realizaran practicas de laboratorio para afianzar los conocimientos introducidos en las clases
tedricas.

Complementariamente se propondran trabajos que traten de aglutinar los conocimientos adquiridos a lo largo del
cuatrimestre.



6. Temario desarrollado:

1.- Introduccion.
1.1.- Ideas fundamentales.
1.2.- Robots manipuladores. Tipos bésicos.
1.3.- Robots mdéviles. Configuraciones basicas.
1.4.- Representacion de la posicién y orientacion. Transformaciones.
2.- Cinematica de manipuladores.
2.1.- Introduccion.
2.2.- Modelo directo.
2.3.- Modelo inverso.
2.4.- Matriz Jacobiana o modelo diferencial.
2.5.- Matriz Jacobiana inversa.
3.- Cinemética de robots moviles.
3.1.- Introduccion.
3.2.- Restricciones cinematicas.
3.3.- Modelo bésico de robots mdviles.
3.4.- Modelo Jacobiano de robots maviles.
3.5.- Modelo diferencial o Jacobiano de diferentes configuraciones.
4.- Dinamica.
4.1.- Introduccion.
4.2.- Andlisis dinamico de una articulacion simple de rotacion.
4.3.- Generalizacion al robot de n articulaciones.
4.4.- Obtencidén del modelo dinamico. Formulacién Lagrange-Euler.
4.5.- Obtencidén del modelo dindmico. Formulacién Newton-Euler iterativa.
4.6.- Dinamica en robots moviles.
5.- Control de robots. Introduccién.
5.1.- Sensores.
5.2.- Generalidades sobre las arquitecturas de control de robots.
5.3.- Arquitecturas para el control de robots manipuladores.
5.4.- Arquitecturas para el control de robots moviles.
6.- Control de trayectorias en vehiculos moviles.
6.1.- Introduccion.
6.2.- Seguimiento de caminos explicitos.
6.3.- Control geométrico mediante polinomios de orden 5.
7.- Control de articulaciones de robots manipuladores.
7.1.- Control desacoplado de articulaciones.
7.2.- Control por par computado.
7.3.- Control en espacio cartesiano.
7.4.- Otras técnicias de control.

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

» Examen de teoria/problemas
» Defensa de Précticas
» Seguimiento Individual del Estudiante

8.2. Criterios de evaluacién y calificacion:



Tal como figura en la memoria de verificacion de la titulacién, se plantea un examen tedérico practico para validar el grado de
superacion de la asignatura.

Practicas de laboratorio. Los alumnos deberan realizar las practicas propuestas en el laboratorio, al menos en un porcentaje
minimo que se fijara en funcion del desarrollo del cuatrimestre. Aquellos alumnos que no superen las practicas deberan
realizar un examen de practicas. Participacion en clase. En todas las actividades formativas el profesor valorara la
participacion activa del alumno. Asistencia. Este aspecto se considera especialmente relevante, por lo que sera valorada.
Trabajos desarrollados durante el curso. Se valorara el desarrollo de los trabajos propuestos durante el curso.

Con todos estos elementos se plantean dos posibles métodos para superar la asignatura:

- Examen-Practicas, en la que la nota final se calculara ponderando la nota del examen (60%) y la obtenida en el desarrollo
de las précticas (40%), debiendo aprobarse ambas partes para calcular la nota final.

- Evaluacion continua, modalidad en la que se sustituye el examen por un seguimiento continuo de la evolucién del alumno
basado en la asistencia, participacién y resolucion de trabajos, ademas de las practicas de laboratorio. La calificacion final se
calcularia ponderando todos estos factores: Asistencia y participacion (15%), Realizacion de trabajos (45%), practicas de
laboratorio (40%)

De forma excepcional, segun establece el articulo 9 de la Normativa de Evaluacion de las Titulaciones de Grado de la
Universidad de Huelva (aprobada en Consejo de Gobierno de 16 de julio de 2009), aquellos alumnos cuya falta de asistencia
no les permita cumplir con el programa de practicas podran superar la asignatura examinandose también de dicha parte.



Contenido desamollado

#1 3 0.6
#2 3 15
#3 15 0
#4 3 15
#5 3 15
#6 3 15
#7 3 15
#8 3 15
#9 3 15
#10 3 15
#11 15 0
#12 3 15
#13 15 15
#14 3 15
#15 3 15
40.5 18.6




