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DATOS ESPECIFICOS DE LA ASIGNATURA

1. Descriptor segiin BOE

Cinematica y dinamica de robots. Programacién. Robotizacion Industrial.

2. Situacion

2.1. Prerrequisitos

No existen prerrequisitos establecidos

2.2. Contexto dentro de la titulacion

Esta asignatura estd ubicada en el tercer curso de la titulacion siendo optativa,
por lo que el cuatrimestre en el que se imparte puede cambiar (no obstante, en
la actualidad se imparte en el segundo cuatrimestre). Se trata de una asignatura
que profundiza en los diferentes tipos de robots, su descripcién y el desarrollo de
aplicaciones

2.3. Recomendaciones

No existe ninguna recomendacién en especial

3. Competencias que se desarrollan

3.1. Genéricas o transversales

Instrumentales:

« Capacidad para el analisis

- Capacidad de organizacién y planificacion
+ Resolucién de problemas

« Exposicion oral de conocimientos

Personales:

e Trabajo en equipo
« Razonamiento critico
+ Habilidades en las relaciones interpersonales




Sistémicas

+ Aprendizaje auténomo
« Razonamiento critico
» Capacidad para afrontar nuevos problemas

3.2. Especificas

Cognitivas(saber):

« Anadlisis de robots de mediana complejidad
« Estrategias generales de modelado y control de robots
« Integracion de sistemas

Procedimentales/Instrumentales(saber hacer):

« Resolucién de problemas relacionados con la Robdtica
« Utilizacidon de computadores para la puesta a punto de sistemas robéticos

Actitudinales(ser):

« Adquirir la capacidad para determinar la solucién mas apropiada para un
problema concreto

4. Objetivos

El objetivo principal es familiarizar al alumno con la arquitectura vy
funcionamiento general de un robot, describiendo, desde el punto de vista
funcional, las partes que lo componen, las interacciones entre las mismas y las
estrategias para el control y el desarrollo de conductas

5. Metodologia

5.1. Trabajo con presencia del profesor N° de horas
Clases tedricas 30
Clases practicas 16.5

Exposiciones y seminarios

Colectivas

Tutorias especializadas —
P Individuales

Realizacion de actividades académicas dirigidas:

Exposicion de trabajos en grupos | 8

Otras | 6.5
NO total de horas 61
5.2. Trabajo auténomo del alumno NO° de horas
Estudio de las clases tedricas 47.25
Estudio de la clases practicas 15
Preparacion de las actividades académicas dirigidas 17.75
5.3. Realizacion de examenes N° de horas
Realizacion de examenes escritos 3
Realizacion de examenes orales
NO total de horas 3
Trabajo total del estudiante 144

6. Técnicas docentes

» Sesiones académicas teoricas




« Exposicion de trabajos en grupo
« Sesiones académicas practicas

6.1. Desarrollo y justificacion

Clases tedricas y de problemas en el aula

En las 30 horas destinadas a clases de teoria, se impartirdn clases magistrales a
la totalidad del grupo, en las que se expondran los conceptos tedricos
fundamentales que el alumno debe adquirir. De la misma forma se intercalaran
los ejemplos y problemas que se estimen necesarios.

Para impartir los conceptos tedricos y practicos el profesor usara transparencias
principalmente, de las cuales se aportard a los alumnos una copia con la
suficiente antelacidon para que puedan tomar notas sobre las mismas.

El esquema de exposicion a seguir en este tipo de clases sera el siguiente:

« Presentacidon del tema, situandolo en su contexto y relacionandolo con
temas de la asighatura que se han impartido anteriormente.

« Desarrollo de los diferentes apartados que definen dicho tema, motivando
la comprensién del alumno con el uso de cuestiones cortas y ejemplos.

« Sintesis de lo expuesto, asi como conclusiones y formulacién de criticas.

« Relacion de la bibliografia relativa a lo expuesto, asi como de aquella que
puede ser usada por los alumnos que estén interesados en profundizar en
el tema en cuestion.

Presentacion de trabajos en grupo

Las sesiones de presentacion de trabajos en grupo se realizardn con un namero
de alumnos reducido (25 alumnos como maximo).

El profesor comentara el trabajo realizado por los diferentes grupos y tomara
nota sobre la calidad de los trabajos presentados.

Practicas de laboratorio

Las 16,5 horas de clases practicas se desarrollaran en el laboratorio, haciendo
uso de un ordenador o practicando con el robot.




7. Bloques tematicos

UNIDAD DIDACTICA I: INTRODUCCION A LA ROBOTICA

UNIDAD DIDACTICA II: MODELADO Y SIMULACION DE ROBOTS

UNIDAD DIDACTICA III: ESTRATEGIAS DE CONTROL

UNIDAD DIDACTICA IV: ROBOTS NO CONVENCIONALES

8. Bibliografia

8.1. General

« Ollero, A. "Robdtica: Manipuladores y robots méviles". Marcombo-Boixareu
Editores. 2001.

« 1. Craig. "Introduction to Robotics. Mechanics and Control". Addison

Wesley.

A. Barrientos y otros. "Fundamentos de Robética". McGraw Hill, 1997.

8.2. Especifica

+ K.S. Fu, R.C. Gonzélez y C.S.G. Lee. "Robdtica, Control, Deteccion, Vision e
Inteligencia". McGraw-Hill Interamericana, 1988.

« R.P. Paul. "Robot Manipulators. Mathematics, Programming and Control".
MIT Press, 1982.

9. Técnicas de evaluacion

« Examen teodrico escrito
« Evaluacion de las practicas de laboratorio
« Evaluacion de proyectos opcionales

9.1. Criterios de evaluacion y clasificacion

Examen teorico escrito

El examen tedrico serd el 100% de la calificacion final. Para asistir debera
tenerse aprobadas las practicas.

Evaluacion de proyecto opcional

Se propondran proyectos opcionales por parte del profesor. Puede ser el 100%
de la calificacion final, a criterio del profesor. Deberd tenerse aprobadas las
practicas.

Evaluacion de las practicas de laboratorio

La calificacion de las practicas de laboratorio serd de aprobado o no aprobado.




10. Organizacion docente semanal
(Sdlo indicar el nUmero de horas que a ese tipo de sesidon va a dedicar el estudiante cada semana)

N° de
horas Sesiones Exposiciones y Tutorias

Sesiones Bt Sesiones iy o
Tebricas Practicas Practicas Presentaglon de Espemall_zadas
(problemas ) trabajos Colectivas

Otras actividades

do Horas Actividad
2™ Cuatr.

Examenes

Temas de
teoria a
tratar

12 Semana

Presentacion

23 Semana

=

32 Semana

43 Semana

52 Semana

62 Semana

2.5

72 Semana

82 Semana

928 Semana
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102 Semana
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112 Semana

122 Semana 2 Visitas, otras

132 Semana
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2.5

142 Semana

N[IN[ININ

152 Semana

162 Semana

30 16.5 8 6.5

Distribuya el nimero de horas que ha respondido en el punto 5 en 15 semanas para una asignatura cuatrimestral y 30 para una anual




11. Temario desarrollado

PROGRAMA TEORICO
1. INTRODUCCION
Introduccion a la Robética.

Estructura de los robots. Vehiculos no tripulados. Robots manipuladores. Robots
moviles.

2. MODELADO Y SIMULACION DE ROBOTS.

Representacion de la posicion y la orientacion.

Posicion y orientacidn en el plano. Posicion y orientacidon en el espacio.
Transformaciones compuestas. Transformacion inversa. Otras representaciones
de la orientacion.

Modelos cinematicos de robots manipuladores.
Introduccidn. Relacién entre sistemas de referencia. Modelo directo de un
manipulador. Modelo inverso.

Modelos cinematicos de robots moviles.
Hipotesis basicas. Restricciones. Modelos de diferentes configuraciones.
Estimacién de la posicién y orientacion empleando el modelo.

Introduccion al modelo dinamico.
Introduccion a la dinamica. Modelos dinamicos como fundamentos de
estrategias de control.

Modelo basado en datos de entrada-salida.
El modelo basado en datos de entrada-salida, variables de interés, estimacion y
validacion de funciones no lineales equivalentes a modelos de robots.

Simulacion por computador.
Modelos dinamicos y cinematicos. La utilizacion de la herramienta HEMERO.

3. ESTRATEGIAS DE CONTROL.

Sensores aplicados en roboética.

Sensores y magnitudes. Caracteristicas de sensores. Medida de posicion,
velocidad, fuerza, par. Sensores geomagnéticos de flujo. Sensores de efecto
Hall. Empleo de balizas. Sistemas de posicionamiento global. Elementos a tener
en consideracion para disefar un robot.

Arquitecturas para control de robots.
El control a partir de datos de entrada-salida: control inteligente (sistemas




neuroborrosos, redes neuronales), requerimientos, tipos de arquitecturas.
Descripcion de algunas implantaciones. La herramienta HEMERO y como
aplicarla para puesta a punto de sistema de control inteligente.

Control de articulaciones de manipuladores roboéticos.
Método del par computado. Control PID individual de articulaciones. Método
basado en la linealizacién por realimentacion. Control por modelo de referencia.

Introduccion al control de robots moviles.

Introduccién. Estimacién basica de la posiciéon. Seguimiento de caminos.
Métodos basicos de seguimiento de caminos. Reproduccién del comportamiento
de un conductor en el seguimiento de caminos. Control de robots méviles en
HEMERO.

4. ROBOTS NO CONVENCIONALES

Programacion de robots.

Sistemas de programacién. Especificacidon de localizaciones y movimientos.
Interaccién con el entorno.

Robots no convencionales.

Otros tipos de robots. Proyectos de robots en universidades y centros de
investigacion.

PROGRAMA DE LABORATORIO

Practica I. Hemero. Toolbox de Robdtica.
Practica II. Hemero. Toolbox de Robdtica.
Practica III. Hemero. Toolbox de Robética.
Practica IV. Khepera. Descripcion.
Practica V. Khepera. Simulacion.
Practica VI. Khepera. Simulacion.

Practica VII. Khepera. Control.

Practica VIII.  Khepera. Descripcion.




12. Mecanismos de control y seguimiento

Establecidos por la Universidad




