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Automatas Programables. Robotica Industrial.

- AUTOMATAS PROGRAMABLES: Programacion en lenguajes de contactos y
GRAFCET. Casos practicos de produccion y fabricacion.

- ROBOTICA: Campos de aplicacion. Elementos terminales y de
accionamientos. Modelo Cinemético del Brazo del Robot. Modelo Dinamico
del Brazo del Robot. Planificacién de Trayectorias. Control de Robots

Introducir los mecanismos de control de mayor implantacion en la industria manufacturera y de procesos: Robots,
Autématas Programables y Redes industriales.

MODULO |: AUTOMATAS PROGRAMABLES

Leccién I.1. Autbmatas programables (PLCs)

Conceptos basicos. Lenguajes de programacién. Programacion en lenguajes de contactos y GRAFCET. Casos
practicos de produccion y fabricacion. Lenguaje PL707.

MODULO II: ROBOTICA

Leccion I1.1. Introduccion

Conceptos generales sobre Robotica. Atributos. Morfologia. Campos de aplicacion. Robética industrial: Elementos
terminales y de accionamientos; sensores. Caracteristicas de posicionamiento. Criterios de Seleccién de Robots.
Seguridad en la utilizacién de Robots. La robdética en Espafia

Leccion I1.2. Modelo Cinematico del Brazo del Robot

Modelo cinematico directo. Rotacion de un punto respecto a ejes: Matrices de rotacion. Translacion de un punto.
Relacién de coordenadas entre sistemas rotados y trasladados. Coordenadas homogéneas y matrices de
transformacion. Representacion de Denavit-Hartenberg. Ecuaciones cinematicas de manipuladores. Planteamiento
del problema cinematico inverso. Aplicacidn a un caso particular.

Leccion 11.3. Modelo Dinamico del Brazo del Robot

Objetivo. Formulacion y resolucién del modelo dindmico de Lagrange-Euler para manipuladores. Formulacién del
modelo de Newton-Euler.

Leccion I1.4. Planificacién de Trayectorias

Introduccion. Métodos de articulacion interpolada, de trayectoria 4-3-4, del espacio cartesiano y de la matriz de
transformacion homogénea.

Leccion 11.5. Control de Robots
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Objetivo. Control del brazo del robot PUMA. Técnicas de par calculado. Control de movimiento resuelto de velocidad,
aceleracion y fuerza. Control adaptativo.

Programa Préctico

Las clases practicas se dedicaran a realizar practicas de programacién de Robots y Autématas Programables. Si es
posible se realizara una visita a factoria del sector de automocién o plantas de procesos.

Evaluacion

Realizacion de las précticas en el laboratorio y examen escrito:

* De la calificacion de la asignatura 2 puntos corresponden a las PRACTICAS realizadas en laboratorio (12: Las 6
propuestas de Robotica y 6 de autébmatas, a elegir entre los ejercicios propuestos). Para evaluar la asignatura debera
entregarse COPIA EN DISKETTE de las practicas realizadas (no es necesario presentar memoria de las mismas),
indicando claramente en la etiqueta los autores y las practicas realizadas. Para poder superar la asignatura no se
necesita realizar todas las practicas: solo se precisa haber realizado AL MENOS 8 de las practicas propuestas (4 de
automatas y 4 de robdética cualesquiera).

* El resto de la calificacién vendra dada por la realizacion de un EXAMEN ESCRITO, consistente fundamentalmente
en la realizacion de EJERCICIOS PRACTICOS(en los que se puede utilizar todo tipo de material escrito o impreso);
una pequefia parte de la nota vendra dada por la contestacién a una serie de cuestiones no memoristicas.

Si fuese necesario, la calificacion de las practicas realizadas o del examen se guarda para otras convocatorias a la
espera de superar la parte no realizada (basta avisarlo y recordarlo en la convocatoria correspondiente).
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