Guia docente 2010/2011

Plan 210 Ing. Ind.
Asignatura 16107 MECANICA DE ROBOTS

Grupo 1

1.-Robdtica. Ideas fundamentales. Elementos constitutivos. Control y programacion.
2.-Posicion y orientacion de un sélido en el espacio

3.-Cinemética de multicuerpos.

4.-Dinamica de multicuerpos rigidos y flexibles.

5.-Modelizacion y calibracion de robots.

6.-Actuadores.Eléctricos, neumaticos y oleohidraulicos.

7.-Electromecéanica

Adquirir los conocimientos de Mecanica necesarios para el estudio, disefio de Robots y su implantacion en la
Industria.

1.-Robdtica. Ideas fundamentales.Elementos constitutivos. Control y programacion.
2.-Posicion y orientacion de un sélido en el espacio

3.-Cinemética de multicuerpos.

4.-Dinamica de multicuerpos rigidos y flexibles.

5.-Modelizacién y calibracion de robots.

6.-Actuadores.Eléctricos, neuméaticos y oleohidraulicos.

7.-Electromecanica

Practicas obligatorias:

- Banco hidraulico.

- Célula robdtica educativa.

- Simulacion de células robotizadas por ordenador.
- Robots industriales.
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Examen final.
Resolucion de ejercicios practicos propuestos por los tutores de las practicas.

* A. Barrientos y otros. "Fundamentos de Robética". Mc. Graw-Hill

*J.M. Angulo y otros. "Curso de Robdética". Paraninfo.
*G. Ferraté y otros. "Robotica Industrial* Marcombo

* GonzAlez Fu. "Robética" McGraw-Hill
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