Guia docente 2011/2012

Plan 254 Ing. en Informatica
Asignatura 14028 ROBOTICA |

Grupo 1

La asignatura trata de introducir los conceptos basicos de robotica: ¢ Qué es un robot?, los modelos utilizados para el
software de control, asi como la planificacion de trayectorias y finalmente, como se calcula el control del robot,
utilizando distintas técnicas.

No hay ningln tipo de restriccién para estudiar esta asignatura.

Introduccion.

Cinematica del brazo del robot.
Dinamica del brazo del robot.
Planificacion de trayectorias.
Control de robots.

Introduccion a los conceptos basicos de robdtica: modelo cinematico directo e inverso y dinamico de un robot,
planificacion de trayectorias y finalmente control de un robot.

1.-Introduccién.
Perspectiva histérica. Morfologia. Campos de aplicacién. Robotica Industrial: conceptos y definiciones.
2.-Cinematica del brazo del robot.

Modelo cinematico directo. Coordenadas homogéneas y matrices de transformacion. Modelo cinematico inverso.
Aplicacién a un caso particular y resolucién numérica.

3.-Dinamica del brazo del robot.

Introduccion. Ecuacién mecanica de Lagrange. Calculo de la energia cinética y potencial del manipulador. Ecuaciones
de movimiento de un manipulador. Interpretacion fisica de coeficientes.

4.-Planificacion de trayectorias.
Introduccion. Métodos de articulacion interpolada. Método de la trayectoria 4-3-4. Splines.
5.- Control de robots.

Objetivo del control de robots. Elementos terminales y de accionamiento. Controladores PID. Controladores por
adelanto. Control multiarticular.

6.- Sensores.

Definicién, caracteristicas estaticas y dinamicas de los sensores. Sensores internos: posicion, velocidad y aceleracion.
Sensores externos: proximidad, contacto y fuerza.
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Las horas correspondientes a las clases practicas se desarrollaran en el laboratorio del Departamento de Ingenieria
de Sistemas y Automatica, sobre robots reales.

No es necesario realizar memoria de las practicas, Unicamente entregar los programas realizados, que seran
evaluados.

Las practicas se realizan en grupos de 6-9 personas en horario a convenir, durante 6 semanas a partir de la primera
semana de Noviembre.

Para apuntarse a las practicas, una vez concertados

los grupos de minimo 6 personas, enviad la lista de miembros del grupo y el horario solicitado a los profesores de la
asignatura:

fernando@autom.uva.es

maria@autom.uva.es

Las plazas libres (hasta completar el maximo de 9 por grupo) se ofertaran a través de la lista de correo de la
asignatura (roboticai_ii@yahoogroups.com)

Es obligatoria la entrega de las practicas realizadas en el laboratorio. Una vez que las préacticas son declaradas apta,
la nota de la asignatura se determina mediante la realizacion de un examen escrito, que consta de problemas (en los
gue pueden consultarse material escrito) y cuestiones.

* Barrientos, A.; Pefiin, L.F.; Balaguer, C.; Aracil, R., "Fundamentos de Robdtica". McGraw-Hill, 1997.

* QOllero, A., "Robdtica : manipuladores y robots moviles". Marcombo-Boixareu, 2001 (ISBN 8426713130)

* Fu, K.S.; R.C. Gonzélez; C.S. Lee. "Robética: Control, deteccion, vision e inteligencia". McGraw-Hill, 1988.
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