Guia docente 2017/2018

>>Enlace fichero guia docente

Plan 452 GRADO EN INGENIERIA ELECTRONICA INDUSTRIAL Y
AUTOMATICA

Asignatura 42391 SISTEMAS ROBOTIZADOS

Obligatoria

6 ECTS

Competencias Generales:

CG1. Capacidad de andlisis y sintesis.

CG2. Capacidad de organizacion y planificacion del tiempo.

CG4. Capacidad de expresion escrita.

CG5. Capacidad para aprender y trabajar de forma auténoma.

CG6. Capacidad de resolucion de problemas.

CG7. Capacidad de razonamiento critico/andlisis l6gico.

CG8. Capacidad para aplicar los conocimientos a la practica

CG9. Capacidad para trabajar en equipo de forma eficaz.

Competencias especificas:

CE15. Conocimientos béasicos de los sistemas de produccion y fabricacién.
CE27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

« Comprender los fundamentos de los sistemas robotizados, y los principios basicos de los sistemas actuadores,
transmisiones y elementos terminales.

e Comprender los principios de la cineméatica y dinamica del robot industrial.

e Conocer y comprender los fundamentos en que se basa el control de robots, asi como una panoramica de los
principales métodos de control de robots utilizados en la practica.

¢ Conocer y comprender los principios y técnicas de programacion de robots, haciendo énfasis en los lenguajes de
programacion de lo distintos niveles.

¢ Realizar la planificacion de tareas de robots manipuladores, y su integracién en el entorno de produccioén,
mediante el dialogo a través de E/S digitales.

¢ Conocer las principales aplicaciones industriales y consideraciones sobre la implantacién de sistemas
robotizados.

1. Introduccidn. Origen y desarrollo de la robotica. Definicion y clasificacion de los robots.

2. Morfologia del robot. Estructura mecanica del robot. Transmisiones y reductores. Actuadores. Sensores internos.
Elementos terminales. Disefio de sistemas neumaticos e hidraulicos aplicados a robética.

3. Cinemdtica y dindmica de robots industriales

4. Control cinematico de robots manipuladores. Planificacion de trayectorias

5. Control dindmico de robots industriales. Control monoarticular, control multiarticular. Aspectos préacticos del
control.

6. Criterios de implantacion de un robot industrial. Seguridad en instalaciones robotizadas.

7. Manejo y programacion de robot manipuladores.

8. Software de simulacién de entornos robotizados
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https://alojamientos.uva.es/guia_docente/uploads/2017/452/42391/1/Documento.pdf

METODOS DOCENTES

OBSERVACIONES

Método expositivo / leccion magistral

Grupo completo. Clase expositiva basada en la técnica de la leccion magistral con variantes de aprendizaje
cooperativo informal. Resolucion de dudas planteadas por los estudiantes.

Aprendizaje cooperativo

Grupos reducidos en laboratorio realizando practicas con un robot manipulador.

Aprendizaje basado en proyectos

Consistira en la realizacién de un proyecto evaluable en grupos de dos alumnos. Sera no presencial.

ACTIVIDAD
PESO EN LA NOTA FINAL
Entrega de ejercicios

METODOS DOCENTES

OBSERVACIONES

Método expositivo / leccibn magistral

Grupo completo. Clase expositiva basada en la técnica de la leccién magistral con variantes de aprendizaje
cooperativo informal. Resolucién de dudas planteadas por los estudiantes.

Aprendizaje cooperativo

Grupos reducidos en laboratorio realizando practicas con un robot manipulador.

Aprendizaje basado en proyectos

Consistira en la realizacion de un proyecto evaluable en grupos de dos alumnos. Sera no presencial.

LUNES
MARTES
MIERCOLES
JUEVES
VIERNES

9h-13h

Sistemas Robotizados (1L)
Lab. usos multiples. Sétano
Sede Paseo del Cauce
(semanas alternas)

Horario de 9h a 13h

Sistemas Robotizados (2L)
Lab. usos multiples. Sétano
Sede Paseo del Cauce
(semanas alternas)

Horario de 9h a 13h
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Sistemas Robotizados (3L)
Lab. usos multiples. Sétano
Sede Paseo del Cauce
(semanas alternas)

Horario de 9h a 13h

Sistemas Robotizados (4L)
Lab. usos multiples. Sotano
Sede Paseo del Cauce
(semanas alternas)

Horario de 9h a 13h
Sistemas Robotizados (5L)
Lab. usos multiples. Sétano
Sede Paseo del Cauce
(semanas alternas)

Horario de 8h a 12h

15h30’ — 17h30’

Sistemas Robotizados (6L)
Lab. usos multiples. Sétano
Sede Paseo del Cauce
(todas las semanas)

15h - 16h

(2S) 3 sesiones, dias:
15, 22 y 29 Noviembre
Aula P41: Sede Francisco Mendizabal

16h —17h

Sistemas Robotizados (T)
12 semanas.
(1S) 3 sesiones, dias:
15, 22 y 29 Noviembre
Aula P41: Sede Francisco Mendizabal

17h —18h

Sistemas Robotizados (T)
Aula P41: Sede Francisco Mendizabal
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ACTIVIDADES PRESENCIALES
HORAS

ACTIVIDADES NO PRESENCIALES
HORAS

Clases tedrico-practicas (T/M)

25

Estudio y trabajo autbnomo individual
60

Clases practicas de aula (A)

Estudio y trabajo autbnomo grupal
30

Laboratorios (L)

30

Practicas externas, clinicas o de campo

Seminarios (S)

Tutorias grupales (TG)

Evaluacion
2

Total presencial
60

Total no presencial
90

Juan Carlos Fraile Marinero (jcfraile@eii.uva.es - Tel. 983-423910)
Alberto Herreros Lépez (albher@eii.uva.es)

Javier Garcia Gonzalez (javrob@eii.uva.es)

Profesores del Dpto. de Ingenieria de Sistemas y Automética
Escuela de Ingenierias Industriales - Sede Paseo del Cauce

----- > Juan Carlos Fraile Marinero - Profesor Titular de Universidad.

Linea de trabajo e investigacion: Robdtica manipuladores, robotica en el ambito sanitario, roboética de rehabilitacion.
Listado de publicaciones en Google Académico:
https://scholar.google.es/citations?hl=es&user=w2x2kOUAAAAJ&view_op=Ilist_works&sortby=pubdate

Castellano
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