Guia docente 2017/2018

>>Enlace fichero guia docente

Plan 543 MASTER EN INFORMATICA INDUSTRIAL
Asignatura 53766 PROGRAMACION DE ENTORNOS ROBOTIZADOS

Grupo 1

Obligatoria

CGL1. - Capacidad para aplicar el método cientifico y los principios de la ingenieria adecuados para formular y resolver
problemas complejos el ambito de la Informéatica industrial.

CG2. - Emprender el disefio, dirigir el desarrollo de soluciones de ingenieria, y realizar la innovacién apropiada en
entornos nuevos o poco conocidos, relacionando creatividad, originalidad, innovacion y transferencia de tecnologia en
el ambito de la Informéatica industrial.

CG5. - Adaptarse a los cambios, siendo capaz de aplicar tecnologias nuevas y avanzadas, asi como otros progresos
relevantes, con iniciativa, espiritu emprendedor y responsabilidad social y ética.

CEL. - Conocimientos de los sistemas de produccion y fabricacién, sus elementos programables y las técnicas de
programacion.

CEZ2. - Conocimientos avanzados sobre la automatizacion, sus componentes, restricciones y métodos de control.

e Conocer y comprender los fundamentos en que se basa la rob6tica de manipuladores.

e Conocer la dinamica y cineméatica de los elementos mecanicos roboticos.

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

e Conocer las principales aplicaciones industriales y consideraciones sobre la implantacion de sistemas
robotizados.

e Tener la capacidad para realizar el modelado y la simulacién de entornos de produccién con robots industriales.

* Conocer y comprender los principios de actuadores, sensores y estructuras de control de los robots maviles.

Bloque
Robots manipuladores y robética movil

- Definicion y clasificacion de los robots: Robética industrial y robdtica de servicios

- Morfologia del robot. Estructura mecénica del robot. Sensores internos. Elementos terminales
- Cinemaética y dindmica de los elementos y componentes robéticos.

- Criterios de implantacion de un robot industrial. Descripcion y manejo de un robot industrial

- Programacion de un robot industrial. Tipos de lenguajes de programacion de robots.

- Manejo y aprendizaje de un software de simulacion de entornos de produccion con robots

- Robotica Movil.

Carga de trabajo en créditos ECTS:
2.8
Bloque :

Préacticas

- Manejo y programacion de robot manipuladores

jueves 14 junio 2018 Page 1 of 3


https://alojamientos.uva.es/guia_docente/uploads/2017/543/53766/1/Documento.pdf

- Software de simulacién de entornos robotizados
- Programacion de robots maviles

Carga de trabajo en créditos ECTS:

n
o

En el aula

Fuera del aula

Método expositivo / leccion magistral

Estudio individual

Resolucién de ejercicios y problemas

Resolucién guiada e individual de ejercicios practicos en laboratorio
Aprendizaje basado en proyectos

Resolucion individual de ejercicios practicos.

La evaluacion de la asignatura se hara de la forma siguiente:

I. Trabajo de busqueda bibliografica. Actividad de trabajo autbnomo en equipo, realizacién no presencial y
presentacion final presencial.

II. Trabajo de programacion de una aplicacion para un robot industrial y un robot moévil. Actividad de trabajo autbnomo
en equipo, realizacion no presencial y presentacion final presencial.

ACTIVIDAD

PESO EN LA NOTA FINAL
Trabajo de busqueda bibliografica
30%

Trabajo de programacion

\l
3
S

- Robot manipulador industrial
- Software de simulacion de entornos robotizados
- Software de simulacion MATLAB

16 al 19 Octubre de 2017 - aula 1.5 (Sede Cauce) - de 16h a 18h30'

23 al 26 de Octubre de 2017 - aula 1.5 (Sede Cauce) - de 18h30' a 21h

30, 31-Octubre, 2 Noviembre de 2017 (Sede Cauce) - aula 1.5 - de 18h30' a 21h
6 al 9 de Noviembre de 2017 - aula 1.5 (Sede Cauce) - de 18h30' a 21h

13 a 16 de Noviembre de 2017 - aula 1.5 (Sede Cauce) - de 18h30' a 21h

Tema

Titulo del tema

Teoria (horas)

Aula (horas)

Seminario (horas)

Laboratorio (horas)

1

Definicién y clasificacion de los robots: Robdética industrial y robética de servicios
2.5

2
Morfologia del robot. Estructura mecanica del robot. Sensores internos. Elementos terminales.
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3

Cinematica y dinamica de elementos y componentes robéticos
5

7.5

4
Criterios de implantacion de un robot industrial. Seguridad en instalaciones robotizadas
25

5
Programacion de un robot industrial. Tipos de lenguajes de programacion de robots.
2.5

6
Manejo y programacion de robot manipuladores

7.5
7
Software de simulacion de entornos robotizados

25

5

8

Programacion avanzada de robots industriales
5

7.5
TOTAL
20 horas
7.5 horas
2.5 horas
20 horas

Juan Carlos Fraile Marinero - Profesor Titular de Universidad.

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

Alberto Herreros Lépez

CV pagina web
http://www.itap.eii.uva.es/www_itap/Miembros/PaginasPersonales/Alberto%20Herreros%20Lopez.php

Castellano
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