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1. Situacion / Sentido de la Asignatura

1.1 Contextualizacién

La asignatura Mecanica de Robots forma parte del mddulo de tecnologia
especifica. Su objetivo es introducir al alumno en los sistemas robotizados y el
calculo cinematico y dindmico de los mismos.

Se introduce al alumno conceptos, elementos y disefio de circuitos de
neumatica y la hidraulica, ya que se utilizan en muchos campos de la robética

en todo tipo de procesos industriales.

1.2 Relacién con otras materias

Se recomienda tener conocimientos de Mecanica y de Maquinas y Mecanismos

1.3 Prerrequisitos

No tiene



2. Competencias

2.1 Generales

CGL1. Capacidad de analisis y sintesis.

CG5. Capacidad para aprender y trabajar de forma autbnoma.

CG6. Capacidad de resolucion de problemas.

CG7. Capacidad de razonamiento critico/andlisis logico.

CG8. Capacidad para aplicar los conocimientos a la practica.

CG9. Capacidad para trabajar en equipo de forma eficaz.

CG10. Capacidad para disefiar y desarrollar proyectos.

CGL11. Capacidad para la creatividad y la innovacion.

CG12. Capacidad para la motivacion por el logro y la mejora continua
CG13. Capacidad para actuar éticamente y con compromiso social.
CG15. Capacidad para el manejo de especificaciones técnicas y la elaboracion de informes
técnicos

2.2 Especificas

COPT5. Conocimientos del comportamiento mecanico de los sistemas robotizados.



3. Objetivos

O

Identificar, plantear y resolver problemas de mecénica de robots: Cinematica y Dinamica.
Realizar el andlisis cinematico y dindAmico de robots, mediante la posicion, velocidad y
aceleracion de segmentos y uniones.

Modelizar conjuntos o sistemas electromecanicos industriales a partir de planos, modelos o
cuadernos de especificaciones.

Identificar y analizar problemas bésicos de posicionamiento y orientacion de robots.
Conocer los conceptos bésicos y los diferentes elementos de la neumética y de la
hidraulica. Disefiar y construir instalaciones neumaticas y hidraulicas.

Realizar planteamientos conceptuales rigurosos desde el punto de vista mecanico en las
aplicaciones planteadas.

Redactar y defender las soluciones que plantea aplicando técnicas de aprender a aprender
en la resolucion de problemas, manejando la terminologia técnico-cientifica relativa a
sistemas electromecanicos.



4. Contenidos y/o blogues tematicos

Bloque 1: MODELADO, CINEMATICA Y DINAMICA DE ROBOTS

Carga de trabajo en créditos ECTS:

a. Contextualizacién y justificacién

Se trata de establecer los principios béasicos de la Mecénica de Robots, de identificar y
conocer diferentes tipos de robots utilizados frecuentemente en la industria y de desarrollar
métodos para realizar su célculo cinematico y dindmico. Conocer los principios basicos del
modelado de circuitos electromecanicos

b. Objetivos de aprendizaje

e Conocer las materias relacionadas con los sistemas robotizados y el calculo cinematico
y dindmico de los mismos, que les capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y
teorias, y les dote de versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

¢ Resolver problemas con iniciativa, toma de decisiones, creatividad, razonamiento en el
campo de la Ingenieria Mecanica y Robdtica.

c. Contenidos

1. Andlisis Topoldgico e Introduccién Robdtica.
2. Analisis Cinematico de Robots.
3. Andlisis Dinamico de Robots.

d. Métodos docentes

Clases de aula, tedricas y de problemas: en ellas se presentan los contenidos de la materia
objeto de estudio y se resuelven o propone la resolucion a los alumnos de ejercicios y
problemas. Pueden emplearse diferentes recursos que fomenten la motivacion vy
participaciéon del alumnado en el desarrollo de dichas clases. Ademas, se orienta al alumno
para que realice un trabajo en el que profundice en aspectos relevantes de la Mecanica de
Robots, del cual, tendra que hacer una memoria y exposicién ante el profesor.

Practicas de laboratorio de mecanica: esta actividad se desarrolla en espacios especificos.
Su principal objetivo es la aplicacion de los conocimientos adquiridos en otras actividades,
como las clases tedricas de aula, a problemas mas complejos para la adquisicion de
habilidades basicas y procedimentales relacionadas con la materia objeto de estudio. Esta
actividad va acompafiada de la realizacion y exposicion de un trabajo de disefio de un
programa de control en SCORBASE que resuelva un problema especifico en célula de
fabricacion robdética, que se ejecutara en grupos de tamafio reducido (2-3 personas).

Actividades no presenciales: estudio/trabajo. Los estudiantes se encargan de la
organizacion del trabajo, asumiendo la responsabilidad y el control del aprendizaje.

e. Plan de trabajo




Exposicion por parte del profesor de los temas en clase, y realizaciéon de problemas y

ejercicios relacionados con la teoria impartida. A la vez, se orienta al alumno para que

realice un trabajo en el que profundice en aspectos relevantes de la Mecanica de Robots.
Desde el 13.03.2020:

Las clases tedricas y de problemas se imparten de forma virtual.

Préacticas de laboratorio donde aprenden a manejar el Robot didactico SCOBOT ERA4u.
Desde el 13.03.2020:

Debido al estado de alarma provocado por el COVID 19 que impide toda actividad
presencial, las practicas sufren cambios considerables:

Robdtica: la practica se realizara con el modo de simulacién del programa de control del
SCORBOT ERA4u.

f. Evaluacién

Se indica en el apartado 7 Sistema y caracteristicas de la evaluacion.

g. Bibliografia basica

Apuntes del Area

h. Bibliografia complementaria

Mark W. Spong, Seth Hutchinson, M. Vidyasagar.“Robot Modeling and Control.” John
Wiley & Sons. 2006.

Francisco Barrientos. “Fundamentos de Robdética”, McGraw Hill

Joseph E. Shigley, “Analisis Cinematico de Mecanismos”, McGraw Hill

Roque Calero Pérez, “Fundamentos de Mecanismos y Maquinas para Ingenieros”,
McGraw Hill

Jerome Meisel, “Principios de Conversion Electromecanica”, Del Castillo S.A

i. Recursos necesarios

Desde el 13.03.2020:

Debido al estado de alarma provocado por el COVID 19 que impide toda actividad
presencial, las practicas sufren cambios considerables:

Robotica: se ha facilitado a los alumnos una versién demo del software de simulacion
con una validez para 30 dias, lo que deberia ser tiempo mas que suficiente para que

puedan realizar el programa pedido.



j- Temporalizacion

CARGA ECTS PERIODO PREVISTO DE DESARROLLO
Teoria—1 ECTS Semana 1 — Semana 15
Problemas — 2 ECTS Semana 1 — Semana 15
Laboratorio — 0,5 ECTS Semana 6 — Semana 15

Bloque 2: NEUMATICA E HIDRAULICA

Carga de trabajo en créditos ECTS:

a. Contextualizacioén y justificaciéon

Estudiar y conocer los diferentes componentes de una instalacion neumatica e hidraulica y el
disefio de la misma.

b. Objetivos de aprendizaje

e Familiarizarse, entre otros aspectos, con los sistemas neumaticos e hidraulicos usados
en robdtica.

c. Contenidos

1. Introduccién a circuitos neumaticos e hidraulicos.
2. Disefo de circuitos neumaticos e hidraulicos
3. Simulacion de instalaciones practicas en la industria.

d. Métodos docentes

Seminario: esta actividad se desarrolla en el aula donde se imparten las clases tedricas y
ejercicios practicos.

Practicas de laboratorio: esta actividad se desarrolla en espacios especificos. Su principal
objetivo es la aplicacion de los conocimientos adquiridos en otras actividades, como el
seminario, a problemas mas complejos para la adquisicion de habilidades bésicas y
procedimentales relacionadas con la materia objeto de estudio. Esta actividad va
acompafiada de la realizacién y exposicion de un trabajo de simulaciéon en banco neumatico
e hidraulico, que se ejecutara en grupos de tamafio reducido (2-3 personas).

e. Plan de trabajo

Una vez que se ha impartido el seminario, se inician las practicas de laboratorio donde
aprenden a manejar un Banco didactico FESTO de hidraulica y Banco didactico SMC de
neumatica

Desde el 13.03.2020:

Debido al estado de alarma provocado por el COVID 19 que impide toda actividad
presencial, las practicas sufren cambios considerables:



Neumatica y oleohidraulica: la practica se reduce necesariamente a la resolucién por
parte de los alumnos de las cuestiones tedricas previas a acudir a la primera sesion de
laboratorio.

f. Evaluacién

Se indica en el apartado 7. Sistema y caracteristicas de la evaluacion.

g. Bibliografia basica

Apuntes del Area.
Curso Virtual de Neumatica.
Curso Virtual de Hidraulica.

h. Bibliografia complementaria

Instalaciones y planos complementarios de proyectos realizados entregados por el equipo
docente.

i. Recursos necesarios

Banco didactico FESTO de hidraulica
Banco didactico SMC de neumatica
Desde el 13.03.2020

Debido al estado de alarma provocado por el COVID 19 que impide toda actividad

presencial, las practicas sufren cambios considerables:

Neumatica y oleohidraulica: puesto que la UVa no dispone de licencia para ninguno de
los software habituales de simulacion neumatica e hidraulica (FESTO fluidsim,
equivalente de SMC, toolbox de neumatica e hidraulica par Matlab) el margen de
actuacion es muy reducido. Se ha facilitado a los alumnos la documentacién de

costumbre junto con los enunciados de las practicas.

j- Temporalizacién

CARGA ECTS PERIODO PREVISTO DE DESARROLLO
Seminario - 0,5 ECTS Semana 2 — Semana 3
Laboratorio - — 0,5 ECTS Semana 4 — Semana 15

6. Tabla de dedicacidn del estudiante a la asighatura




ACTIVIDADES PRESENCIALES HORAS ACTIVIDADES NO PRESENCIALES HORAS
Clases de aula teoria (T) 10 Trabajo individual 46,5
Clases de aula problemas (A) 20 Trabajo en grupo 21
Laboratorios (L) 10
Tutorias docentes/seminarios (S) 5

Total presencial 45 Total no presencial 67.5

Sistema y caracteristicas de la evaluacion

INSTRUMENTO/PROCEDIMIENTO PESO EN LA
NOTA FINAL

OBSERVACIONES

P1: Practica de programacion de robots 10%

Disefio de wun programa de control en
SCORBASE que resuelva un problema
especifico. Se realizara utilizando el Robot
didactico SCOBOT ER4u. Préactica obligatoria.

Desde el 13.03.2020:Ver nota 1

P2: Practicas en banco neumatico e

0,
hidraulico. 10%

Disefio de un circuito electroneumatico |
electrohidraulico que resuelva un problema
propuesto por el profesor. Se realizara utilizando
el Banco didactico FESTO de hidraulica y el
Banco didactico SMC de neumética. Practica
obligatoria.

Desde el 13.03.2020:Ver nota 1

T: Realizacion y defensa de un trabajo 15%

Se evaluara la realizacién vy la defensa de un
trabajo realizado en grupo reducido.

E: Examen final
65%

Desde el 13.03.2020:

= . 65%
Ev: Evaluacién continua

Prueba escrita. Constard de preguntas tipo
cuestion de respuesta corta y de problemas de
respuesta larga.

Evaluacion continua basada en pruebas
individuales, resolucion de problemas, tareas
evaluables individuales y en grupo, tutorias.

CRITERIOS DE CALIFICACION

® Convocatoria ordinaria:
Calificacion final: 0,1P1 + 0,1P2 +0,15 T+ 0,65 E

Desde el 13.03.2020:
Callificacion final: 0,1P1 + 0,1P2 +0,15 T+ 0,65 Ev

® Convocatoria extraordinaria:
Desde el 13.03.2020:




Se realizara examen en modo virtual. Constara de preguntas tipo cuestion de respuesta corta y de problemas
de respuesta larga. Se conserva la nota obtenida en P1, P2y T.

Callificacion final: 0,1P1 + 0,1P2 +0,15 T+ 0,65 E

Nota 1.
Desde el 13.03.2020:

Debido al estado de alarma provocado por el COVID 19 que impide toda actividad
presencial, las practicas sufren cambios considerables. La evaluacion se basara
exclusivamente en la entrega (via Campus Virtual) de los ejercicios grupales descritos

mas arriba (véase plan de trabajo en cada caso).

Respecto al seguimiento y evaluacién continua, en el Campus Virtual se ha creado un
foro de dudas especifico para las practicas de la asignatura que el profesor responsable

se compromete a atender en un plazo maximo de un dia.

Los plazos de entrega de cada uno de los ejercicios se ajustan dinamicamente (avisando
siempre a los alumnos con margen suficiente) dependiendo del desarrollo de las clases
de teoria, especialmente para el bloque de programacion de robots que precisa que los

alumnos tengan una serie de conocimientos previos impartidos en aquéllas.

8. Consideraciones finales

No hay



