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y Tecnologia de Computadores

PROGRAMA DOCENTE. CURSO 2004- 2005. ROBOTICA INDUSTRIAL.
3° CURSO. ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE LA UNIVERSIDAD
DE SEVILLA

1. DATOSGENERALESDE LA ASIGNATURA

Nombre: ROBOTICA INDUSTRIAL
Titulacion: INGENIERIA TECNICA INDUSTRIAL

Centro: ESCUELA UNIVERSITARIA POLITECNICA DE SEVILLA
Plan de estudios. 2000

Carécter: Optativa. Curso: 3°. SEGUNDO CUATRIMESTRE

N° de créditostotales: 6 (Teoria: 3. Practica: 3)

N° de horas semanalestotales: 4 (Teoria: 2, Préctica: 2)

Profesores. D. Saturnino Vicente Diaz, D. Fernando Diaz del Rio

2. OBJETIVOS

El propdsito global de la asignatura Robética Industrial es introducir unos conceptos amplios y
generales relacionados con la estructura, la organizacion, programacion y € funcionamiento de los
sistemas robotizados, asi como su aplicacion a mundo industrial.

3. METODOLOGIA

En general, la metodologia estara basada en la teoria constructivista, procurando que el alumno sea
el protagonista de sus aprendizajes, y que éstos sean significativos.

Teoria: Descripcion y exposicion de los temas por el profesor. Se propondran problemas con el
objeto de que € alumno se enfrente al estudio de la asignatura. Se resolveran algunos problemas en
clases de teoria.

Practicas: Tutorizacion por parte del profesor y desarrollo por los aumnos de los gjercicios y
pruebas experimentales propuestas. Se considera muy importante que € alumno consolide su
aprendizaje, desarrollando un pequefio proyecto de alguno de los aspectos estudiados de los
sistemas robdticos, siempre bajo la supervision del profesor.
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4. PROGRAMA
TEORICO

TEMA 1. Introduccion alaRobdética. (1 h).
Historia de la robdtica. Impacto social e industrial de larobética. Aplicaciones. Tipos de robots.

Robots manipuladores y robots moviles. Sistemas teleoperados. Inteligencia y autonomia de
robots. Criterios de Implantacion de robots. Seguridad en instal aciones robotizadas.

TEMA 2. Actuadores. (1 h).
Actuadores € éctricos, hidraulicos, neuméati cos, microactuadores. M odel os fisicos.
TEMA 3. Sensores. (2 h)

Sensores internos y del entorno. Sensores de posicion. Precision y repetitividad. Sensores de
velocidad. Sensores de Aceleracion. Sensores de fuerza y par. Sensores de distancias. Vision
Artificial. Percepcion tactil.

TEMA 4. Morfologia, Cinematicay Dinamica. (5 h).

Tipos de coordenadas. Espacios de representacion. Coordenadas propias y coordenadas del
mundo. Coordenadas de estado y grados de libertad. Problema cinemético directo e inverso.
Elementos y enlaces. Matrices de transformacion. Localizacion y orientacion del elemento
terminal: dngulos de Euler y RPY. Configuraciones. Volumen de trabgjo. Consideraciones
computacionales. Redundancia. Ecuaciones de Newton-Euler. Ecuaciones de Lagrange.

TEMA 5. Planificacion y Generacion de trayectorias. (3 h).

Especificacion de trayectorias. Interpolacion de coordenadas propias. Interpolacion por
polinomios. Trayectorias con segmentos lineales y uniones parabdlicas. Generacion de
trayectorias en €l espacio cartesiano.

TEMA 6. Programacion Robots. (4 h).

Programacion por aprendizaje o guiado. Programacién de trayectorias. Programacion de tareas.
Disefio y programacién de una célula robotizada. Programacion de sistemas multirrobots.
Ejemplos de lenguajes de programacion de robots.

TEMA 7. Introduccion al control de robots. (3 h).

Modelado de sistemas. Modelo de Motor. Realimentacion. Control PID. Control Anticipativo.
Control por par calculado. Controles avanzados.

TEMA 8. Robots movilesy de servicio. (2 h).

Problemas especificos. Cinematica y dindmica de vehiculos. Niveles de planificacion. Guiado,
control y trayectorias. Cooperacion multirrobot. Robots de servicio.

Ejercicios (5 h)
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PRACTICO

A fecha de hoy (junio 2004), el contenido practico no puede establecerse con exactitud, ya que
dependera del material (robots) de que se disponga en los laboratorios del centro y del
departamento. Se proponen las siguientes practicas, cuyo contenido definitivo puede variar en
funcion de la dotacion de material.

Préctica 1 (2h)

Presentacion del |aboratorio: robots y simuladores.

Préctica 2 (2h)
Actuadores: Motores CC: Relaciones Tension-Velocidad e Intensidad-Par.

Préctica 3 (2h)
Sensores. Interruptores fin de carrera, Infrarrojos, Parachoques, Intensidad luminosa, Ultrasonidos,
Codificadores dpticos. Problemas en el muestreado y cuantizado.

Préactica4 (4h)
Modelizacion cinemética de un robot. Generacion del modelo cinematico de un robot (a ser posible
de los disponibles en el laboratorio), usando MATLAB.

Préactica5 (2h)
Cineméticainversa. Simulacion bajo Matlab

Préactica6 (2h)
Cinemdtica y dindmica de un robot real: especificacion de movimientos en coordenadas propias y
del mundo.

Préactica7 (2h)
Generador de trayectorias. comparacion de diferentes trayectorias.

Practica 8 (2h)
Programacion de Robots: lenguajes.

Préactica9 (2h)
Ejemplo de un programareal para un Robot: interface con Entradas/Salidas.

Préctica 10 (2h)
Disefio y programacion de una célula robotizada.

Préctica 11 (2h)
Control de robots: Programacion de un regulador para un motor de CC. Acoplamientos en un robot
real.

Préctica 12 (2h)
Programacion de un robot movil: inspeccion y reconocimiento.
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5. EVALUACION

Teoria. Examen final en la convocatoria correspondiente. Constara de una parte tedrica sobre los
conceptos fundamental es de robéticay otra de problemas.

Practica: Realizacion de trabajos practicos y memoriaresultado de las practicas realizadas.

Para aprobar la asignatura, € alumno debera superar las dos partes, tedricay practica.

Como evaluacion complementaria el alumno podra realizar un pequefio proyecto (que abarque una
parte importante de los aspectos del temario), bajo la supervision del profesor. Dicho proyecto
tendra que ser documentado adecuadamente para asi poder ser evaluado por el profesor.

6. BIBLIOGRAFIA

Debido a que la bibliografia de una asignatura introductoria, como Robdtica Industrial es tan
amplia, aconsgjamos a alumno el estudio de la asignatura a partir de los apuntes que puedan tomar
en clase asi como o que cediera el profesor.

En cualquier caso puede ser utilizada la siguiente bibliografia basica:

Robotica, Control, Deteccion, Vision e Inteligencia, K.S. Fu, R.C. Gonzalez y C.S.G. Lee. Ed.
McGraw Hill.

Fundamentos de Robética, A. Barrientos et al., Ed. McGraw-Hill, 1997

Robdtica Industrial, G. Ferraté et a., Ed. Marcombo, 1986

Introduction to Robotics, Mechanics and Control. Craig. Ed Addison Wesley 1986.

Robot Manipulators. Mathematics, Programming and Control. R.P. Paul. The MIT Press, 1981.
Robotic Engineering. An Integrated Approach.R.D. Klafter, T.A. Chmielewski and M. Negin.
Prentice-Hall, 1989.

Introduction to Robotics. Mechanics and Control. Craig, J.J. (1989).Addison-Wesley Publising
Company.

Robot Analysis and Control. Asada, H. y Slotine, J-J.E.. (1986). John Wiley & Sons.

Ingenieria de Control Moderna. K. Ogata. Edit. Prentice Hall. Segunda Edicion. 1993.

Codigo:PFIRM8OIWECUIDOZ1PDggbECVdHT3A.
Permite la verificacion de la integridad de este documento electrénico en la direccién: https://pfirma.us.es/verifirma

FIRMADO POR

REGINA NICAISE FITO FECHA 05/06/2018

ID. FIRMA

PFIRM8O1WECUIDOZ1PDqgbECVdH3A PAGINA 5/5



https://pfirma.us.es/verifirma/code/PFIRM801WECUID0ZlPDqgbECvdHf3A

