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CENTROS Control y programacion de robots copico:18133
Ingeniero en Informéatica (en extincién)
@‘ Planes Estudio Escuela de Ingenieria y Arquitectura, Zaragoza
PLANES Departamentos: Areas:
Informética e Ingenieria de Sistemas Ingenieria de Sistemas y Automatica

ASIGNATURAS
Oferta de plazas de libre eleccion:

E m Curso: 5 Propia Titulacion:

. . v.2.11 Duracion: 1° cuatrimestre Horas tedricas: 2,5 Otras Titulaciones: S/L
Caracter: Optativa Horas practicas: 21 y/u:
Tipo: Tedrica Practica Créditos UZ: 6 Otros Centros: S/L
Idioma: Espafiol Créditos ECTS: 5,1 N°© Plazas optativas: S/L

Objetivos v Programa Profesores y Bibliografia Horario / Observaciones
Objetivos

Presentar los conceptos bésicos de la robdtica industrial: estructura mecéanica, modelado, programacion, generacion de
movimientos, control de los robots, asi como su implantacién industrial. Se muestran también las principales lineas de
evolucién de la robdtica: percepcién y control en movimientos condicionados, robética movil, planificacion de tareas, etc.
Durante las practicas se presta especial atencion al modelado del robot y su control, asi como al aprendizaje de las
diferentes técnicas de programaciéon de robots.

Programa

1. Introduccién a la Robotica.

2. Morfologia del robot: estructura mecénica, 6rganos terminales, actuadores, transmisiones y sensores propioceptivos.
3. Localizacién espacial.

4. Modelado geométrico, cinematico y dinamico.

5. Control cinematico. Generacién de trayectorias.

6. Modelado y control dinAmico.

7. Programacion de los robots industriales.

8. Percepcién y control con acomodacién: proxiometria, tacto, esfuerzos.

9. Aplicaciones industriales. Seleccién e implantacion.

10. Robots mdviles.

PROGRAMA DE PRACTICAS DE LABORATORIO:

D1 Localizacién espacial.

D2 Modelado geométrico y cinematico de un robot.

D3 Generaciéon de trayectorias, control.

D4 Modelo dindamico y control de robots

R Programacién y funcionamiento de un robot industrial
S1 Programacién de robots sobre un simulador. Guiado.
S2 Programacién textual de robots industriales.

Evaluacion

Practicas de laboratorio.
Trabajo practico.
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