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Roboatics : control, sensing, vision and intelligence
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5. Descripcién general de la asignatura
- Saber disefiar y modelar un sistema robotizado.

Nombre: CONTROL Y PROGRAMACION DE ROBOTS

Fu, King Sun

Klafter, Richard D.
Sciavicco, Lorenzo
Groover, Mikell P.
Aracil Santonja, Rafael
Schilling, Robert J.
McKerrow, Phillip John
Mellado Arteche, Martin

- Saber controlar un robot utilizando técnicas convencionales y conocer algunas técnicas avanzadas de control.
- Saber programar un robot utilizando técnicas convencionales y asimilar algunas técnicas avanzadas de programacion.
- Disponer de ciertas cualidades de creatividad, constancia, capacidad de tomar decisiones y colaboracion para trabajar en

equipo.

6. Asignaturas previas o simultaneas recomendadas
(2274) SISTEMAS MECANICOS

7. Objetivos de la asignatura - Resultados del aprendizaje
Competencia

(E) Control y Programacion de Robots. Modelado, programacion y control de robots. Planificacion de tareas e

interaccién con el entorno.

8. Unidades didéacticas

1. Principios Béasicos
1. Conceptos basicos y Definiciones
2. Tipos de Robots y Aplicaciones Industriales
3. Componentes Electronicos y Mecénicos de Robots
4. Representaciones de Posicién y Orientacion
2. Programacién de Robots
1. Métodos Tradicionales de Programacion de Robots
2. Programacién Genérica Orientada a Robots
3. Programacion Flexible con Integracion Sensorial
4. Programacion Automatica
3. Modelo Cinematico de Robots
1. Modelo Cinemético de Brazos-Robots
2. Método de Denavit-Hartenberg
3. Cinematica Inversa
4. Control de Velocidad y Puntos Singulares
4. Control Cinemético de Robots

Nivel
Indispensable (4)
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8. Unidades didécticas

1. Tipos de Trayectorias
2. Generacion de Trayectorias Articulares

3. Generacioén de Trayectorias Cartesianas

5. Modelo Dindmico de Robots
1. Modelo Dinamico de una Articulacion
2. Modelo Dinamico de un Brazo-Robot

3. Método de Lagrange-Euler y de Newton-Euler

4, Otros Modelos
6. Control de Robots
1. Clases de Controladores
2. Control Dindmico Desacoplado
3. Control Dindmico Acoplado
4. Controladores Industriales de Robots

9. Método de ensefianza-aprendizaje

uD TA SE PA PL PC Pl EVA TP TNP  TOTAL HORAS

1 - - - - - - - 1000 15,00 25,00

2 - - - - - - - 1000 15,00 25,00

3 - - - - - - - 10,00 15,00 25,00

4 - - - - - - - 1000 15,00 25,00

5 - - - - - - - 1000 15,00 25,00

6 - - - - - - - 1000 15,00 25,00
TOTAL HORAS - - - - - - - 60,00 90,00 150,00

UD: Unidad Didéctica. TA: Teoria de Aula. SE: Seminario. PA: Practica de Aula. PL: Practica de Laboratorio. PC: Practica de Campo. PI: Practica
de Informética. EVA: Actividades de Evaluacion. TP: Trabajo Presencial. TNP: Trabajo No Presencial.

10. Evaluacién

Descripcion
(02) Prueba escrita de respuesta abierta
(01) Examen oral

La distribucion de la nota final sera 50% examen oral y 50% de la prueba escrita.

N° Actos

1
1

Peso (%)
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