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GUIA DOCENTE - ROBOTICA -

OBIJETIVOS

Es objetivo de esta asignatura es que al terminar el curso, los alumnos tengan
conocimientos sobre las aplicaciones de los brazos robots tanto en la industria como fuera de
ella. Para ello se profundizard en los fundamentos de la robdtica industrial, robots y la
simulacién.

Se hace especial hincapié en la programacion de robots y la creacidn de entornos virtuales
donde el alumno pueda simular una célula de trabajo, comunicdndose con los diferentes
elementos que la componen a través de entradas y salidas. Teniendo en cuenta la limitacidn
que el trabajo en simulacién conlleva, es decir, que no se programa sobre un robot real.

COMPETENCIAS

Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados
Conocimiento y capacidad para el modelado y simulacién de sistemas robotizados

Capacidad para analizar y disefar sistemas de control para sistemas robotizados

PREREQUISITOS

El curso estad pensado para estudiantes o titulados de un grado cientifico-técnico (Fisica,
Matematicas, Ingenieria) con unos conocimientos basicos de programacion, algebra y fisica.

DESCRIPCION

Este curso de Robdtica de 4.5 créditos (45 horas), estd enfocado a los alumnos de
ingenieria que estén interesados adquirir conocimientos sobre la programacién de robots
industriales, asi como las herramientas y leyes matematicas necesarias para comprender su
funcionamiento.

Los temas planteados estan distribuidos de la siguiente manera. Los dos primeros temas
estan destinados a realizar una introduccién sobre la robdtica y clasificacion y elementos que
componen una célula industrial. El tema 3 aborda los conceptos sobre programacion,
profundizando en el lenguaje de programacion y creacién de células de trabajo del brazo robot
Scorbot R4U. En dicho tema se plantean diferentes ejercicios de programacion virtual,
accionando entradas y salidas que comunican el robot con diferentes entornos (soldadura,
fresadora, sensores, piezas etc...). En los temas 4, 5 y 6 se desarrollan las herramientas
matemadticas para la localizacidon de puntos espaciales, el estudio de la cinemdtica y dindmica
de diferentes brazos robots.

En esta asignatura se presentan varios problemas que ayudaran al estudiante a
interiorizar y asimilar los conceptos aprendidos. Ademas, los ejercicios estan organizados de
forma estratégica, con el objetivo de adquirir el conocimiento de forma gradual permitiendo
relacionar los temas entre si.
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TEMARIO

1. Introduccién a la robdtica
¢ Introduccién
¢ C(Clasificacién
e Estadisticas de la robética
¢ Robot Scorbot
2. Morfologia del brazo robot
¢ Introduccién
e Estructura
e Caracteristicas del brazo robot
e Configuraciones
* Accionamiento
e Sensorizacion
¢ Elementos terminales
3. Programacion
¢ Introduccién
¢ Robocell
* Ejercicios
4. Herramientas matematicas para la localizacidn espacial
¢ Introduccién
¢ Localizacidn espacial
e Representacion de la posicion
e Representacion de la orientacion
e Representacion conjunta (posicidn y orientacion)
5. Modelado geométrico y cinematico del robot
¢ Introduccién
e Cinematica de posicién
0 Cinematica directa
0 Cinemdtica inversa
¢ Cinematica de movimiento
0 Ecuaciones de propagacion
0 Matriz Jacobiana
6. Dinamica de robots y sistemas de control
e Dinamica
0 Introduccidn
0 Formulacion LAGRANCE-EULER
e Control Cinematico
0 Introduccion
0 Generacion de trayectorias
0 Control cinematica de movimiento
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METODOLOGIA

Los alumnos realizardn un analisis tedrico y practico de los sistemas robdticos, las

herramientas matematicas necesarias para dichos analisis y la programacion y de disefio de

una célula robotizada. Para la realizacién correcta de este curso, se aconseja seguir los

siguientes pasos:

1) Comprendery aprender cada tema en profundidad.

2) Desarrollar los ejercicios de cada tema utilizando la teoria comprendida y aprendida en

el paso anterior. A continuacién comprobar los resultados.

3) Finalmente realizar el ejercicio de autoevaluacidon con tiempo de 3 horas (sin la

utilizacion del material tedrico).

4) Por ultimo, tras terminar el ejercicio de autoevaluacidon, contabilizar la puntuacién de

cada ejercicio y la final.

CRONOGRAMA

El nimero de horas estimado por semana que deberia dedicar el alumno es de tres. En total 45

horas.

1TEMA

2 TEMA

3TEMA

4 TEMA

5TEMA

6 TEMA

12 SEMANA

1.5h

1.5h

22 SEMANA

1.5h

1.5h

392 SEMANA

3h

42 SEMANA

3h

52 SEMANA

1.5h

1.5h

62 SEMANA

3h

72 SEMANA

3h

82 SEMANA

3h

92 SEMANA

1.5h

1.5h

102 SEMANA

3h

112 SEMANA

3h

122 SEMANA

1.5h

1.5h

132 SEMANA

3h

142 SEMANA

3h

152 SEMANA

3h

TOTAL HORAS

1.5

12

10.5
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PROFESORADO

Raquel Martinez. Dpto. de ingenieria de sistemas y automadtica. Escuela de Ingenieria de Bilbao
raquel.martinez@ehu.eus
Jon Legarreta. Dpto. de ingenieria de sistemas y automdtica. Escuela de Ingenieria de Bilbao

jonjosu.legarreta@ehu.eus



