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SUMMARY

The objective of this subject is to provide the student with the foundations on which robot control
is based, as well as an overview of the main control methods used in practice or proposed in the
specialized literature, in order to acquire sufficient knowledge of the possibilities and limitations
of these devices and be able to get the most out of their possibilities.

As for the fundamentals, both the kinematics and dynamics of the robots will be described, as well
as their kinematic and dynamic control. The student will learn the principles and techniques of
robot programming. Finally, a description of the main industrial applications and considerations on
the implementation of robotic systems are exposed.

REQUISITOS PREVIOS

Algebrae Informéticay programacion.

Plan de Ensefianza (Plan de trabajo del profesorado)

Contribucién de la asignatura al perfil profesional:

Permite al alumno decidir, ante la automatizacion de un proceso determinado, s es ventgoso €l
uso de robots y saber elegir el tipo mas adecuado.

Proporcionaa aumno |os conocimientos necesarios para poder programar |os robots comerciales.

Competencias que tiene asignadas:

Competencias especificas
MTED - Conocimientos de principios y aplicaciones de |os sistemas robotizados.

Competencias relacionadas con latitulacion

T3: Conocimiento en materias basicas y tecnolégicas, que les capacite para € aprendizaje de
nuevos métodos y teorias, y les dote de versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

T4: Capacidad de resolver problemas con iniciativa, toma de decisiones, creatividad, razonamiento
critico y de comunicar y transmitir conocimientos, habilidades y destrezas.

Competencias geneéricas o transversales

G3: COMUNICACION EFICAZ ORAL Y ESCRITA Comunicarse de forma oral y escrita con
otras personas sobre |os resultados del aprendizaje, de la elaboracion del pensamiento y de latoma
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de decisiones; participar en debates sobre temas de la propia especialidad.

G4: TRABAJO EN EQUIPO Ser capaz de trabajar como miembro de un entorno y equipo
interdisciplinar ya sea como un miembro mas, o realizando tareas de direccién con lafinalidad de
contribuir a desarrollar proyectos con pragmatismo y sentido de la responsabilidad, asumiendo
compromisos teniendo en cuenta los recursos disponibles.

G5: USO SOLVENTE DE LOS RECURSOS DE INFORMACION Gestionar la adquisicion, la
estructuracion, €l andisisy la visualizacion de datos e informacion en el &mbito de la especialidad
y valorar de forma criticalos resultados de esta gestion ordenador.

G6: APRENDIZAJE AUTONOMO Detectar deficiencias en € propio conocimiento y superarlas
mediante lareflexion criticay la eleccidn de la mejor actuacion para ampliar este conocimiento.
G7 SEGUNDA LENGUA Conocer una segunda lengua, que sera preferentemente €l inglés, con
un adecuado nivel tanto oral como escrito, y en consonancia con las necesidades que tendran los
titulados.

Competencias nucleares

N1: Comunicarse de forma adecuada y respetuosa con diferentes audiencias (clientes,
colaboradores, promotores, agentes sociales, etc.), utilizando los soportes y vias de comunicacion
mas apropiados (especiamente las nuevas tecnologias de la informacion y la comunicacion) de
modo que pueda llegar a comprender 10s intereses, necesidades y preocupaciones de las personasy
organizaciones, asi como expresar claramente el sentido de la mision que tiene encomendada y la
forma en que puede contribuir, con sus competencias y conocimientos profesionales, a la
satisfaccion de esos intereses, necesidades y preocupaci ones.

N2: Cooperar con otras personas y organizaciones en la realizacion eficaz de funciones y tareas
propias de su perfil profesional, desarrollando una actitud reflexiva sobre sus propias
competencias y conocimientos profesionales y una actitud comprensiva y empatica hacia las
competencias y conocimientos de otros profesionales.

Objetivos:

El objetivo de esta asignatura es proporcionar a estudiante los fundamentos en gque se basa €
control de robots, asi como una panordmica de los principales métodos de control utilizados en la
préctica o propuestos en la literatura especializada, con la finalidad de adquirir conocimiento
suficiente de las posibilidades y limitaciones de estos dispositivos y poder obtener e maximo
rendimiento de sus posibilidades.

Aprendizaje de los principios y técnicas de programacion de robots, haciendo énfasis en los
lenguajes de programacion de lo distintos niveles.

Introduccion ala planificacion de tareas e integracion en el entorno.

Descripcidn de las principales aplicaciones industriales y consideraciones sobre laimplantacién de
sistemas robotizados.

Contenidos:

Blogue 1: Introduccion

Tema 1.- Introduccién alarobdtica

1.1.- Historia

1.2.- Clasificacion.

Tema 2.- Morfologia del robot.

2.1.- Estructura mecénicay accionamientos.
2.2.- Sensores.

2.3.- Efectoresfinales.

Bloque 2: Fundamentos matematicos
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Tema 3.- Herramientas mateméticas para lalocalizacion espacial.
3.1.- Posicién de un objeto respecto a un sistema de referencia.
3.2.- Orientacién de un objeto respecto a un sistema de referencia.
3.3.- Pose de un objeto respecto a un sistema de referencia.

3.4.- Composicion de poses.

Blogue 3: Bases matematicas de |os robots
Tema4.- Cinemética del robot.

4.1.- Cinematicadirecta

4.2.- Cinematicainversa

4.3.- Matriz jacobiana.

Tema5.- Dinamicadel robot.

5.1.- Dinamicadirecta

5.2.- Dinamicainversa

Tema 6.- Control cinematico.

6.1.- Funciones del control cinematico.
6.2.- Tipos de trayectorias.

6.3.- Interpolacion de trayectorias.
Tema7.- Control dinamico.

7.1.- Objetivosy dificultades.

7.2.- Control monoarticular / multiarticular.
7.3- Técnicas de control de robots.

Bloque 4: Programacion

Tema 8.- Programacion de robots.

8.1.- Métodos de programacion.

8.2.- Reguerimientos de un sistema de programacion.
8.3.- Estandarizacion.

8.4.- Ejemplo.

Blogue 5: Generalidades

Tema 9.- Criterios de implantacion de un robot industrial.
9.1.- Disefio de una célularobotizada.

9.2.- Criterios paralaeleccion de un robot.

9.3.- Seguridad en instalaciones robotizadas.

9.4.- mercado de robots.

9.5.- Aplicaciones de los robots.

Practicas de |aboratorio:

Practica 1. Conceptos generales de Matlab y aplicacion alarobética.

Practica 2: Programacion del robot ABB IRB 120 (sesion 1).

Practica 2: Programacion del robot ABB IRB 120 (sesion 2).

Practica 3. Programacion del robot URS de Universal Robots.

Practica4: Calculo y comprobacion de la cinematica directa del robot Mentor.
Practica5: Calculo y comprobacion de la cinematicainversa del robot Mentor.
Practica 6: Escritura de textos personalizados utilizando €l robot Mentor.
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Metodologia:

Se basa en la ensefianza presencial realizada por e profesor-alumno y € no presencia por parte
del alumno.

El trabajo presencial consiste esencidmente clases. tedricas, practicas de aula, précticas de
laboratorio y la exposicién de un trabajo.

El trabajo no presencial incluye: tareas tedricas, practicasy preparacion del trabajo.

Evaluacion:

Criterios de evaluacién

La evaluacion del trabajo del estudiante y de las competencias adquiridas, se realizard valorando
convenientemente las actividades desarrolladas en € sistema de evaluacion.

Sistemas de evaluacion

El conjunto de actividades que se tiene en cuenta en la evaluacion de la asignatura son los
siguientes:

AEL. Vaoracion de gjercicios préacticos en aula.

AE2. Trabajo de laboratorio.

AE3. Memorias de | as actividades de |aboratorio.

AE4. Examenes.

AES. Otras actividades de evaluacion.

Criterios de calificacion

Lavaloracion de cada una de las actividades de eval uacidn se muestra desglosada a continuacion:

AEL. Vaoracion de gercicios practicos en aula. (Hasta 0,5 puntos)(Para valoracién es necesaria
una asistencia minima del 80% alas sesiones de problemas)

Planteamiento y presentacion. (34%)

Desarrollo. (33%)

Resultado. (33%)
AE2. Trabgo de laboratorio. (Hasta 0,5 puntos)(Para valoracion es necesaria una asistencia
minimadel 80% alas sesiones de practicas)

Asistenciay participacion en laboratorio.(50%)

Habilidades en la utilizacion del instrumental.(50%)
AE3. Memorias de las actividades de |aboratorio. (Hasta 1,5 puntos)(Para valoracion es necesaria
una asistencia a todas | as sesiones de practicas)

Presentacion y estructuracion de las memorias. (20%)

Contenidos. (40%)

Representacion de gréficas y tablas (20%)

Conclusiones.(20%)
AE4. Examenes. (Hasta 7 puntos).

Si se redlizaran examenes parciales o un prefinal es necesario haber asistido al menos a un 85%
de las clases de teoria para poder realizarlo.
AEDS. Otras actividades de evaluacion (Hasta 0,5 puntos) (Consiste en la preparacion de un trabajo
en grupo y laexposicién en clase)

Trabajo (Presentacion, calidad, gjuste a contenidos, ...). (40%)

Documentacion complementaria ordenada por temas (Enlaces web, documentos que se han

utilizado). (30%)

Exposicion. (20%)

Otros factores. (10%)
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Calificacion de las convocatorias ordinaria
Para aprobar |a asignatura es necesario tener aprobada cada una de |as partes:
Problemas (AEL)
Practicas (AE2+AE3)
Examen (AE4)
Otras actividades de evaluacién (AE5)

Si todas las partes estan aprobadas la notafinal (NF) ser&
NF=AEl1+ AE2+ AE3 + AE4 + AES

Si algunade las partes esta suspendida:
NF serdla sumaanterior si éstaes menor que4 0 4 si es mayor.

Calificacién de la convocatoria extraordinariay especial
Para aprobar |a asignatura es necesario tener aprobada:
Examen (AE4)
En caso de no tener superadas las partes AEL, AE2, AE3 y AE5 habra que redlizar todas las
actividades colgadas en el campus virtual de la asignatura y posteriormente el profesor hara un
examen de cada una de las partes.

Si todas las partes estan aprobadas la notafinal (NF) ser&
NF=AEl1+ AE2 + AE3 + AE4 + AES

Si adguna de las partes esta suspendida:
NF seralasumaanterior si éstaesmenor que4 04 si es mayor.

Las notas de problemas y précticas se guardardn siempre que estén aprobadas durante dos afios.
Esto siempre teniendo en cuenta € articulo 19 del REGLAMENTO DE EVALUACION DE LOS
RESULTADOS DE APRENDIZAJE Y DE LAS COMPETENCIAS ADQUIRIDAS POR EL
ALUMNADO EN LOS TITULOS OFICIALES, TITULOS PROPIOS Y DE FORMACION
CONTINUA DE LA UNIVERSIDAD DE LASPALMAS DE GRAN CANARIA

Plan de Aprendizaje (Plan de trabajo de cada estudiante)

Tareas y actividades que realizara segun distintos contextos profesionales (cientifico,
profesional, institucional, social)

Redlizacién de trabajos tanto individuales como en grupo sobre temas relacionados con la
actividad profesional.

Temporalizaciéon semanal de tareas y actividades (distribucion de tiempos en distintas
actividades y en presencialidad - no presencialidad)

12 Semana:

Presencial = Tema 1 (teoria 1 H) + Tema 2 (teoria 1 H) + Précticas aulatema 2 (1H) + Préctica 1
de laboratorio (2H).

No presencial = Temaly 2 teoria (3 H) + Trabagjos/ Problemas/ préacticas (3H).

23 Semana
Presencial = Tema 2 (teoria2 H) + Practicas aulatema1 (1H).
No presencial = Tema 2 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

3? Semana:
Presencial = Tema 3 (teoria 2 H) + Précticas aula tema 3 (1H) + Practica 2 de laboratorio (sesién
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1) (2H).
No presencial = Tema 3 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

42 Semana:
Presencial = Tema 3 (teoria 2 H) + Practicas aulatema 3 (1H).
No presencial = Tema 3 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

52 Semana:

Presencial = Tema 3 (teoria 2 H) + Précticas aula tema 3 (1H) + Practica 2 de laboratorio (sesién
2) (2H).

No presencial = Tema 3 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

62 Semana:
Presencial = Tema 4 (teoria2 H) + Practicas aulatema 4 (1H).
No presencial = Tema4 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

72 Semana

Presencial = Tema 4 (teoria 2 H) + Practicas aula tema 4 (1H) + Practica 3 de laboratorio (2H)
(2H).

No presencial = Tema 4 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

82 Semana:
Presencial = Tema4 (teoria2 H) + Practicas aulatema4 (1H).
No presencial = Tema 4 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

9? Semana:
Presencial = Tema5 (teoria2 H) + Practicas aulatema5 (1H) + Préactica 4 de laboratorio (2H).
No presencial = Tema5 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H)

107 Semana:
Presencial = Tema6 (teoria2 H) + Practicas aulatema6 (1H).
No presencial = Tema 6 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

112 Semana:
Presencial = Tema 7 (teoria 2 H) + Practicas aulatema 7 (1H) + Practica 5 de laboratorio (2H).
No presencial = Tema 7 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

122 Semana:
Presencial = Tema 8 (teoria2 H) + Préacticas aulatema8 (1H).
No presencial = Tema 8 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

132 Semana:
Presencial = Tema 8 (teoria 2 H) + Practicas aulatema 8 (1H) + Préactica 6 de laboratorio (2H).
No presencial = Tema 12 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ practicas (3 H).

142 Semana:
Presencial = Tema9 (teoria 2 H) + Practicas aulatema 9 (1H).
No presencial = Tema 9 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3 H).

157 Semana:

Presencial = Tema 9 (teoria 2 H) + Préacticas aulatema 10 (1H) + Préactica 6 de laboratorio (1H).
No presencial = Tema 9 teoria (3 H) + Trabajos/ Problemas/ précticas (3H).

Prueba parte tedrica: Presencial = (3H)
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Recursos que tendra que utilizar adecuadamente en cada uno de los contextos
profesionales.

- Presentaciones multimedia.
- Fuentes bibliogréficas.

Resultados de aprendizaje que tendra que alcanzar al finalizar las distintas tareas.

1. Mangjar las herramientas mateméticas para definir la posicién y orientacion de objetos en
distintos sistemas de referencia.

2. Aplicar las herramientas matematicas anteriores a robots industrial es.

3. Dominar los principios y técnicas de programacion de robots.

4. Planificar tareas e integrarlas en e entorno.

5. Implantar sistemas robotizados.

Plan Tutorial

Atencion presencial individualizada (incluir las acciones dirigidas a estudiantes en 52, 62
y 78 convocatoria)

En los despachos del equipo docente en |os horarios establecidos paratal fin.

Las acciones dirigidas a estudiantes en 52, 62y 72 convocatoria, estudiantes de retorno, estudiantes
de prérroga y a cualquier otro colectivo de estudiantes que contemple la posibilidad de realizar
accion tutorial, se desarrollaran conforme a Procedimiento de Accidn y Seguimiento Tutorial de
la EIIC (Plan de accion tutorial). El plan de accion tutorial se iniciara con la solicitud del
estudiante segun dicho procedimiento.

Atencion presencial a grupos de trabajo

En tutorias grupales.

Atencion telefénica

En los despachos del equipo docente en |os horarios establecidos paratal fin.

Atencién virtual (on-line)

A través del Campus Virtua de la asignatura se subiratodo aquel material que se considere
oportuno (temas presentaciones PPT articul os videos etc.) para que el alumno sea capaz de
asimilar los contenidos contemplados en el programay pueda desarrollar todas | as capacidades
planteadas.

Datos identificativos del profesorado que la imparte.
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Dr./Dra. José Juan Quintana Hernandez (COORDINADOR)
Departamento: 237 - | NGENI ERI A ELECTRONI CA Y AUTOVATI CA
Ambito: 520 - Ingenieria De Sistemas Y Autonatica
Area: 520 - Ingenieria De Sistemas Y Automatica

Despacho: | NGENI ERi A ELECTRONI CA Y AUTOVATI CA
Teléfono: 928452860 Correo Electrénico: | osej uan. qui nt ana@l pgc. es

[1 Basico] Fundamentos de robdtica/
Antonio Barrientos ... [et al.].
McGraw-Hill,, Madrid [etc.] : (2007) - (22ed.)
9788448156367

[2 Recomendado] Robdtica: manipuladores y robots moviles /
Anibal Ollero Baturone.
Marcombo,, Barcelona : (2001)

[3 Recomendado] Robdtica: control, deteccion, vision e inteligencia /
K.S Fu, RC. Gonzalez, C.SG. Lee.
, McGraw-Hill, Madrid, (1994)
8476152140
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