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PROGRAMA DE LA ASIGNATURA

"Robética Industrial”

Valido hasta la extincion del plan 2001

INGENIERO TECNICO EN DISENO INDUSTRIAL (Plan 2001)

Departamento de Arquitectura y Tecnologia de Computadores

Escuela Universitaria Politécnica

DATOS BASICOS DE LA ASIGNATURA

Titulacion:

Afo del plan de estudio:
Centro:

Asignatura:

Caédigo:

Tipo:

Curso:

Periodo de imparticion:
Ciclo:

Area:

Departamento:
Direccién postal:

Direccién electrénica:

INGENIERO TECNICO EN DISENO INDUSTRIAL (Plan 2001)

2001

Escuela Universitaria Politécnica

Robética Industrial

1160039

Optativa

3

Segundo Cuatrimestre

1

ARQUITECTURA Y TECNOLOGIA DE COMPUTAD.
Arquitectura y Tecnologia de Computadores

ETS Ingenieria informatica, Avda. Reina Mercedes S/N

http://iwww.atc.us.es

OBJETIVOS Y COMPETENCIAS

Objetivos docentes especificos

El propé6sito global de la asignatura Robética Industrial es introducir unos conceptos amplios y generales relacionados con la estructura,
organizacion, funcién, programacién y funcionamiento de los sistemas robotizados, asi como su aplicacién al mundo industrial.

Como objetivo secundario se pretende que el alumno domine la creacién y evaluacion de modelos de sistemas bajo MATLAB/SIMULINK.
La Robética esta sufriendo una expansion constante y grande en los Ultimos afios y tiene una presencia cada vez mayor a nivel industrial y
profesional, pues los robots de todo tipo se van extendiendo poco a poco a todos los campos de la sociedad. Igualmente las herramientas
MATLAB/SIMULINK estan adquiriendo una gran presencia en los entornos industrial, técnico, cientifico y académico.

Competencias:

Competencias transversales/genéricas

Capacidad de organizar y planificar (Se entrena de forma intensa)
Capacidad de andlisis y sintesis (Se entrena de forma moderada)
Conocimientos generales basicos (Se entrena de forma intensa)

Comunicacién oral en la

lengua nativa (Se entrena de forma moderada)

Habilidades elementales en informatica (Se entrena de forma intensa)
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Habilidades para recuperar y analizar informacion desde diferentes fuentes (Se entrena de forma moderada)
Trabajo en equipo (Se entrena de forma moderada)

Resolucién de problemas (Se entrena de forma intensa)

Toma de decisiones (Se entrena de forma intensa)

Capacidad para aplicar la teoria a la préactica (Se entrena de forma intensa)

Iniciativa y espiritu emprendedor (Se entrena de forma intensa)

Inquietud por la calidad (Se entrena de forma intensa)

Competencias especificas

Programar , controlar, manejar , comprender un robot industrial
Analizar, disefiar, planificar y tomar decisiones sobre un sistema de fabricacion flexible
CONTENIDOS DE LA ASIGNATURA
BLOQUE I: Fundamentos de robética
BLOQUE II: Elementos y Estructura del robot manipulador
BLOQUE lII: Cinemética y dinamica del robot manipulador

BLOQUE IV: Control y programacién de robots
BLOQUE V: Robots moviles y de servicio.

ACTIVIDADES FORMATIVAS

Relacién de actividades de segundo cuatrimestre

Clases tedricas
Horas presenciales: 26.0
Horas no presenciales: 22.0
Metodologia de ensefianza-aprendizaje:
En general, la metodologia estara basada en la teoria constructivista, procurando que el alumno sea el protagonista de sus aprendizajes,
gue éstos sean significativos.
Teoria: Descripcion y exposicion de los temas por el profesor. Se propondran problemas con el objeto de que el alumno se enfrente al
estudio de la asignatura. Se resolveran algunos problemas en clases de teoria.

Competencias que desarrolla:

Programar , controlar, manejar , comprender un robot industrial
Analizar, disefiar, planificar y tomar decisiones sobre un sistema de fabricacion flexible

Exposiciones y seminarios
Horas presenciales: 4.0
Horas no presenciales: 6.0
Metodologia de ensefianza-aprendizaje:

Seran exposiciones del alumno (con posterior debate) sobre algunos de los temas de
la asignatura), en donde se relacionen los conceptos tedricos con la tecnologia acutal

Competencias que desarrolla:

Capacidad de andlisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Comunicacién oral en la lengua nativa
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Précticas de Laboratorio

Horas presenciales: 26.0
Horas no presenciales: 26.0
Metodologia de ensefianza-aprendizaje:

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

Tutorizacion por parte del profesor y desarrollo por los alumnos de los ejercicios, simulaciones de robots y pruebas experimentales
propuestas. Se considera muy importante que el alumno consolide su aprendizaje, desarrollando un pequefio proyecto de alguno de los
aspectos estudiados de los sistemas robéticos, siempre bajo la supervisién del profesor.

Competencias que desarrolla:

Programar , controlar, manejar un robot industrial
Analizar y tomar decisiones sobre un sistema de fabricacion flexible

Examenes

Horas presenciales: 5.0

Horas no presenciales: 8.0

Tutorias individuales de contenido programado
Horas presenciales: 2.0
Horas no presenciales: 0.0
Metodologia de ensefianza-aprendizaje:
Tutorfas relacionadas con los trabajos practicos y teéricos de la asignatura.
Competencias que desarrolla:

Habilidades para recuperar y analizar informacion desde diferentes fuentes
Resolucién de problemas

SISTEMAS Y CRITERIOS DE EVALUACION Y CALIFICACION

Evaluacion complementaria teoria

Como evaluaciéon complementaria, se realizaran varias pruebas a lo largo del curso, con objeto de fomentar que el alumno lleve al dia la
asignatura, y asi pueda asimilar de forma gradual los variados conceptos de la asignatura. Algunas de ellas seran exdmenes cortos, que
constaran de una parte tedrica y otra de problemas. Otras seran exposiciones (con posterior debate) sobre algunos de los temas de la
asignatura), entrega de problemas, memorias de algunas practicas en donde se relacionen los conceptos teéricos con los resultados de la
practica, etc. Otros seran preguntas cortas en la propia clase, tests de conocimientos generales, etc.

Evaluacion de préacticas

Control de la asistencia, actitud en clase de practicas, Realizacion de trabajos practicos y memoria resultado de las practicas realizadas.
Ademas se valorard muy positivamente la realizaciéon por parte del alumno de 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, y cubrira diversas partes de la evaluacion teérica.

Evaluacion clasica

Para los alumnos que no hayan superado la parte tedrica de la asignatura a través de la evaluacion complementaria , se realizara un
examen

final en la convocatoria correspondiente, que constara de una parte teérica sobre los conceptos fundamentales de robética y otra de
problemas. La superacion de las practicas es necesaria para poder aprobar la asignatura.
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