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5. Descripcién general de la asignatura

El objetivo de la asignatura consiste en introducir al alumno a la aplicacion de la Robética en los procesos industriales,
desarrollandose la actuacién docente en dos lineas:

1.- Desarrollar los conocimientos necesarios para que el alumno sepa qué es un Robot Industrial, qué elementos posee, como
funciona, qué aplicaciones tiene y coémo se implanta.

2.- Introducir al alumno en el uso de una herramienta de simulacion de entornos robotizados, para adiestrarle en los procesos de
implantacion de robots.

6. Asignaturas previas o simultaneas recomendadas

7. Objetivos de la asignatura - Resultados del aprendizaje

Competencia

(E) Nuevas tecnologias. Gestion de sistemas avanzados de fabricacién (FMS-CIM). fabricacion Asistida por
Ordenador y Sistemas avanzados de Fabricacion. Robética en produccion.

Nivel
Indispensable (4)

8. Unidades didécticas

1. Introduccion a la Robética: Perspectiva histérica, componentes, especificaciones y clasificacion de los robots.

2. Cinemética de Robots. Posicion: Posicion y orientacion de un solido rigido en el espacio, modelizacién cinemética del robot,
problema directo e inverso.

3. Cinemética de Robots. Movimiento: Relaciones diferenciales, jacobiano del robot, problema directo e inverso, singularidad.
4. Planificacion de Trayectorias : Generacion de trayectorias en los espacios de nudos y cartesiano.

5. Programacién de Robots: Programacion de robots por guiado y por lenguaje.

6. Los Robots en la Industria: Ventajas e inconvenientes de la robotizacion, aplicaciones en diferentes tareas, estadisticas de
implantacion de robots.

7. Implantacion de Robots: Aspectos técnicos, sociales y econdmicos. Simulacién de entornos robotizados.

8. La seguridad en la Robética: Causas de accidentes, sistemas de seguridad, sistemas de control y normativa.

9. El control de las prestaciones del robot: Precision, repetibilidad y resolucién. Niveles de calibracion. Proceso de calibracion.
Evaluacion de prestaciones.

9. Método de ensefianza-aprendizaje

uD TA SE PA PL PC Pl EVA TP TNP  TOTAL HORAS
1 1,00 -- -- -- -- -- -- 1,00 5,00 6,00
2 2,00 1,00 - 3,00 - - - 6,00 5,00 11,00
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9. Método de ensefianza-aprendizaje

ub IA SE PA PL PC Pl EVA il INP  TOTAL HORAS

3 1,00 1,00 3,00 4,00 - - - 9,00 7,00 16,00

4 1,00 1,00 - - - - - 2,00 7,00 9,00

5 2,00 1,00 - - - - - 3,00 7,00 10,00

6 2,00 1,00 - 3,00 - - - 6,00 7,00 13,00

7 1,00 1,00 3,00 4,00 - - - 9,00 9,00 18,00

8 1,00 1,00 - - - - - 2,00 7,00 9,00

9 1,00 1,00 - - - - - 2,00 6,00 8,00
TOTAL HORAS 12,00 8,00 6,00 14,00 - - - 40,00 60,00 100,00

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 N° Actos Peso (%)
(02) Prueba escrita de respuesta abierta 1 50
(05) Trabajo académico 1 35
(03) Pruebas objetivas (tipo test) 1 15
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