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Titulaciones

® Ingenieria Tecnica Industrial en
Electricidad.

® Ingenieria Técnica/lndustrial en
Electronica Industrial.

® Ingenieria Tecnica Industrial en
Mecanica.
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Directrices generales

propias
® Numero de créditos B"e‘t’e ‘_j:SC”pC'O” o€l
conteniao.
totales: 6. ,
) . e Morfologia de un robot
e Numero de creditos industrial.
teoricos: 3. e Lenguajes de
e NUmero de créditos programacion de robots.
practicos: 3. e Programacion de tareas.

e Optimizacion.
e Integracion de robots en
cadenas de control
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Tipo de asignatura

®/Asignatura optativa.

® Se puede cursar en el 2° y 3°curso de
las titulaciones.

® Estructura cuatrimestral.
® Cuatrimestre: 2°
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Objetivo-principal de |la

asignatura
& Se pretende que el alumno estudie los
de
una disciplina como es la para que

posteriormente sea capaz de aplicarlos a los
equipos y procesos industriales diversos que
se encontrara en su vida profesional.
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Objetivos secundarios
de la asignatura

Distinguir las distintas estructuras clasicas de los robots
iIndustriales y conocer sus prestaciones mas destacables.

Comprender los principios de/funcionamiento de los
elementos tecnolégicos que disponen los
manipuladores industriales:

Conocer los sistemas de programacion de los robots
Industriales.

Modelizar las estructuras tipicas de varios robots y
manipuladores utilizados en procesos industriales.

Comprender los principios basicos del control
cinematico de un robot.

Estudiar los modelos dinamicos de un robot en su
proyeccion sobre técnicas de control.
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Programa de la
asignatura (1)

Bloque Tematico |. Consideraciones basicas sobre la
Robodtica Tema 1: Introduccion a la Robética

Bloque Tematico Il. Herramientas matematicas necesarias
en Robética. Tema 2: Descripciones y Transformaciones
espaciales utilizadas en Robotica.

© Bloque Tematico lll. Estudio de la cinematica de un robot.
Tema 3: El problema cinematico directo. Tema 4: El
problema cinematico inverso. Tema 5: El Jacobiano de un
robot. Estudio de las velocidades del robot.

Bloque Tematico IV. Introduccién a la dinamica del
robot.Tema 6: Estudio de la dinamica mediante la
formulacion de Lagrange-Euler. Tema 7. Estudio de la
dinamica mediante la formulacion de Newton-Euler.
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Programa de la
asignatura (2)

Bloque Tematico V. Control cinematico del robot.
Planificacion de trayectorias. Tema 8. El control cinematico
del robot.

®/ Bloque Tematico VI. Introduccion al control dinamico del
robot Tema 9. Introduccion a la teoria de control de
sistemas lineales. Tema 10. Controles dinamicos de un
robot.

Bloque Tematico VII. Técnicas de programacion de robots
industriales. Tema 11. Sistemas de programacion de
robots.

® Bloque Tematico VIl Introduccion a la tecnologia de los
robots. Tema 12. Elementos constitutivos de un robot.
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Metodologia.
Reflexiones.

®/Esquema clasico docente insuficiente.
® Modelo europeo ECTS.

® Programas de la ANECA (Acreditacion,
Evaluacion Institucional, Convergencia
al modelo europeo).

® Incorporacion de las nuevas TICs.
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Acciones de mejora (1)

ﬁ I n fo rm a C i 6 n b é s i c a d e UR:DIE: Catlos Elvira Izurratequi - Pagina Pesnal - Microsoft Internet Expl

Aultirnedi

la asignhatura en ,
formato electronico:

Ingenieria

Eléctrica GUA CURSO

objetivos,
conocimientos
previos, programa
teoria, programa
practicas, evaluacion,
bibliografia, horarios,
etc
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Acciones de mejora (2)

® Instalacion de un servidor con
herramientas de aprendizaje virtual.

® Herramienta Moodle.
e Servidor Apache.

e Lenguaje de programacion PHP.
e nucleo de base de datos MySQL.

Profesor: Carlos*Elvira Izurrategqui




Acciones de mejora (3)

© Aplicaciones de la e
Intranet Moodle:

e Trabajos
pe rs O n a I es y Control y p:ogramaci.c’)n de robots
colectivos.

e Debates y foros.
e Encuestas.

informacion. pemaacon Indumnel?

e Otras

Cursos del profesor Carlos Elvira Tzurrat Cursos

Cursos CEI Categorias de cursos -7 1.T.1I. Electronica Industrial

Regulacion Automatica I
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Acciones de mejora (4)

® Otras acciones de mejora en los
laboratorios:

e Nueva infraestructura.

e Nuevos paquetes'de simulacion
(COSIMIR, SimMechanics).

e Nuevo equipamiento.
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Resultados y
conclusiones

®/Se consigue que el alumno\adquiera los
conocimientos deseados y las
habilidades en el manejo de equipos.

® Se ha conseguido mantener el nivel de
alumnos matriculados (disminucion de
matricula global).
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