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ROBOTICA CODIGO 01533174

OBJETIVOS

Esta asignatura constituye una introduccion a la Robdtica. En este sentido, el primer objetivo
consiste en familiarizar al alumno con las teorias y técnicas que se utilizan para el disefio de
robots y sus aplicaciones. Un segundo objetivo es el estudio de los componentes fisicos y
sensores mas comunmente utilizados, asi como del funcionamiento tipico de un robot.
Finalmente, un tercer objetivo es estudiar el robot como maquina programable, analizando
las diferentes formas de programacién de robots.

CONTENIDOS

La asignatura se organiza en tres Unidades Didéacticas desarrolladas en torno a ocho de los
diez capitulos del texto base, que cubren los objetivos antes mencionados. Los capitulos 5y
7 hacen referencia a la dinAmica y al control dinamico de un robot, aunque se exceden en su
planteamiento del &mbito de la asignatura, por lo que no son objeto de estudio.

La organizacion tematica de las tres Unidades Didacticas en relacion con los capitulos del
texto base es la siguiente:

Unidad Didactica |
CAPITULO 1. INTRODUCCION

1.1. Antecedentes histéricos. 1.2. Origen y
desarrollo de la

robética. 1.3. Definicidn y clasificacion del
robot.

CAPITULO 2. MORFOLOGIA DEL ROBOT

2.1. Estructura mecénica de un robot. 2.2.
Transmisiones y

reductores. 2.3. Actuadores. 2.4. Sensores
internos. 2.5.

Elementos terminales.
Unidad Didactica ll

HERRAMIENTAS MATEMATICAS PARA LA

CAPITULO 3. .
LOCALIZACION
ESPACIAL

3.1. Representacion de la posicién. 3.2.
Representacion de la

orientacion. 3.3. Matrices de transformacion
homogénea.
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CAPITULO 4.

CAPITULO 6.

CAPITULO 8.

CAPITULO 9.

UNED
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3.4. Aplicacién de los cuaternios. 3.5.
Relacién y compara

cion entre los distintos métodos de
localizacion espacial.

CINEMATICA DEL ROBOT

4.1. El problema cinematico directo. 4.2.
Cinemdtica inversa.

4.3. Matriz Jacobiana.
CONTROL CINEMATICO

6.1. Funciones del control cinematico. 6.2.
Tipos de trayecto

rias. 6.3. Generacion de trayectorias
cartesianas. 6.4.

Interpolacién de trayectorias. 6.5. Muestreo
de trayectorias

cartesianas.
Unidad Didactica lll
PROGRAMACION DE ROBOTS

8.1. Métodos de programacion de robots.
Clasificacion. 8.2.

Requerimientos de un sistema de
programacion de robots.

8.3. Ejemplo de programacion de un robot
industrial. 8.4.

Caracteristicas basicas de los lenguajes
RAPID y V+.

CRITERIOS DE IMPLANTACION DE UN
ROBOT

INDUSTRIAL

9.1. Disefio y control de una célula
robotizada. 9.2.

Caracteristicas a considerar en la seleccién
de un robot. 9.3.
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Seguridad en instalaciones robotizadas. 9.4.
Justificacion eco
noémica. 9.5. Mercado de robots.

CAPITULO 10. APLICACIONES DE LOS ROBOTS
10.1. Clasificacion. 10.2. Aplicaciones industriales de losrobots. 10.3. Nuevos sectores de
aplicacién de los robots. Robots de servicio.

EQUIPO DOCENTE

Nombre y Apellidos CARLOS CERRADA SOMOLINOS

Correo Electrénico ccerrada@issi.uned.es

Teléfono 91398-6477

Facultad ESCUELA TECN.SUP INGENIERIA INFORMATICA
Departamento INGENIERIA DE SOFTWARE Y SISTEMAS INFORMATICOS
Nombre y Apellidos JUAN JOSE ESCRIBANO RODENAS

Correo Electronico jiescri@issi.uned.es

Teléfono 91398-7617

Facultad ESCUELA TECN.SUP INGENIERIA INFORMATICA
Departamento INGENIERIA DE SOFTWARE Y SISTEMAS INFORMATICOS

BIBLIOGRAFIA BASICA

BARRIENTOS, A. y otros: Fundamentos de robotica. McGraw-Hill, 1997.

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA

OLLERO BATURONE, A.: Robdtica. Manipuladores y robots moviles. Marcombo, 2001.

TORRES, F. y otros: Robots y Sistemas Sensoriales. Prentice Hall, 2002.

GROOVER, M. P. y otros: Robdética Industrial. Tecnologia, Programacién y Aplicaciones.
McGraw-Hill, 1989.

FU; GONZALEZ y LEE: Robotics. Control, Sensing Vision and Intelligence. McGraw-Hill,
1987.

SISTEMA DE EVALUACION

7.1. PRUEBAS DE EVALUACION A DISTANCIA

No existen. Se sustituyen por la realizacion de los ejercicios propuestos en el curso virtual de
la asignatura y la autocomprobacién con las soluciones propuestas por el equipo docente en
ese mismo medio.

7.2. ORIENTACIONES SOBRE LA PRUEBA PRESENCIAL

La prueba constara de dos partes, una de naturaleza teédrica y otra de naturaleza practica.
En la parte tedrica el alumno debera contestar a diversas cuestiones sobre la materia objeto
de estudio. La parte practica consistira en la resolucién de varios ejercicios practicos, y se
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valorara el planteamiento y desarrollo que el alumno haga de los mismos.
En la prueba presencial el alumno no podra consultar ningun material. Sélo le estara
permitido el uso de una calculadora no programable.

HORARIO DE ATENCION AL ESTUDIANTE
OTROS MEDIOS DE APOYO

La asignatura esta virtualizada dentro del programa de cursos virtuales de la UNED. Se
recomienda al alumno que acceda al curso virtual de la asignatura donde encontrara material
adicional para el estudio de la misma, como enunciados de problemas y soluciones
propuestas por el equipo docente. Ademas, la participacion en los foros tematicos
organizados dentro del curso virtual le ayudara a resolver dudas y contestara a preguntas
frecuentes relacionadas con la marcha y contenidos de la asignatura.

También se aconseja al alumno que visite periédicamente la pagina web de la asignatura
donde encontrard informacion actualizada sobre la misma. La encontrara navegando en el
portal del Departamento de Ingenieria de Software y Sistemas Informaticos:
http://www.issi.uned.es

PRACTICAS

No estan previstas practicas de esta asignatura.

IGUALDAD DE GENERO

En coherencia con el valor asumido de la igualdad de género, todas las denominaciones que en esta
Guia hacen referencia a 6rganos de gobierno unipersonales, de representacion, o miembros de la
comunidad universitaria y se efectian en género masculino, cuando no se hayan sustituido por
términos genéricos, se entenderan hechas indistintamente en género femenino o masculino, segun el
sexo del titular que los desempefie.
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