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Datos Descriptivos
Nombre de la Asignatura Disefio de robots
Titulacion 05AY - Master Universitario en Automatica y Robotica
Centro responsable de la titulacion Escuela Tecnica Superior de Ingenieros Industriales
Semestre/s de imparticion Primer semestre
Caracter Optativa
Cédigo UPM 53001154
Nombre en inglés Robot design
Datos Generales
Créditos 3 Curso 1
Curso Académico 2016-17 Periodo de imparticion Septiembre-Enero
Idioma de imparticion Castellano Otros idiomas de imparticion

Requisitos Previos Obligatorios

Asignaturas Previas Requeridas

El plan de estudios Master Universitario en Automatica y Robotica no tiene definidas asignaturas previas superadas para esta
asignatura.

Otros Requisitos

El plan de estudios Master Universitario en Automatica y Robotica no tiene definidos otros requisitos para esta asignatura.

Conocimientos Previos

Asignaturas Previas Recomendadas

El coordinador de la asignatura no ha definido asignaturas previas recomendadas.

Otros Conocimientos Previos Recomendados

El coordinador de la asignatura no ha definido otros conocimientos previos recomendados.
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Competencias

CB7 - Aplicar los conocimientos adquiridos y resolver problemas en entornos nuevos o poco conocidos dentro de contextos mas
amplios y multidisciplinares.

CBS8 - Ser capaz de integrar conocimientos y enfrentarse a la complejidad de formular juicios a partir de una informacién que,
siendo incompleta o limitada, incluya reflexiones sobre las responsabilidades sociales y éticas vinculadas a la aplicacién de sus
conocimientos y juicios.

CE4 - Capacidad para modelar, simular, analizar y disefiar robots. Disefio de Robots Laboratorios de Robética Robots Paralelos
Robots humanoides

CGL1 - Tener conocimientos adecuados de los aspectos cientificos y tecnoldgicos de la automatica y la robética.
CG2 - Realizar investigacién, desarrollo e innovacién en productos, procesos y métodos.

CG3 - Aplicar los conocimientos adquiridos y resolver problemas en entornos nuevos o poco conocidos dentro de contextos mas
amplios y multidisciplinares.

CG4 - Ser capaz de integrar conocimientos y enfrentarse a la complejidad de formular juicios a partir de una informacién que,
siendo incompleta o limitada, incluya reflexiones sobre las responsabilidades sociales y éticas vinculadas a la aplicacién de sus
conocimientos vy juicios.

CT1-APLICADA - Habilidad para aplicar conocimientos cientificos, matematicos y tecnoldgicos en sistemas relacionados con la
practica de la ingenieria.

CT2-EXP. - Habilidad para disefiar un sistema, componente o proceso que alcance los requisitos deseados.
CT4-TR.EN EQP. - Habilidad para trabajar en equipos multidisciplinares.

CT5-RESUELVE - Habilidad para identificar, formular y resolver problemas de ingenieria.

Resultados de Aprendizaje

RA63 - Entender y aplicar la ingenieria de requerimientos a la definicién técnica de un proyecto de robética

RA62 - El objetivo de esta asignatura es impartir las bases del disefio conceptual y mecénico aplicando estos conocimientos al
disefio e implementacién practica de un prototipo de robot

RAL16 - Ser capaces de concebir, disefiar, construir y operar un prototipo de un robot para resolver una tarea determinada

RA10 - Realizacién, presentacion y defensa de un trabajo de investigacion individual y tutorizado en el campo de la Automética
y la Robética
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Profesorado
Profesorado
Tutorias

Nombre Despacho e-mail

Saltaren Pazmifio, Roque Jacinto Edif. CAR roquejacinto.saltaren@upm.es V-15:30 - 16:30

(Coordinador/a)
Enviar solicitud de tutoria por
correo electrénico

Nota.- Las horas de tutoria son orientativas y pueden sufrir modificaciones. Se debera confirmar los horarios de tutorias con el

profesorado.
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Descripcion de la Asignatura

Las clases estaran divididas en lecciones de dos horas. Cada leccién abordara los tépicos relacionados con el disefio cinematico
y dindmico de un robot, el disefio de elementos mecanicos, disefio eléctrico y disefio de la instalacién. Las lecciones, tendrdn
una profundidad generalista, sobre los aspectos esenciales de cada caso, por lo que es responsabilidad del estudiante
profundizar en los detalles, tomando como referencia inicial la bibliografia recomendada. Dependiendo del nimero de
estudiantes, el profesor asignara temas del libro de disefio mecanico (ref.-1) para ser presentados en clase, este material se
prepara previamente con el profesor para la semana siguiente.

Temario

1. Introduccién al paradigma del disefio de robots

2. Elementos mecanicos tipicos del disefio de robots

3. Accionamientos de potencia utilizados en robots eléctricos, hidraulicos y neumaticos
4. Mecanismos tipicos utilizados en robots.

5. Disefio mecdnico y desarrollo en clase de un sistema robético

6. Proyecto individual.
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Horas totales: 37 horas

Peso total de actividades de evaluacion continua:

160%

Horas presenciales: 37 horas (47.4%)

100%

Peso total de actividades de evaluacidn sélo prueba final:

Semana

Actividad Prensencial en Aula

Actividad Prensencial en
Laboratorio

Otra Actividad Presencial

Actividades Evaluacién

Semana 1

Introduccidn al paradigma del
disefio de robots e Industria
4.01

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral

Semana 2

Introduccion al paradigma del
disefio de robots Il

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral

Semana 3

Introduccién al paradigma del
disefio de robots Il

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral

Semana 4

Disefo de elementos
mecanicos tipicos del diseiio
de robots |

Duracién: 02:00

PR: Actividad del tipo Clase de
Problemas

Semana 5

Disefio de elementos
mecanicos tipicos del disefio
de robots Il

Duracién: 02:00

PR: Actividad del tipo Clase de
Problemas

Disefio de un componente de
robot-1: EVALUACION. (EI
estudiante debe preparar en
casa y traer el material
necesario para desarrollar la
evaluacion practica, de
acuerdo a las instrucciones del
profesor)

Duracién: 02:00

EP: Técnica del tipo Examen de
Practicas

Evaluacion continua

Actividad presencial

Semana 6

Disefio de elementos
mecanicos tipicos del disefio
de robots IlI

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral

Semana 7

Disefo de elementos
mecanicos tipicos del disefio
de robots IV

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral

Semana 8

Disefio de accionamientos de
potencia y de sistemas de
control utilizados en robots

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral
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Semana 9 Mecanismos tipicos utilizados Disefio de un componente de
en robots | robot-1l: EVALUACION. (El
» estudiante debe preparar en
Duracion: 02:00 casa y traer el material
LM: Actividad del tipo Leccién necesario para desarrollar la
Magistral evaluacion practica, de
acuerdo a las instrucciones del
profesor)
Duracién: 02:00
EP: Técnica del tipo Examen de
Précticas
Evaluacién continua
Actividad presencial
Semana 10 Mecanismos tipicos utilizados
en robots Il
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién
Magistral
Semana 11 I L.
Disefio mecanico en clase de
un mecanismo robdético - |
Duracién: 02:00
PR: Actividad del tipo Clase de
Problemas
Semana 12 Disefio mecanico en clase de
un mecanismo robético - Il
Duracién: 02:00
PR: Actividad del tipo Clase de
Problemas
Semana 13 Disefio mecanico en clase de Disefio de un componente de
un mecanismo robético - 11l robot-11l: EVALUACION. (EI
» estudiante debe preparar en
Duracién: 02:00 casa y traer el material
PR: Actividad del tipo Clase de necesario para desarrollar la
Problemas evaluacion practica, de
acuerdo a las instrucciones del
profesor)
Duracién: 02:00
EP: Técnica del tipo Examen de
Practicas
Evaluacién continua
Actividad presencial
Semana 14 P’ P
Ingenieria de requerimientos,
especificacion y memoria de
un proyecto
Duracién: 02:00
PR: Actividad del tipo Clase de
Problemas
Semana 15
Semana 16
Semana 17 Examen Final. Si estudiante no
se presenta a evaluacion
continua, en su caso, el
examen final debe ser
aprobado con una calificaciéon
de 5/10
Duracién: 03:00
TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
Evaluacién continua y sélo prueba
final
Actividad presencial

Nota.- El cronograma sigue una planificacién tedrica de la asignatura que puede sufrir modificaciones durante el curso.
Nota 2.- Para poder calcular correctamente la dedicacién de un alumno, la duracién de las actividades que se repiten en el tiempo
(por ejemplo, subgrupos de practicas") Unicamente se indican la primera vez que se definen.
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Semana

13

17

Criterios de Evaluacion

Descripciéon

Disefio de un componente de
robot-1: EVALUACION. (El
estudiante debe preparar en
casa y traer el material necesario
para desarrollar la evaluacién
practica, de acuerdo a las
instrucciones del profesor)

Disefio de un componente de
robot-Il: EVALUACION. (EI
estudiante debe preparar en
casa y traer el material necesario
para desarrollar la evaluacion
practica, de acuerdo a las
instrucciones del profesor)

Disefio de un componente de
robot-Ill: EVALUACION. (El
estudiante debe preparar en
casa y traer el material necesario
para desarrollar la evaluacién
préactica, de acuerdo a las
instrucciones del profesor)

Examen Final. Si estudiante no se
presenta a evaluacién continua,
en su caso, el examen final debe
ser aprobado con una calificacién
de 5/10

Duracién

02:00

02:00

02:00

03:00

Tipo evaluacién

Evaluacién
continua

Evaluacion
continua

Evaluacién
continua

Evaluacién
continua y sélo
prueba final

Técnica
evaluativa

EP: Técnica del
tipo Examen de
Précticas

EP: Técnica del
tipo Examen de
Practicas

EP: Técnica del
tipo Examen de
Précticas

TI: Técnica del
tipo Trabajo
Individual

Presencial

Si

Si

Si

Si

Peso

20%

20%

20%

100%

Nota
minima

5/10

5/10

5/10

4/10

Competencias
evaluadas

CT2-EXP., CG2

CT2-EXP., CE4,
CT4-TR.EN
EQP., CG4,
CT1-APLICADA,
CT5-RESUELVE,
CG2

CG3, CG1,
CT2-EXP., CB7,
CE4, CT4-TR.EN
EQP., CG4, CBS,
CT1-APLICADA,
CT5-RESUELVE,
CG2

CG3, CG1,
CT2-EXP., CB7,
CE4, CT4-TR.EN
EQP., CG4, CBS,
CT1-APLICADA,
CT5-RESUELVE,
CG2

Modalidad de evaluciéon continua

La evaluacién continua es del 60% (20+20+20)._De acuerdo con las intrucciones del profesor, para cada una de las

evaluaciones continuas, el estudiante debe preparar en casa y traer el material documental, calculos previos, etc.

Examen final (con evalucién continua)

Examen final sin evalucion continua
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que sean necesario para desarrollar la evaluacion.

100% Examen final(Nota minima para aprobar:5/10)

40% Examen final (Para aprobar la asignatura se requiere aprobar el examen final: 5/10)
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Recursos Didacticos
Descripcion Tipo Observaciones

Paquete CAD INVENTOR

Notas de Clase
Manuales y catalogos técnicos

Libros y manuales de disefio
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Recursos web

Bibliografia
Bibliografia

Bibliografia

Paquete para ser usado a lo largo del curso. El estudiante debe
instalar esta aplicacién desde las licencias autorizadas por la
universidad

Notas y transparencias del profesor

Mechanical Engineering, Shigley, McGraw-Hill, 2006
Mechanical Engineers Handbook 3rd ed [Vol 1 of 4 - Materials
and Mecha-nical Design] - M. Kutz (Wiley, 2006)

Geometric Dimensioning and Tolerancing for Mechanical
Design



