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1. Datos descriptivos
1.1. Datos de la asignatura
Nombre de la asignatura 53001561 - Ampliacion de Robotica
No de créditos 3 ECTS
Caracter Optativa
Curso Primer curso
Semestre Primer semestre
Periodo de imparticion Septiembre-Enero
Idioma de imparticién Castellano
Titulacion 05BH - Master Universitario En Automatica Y Robotica
Centro responsable de la ) ) . )
- 05 - Escuela Tecnica Superior de Ingenieros Industriales
Curso académico 2019-20

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

Horario de tutorias

Nombre Despacho Correo electrénico .

Sin horario.

) ) 1 hora antes de la
Antonio Barrientos Cruz ) )
] CAR (1%planta) antonio.barrientos@upm.es clase
(Coordinador/a) o
Solicitar

previamente

* Las horas de tutoria son orientativas y pueden sufrir modificaciones. Se debera confirmar los horarios de tutorias
con el profesorado.
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3. Competencias y resultados de aprendizaje

3.1. Competencias

CEO1 - Capacidad para disefiar, simular y/o implementar soluciones tecnologicas que impliquen el uso de robots

manipuladores y vehiculos robotizados
CGO01 - Tener conocimientos adecuados de los aspectos cientificos y tecnolédgicos de la automatica y la robotica.

CGO06 - Poseer las habilidades de aprendizaje que permitan continuar estudiando de un modo autodirigido o

autbnomo

CTOl1l - Aplica. Habilidad para aplicar conocimientos cientificos, matematicos y tecnoldgicos en sistemas
relacionados con la practica de la ingenieria.

3.2. Resultados del aprendizaje

RA22 - El alumno debe conocer y aplicar conceptos avanzados del funcionamiento y control de robots
manipuladores y robots moviles

4. Descripcion de la asignatura y temario

4.1. Descripcion de la asignatura

La asginatura pretende dotar de los fundamentos constructivos y algoritmicos asociados a los robots

El enfoque es tedrico-practico desarrollando los conocimientos multidisciplinares necesarios durante las clases y
abordado su uso practico mediante trabajos .
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4.2. Temario de la asighatura
1. Introduccién
2. Morfologia
3. Herramientas matematicas para el modelado de robots
4. Modelado Cinemético de Robots Manipuladores
5. Control Cinematico de Robots manipuladores
6. Introduccion al Modelado dinamico de Robots manipuladores
GA_05BH_53001561 Ampliacion de Robdtica Pagina3de7
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5.1. Cronograma de la asignatura *

Sem

Actividad presencial en aula

Actividad presencial en laboratorio

Otra actividad presencial

Actividades de evaluacion

Presentacion del curso Introduccién
Duraci6n: 01:45
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Presentacion enunciado trabajo 1
Duracién: 00:15
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

lActuadores)
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Morfologia (Cinematicas, Transmisiones.

Morfologia (Actuadores, Sensores,
Efectores)

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

Herramientas para el modelado de
Robots (Especificacion de la posicidon y
orientacién)

Duracién: 01:45

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Presentacién enunciado trabajo 2
Duraci6n: 00:15
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

ITrabajo 1: Control en cadena cerrada de
un motor DC, realimentado con encoder
e interface gréfica realizada en Matlab.
(20% Nota final)

TG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo

Evaluacion continua

Duracién: 12:00

Herramientas para el modelado de
Robots (MTH, Cuaternios)

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Modelado Clnemaético. (Concepto.
Modelo Directo. Metodos Geométricos y
ICambios de base)

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Modelado Clnemaético. ( Modelado
mediante DH)

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Modelado Clnemaético. ( Modelado
mediante Cuaternios y MD)

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
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Modelado Cinemético (Modelo Control Cinematico y Dindmico de un ITrabajo 2 Entorno de Modelado y
diferencial. Jacobiana) GDL IAndlisis Cinematico de Robot
Duraci6n: 02:00 Duracién: 04:00 Manipulador bajo Matlab (40% Nota final)
LM: Actividad del tipo Lecciéon Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
5 Laboratorio Evaluaci6n continua
Modelado Cinemaético (Jacobiana Duraci6n: 30:00
inversa. Singularidades)
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
IControl Cinematico (Misiones. [Trabajo 3: Evaluacion de Interpoladores
Interpoladores) articulares (Simulink+Sistema fisico)
Duraci6n: 02:00 (30% de la nota final)
LM: Actividad del tipo Lecciéon Magistral TG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
6 Evaluaci6n continua
Introduccién al modelado dinamico Duraci6n: 04:00
(Métodologia de Lagrange-Euler)
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
Examen (10% de la nota final)
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluaci6n continua
Duraci6n: 01:00
Examen prueba Final PRACTICA
EP: Técnica del tipo Examen de Practicas
7 I .
Evaluacion sélo prueba final
Duracién: 01:00
Examen prieba final TEORIA
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion sélo prueba final
Duraci6n: 01:00
8
9
10
11
12
13
14
15
16
17

Las horas de actividades formativas no presenciales son aquellas que el estudiante debe dedicar al estudio o al

trabajo personal.

Para el calculo de los valores totales, se estima que por cada crédito ECTS el alumno dedicara dependiendo del
plan de estudios, entre 26 y 27 horas de trabajo presencial y no presencial.

* El cronograma sigue una planificacién tedrica de la asignatura y puede sufrir modificaciones durante el curso.
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6. Actividades y criterios de evaluacién

6.1. Actividades de evaluacién de la asignatura

6.1.1. Evaluacién continua

L . . L Peso en la . Competencias
Sem. Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
Trabajo 1: Control en cadena L
TG: Técnica CG06
cerrada de un motor DC, .
. del tipo . CEO1
2 realimentado con encoder e . No Presencial 12:00 20% 5/10
. . . Trabajo en CGo1
interface gréfica realizada en
. Grupo CTO01
Matlab. (20% Nota final)
Trabajo 2 Entorno de Modelado y TI: Técnica CG06
Andlisis Cineméatico de Robot del tipo .
5 . ] ) No Presencial 30:00 40% 5/10 CGo1
Manipulador bajo Matlab Trabajo cToL
(40% Nota final) Individual
Trabajo 3: Evaluacion de TG: Técnica
Interpoladores articulares del tipo . CGO01
6 o . . . No Presencial 04:00 30% 5/10
(Simulink+Sistema fisico) (30% de Trabajo en CTO01
la nota final) Grupo
EX: Técnica
CEO1
. del tipo .
7 Examen (10% de la nota final) Presencial 01:00 10% 3/10 CGO01
Examen
. CTO1
Escrito
6.1.2. Evaluacion sélo prueba final
. . . . Peso en la . Competencias
Sem Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
EP: Técnica
) CG06
. del tipo .
7 Examen prueba Final PRACTICA No Presencial 01:00 50% 5/10 CEO1
Examen de
P CGOo1
Practicas
EX: Técnica
CTO1
. ) del tipo )
7 Examen prieba final TEORIA No Presencial 01:00 50% 5/10 CEO1
Examen
. CGo1
Escrito
6.1.3. Evaluacion convocatoria extraordinaria
No se ha definido la evaluacion extraordinaria.
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6.2. Criterios de evaluacion

La evaluacién continua se reparte entre un 40% por Trabajos individuales, un 50% por Trabajo en Grupo y un 10%
por examen (tipo test). EN todos los caso hay nota minima, siendo por ello necesario participar en todas las
actividades

La evaluacion por prueba final tiene dos partes, cada una de las cuales puntua un 50%. En la primera se realzara

un examen escrito, debifiendose obtener una nota minima de 5. En la segunda se debera realzar un trabajo

practico de modelado cinematico.

En todos los casos, si en alguna de las pruebas no se obtiene la nota minima indicada, la nota final (acta) sera el
minimo entre 4 y la nota ponderada obtenida en las pruebas

7. Recursos didacticos

7.1. Recursos didacticos de la asignatura

Nombre Tipo Observaciones
Matlab-Simulink Equipamiento SW . Licencias UPM
Fundamentos de Robdtica Bibliografia Libro texto

Motores, sensores, controladores de bajo
HW de bajo coste Equipamiento coste (propio del alumno o prestamo por el

profesor)

Motores DC equipados que pueden ser
controlados desde Simulink . Aptos para

ServoSistemas Qube Equipamiento o ] n
ensayar técnicas de control cinematico y
dinamico
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