Robotica 1 Automatitzacié Industrial

Objectius, temari i normativa

David Megias — Febrer 2001

Objectius

L’assignatura Robotica i Automatitzacié Industrial pretén

1. Completar la formacié de I'enginyer informatic pel que fa a aplicacions industrials
de la informatica.

2. Familiaritzar I'estudiant amb els robots industrials i els sistemes de fabricacié
de la indistria manufacturera.

3. Fer apte l'estudiant per resoldre problemes de caracter interdisciplinari en
P’ambit industrial.

Temari

I Robotica Industrial

[.1 FONAMENTS DE ROBOTICA

Introduccié: conceptes i definicions.
1.2 ESPAI DE LOCALITZACIO 1 TRANSFORMACIONS

Sistema de referéncia. Localitzacié. Transformacions de translacié i de rotacié.
1.3 ESTRUCTURA 1 GEOMETRIA DEL ROBOT

Estructura externa (configuracions de robots). Estructura interna (actuadors i sen-

sors). Elements terminals i eines.
1.4 ANALISI DEL MOVIMENT
Cinematica (directa i inversa).
L5 PROGRAMACIO
Metodologies i llenguatges.
1.6 APLICACIONS INDUSTRIALS DELS ROBOTS
Acoblament, pintura, manipuladors, etc.

II Automatitzacié Industrial

II.1 SISTEMES DE FABRICACIO

Introduccié. Indistria de processos i indistria manufacturera. Sistemes de fabricacié

automatitzats: fabricacié rigida i fabricacié flexible.



11.2 CONTROL SEQUENCIAL

Seqiiencialitzacié d’operacions. Introduccié als PLC. Comparacié PC/PLC. Carac-
teristiques internes. Programacié de PLC. Integracié del PLC en un sistema de
fabricacié: senyals logics i protocols.

I1.3 ELEMENTS PER A L’AUTOMATITZACIO EN LA INDUSTRIA MANUFACTURERA

Control numeric. Sistemes de transport de material. Elements sensors i actuadors
més comuns. El robot i el PLC. Altres elements.
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Practiques

Dintre de la part de robotica es faran dues sessions a I'aula d’ordinadors. Els grups de practiques
estaran formats per tres persones. Les sessions consisteixen a resoldre un conjunt d’exercicis en
P’entorn de MATLAB. Els exercicis estan agrupats en tres enunciats:

1 MATLAB: Introduccié a la Toolbox de Robotica.
2 Emulaci6é de VAL + amb MATLAB.

3 Programacié amb VAL +: Paletitzacid de peces.

En la part d’automatitzaci6 industrial es fara una practica de laboratori:

1 Programacié d’'un PLC.



Caldra realitzar les memories corresponents a la feina realitzada en les dues iltimes prac-
tiques: programacié amb VAL + i programaci6é d’un PLC, que serviran per avaluar la part de
practiques. Cal lliurar, juntament amb les memdries, els programes desenvolupats (en disquet)
abans del divendres 1 de juny. Les practiques no lliurades dintre del termini es-
tipulat es qualificaran amb un 0. L’assisténcia a la sessié de laboratori (PLC) és
obligatoria.

Avaluacié

L’avaluacié de I'assignatura es fara d’acord amb la proporcié 30% practiques + 70% examen
(teoria i problemes). No hi ha notes minimes.

Amb caracter opcional, es podra realitzar un treball relacionat amb la robotica que per-
metrd incrementar la qualificacié final fins a 2 punts. Els continguts dels treballs s’hauran d’a-
cordar amb els professors de I'assignatura, per a la qual cosa caldra redactar-ne una proposta.
Aquests treballs poden ser individuals o per grups. Algunes possibilitats escaients sén:

o Fer una revisié dels aspectes més innovadors de la recerca en robotica, per exemple en
intel-ligéncia artificial o noves configuracions.

e Adaptar la toolboz de robotica per a les noves versions de MATLAB.
e Taller de construccié de robots.

e S’admeten suggeriments.



