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Objectius

L'assignatura Rob�otica i Automatitzaci�o Industrial pret�en

1. Completar la formaci�o de l'enginyer inform�atic pel que fa a aplicacions industrials

de la inform�atica.

2. Familiaritzar l'estudiant amb els robots industrials i els sistemes de fabricaci�o

de la ind�ustria manufacturera.

3. Fer apte l'estudiant per resoldre problemes de car�acter interdisciplinari en
l'�ambit industrial.

Temari

I Rob�otica Industrial

I.1 Fonaments de rob�otica

Introducci�o: conceptes i de�nicions.

I.2 Espai de localitzaci �o i transformacions

Sistema de refer�encia. Localitzaci�o. Transformacions de translaci�o i de rotaci�o.

I.3 Estructura i geometria del robot

Estructura externa (con�guracions de robots). Estructura interna (actuadors i sen-
sors). Elements terminals i eines.

I.4 An�alisi del moviment

Cinem�atica (directa i inversa).

I.5 Programaci�o

Metodologies i llenguatges.

I.6 Aplicacions industrials dels robots

Acoblament, pintura, manipuladors, etc.

II Automatitzaci�o Industrial

II.1 Sistemes de fabricaci �o

Introducci�o. Ind�ustria de processos i ind�ustria manufacturera. Sistemes de fabricaci�o
automatitzats: fabricaci�o r��gida i fabricaci�o 
exible.



II.2 Control seq�uencial

Seq�uencialitzaci�o d'operacions. Introducci�o als PLC. Comparaci�o PC/PLC. Carac-
ter��stiques internes. Programaci�o de PLC. Integraci�o del PLC en un sistema de
fabricaci�o: senyals l�ogics i protocols.

II.3 Elements per a l'automatitzaci �o en la ind�ustria manufacturera

Control num�eric. Sistemes de transport de material. Elements sensors i actuadors
m�es comuns. El robot i el PLC. Altres elements.
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Pr�actiques

Dintre de la part de rob�otica es faran dues sessions a l'aula d'ordinadors. Els grups de pr�actiques
estaran formats per dues persones. Les sessions consisteixen a resoldre un conjunt d'exercicis
en l'entorn de Matlab. Els exercicis estan agrupats en tres enunciats:

1 Matlab: Introducci�o a la Toolbox de Rob�otica.

2 Emulaci�o de VAL + amb Matlab.

3 Programaci�o amb VAL +: Paletitzaci�o de peces.

Els alumnes s'hauran d'apuntar a un dels grups seg�uents:

1 � Dimarts, 2 abril, 8:30-11:00

� Dimarts, 16 abril, 8:30-11:00

2 � Dimecres, 3 abril, 8:30-11:00

� Dimecres, 17 abril, 8:30-11:00

3 � Divendres, 5 abril, 8:30-11:00

� Divendres, 19 abril, 8:30-11:00

4 � Dimarts, 2 abril, 16:00-18:30

� Dimarts, 16 abril, 16:00-18:30

5 � Dimecres, 3 abril, 16:00-18:30

� Dimecres, 17 abril,16:00-18:30

En la part d'automatitzaci�o industrial es far�a una pr�actica de laboratori:

4 Programaci�o d'un PLC.

Aquesta pr�actica tindr�a lloc entre en els dies 13 i 24 de maig i cada alumne nom�es haur�a d'anar
una hora al laboratori. Per aix�o �es molt important que l'alumne faci el treball previ abans d'anar
al laboratori.

Caldr�a realitzar les mem�ories corresponents a la feina realitzada en les dues �ultimes pr�ac-
tiques: programaci�o amb VAL + i programaci�o d'un PLC, que serviran per avaluar la part de
pr�actiques. Cal lliurar, juntament amb les mem�ories, els programes desenvolupats (en disquet)
abans del divendres 1 de juny. Les pr�actiques no lliurades dintre del termini es-

tipulat es quali�caran amb un 0. L'assist�encia a la sessi�o de laboratori (PLC) �es

obligat�oria.



Avaluaci�o

L'avaluaci�o de l'assignatura es far�a d'acord amb la proporci�o 25% pr�actiques + 75% examen
(teoria i problemes). No hi ha notes m��nimes.

Amb car�acter opcional, es podr�a realitzar un treball relacionat amb la rob�otica que per-
metr�a incrementar la quali�caci�o �nal �ns a 2 punts. Els continguts dels treballs s'hauran d'a-
cordar amb els professors de l'assignatura, per a la qual cosa caldr�a redactar-ne una proposta.
Aquests treballs poden ser individuals o per grups. Algunes possibilitats escaients s�on:

� Fer una revisi�o dels aspectes m�es innovadors de la recerca en rob�otica, per exemple en
intel�lig�encia arti�cial o noves con�guracions.

� Adaptar la toolbox de rob�otica per a les noves versions de Matlab.

� Taller de construcci�o de robots.

� S'admeten suggeriments.


