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Robotica i automatitzacio industrial

Codi Tipus Curs/Semestre Credits
Optativa
25015 Semestral art | ler 5
Objectius

Competéncies especifiques
Coneixements

Conéixer les etapes i eines basiques que intervenen en |'automatitzaci6 d'un proces industrial .

Estudiar les eines fonamentals de modelitzacié de processos d'esdeveniments discrets aplicades a
|'automatitzacié industrial .

Presentar |'estructura externai interna d'un dispositiu d'Us especific (PLC) dins del camp del control
industrial.

Conéixer els aspectes especifics de la programacio d'un PLC i laseva aplicaci6 alaresoluci6 de certs
casos practics.

Familiaritzar-se amb els robots industrials i les seves caracteristiques més rellevants.

Estudiar eines matematiques adequades per aladescripcio de laposicidi orientacié d'un cosrigid i laseva
extensio al's sistemes multicos (robots).

Plantejar el's problemes cinematics del moviment aplicats a manipuladors robotics industrials.

Estudiar el comportament dinamic basic d'un sistema robotic.

Generar trajectories de moviment adequades per a manipuladors.

Conéixer les estructures tipiques de control en manipuladorsi els [lenguatges de programacié més
utilitzats.

Habilitats

Ser capac de descompondre I'elaboracié d'un comportament complex mitjancant I'adequada successio
temporal d'activitats senzilles.
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Ser capag d'escallir I'equip (PLC) adequat davant d'un determinat problema d'Automatitzacio.

Ser capag d'implementar en equips especifics (PLC) solucions a casos practics d' Automatitzaci .

Ser capac de redlitzar I'andlisi cinematic complet del moviment de sistemes multicos de cadena oberta.
Analitzar € significat fisic de les equacions dinamiques d'un manipulador robotic i les sevesimplicacions.
Ser capac de generar trajectories de moviment senzilles per a manipuladors industrials.

Interpretar €ls Ilacos tipics de control en robots industrials.

Competéncies genériques

Capacitat danalisi i sintesi.

Resoluci6 de problemes.

Capacitat d'organitzacid i planificacio.
Comunicaci6 ora i escritaen llengua nativa.
Treball en equip.

Raonament critic.

Aprenentatge autonom.

Coneixement d'una llengua estrangera.

Capacitatsprevies

Encara que no hi ha pre-requisits establerts, és convenient que I'estudiant repassi (tingui aprovat):

Estructura de Computadors |, |1
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AlgebraLineal
Calcul
Continguts

1. Introduccié

Objectiusi presentacio de l'assignatura. Breu introduccio al'historiade laroboticai a paper de
la automatitzacié ala industria.

2. Introducci6 ala Automatitzacio I ndustrial

Introducci6 al'Automatitzaci6 Industrial. Sistemes de fabricacié. Elements d'unainstal -lacié
automatitzada. Sistemes automatitzats. Opcions tecnol dgiques.

3. Modelatge de sistemes d' esdeveniments discr ets

Eines de model atge de sistemes d'esdeveniments discrets. Xarxes de Petri. GRAFCET.
Aplicacions a exemples senzills.

4. Controladors L ogics Programables (PL C)

Definicid. Arquitectura externai interna basica. Comunicacié amb €l procés. Tecnologies
actuals.

5. Programacié de PLCs

Programai cicle de programa. Enfocaments de programacio.

6 Introducci6 ala Robdtica

Historia de la Robotica. Definicions de Robot. Caracteristiques dels Robots. Classificacié dels

Robots. Camps d'aplicacio.

7 Estructurai componentsd'un raobot
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Tipus d'articulacions. Configuracions. Actuadorsi sensors. Elements terminals.

8 Fonaments matematics

Localitzacio: Posicio i orientacid. Transformacions homogeénies. Composicio de
transformacions.

9 Moviment d'un robot

Cinematica directa. Cinematicainversa. Propagacio de velocitats. Jacobians. Singularitats del
mecanisme. Propagacié d'acceleracions.

10 Dinamicai control del robot

Equacions dinamiques d'un manipulador. Estructura de les equacions dinamiques. Control de
manipuladors.

11 Generacié detrajectories

Interpolaci6 en I'espai cartesia. Interpolacié en I'espai articular. Splines.

12. Introduccié a la programacié derobots

Introducci6 alestécniquesi llenguatges de programacio de robots.

M etodologia docent

La metodol ogia emprada en I'ensenyament de |'assignatura consisteix a entrellacar dosificadament els
coneixements tedrics amb larealitzacié de problemes practicsi lesvisites al laboratori.

En aquestaliniai d' acord amb €els objectius proposats al’ assignatura, €l desenvolupament del curs es basara
en diferents activitats:

a) Classes magistrals (T): Esdivideixen en dues parts.

1. Classesdeteoria. L’ objectiu delaclasse magistral de teoria es donar a coneixer els principals
conceptes, coneixementsi procediments dintre de I’ assignatura. Sexposaran de formaclarai concisa
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les fases fonamental s que conformen & desenvolupament d'un projecte d'automatitzacio industrial. Es
presentaran exemples d'automatitzaci de sistemes senzillsi en proposaran alguns per ser resolts pels
alumnes. Aixi mateix, es presentaran els fonaments matematics de la representacié del moviment.
Sil-lustraran €ls principis matematics per mitja de problemes resoltsi proposats als alumnes.
Posteriorment sutilitzaran per aanalitzar el comportament dels sistemes mecanics multicos,
comprovant les seves limitacionsi caracteristiques. Aquest estudi servira de base per a unaintroduccio
aladinamica, control i generaci6 de trajectories. Es mostraran i proposaran exercicis sobre el
moviment, ladindmicai la generacio de trgjectories als alumnes. Finalment es donara unaintroduccio a
la programaci6 de robots.

2. Classesdeproblemesi exercicis. Problemes que es resolven ales classes de problemes de
|'assignatura.

b) Preparacio de practiques de laboratori (PP): L'assignatura integra un conjunt de practiques amb quée
complementar els continguts tedricsi els problemes resoltsi proposats en les hores de classe magistral. Cada
practica d'automatitzacié consisteix en el disseny d'una soluci6 d'automatitzacié d'un procés senzill.
L'alumne haura de procedir durant les hores de preparacio de practiques a disseny de I'esmentada solucid
abans de |a seva posterior implementacio al dispositiu real.

¢) Practiques(L): Esdivideixen en dues parts.

1. Practiquesal laboratori de Automatitzacié Industrial. Durant les classes de practiques, I'alumne
implementara sobre un dispositiu PLC real les solucions al problema d'automatitzacié proposat.
D'aguesta forma, podra comprovar d'una manera directa lavalidesa del seu enfocament. L’ avaluacié
de les practiques es produeix a mateix |aboratori.

2. Practiques de desenvolupament propi. Les practiques de robdtica requeriran laimplementacié d'una
serie de rutines senzilles que implementin alguns dels cl culs més repetitius que intervenen en el camp
de larobotica. Aquestes practiques es realitzen de forma privadesa per els alumnes utilitzant el
software Matlab. Per resoldre dubtes, els alumnes disposen de unes hores de tutoria al laboratori amb la
presencia del professor de practiques. Els alumnes implementaran les seves propies rutines de
programari per agilitar els calculs més repetitius en I’andlisi del moviment de robots manipuladors.
Aquesta implementaci6 permetra aprofundir i prendre contacte amb les equacions basi ques exposades
en laclasse magistral. Els alumnes disposaran aixi de la seva propia 'toolbox' per a posteriorment

utilitzar-laen I'andisi dinamicadel comportament d'un manipulador senzill.
3. Practiques de programaci6 de robots. En aquestes practiques sera necessari fer alguns programes per a la programacié

d’un petit robot industrial.

d) Estudi (E). Hores de treball personal del alumne encaminats per la entesa dels continguts fonamentals de
laassignatura. Es composa de diverses activitats.

1. Exercicisaresoldre per I'alumne. L'alumne disposara d'exercicis aresoldre per la seva part.

2. Preparaciéindividual detemesdeteoria. Alguns dels temes que componen els continguts seran
desenvolupades per els propis alumnes en treball personal partint de lecturesi bibliografia recomanada
pel professor.

€) Altres Activitats. Consisteix en I’ elaboraci6 d'un petit treball de recerca en grups de, com maxim, tres
persones. Aquest treball haura de ser presentat en public abans de finalitzar |'assignatura.
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Avaluacio

la convocatoria (febrer/juny)

Avaluacio en grups

- Hi haavaluaci6 continuada.
- En les sessions de practiques
segons el disposat en la
normativa pertinent i
I'elaboraci6 del treball de
recerca (Carpeta del Estudiant).
- No-presentat: Alumnes que
no hagin anat a primer
[liurament de la carpeta del
estudiant i no presentats a
I'examen de teoria (calendari

Avaluaci6 individual

Realitzaci6 de la Carpeta
dA’'Aprenentatge.
Realitzaci6 d'una prova de

validaci6 relatiu a ambdues parts
de l'assignatura.

- Hi haexamen final (calendari
oficid).

- No-presentat: Alumnes que
no fagin la prova de validacio.

2a convocatoria
(juliol/setembre)

Realitzaci6 de la
dA’Aprenentatge.

Carpeta

Realitzaci6 d'una prova de
validacié relatiu a ambdues
parts de l'assignatura..

2. i»¢lasegona convocatoria
només permet recuperar la
nota de teoria de cada part; les
practiques han d'estar
aprovades anteriorment, es a
dir, no hi ha segona
convocatoria de practiques.

- No-presentat: Alumnes no
presentats ala provade
validacio (caendari oficia) i
gue no hagin realitzat les
practiques aguest any.

oficial) havent realitzat aquest
any les practiques o no.
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