2023-07-31 18:58:06

. | Universitat
iscola Superior upf- Ir’ﬂmlul‘-ﬂ Fabra
Politéoniza Rarcelona

101412 - ROBOTICA

e Curs academic 2023/24

e Curs: Quart

e Trimestre: Primer

e Nombre de crédits: 6

* Professorat:
o Josep Lopez Xarbau <jlopezxarbau@tecnocampus.cat>
o Joan Triadé Aymerich <triado@tecnocampus.cat>

e Catala

El software utilitzat aixi com els manuals dels equips utilitzats poden estar en anglées.

Proporcionar als estudiants els coneixements basics del control de robots y de la seva aplicacié en produccié industrial, de
manera que adquireixin un coneixement suficient de com es programen i s'utilitzen i de les possibilitats de la seva
aplicaci6.

Aixo inclou el coneixement dels principis basics de disseny i control de robots i la seva programacio per utilitzar-los en
aplicacions industrials i d'altre mena.

“Aguesta assignatura disposa de recursos metodoldgics i digitals per fer possible la seva continuitat en modalitat no presencial en el cas de ser necessari per
motius relacionats amb la Covid-19. D’aquesta forma s’assegurara I'assoliment dels mateixos coneixements i competéncies que s’especifiquen en aquest pla
docent.

El Tecnocampus posara a I'abast del professorat i I'alumnat les eines digitals necessaries per poder dur a terme I'assignatura, aixi com guies i
recomanacions que facilitin 'adaptaci6 a la modalitat no presencial”

e CE27: Coneixer els principis i aplicacions dels sistemes robotitzats.

e CEZ28: Aplicar la informatica industrial i les comunicacions.

e CB2: Que els estudiants sapiguen aplicar els seus coneixements al seu treball o vocacié d'una forma professional i posseeixin les competéncies que
ES solen demostrar per mitja de I'elaboracio i defensa d'arguments i la resolucié de problemes dins la seva area d'estudi.
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- Tema 1: Introduccié, Morfologia, Arquitectures,Sensors

Introduccid als robots: Que son?. Per a que s'utilitzen?. En que consisteixen?. Importancia de I'estructura mecanica.
Control dels robots: Arquitectura del control del robot. Requeriments de control a partir de les especificacions
funcionals. Implicacions hardware dels requeriments. Elecci6 practica de I'arquitectura hardware i software. Quin
robot em cal?

Requeriments per la sensorica, la mecanica i el sistema motriu a partir de les especificacions funcionals. Criteris

de selecci6 de sensors. Criteris de seleccié de mecanica. Criteris de seleccié del sistema motriu

- Tema 2: Models matematics

Posici6 i Orientaci6 en el pla i en el espai. Sistemes de referéncia de coordenades. Notacié de Craig .
Transformacio de sistemes de coordenades: translacid, rotacid i rotacié + translacié. Exemples amb el Matlab.
Format de transformacions homogénies (matrius 4x4). Aritmetica de transformacions: composicié de
transformacions, transformacions inverses. Exemples, utilitzacié del Matlab.

Altres representacions de l'orientacié. RPY, Euler ZYX, Euler ZYZ, Parells de rotaci6 i Quaternions.

- Tema 3: Models fisics

Enllagos cinematics entre articulacions. Relacions entre els Sistemes de referéncia de les articulacions.
Determinaci6 de la posici6 final d'un manipulador amb la concatenacié de transformacions.

Casos d'exemple. Espai de les coordenades de les articulacions en relacié a I'espai cartesia. Parametres Denavit-
Hartenberg. Diferents tipologies de robot (Puma 570, robots cilindrics ) exercicis amb Matlab

Problema cinematic invers. Existéncia de multiples solucions. Com abordar el problema, restriccions. Estudi de
casos particulars. Resoluci6 per metodes numerics.

Velocitats lineals i angulars. Matriu Jacobiana del manipulador. Propagacio de la velocitat a traves de les
articulacions. Parells i Forces estatiques.

- Tema 4: Programaci6 de robots

Generaci6 de trajectories
Objectiu de la programaci6 de robots. Tipus de programacié. Estructures de programacié aplicades a robots.

- Tema 5: Aplicacions

El robot a la produccié. El robot com a maquina flexible. Plantejament de l'automatitzacié implicant robots.
L'utillatge del robot. L'entorn del robot.

Integracié de maquines i sistemes en un conjunt de produccié amb robots.

L'operativa amb robots i el compliment de les normes de seguretat en maquines.

e 12 - Consum i produccio responsables

e 05 - lgualtat de genere

¢ 08 - Treball digne i creixement econdmic
e 04 - Educacio6 de qualitat

e 09 - IndUstria, Innovacio i Infraestructures

La qualificaci6 final sera la mitjana ponderada de les qualificacions de les activitats avaluables.
Conjunt de totes les Practiques 30 %

Teoria Primera Part: 30 %

Teoria Segona Part: 30%

Exercicis: 10%

Notes minimes per a aprovar:
- 3.5 de les notes d’examen
- 3.5 de les notes de practiques.

En cas contrari, la qualificaci6 de I'assignatura sera la nota més baixa.

Cada examen te un examen de recuperacié que només permetra recuperar la part corresponent. Les practiques no es recuperen.



