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Informaci6 general de l'assignatura

DISSENY DE SISTEMES DE CONTROL | ROBOTICA
2N Q(SEMESTRE) AVALUACIO CONTINUADA

Caracter

Grau/Master Curs Caracter Modalitat

Grau en Enginyeria Electronica
Industrial i Automatica

Nombre de crédits 6
assignatura (ECTS)

3 OBLIGATORIA | Presencial

Tipus d'activitat, credits Tipu s
i grups e PRALAB PRAULA TEORIA
d'activitat
Nom‘br_e de ’ 5 .
credits
Nombre de 4 1 1
grups

CLOTET BELLMUNT, EDUARD
INFORMATICA | ENGINYERIA INDUSTRIAL

Distribucio carrega Carrega total: 150h

docent entre la classe - 60h de classe presencial (40%)

presencial i el treball - 90h de treball autdnom de l'estudiant (60%)
autonom de I'estudiant

Informacié important Consulteu aguest enllag per a més informacio.
sobre tractament de
dades

Idioma/es d'imparticio [eZiEIEN

Distribucio de credits 4 Crédits de teoria i casos practics en Grups Grans
2 Credits de practiques en Grups Petits


https://unidisc.csuc.cat/index.php/s/6YmWjHtUWcryan1
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Credits
Adreca electronica professor/a impartits
(s/es) pel

professorat

Professor/a (s/es) Horari de tutoria/lloc

Dimarts 17:10-18:10 h (laboratori

CLOTET BELLMUNT, EDUARD eduard.clotet@udl.cat 9 2.04)

Informacié complementaria de I'assignatura

Assignatures prévies recomanades: Senyals i Sistemes i Teoria Basica del Control.

Es OBLIGATORI que els estudiants portin els seglients equips de proteccié individual (EPI) a les practiques
docents.

e Bata de laboratori blau UdL unisex
e Ulleres de proteccid
e Guants de proteccié mecanica

Poden adquirir-se a través de la botiga Udels de la UdL:
C/ Jaume I, 67 baixos

Centre de Cultures i Cooperacié Transfronterera
http://www.publicacions.udl.cat/

L'Us d'altres equips de proteccio (per exemple taps auditius, mascares respiratories, guants de risc quimic o
electric, etc.) dependra del tipus de practica que cal fer. En aquest cas, el personal docent responsable informara
sobre la necessitat de la utilitzacié de EPI especifics.

No portar els EPI descrits 0 no complir les normes de seguretat generals que es detallen a sota comporta que
l'estudiant no pugui accedir als laboratoris o hagi de sortir-ne. La no-realitzacié de les practiques docents per
aquest motiu comporta les conseqtiéncies en I'avaluacié de I'assignatura que es descriuen en aquesta guia
docent.

NORMES GENERALS DE SEGURETAT A LES PRACTIQUES DE LABORATORI

Mantenir el lloc de realitzacié de les practiques net i endrecgat.

La taula de treball ha de quedar lliure de motxilles, carpetes, abrics...

Al laboratori no es pot anar amb pantalons curts ni faldilles curtes.

Portar calgat tancat i cobert durant la realitzacié de les practiques.

Portar el cabell llarg sempre recollit.

Mantenir les bates cordades per protegir-se davant d'esquitxades i vessaments de substancies quimiques.
No portar polseres, penjolls 0 manigues amples que puguin quedar atrapats pels equips, muntatges...
Evitar portar lents de contacte, ja que lefecte dels productes quimics és molt més gran si sintrodueixen
entre la lent de contacte i la cornia.

Es pot adquirir un cobre-ulleres de proteccio.

No menjar ni beure dins del laboratori.

Esta prohibit fumar dins dels laboratoris.

Rentar-se les mans sempre que es tingui contacte amb algun producte quimic i abans de sortir del
laboratori.

e Seguir les instruccions del professor i dels tecnics de laboratori i consultar qualsevol dubte sobre seguretat.
e Per a més informacié podeu consultar el manual d'acollida del Servei de Prevencié de Riscos Laborals de la
UdL que es troba a: http://www.sprl.udl.cat/alumnes/index.html



http://www.sprl.udl.cat/alumnes/index.html
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Objectius academics de l'assignatura

Tenir la capacitat de dissenyar sistemes de control i automatitzacié industrial.

Aprendre els principis i les aplicacions dels sistemes robotitzats.

Identificar i analitzar els diferents elements d'un robot.

Entendre el funcionament basic d'un robot i ser capag de planificar les seves possibles aplicacions.
Aprendre a desenvolupar interficies grafiques per gestionar sistemes de control.

Entendre el funcionament dels dispositius usats per obtenir dades de profunditat.

Coneéixer les principals técniques de control per a robots mobils autonoms.

Competéncies
Competéncies transversals:

e EPS1. Capacitat de resolucio de problemes i elaboracio i defensa d'arguments dins de la seva area
d“estudis.

e EPS2. Capacitat per reunir i interpretar dades rellevants dins de la seva area d'estudi per emetre judicis que
incloguin una reflexio sobre temes rellevants de caire social, cientific o étic.

Competéncies especifiques:

e GEEIA25. Coneixement i capacitat de modelar i simular sistemes.

e GEEIA26. Coneixements de regulacié automatica i técniques de control i la seva aplicacié en
l'automatitzacié industrial.

e GEEIA27. Coneixements dels principis i aplicacions de sistemes robotitzats.

o GEEIA29. Capacitat per dissenyar sistemes de control i automatitzacié industrial.

Continguts fonamentals de l'assignatura

1. 1. Introduccié a la robotica
1.1. Clasificacié de robots
1.2. Sensores i actuadors
1.3. Motors pas a pas i de corrent continu
1.4. Sistemes electronics de control de motors

1.5. Exemples de sistemes robotics

2. Control de robots
2.1. Model cinematic directe
2.2. Metodologia Denavit i Hartenberg

2.3. Model cinematic invers

3. Disseny grafic d'interficies de control
3.1. Interfaces grafiques

3.2. Implementacié discreta de sistemes de control
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3.3. Programacié d'entorns grafics de control

3.4. Exemples d'aplicacié

4. Control basat en visié artificial
4.1. Operacions de processat global
4.2. Filtres i convolucions

4.2. Técniques de processament dimatges

5. Aplicacions
5.1. Programaci6 de robots en la indUstria

5.2. Control realimentat de robots mitjangant visié artificial

Eixos metodologics de 'assignatura

El desenvolupament de lassignatura es basa en la realitzaci6 de treballs practics experimentals al laboratori L5
(planta -1) de I'Escola Politecnica Superior. Tant els apunts com els enunciats dels treballs experimentals es
trobaran disponibles al campus virtual de la universitat.

La presentacié dels treballs avaluatius consistira en presentar diferents informes i exercicis a través de la
plataforma virtual dins dels terminis predefinits. L'entorn de treball de I'assignatura, per tal de fer simulacions i
treballs practics aplicats, sera MATLAB i Simulink. La llicencia daquest programari sera facilitada pel centre.

Hi haura un projecte final que consistira en el control d'un robot cartesia basat en visi6 artificial. Aquesta activitat
es realitzara en petits grups d'estudiants (GP) durant el termini indicat al pla de desenvolupament de I'assignatura.

Pla de desenvolupament de I'assignatura

Setmana Descripcio Activitat presencial prel-sI::\ecsials Hores treball autonom

Presentacié Lligé magistral 2 0
1 Teoria (T1) Llicé magistral 2 4
Teoria (T1/T2) Llicé magistral 2 3
: Practica (P1) Sessi6 practica 2 5
Teoria (T3) Llicé magistral 2 3
° Practica (P2) Sessi6 practica 2 5
Teoria (T4) Llicé magistral 2 2
* Practica (P3) Sessi6 practica 2 5
Teoria (T5) Llicé magistral 2 2
° Practica (P4) Sessi6 practica 2 2
Teoria (T6) Llicé6 magistral 2 3
Practica (P5) Sessi6 practica 2 7

6
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Setmana Descripcio Activitat presencial prel-sI::Lisials Hores treball autonom

Teoria (T7) Llicé magistral 2 3

! Practica (P6) Sessi6 practica 2 6
Teoria (T8) Llic6 magistral 2

10 Practica (P7) Sessi6 practica 2 7

Teoria (T9) Llicé magistral 2 2

" Practica (P8) Sessi6 practica 2 8

12 Teoria (T10) Llicé magistral 2 3

Projecte final Sessi6 practica 2 3

' Projecte final Sessi6 practica 2 8

Projecte final Sessi6 practica 2 3

' Projecte final Sessi6 practica 2 3

Projecte final Sessi6 practica 2 3

10 Projecte final Sessi6 practica 2 3

Sistema d'avaluacié

L'avaluacio6 de l'assignatura (NC) es realitzara de manera continuada i es basara en la valoracié ponderada per
dificultat (NPx) dels treballs de practiques realitzats (Px).

NC = NP1*P1 + NP2*P2 + NP3*P3 + ... + NPx*Px

Per computar I'avaluacié continuada (NC) és obligatori presentar totes les practiques proposades. En cas contrari,
NC = 0 i s'haura de fer 'examen de recuperacio.

Una activitat no presentada per motius justificables o presentada fora de termini valdra Px=0.
Una practica suspesa no es podra recuperar de forma individual.

Haver presentat practiqgues amb un pes del 50% o superior de la NC es considerara presentat a la convocatoria
davaluacié.

Hi haura un examen final de validacié de practiques. El resultat d'aquest podra ser Apte / No Apte. En cas que
sigui Apte, la nota final (NF) sera la nota d'avaluacié continuada (NC). En cas de ser No Apte, NF = NC*0.5.

Si NF és inferior a 5.0 es podra fer un examen de recuperacioé (NR) de caracter experimental. En aquest cas, NF
sera la nota més alta entre NF i NR sense poder superar el 6.9 (aprovat).

Bibliografia i recursos d'informacio
Bibliografia principal:
- Apunts de l'assignatura.

- A. Barrientos, L.F. Pefiin, C. Balaguer, R. Aracil: Fundamentos de roboética, McGraw Hill, 1997. ISBN:
8448108159.

- Reyes Cortés, Fernado, Robética: Control de robots manipuladores. Barcelona: México: Marcombo:
Alfaomega 2011. ISBN: 9788426717450.
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- Craig, John J.: Introduction to robotics : mechanics and control. 3rd ed. Essex: Pearson Educacion
Internacional, 2013. ISBN: 9781292040042.

- Gonzalez, Rafael C ; Woods, Richard E. Digital image processing. 4th ed. New York: Pearson Prentice Hall,
2018. ISBN 9781292223049.

- Peter Corke, Robotics, Vision and Control. Fundamental Algorithms in MATLAB. Springer, Berlin,
Heidelberg, 2011. ISBN: 978-3-642-20143-1.

Bibliografia complementaria:

- Philip J. McKerrow, Addison-Wesley: Introduction to Robotics. ISBN 0-534- 914370-5.
- Craig, John J.: Roboética. 3a ed. México: Pearson Educacion, 2006. ISBN: 9702607728.
- P. M. Taylor, Eds. Ceac: Control Robético. ISBN 0-333043821-3.

- K.S. Fu, R.C. Gonzélez, C.S.G. Lee. McGraw-Hill: Robotica: Control, Deteccidn, Vision e Inteligencia. ISBN
84-7615-214-0

- Sonka, Milan; Hlavac, Vaclav; Boyle, Roger. Image processing, analysis and machine vision. 4th ed. Pacific
Grove: Cengage, cop. 2015. ISBN 9781133593690.

- Szeliski, Richard. Computer vision : algorithms and applications. London: Springer, cop. 2011. ISBN
9781848829343.



