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Informacién complementaria de la asignatura

Asignaturas previas recomendadas: “Senyals i Sistemes” y “Teoria Basica del Control”

Objetivos académicos de la asignatura

ver competencias

Competencias

Competencias especificas de la titulacion

Capacidad para disefnar sistemas de control y automatizacién industrial.
Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.
Objetivos

o Entender el funcionamiento de robots y ser capag¢ de planificar una posible aplicacion.
o Entender el funcionamiento basico de diversos sistemes de control.
o Entender la funcién de los sistemes de control en un sistema robotizado.

Capacidad para disefiar sistemas electrénicos analdgicos, digitales y de potencia.
Conocimiento y capacidad para el modelado y simulacién de sistemas.

Conocimientos de regulacién automatica y técnicas de control y su aplicacién a la automatizacién industrial.

Competencias transversales de la titulacion

Capacidad de reunir e interpretar datos relevantes, dentro de su area de estudio, para emitir juicios que
incluyan una reflexién sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética.

Capacidad de resolucion de problemas y elaboracion y defensa de argumentos dentro de su area de
estudios.

Contenidos fundamentales de la asignatura

Sin traducir-

Bloc: T.1. Control aplicat

T.1.1. Aplicaci6 practica de sistemes de control

T.1.2. Control PID aplicat

T.1.3. Control mitjan¢ant senyal PWM

T.1.4. Funcionament de motors pas a pas i de corrent continu

T.1.5. Sistemes electronics de control de motors

T.1.6. Exemples de control aplicat
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Bloc: T.2. Control de robots

T.2.1. Model cinematic directe

T.2.2. Metodologia de Denavit y Hartenberg
T.2.3. Model cinematic invers

Bloc: T.3. Aplicacions

T.3.1. Programacié de robots en la indistria

T.3.2. Control realimentat de robots mitjancant visi6 artificial

Plan de desarrollo de la asignatura

El desarrollo de la asignatura se basa en la realizacion de trabajos practicos experimentales en los laboratorios L5
(planta -1) i Electronica (planta -1) de I'Escola Politécnica Superior.

El enunciado de los trabajos experimentales estaran disponibles en el campus virtual de la universidad y, para ser
evaluados, deberan realizarse en los plazos definidos.

El desarrollo de los trabajos practicos se realizara mayoritariamente utilizando el programa Matlab.

Sistema de evaluacién

La evaluacién de la asignatura se realizara de forma continua basada en la valoraciéon ponderada de los trabajos
practicos realizados.

NC = ( NP1*P1 + NP2*P2 + NP3*P3 + NP4*P4 + NP5*P5 + NP6*P6 )

En cas de que la valoracion NC sea inferior a 5.0 se podra realizar un examen de recuperacion con una valoracion
de 8 puntos, la nota final serd calculada segun:

NF = NR + (NC x 0,2)

Bibliografia y recursos de informacion

bibliografia recomendada

Apunts de I’assignatura.

"Introduction to Robotics", Philip J. McKerrow, Addison-Wesley, ISBN 0-534- 914370-5.

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

"Control Robético", P. M. Taylor, Eds. Ceac, ISBN 0-333043821-3



