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Informacion general de la asignatura

DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL Y ROBOTICA

Semestre de 20 Q(SEMESTRE) EVALUACION CONTINUADA
imparticion

Caracter Grado/Méster Curso Carécter Modalidad

Grado en Ingenieria Electronica

BLIGATORIA | Presencial
Industrial y Automatica 0 OBLIGATO esencia

Numero de créditos de [3
la asignatura (ECTS)

Tipo de actividad, :
créditos y grupos Tipo de PRALAB PRAULA TEORIA
actividad
Nun,1e!'o de 1 o 3
créditos
Numero de 4 1 1
grupos

TRESANCHEZ RIBES, MARCEL
INFORMATICA E INGENIERIA INDUSTRIAL

Distribucion carga Carga total: 150h

(o [oeT-1o | RN (TN WG EC-M - 60h de clase presencial (40%)

)N [AEIRYACI R - 90h de trabajo autbnomo del estudiante (60%)
autonomo del

estudiante

i {eldn E:Ted o) Wy Yol i 11 M Consulte este enlace para obtener mas informacion.
sobre tratamiento de
datos

Idioma/es de Catalan
imparticion

7 YO T

D (] JITeTTe] o We LRI [ -0 4 Créditos de teoria y casos practicos en Grupo Grande
2 Créditos de practicas en Grupo Pequefio


https://unidisc.csuc.cat/index.php/s/xCrDk778LUMDuQY
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Créditos
Direccidn electrénica\nprofesor/a  impartidos
(CHED) por el

profesorado

Profesor/a (es/as) Horario de tutoria/lugar

TRESANCHEZ RIBES, MARCEL | marcel.tresanchez@udl.cat 9

Informacion complementaria de la asignatura

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

Es OBLIGATORIO que los estudiantes traigan los siguientes equipos de proteccion individual (EPI) a las practicas
docentes.

e Bata de laboratorio azul UdL unisex
e Gafas de proteccion
e Guantes de proteccion mecanica

Pueden adquirirse a través de la tienda Udels de la UdL:

C/ Jaume Il, 67 bajos
Centro de Culturas y Cooperacion Transfronteriza

http://www.publicacions.udl.cat/

El uso otros equipos de proteccion (por ejemplo tapones auditivos, mascarillas respiratorias, guantes de riesgo
quimico o eléctrico, etc.) dependera del tipo de practica a realizar. En este caso, el personal docente responsable
informara sobre la necesidad de la utilizacién de EPI’s especificos.

No traer los EPI's descritos 0 no cumplir las normas de seguridad generales que se detallan debajo comporta que
el estudiante no pueda acceder a los laboratorios o tenga que salir de los mismos. La no realizacioén de las
practicas docentes por este motivo comporta las consecuencias en la evaluacion de la asignatura que se
describen en esta guia docente.

NORMAS GENERALES DE SEGURIDAD EN LAS PRACTICAS DE LABORATORIO

e Mantener el lugar de realizacion de las practicas limpio y ordenado. La mesa de trabajo tiene que quedar
libre de mochilas, carpetas, abrigos...

e En el laboratorio no se puede ir con pantalones cortos ni faldas cortas.

e Llevar calzado cerrado y cubierto durante la realizacién de las practicas.

e Llevar el pelo largo siempre recogido.

e Mantener las batas abrochadas para protegerse frente salpicaduras y derramamientos de sustancias
quimicas.

¢ No llevar pulseras, colgantes 0 mangas anchas que puedan ser atrapados por los equipos, montajes...

e Evitar llevar lentes de contacto, puesto que el efecto de los productos quimicos es mucho mas grande si se
introducen entre la lente de contacto y la cérnea. Se puede adquirir uno cubre-gafas de proteccion.

e No comer ni beber dentro del laboratorio.

e Esta prohibido fumar dentro de los laboratorios.

e Lavarse las manos siempre que se tenga contacto con algun producto quimico y antes de salir del
laboratorio.

e Seguir las instrucciones del profesor y de los técnicos de laboratorio y consultar cualquier duda sobre
seguridad.

Para mayor informacién se puede consultar el manual de acogida del Servicio de Prevencion de Riesgos


http://www.publicacions.udl.cat/
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Laborales de la UdL que se encuentra en: http://www.sprl.udl.cat/alumnes/index.html

Objetivos académicos de la asignatura

Tener la capacidad de de disefar sistemas de control y automatizacién industrial.
Conocer la funcién de los sistemas de control en un sistema robotizado.

Aprender los principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Identificar y analizar los diferentes elementos de un robot.

Entender el funcionamiento de un robot y ser capaz de planificar su posible aplicacion.

Aprender a desarrollar interfaces graficas para gestionar sistemas de control.

Competencias

Competencias transversales

EPS1. Capacidad de resolucién de problemas y elaboracion y defensa de argumentos dentro de su area de
estudios.

EPS2. Capacidad de reunir e interpretar datos relevantes, dentro de su area de estudio, para emitir juicios
que incluyan una reflexion sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética.

Competencias especificas
GEEIA25. Conocimiento y capacidad para el modelado y simulacién de sistemas.

GEEIA26. Conocimientos de regulacion automatica y técnicas de control y su aplicacion a la
automatizacion industrial.

GEEIA27. Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

GEEIA29. Capacidad para disefar sistemas de control y automatizacién industrial.

Contenidos fundamentales de la asignatura
1. Introduccién a la robética

1.1. Clasificacion de robots

1.2. Sensores i actuadores

1.3. Motores paso a paso y de corriente continua

1.4. Sistemas electronicos de control de motores

1.5. Ejemplos de sistemas roboticos


http://www.sprl.udl.cat/alumnes/index.html

DISENO DE SISTEMAS DE CONTROL Y ROBOTICA 2021-22

2. Control de robots
2.1. Modelado cinemaético directo
2.2. Metodologia de Denavit y Hartenberg

2.3. Modelado cinemaético inverso

3. Disefio grafico de sistemas de control
3.1. Interfaces graficas
3.2. Implementacién discreta de controladores
3.3. Programacién de entornos graficos de control

3.4. Ejemplos de control aplicado

4. Control basado en visién artificial
4.1. Operaciones de procesamiento global
4.2. Filtros y convoluciones

4.2. Técnicas de procesado de imagenes

5. Aplicaciones
5.1. Programacioén de robots en la industria

5.2. Control realimentado de robots mediante visién artificial

Ejes metodoldgicos de la asignatura

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

Tanto los apuntes como los enunciados de los trabajos experimentales se encontraran disponibles en el campus
virtual de la universidad. La presentacion de los trabajos evaluativos consistird en presentar diferentes informes a
través de la plataforma virtual dentro de los plazos predefinidos.

El entorno de trabajo de la asignatura, con el fin de realizar simulaciones y trabajos practicos aplicados, sera
MATLAB y Simulink. La licencia de este software sera facilitada por el centro.

Habra un proyecto final que va a consistir en el control de un robot cartesiano basado en vision artificial. Esta
actividad se realizara en grupos pequenos de estudiantes (GP) durante el plazo marcado por las practicas 6 y 7 del
plan de desarrollo de la asignatura.
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Plan de desarrollo de la asignatura

Descripcion

Actividad presencial

Horas
presenciales

Horas trabajo
autonomo

Presetacion Leccion magistral 2 0

1 Tema 1: Teoria Leccion magistral 2 4
Tema 1: Teoria Leccion magistral 2 4

: Tema 2: Teoria Leccion magistral 2 4
Tema 2: Experimental Experimentacion 2 5

’ Tema 3: Teoria Leccion magistral 2 12
Tema 3: Ejercicios Practica 1 2 0

’ Tema 3.1: Experimental Experimentacion 2 8

5 Tema 3.1: Practicas Practica 2 4 0

6 Tema 3.2: Experimental Experimentacion 4 8
Tema 3.2: Practicas Practica 3 2 0

! Tema 3.3 i 3.4: Teoria Experimentacion 2 10

8 Tema 3.3: Practicas Practica 4 4 3

9 Prueba de evaluacion 1 Dudas practicas 2 5
10 Tema 4: Teoria Experimentacion 4 10
11 Tema 4: Ejercicios Practica 5 2 0
11-12 | Tema 4: Practicas Practica 6 4 2
12 Tema 5: Teoria Experimentacion 2 S
13-15 | Tema 5: Practicas Practica 7 12 7
16-17 | Prueba de evaluacién 2 Examen de validacion 2 5
18 Tutoria Tutoria 0 0
19-20 | Prueba de recuperacion Evaluacion 0 0

Durante el periodo de desarrollo de las sesiones de visién artificial y del robot cartesiano (semanas 11, 12, 13, 14y
15) se haran clases en grupos pequeiios (GP). El resto de sesiones, si es posible por espacio y numero licencias,
se haran en grupos grandes (GG).

Sistema de evaluaciéon

La evaluacién de la asignatura (NC) se realizara de forma continuada y se basara en la valoracion ponderada por
dificultad (NPx) de los trabajos de practicas realizados (Px).

NC = NP1*P1 + NP2*P2 + NP3*P3 + ... + NPx*Px
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Para computar la avaluacién continuada (NC) es obligatorio presentar todas las practicas propuestas. Por el
contrario, NC = 0 y se tendra que realizar el examen de recuperacion.

Una actividad no presentada por motivos justificables o presentada fuera de plazo valdra Px = 0.
Una practica suspendida no se podra recuperar de forma individual.

El haber presentado practicas con un peso del 50% o mas de la NC se considerard presentado a la convocatoria
de evaluacion.

Habra un examen final de validacién de practicas. El resultado de este podra ser Apto / No Apto. En caso de que
sea Apto, la nota final (NF) serd la nota de avaluacién continuada (NC). En caso de ser No Apto, NF = NC * 0.5.

Si NF es inferior a 5.0 se podra realizar un examen de recuperacién (NR) de caracter experimental. En este
caso, NF sera la nota més alta entre NF y NR sin poder superar el 6.9 (aprobado).

Bibliografia y recursos de informacion
Bibliografia principal:
- Apuntess de la assignatura.

- A. Barrientos, L.F. Peiin, 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.

- 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 Roboético. ISBN 0-333043821-3.

- K.S. Fu, R.C. Gonzélez, C.S.G. Lee. McGraw-Hill: Robotica: Control, Deteccion, 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.



