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1. DATOS GENERALES
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Le"guai'::':r'g;;:f Espafiol Segunda lengua: Inglés

Uso docente de

English Friendly:
otras lenguas: 9 V:N

Pagina web: Bilinglie: N
Profesor: JESUS BENET MANCHO - Grupo(s): 11
Edificio/Despacho Departamento Teléfono Correo electronico Horario de tutoria
MECANICA ADA. E ING. ) s L )
D-0.D7 PROYEGCTOS 2293 jesus.benet@ucim.es Se indicara al principio del cuatrimestre

2. REQUISITOS PREVIOS

Conocimientos béasicos de Informéatica y de Teoria de Mecanismos.

3. JUSTIFICACION EN EL PLAN DE ESTUDIOS, RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS Y CON LA PROFESION

Esta asignatura proporciona al alumno los conceptos fundamentales para entender el funcionamiento de los robots industriales desde el punto de vista
mecanico, explicando los problemas basicos y constituyendo un punto de partida para profundizar en problemas mas avanzados.

Los conceptos desarrollados en esta asignatura son complementarios y constituyen una ampliaciéon de Teoria de Maquinas y Mecanismos y Teoria de
Mecanismos y Estructuras.

4. COMPETENCIAS DE LA TITULACION QUE LA ASIGNATURA CONTRIBUYE A ALCANZAR

Competencias propias de la asignatura
Cadigo Descripcion
Tener capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro del area de estudio) para emitir juicios que incluyan una

AO3 reflexién sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética

A04 Poder transmitir informacién, ideas, problemas y soluciones a un publico tanto especializado como no especializado

A05 Haber desarrollado habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores con un alto grado de autonomia.

A07 Conocimientos de las Tecnologias de la Informacién y la Comunicacién (TIC).

A08 Expresarse correctamente de forma oral y escrita.

A12 Conocimiento en materias basicas y tecnolégicas, que capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y teorias, y dote de
versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

A13 Capac?id.ad de resolygr problemas con iniciativa, toma E:ie decisignes, creatividad, razonamiento critico y de comunicar y transmitir
conocimientos, habilidades, y destrezas en la Ingenieria Industrial.

A15 Conocimiento de reglamentos y normas
Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de la base de la

CBo1 educacion secundaria general, y se suele encontrar a un nivel que, si bien se apoya en libros de texto avanzados, incluye también
algunos aspectos que implican conocimientos procedentes de la vanguardia de su campo de estudio

CBO2 Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de una fqrma profesional y posean las competencias que
suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de su area de estudio

CBO3 Ouc_a_lo.s_e.studiant.es tengan la capac?dad de reunir e interpretar datos relevant.es (r?ormglmentg dentro de su area de estudio) para
emitir juicios que incluyan una reflexién sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética

CBO4 Que Iqs gstudiantes puedan transmitir informacién, ideas, problemas y soluciones a un publico tanto especializado como no
especializado

CBO5 Que los estudiantes hayan desarrollado aquellas habilidades de aprendizaje necesarias para emprender estudios posteriores con un
alto grado de autonomia

F24 Conocimiento de los fundamentos cinematicos y dindmicos de los robots.

5. OBJETIVOS O RESULTADOS DE APRENDIZAJE ESPERADOS

Resultados de aprendizaje propios de la asignatura

Descripcion

Aplicacion de las ecuaciones fundamentales de la mecanica del sélido al estudio del movimiento de robots y manipuladores al desarrollo de algoritmos
eficientes y precisos para el control del movimiento.

6. TEMARIO
Tema 1: Fundamentos de calculo vectorial.
Tema 2: Complementos de cinematica en 3D.



Tema 3:
Tema 4:
Tema 5:
Tema 6:
Tema 7:
Tema 8:
Tema 9:

Transformaciones.

Dinamica de robots.

Complementos de dinamica en 3D.
Introduccion a la robdética.

Cinematica de robots (posicionamiento).
El problema cinematico inverso.
Calculo de velocidades, fuerzas estaticas y singularidades.

Tema 10: Generacion de trayectorias.
Tema 11: Disefio de los mecanismos del robot.
Tema 12: Control de movimiento en robots.

COMENTARIOS ADICIONALES SOBRE EL TEMARIO

El programa puede considerarse dividido en tres partes:

Parte I: Repaso y ampliacién de los fundamentos de mecénica, temas 1-3.

Parte II: Problemas geométricos y de posicionamiento de robots: temas 4-7.

Parte Ill: Problemas de andlisis de fuerzas, problemas dindmicos y control: temas 8-12.

Practicas previstas: implementacién informatica de los algoritmos para la resolucién de problemas mecanicos en robots industriales mediante lenguaje C y

MATLAB.

7. ACTIVIDADES O BLOQUES DE ACTIVIDAD Y METODOLOGIA

Competencias
Actividad formativa Metodologia relacionadas (para titulos |[ECTS |Horas|Ev|Ob/Descripcion
anteriores a RD 822/2021)
- . - . - ” A03 A04 A05 AO7 AD8 A12
Ens;gaér;\lzgl%_e]senmal (Précticas) ng:t?aelxposmvo/Lecmon A13 A15 CBO1 CBO2 CBO3 09l 225 sl N
CB04 CB05 F24
Resolucion de problemas o casos |Resolucién de ejercicios y A03 AD4 A0S AO7 AO8 A12
[PRESENGIAL] problemas A13 A15 CB01 CB02 CB03 09| 225/ S| N
CB04 CB05 F24
Préacticas de laboratorio L . AO3 A4 AOS AO7 AO8 A12
[PRESENCIAL] Combinacion de métodos A13 A15CB01 CB02 CB03 0.2 5/ S| N
CB04 CB05 F24
Tutorias individuales o . AD3 A04 A0S A7 AD8 A12
[PRESENCIAL] Combinacién de métodos A13 A15 CB01 CB02 CB03 0.2 5 S| N
CB04 CB05 F24
A03 A04 A05 AO7 AO8 A12
Prueba final [PRESENCIAL] Combinacién de métodos A13 A15 CB01 CB02 CB03 0.2 5/ 8| S
CB04 CB05 F24
Elaboracién de informes o trabajos o . AO3 A04 A0S A7 AD8 A12
[AUTONOMA] Combinacién de métodos A13 A15CB01 CB02 CB03 0.6 15[ S| N
CB04 CB05 F24
Estudio o preparacién de pruebas . . AO3 A4 ADS AO7 AD8 A12
[AUTONOMA] Trabajo auténomo A13 A15 CB01 CB02 CB03 3 75| S| N
CB04 CB05 F24
Total: 6/ 150
Créditos totales de trabajo presencial: 2.4 Horas totales de trabajo presencial: 60
Créditos totales de trabajo auténomo: 3.6 Horas totales de trabajo autonomo: 90

Ev: Actividad formativa evaluable

Ob: Actividad formativa de superacion obligatoria (Serd imprescindible su superacién tanto en evaluacién continua como no continua)

8. CRITERIOS DE EVALUACION Y VALORACIONES

. A Evaluacion |Evaluacién no Py
Sistema de evaluacion X ., |Descripcion
continua continua
Se realizara un examen en la fecha fijada por jefatura de
Prueba final 70.00% 70.00% estudios. Comprenderad la totalidad del temario y consistira en
ejercicios o problemas.
Se presentaran dos trabajos a lo largo del curso que se
entregaran al profesor en las fechas indicadas al principio del
Trabajo 30.00% 30.00% cuatnmestrg. Este trabajo comprende una,palrte )
correspondiente a la evaluacion de las practicas que varian
para cada afio al igual que el trabajo completo y que por tanto
no se guarda para el alumno repetidor
Total:) 100.00% 100.00%

* En Evaluacion no continua se deben definir los porcentajes de evaluacion segun lo dispuesto en el art. 4 del Reglamento de Evaluacion del Estudiante de la
UCLM, que establece que debe facilitarse a los estudiantes que no puedan asistir reqularmente a las actividades formativas presenciales la superacién de la
asignatura, teniendo derecho (art. 12.2) a ser calificado globalmente, en 2 convocatorias anuales por asignatura, una ordinaria y otra extraordinaria
(evaluandose el 100% de las competencias).

Criterios de evaluacion de la convocatoria ordinaria:

Evaluacion continua:

La nota del examen final se conforma de acuerdo con: (70% examen + 30% trabajo).



Para superar la asignatura hay que obtener una nota >=5.
Evaluacion no continua:
La nota del examen final se conforma de acuerdo con: (70% examen + 30% trabajo).
Para superar la asignatura hay que obtener una nota >=5.
Particularidades de la convocatoria extraordinaria:
Para superar la asignatura, hay que tener una nota en el examen >=5.
En el examen final se evaluaran las competencias relativas al trabajo.
El examen tendra las mismas caracteristicas que el examen final en la evaluacioén continua.
Particularidades de la convocatoria especial de finalizacion:
Para superar la asignatura, hay que tener una nota en el examen >=5.
En el examen final se evaluaran las competencias relativas al trabajo.
El examen tendra las mismas caracteristicas que el examen final en la evaluacioén continua.

9. SECUENCIA DE TRABAJO, CALENDARIO, HITOS IMPORTANTES E INVERSION TEMPORAL

No asignables a temas

Horas Suma horas
Practicas de laboratorio [PRESENCIAL][Combinacion de métodos] 5

Tutorias individuales [PRESENCIAL][Combinacién de métodos] 5

Prueba final [PRESENCIAL][Combinacién de métodos] 5
Elaboracién de informes o trabajos [AUTONOMA][Combinacién de métodos] 15

Estudio o preparacién de pruebas [AUTONOMA|[Trabajo auténomo] 75

Comentarios generales sobre la planificacion: Esta programacion puede sufrir cambios.

Tema 1 (de 12): Fundamentos de calculo vectorial.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 5
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 5
Tema 2 (de 12): Complementos de cinematica en 3D.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2
Resolucion de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2
Tema 3 (de 12): Complementos de dinamica en 3D.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2
Tema 4 (de 12): Introduccion a la robética.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 1
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 1
Tema 5 (de 12): Transformaciones.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2
Tema 6 (de 12): Cinematica de robots (posicionamiento).

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2
Tema 7 (de 12): El problema cinematico inverso.

Actividades formativas Horas
Ensefanza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccion magistral] 3
Resolucion de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucién de ejercicios y problemas] 3
Tema 8 (de 12): Calculo de velocidades, fuerzas estaticas y singularidades.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2
Tema 9 (de 12): Dinamica de robots.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 3
Resolucion de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 3
Tema 10 (de 12): Generacion de trayectorias.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2
Tema 11 (de 12): Disefio de los mecanismos del robot.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 1
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 1
Tema 12 (de 12): Control de movimiento en robots.

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 2

Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 2




Actividad global
Actividades formativas Suma horas
Prueba final [PRESENCIAL][Combinacién de métodos] 5
Ensefianza presencial (Practicas) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 225
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucién de ejercicios y problemas] 225
Préacticas de laboratorio [PRESENCIAL][Combinacién de métodos] 5
Tutorias individuales [PRESENCIAL][Combinacién de métodos] 5
Elaboracién de informes o trabajos [AUTONOMA][Combinacién de métodos] 15
Estudio o preparacién de pruebas [AUTONOMA|[Trabajo auténomo] 75

Total horas: 150

10. BIBLIOGRAFIA, RECURSOS

Autor/es Titulo/Enlace Web Editorial Poblacion ISBN Ao Descripcion
Barrientos A., Peiiin L.F.,

Balaguer C., Aracil R. Fundamentos de Robética Mc Graw Hill 978-84-481-5636-7 2009
Craig J.J. Robética Pearson 970-26-0772-8 2006
Spong MW & Vidyasagar M. Robot Dynamics and Control Wiley 0-471-50352-5 1989
Subir Kumar Saha Introduccién a la Robética Mc Graw Hill 978-0-07-066900-0 2008

Yosikawa T Foundations of Robotics MIT Press 0-262-24028-9 1990




