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1. DATOS GENERALES

Asignatura: ROBOTICA INDUSTRIAL Codigo: 56506
Tipologia: OBLIGATORIA Créditos ECTS: 6
417 - GRADO EN INGENIERIA ELECTRONICA INDUSTRIAL Y

Grado: : C démico: -
490" AUTOMATICA (CR-2021) urso academico: 2023-24
Centro: 602 - E.T.S. INGENIERIA INDUSTRIAL CIUDAD REAL Grupo(s): 20
Curso: 3 Duracion: C2
Lengua principal de - . .
imparticion: Espafiol Segunda lengua: Inglés

Uso docente de

English Friendly:
otras lenguas: 9 v:S

Pagina web: Bilinglie: N
Profesor: ANDRES SALOMON VAZQUEZ FERNANDEZ PACHECO - Grupo(s): 20
Edificio/Despacho Departamento Teléfono [Correo electronico Horario de tutoria
e L INGENIERIA ELECTRICA, - e ra ey e
Edificio Politécnico 2- ¢ p o 1RONICA, AUTOMATICA Y Via Teams [andress.vazquez@uclm.es L9:30-10:45;M9:30-10:45; X: 12:30-13:45; V-

B02 12:30-13:45

COMUNICACIONES

2. REQUISITOS PREVIOS

Para cursar esta asignatura con el mayor aprovechamiento, el alumno debera haber adquirido los
conocimientos que se derivan de la obtencion de las competencias relacionadas con las materias de
matematicas, fisica, informatica, tecnologia eléctrica, regulacién automatica y teoria de maquinas y
mecanismos.

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

La asignatura “Robética Industrial” permite al alumno adquirir conocimientos de principios y aplicaciones de
los sistemas robotizados que, complementados con los adquiridos en otras materias especificas, facilitaran
la aplicacion de sus habilidades en el mundo laboral o de investigacion y, a la postre, ayudaran al ingeniero
a enfrentarse a los problemas que le surgiran a lo largo del ejercicio de la profesion. Por tanto, esta
asignatura es parte importante de la formacién de un futuro Ingeniero Industrial graduado en Ingenieria
Electrénica Industrial y Automatica.

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

Competencias propias de la asignatura

Codigo Descripcion
Que los estudiantes hayan demostrado poseer y comprender conocimientos en un area de estudio que parte de la base de la
CB01 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
Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacién de una forma profesional y posean las competencias que

cBo2 suelen demostrarse por medio de la elaboracién y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de su area de estudio

CBO3 Ou«la_lo.s_e.studiant_es tengan la capac?dad de reunir e interpretar datos relevant.es (r?ormlalmentef 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 informacion, 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
CEE09 Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.
Conocimiento en materias basicas y tecnolégicas, que capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y teorias, y dote de

ceos versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CGo4 Capacidad de resolver problemas con iniciativa, toma de decisiones, creatividad, razonamiento critico y de comunicar y transmitir
conocimientos, habilidades y destrezas en el campo de la Ingenieria Industrial.

CGo6 Capacidad para el manejo de especificaciones, reglamentos y normas de obligado cumplimiento.

CTO1 Conocer una segunda lengua extranjera.

CT02 Conocery aplicar las Tecnologias de la Informacién y la Comunicacion.

CT03 Utilizar una correcta comunicacion oral y escrita.

5. OBJETIVOS O RESULTADOS DE APRENDIZAJE ESPERADOS

Resultados de aprendizaje propios de la asignatura



Descripcion

Aplicacion de las principales herramientas informaticas de robots.
Capacidad de identificacion de las diferentes clases de robots.

Capacidad de modelar dindmicamente la estructura de un robot rigido.
Conocer las aplicaciones de los robots industriales.

Capacidad de generacion de trayectorias dentro del entorno de trabajo.
Utilizar los principales lenguajes de programacion de los robots industriales.
Conocer el espacio de trabajo del robot y sus limitaciones.

6. TEMARIO

Tema 1: INTRODUCCION

Tema 2: MORFOLOGIA DEL ROBOT

Tema 3: HERRAMIENTAS MATEMATICAS

Tema 4: MODELADO Y CONTROL CINEMATICO

Tema 5: MODELADO Y CONTROL DINAMICO

Tema 6: APLICACIONES INDUSTRIALES Y TENDENCIAS

COMENTARIOS ADICIONALES SOBRE EL TEMARIO

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)

Corresponde con las clases
presenciales de teoria y problemas
de la asignatura. Se utilizaran las
siguientes metodologias docentes: -
Método expositivo/leccién magistral -
Resolucién de ejercicios y problemas
-Tutorias grupales
Corresponde con la doncencia
relativa al disefio de celdas
robotizadas necesaria para el
posterior trabajo de los alumnos y al
tiempo dedicado por los mismos para
la exposicion de sus trabajos Se
Resolucién de problemas o casos |Resolucién de ejercicios y CB01 CB02 CB03 CEE09 04 10l s utilizaran las siguientes metodologias
[PRESENCIAL] problemas CG03 CG04 CGo6 ’ docentes: - Resolucion de ejercicios
y problemas relacionados con la
teoria de la asignatura aplicados a
celdas roboéticas reales -Aprendizaje
basado en trabajos, comentarios e
informes que alumno hara sobre lo
aprendido
Corresponde a las practicas
Préacticas de laboratorio CBO1 CBO2 CBO3 CBO4 gszfgtglsgejquzz(;:c?c:?:secr:):I

Practicas CB05 CEE09 CG03 CG04 0.6 15/ S ) .
[PRESENCIAL] Matlab y Robotstudio Se utilizaran las

CG06 CT02 CTO3 . .
siguientes metodologias docentes: -

Préacticas en laboratorio

Ensefianza presencial (Teoria) Método expositivo/Leccion CB01 CB02 CB03 CEE09

[PRESENCIAL] magistral CG03 CG06 12 30

pd

(9]

Corresponde con las pruebas de
evaluacién (examenes) Se utilizaran
las siguientes metodologias
docentes: - Pruebas de evaluacién -
Aprendizaje basado en trabajos,
comentarios e informes
Corresponde con el estudio
auténomo del alumno para la
preparacion de pruebas y del trabajo
realizado en grupo relacionado con
el desarrollo de celdas robotizadas.
Se utilizaran las siguientes
“Imetodologias docentes: - Trabajo
auténomo correspondiente al estudio
o preparacién de pruebas - Trabajo
en grupo correspondiente a la
elaboracién del trabajo de la

CB01 CB02 CB03 CB04
Prueba final [PRESENCIAL] Pruebas de evaluacién CB05 CEE09 CG03 CG04 0.2 5 S
CG06 CTO1 CTO3

CB01 CB02 CB03 CB04
Trabajo autbnomo CB05 CEE09 CG03 CG04 3.6 90 N
CG06 CTO1 CT02 CTO3

Estudio o preparacion de pruebas
[AUTONOMA]

asignatura
Total: 6/ 150
Créditos totales de trabajo presencial: 2.4 Horas totales de trabajo presencial: 60
Créditos totales de trabajo autonomo: 3.6 Horas totales de trabajo autonomo: 90

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



8. CRITERIOS DE EVALUACION Y VALORACIONES

Sistema de evaluacién

Evaluacion
continua

Evaluacion no
continua*

Descripcion

Préacticas de evaluacién continua consistentes en la resolucion
con matlab de la cinematica directa, inversa, diferencial y
control cinematico de un robot industrial.

En evaluacién no continua consistira en la realizaciéon de una
Unica prueba de evaluacion de los mismos contenidos.

Nota minima: 4.0

Realizacién de practicas en laboratorio 25.00% 25.00%

Trabajo final de curso en el que el alumno rubrica todas los
conceptos adquiridos por medio del andlisis, disefio y
programacion de una celda robética industrial.

En evaluacién no continua consistira en la realizacion de una
Unica prueba de evaluacion de los mismos contenidos.

Nota minima: 4.0

Trabajo 35.00% 35.00%

Evaluacién de la asimilacién de conceptos teéricos y de
problemas mediante pruebas escritas.
Nota minima: 4.0

Prueba final 40.00% 40.00%

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 superacion 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:
Es obligatoria la asistencia a practicas para poder aprobar la asignatura en la convocatoria ordinaria.
Se realizara un examem coincidiendo con la convocatoria oficial. El examen estara formado por, aproximadamente, cinco ejercicios relacionados con los
contenidos tedricos y problemas de la asignatura.
Evaluacion no continua:
Examen global Ginico que cubra todas las competencias de la asignatura.
Particularidades de la convocatoria extraordinaria:
- Con evaluacién continua:
Se permitird guardar la nota de cada una de las 3 partes de la asignatura (practicas en matlab, trabajo final y evaluacién de conceptos).
Se permitird una recuperacion de las practicas y del trabajo con otras practicas y trabajos equivalentes.
Se realizara un examen coincidiendo con la convocatoria oficial. El examen estara formado por, aproximadamente, cinco ejercicios relacionados con los
contenidos tedricos y problemas de la asignatura.

- Con evaluacién no continua

Examen global Ginico que cubra todas las competencias de la asignatura.

Particularidades de la convocatoria especial de finalizacién:

En el caso de haber optado por evaluacién continua en las convocatorias anteriores:

Se permitira guardar la nota de cada una de las 3 partes de la asignatura (practicas en matlab, trabajo final y evaluacién de conceptos).

Se permitird una recuperacion de las practicas y del trabajo con otras practicas y trabajos equivalentes.

Se realizarad un examen coincidiendo con la convocatoria oficial. El examen estara formado por, aproximadamente, cinco ejercicios relacionados con los
contenidos teéricos y problemas de la asignatura.

- Con evaluacién no continua
Examen global Gnico que cubra todas las competencias de la asignatura.

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

No asignables a temas
Horas Suma horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 30
Resolucion de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 10
Préacticas de laboratorio [PRESENCIAL][Préacticas] 15
Prueba final [PRESENCIAL][Pruebas de evaluacién] 5
Estudio o preparacién de pruebas [AUTONOMA|[Trabajo auténomo] 90
Actividad global
Actividades formativas Suma horas
Resolucién de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 10
Préacticas de laboratorio [PRESENCIAL][Préacticas] 15
Prueba final [PRESENCIAL][Pruebas de evaluacién] 5
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 30
Estudio o preparacién de pruebas [AUTONOMA][Trabajo auténomo] 90

Total horas: 150

10. BIBLIOGRAFIA, RECURSOS

Titulo/Enlace Web Ao
Manual de RobotStudio 2013
http://www.abb.es/product/seitp327/dfa0f6fe2c1fic64c125725100252d4d.aspx?productLanguage=es&country=ES
HandBook of Robotics Springer 978-3540303015 2008
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MATLAB Reference Guide
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