INGENIERIA EN AUTOMATICA Y ELECTRONICA

INDUSTRIAL
ASIGNATURA: CONTROL Y PROGRAMACION DE
ROBOTS
CURSO: 1° OPCION:
Créditos: 6 X Castellano
Semestre: 2°
Créditos ECTS: 4 X Euskera

1.-Objetivos:

Conocer los fundamentos del modelado de robots.

Conocer los fundamentos del control de robots.

Adquirir los criterios de implantacién, programacion e integracion de un robot en un
sistema automatizado de fabricacion

2.-Programa:

1. INTRODUCCION.
1.1. Antecedentes.
1.2. Definiciones y clasificacion.
2. 2.- MORFOLOGIA.
2.1. Estructura mecanica.
2.2. Elementos.
HERRAMIENTAS MATEMATICAS.
MODELADO. CINEMATICA DEL ROBOT
MODELADO. DINAMICA DEL ROBOT
CONTROL CINEMATICO
6.1. Tipos de trayectorias.
6.2. Interpolacion de trayectorias.
7. CONTROL DINAMICO.
7.1. Técnicas de control.
7.2. Aspectos practicos.
8. PROGRAMACION DE ROBOTS.
8.1. Métodos de programacion.
8.2. Requerimientos.
9. CRITERIOS DE IMPLANTACION DE UN ROBOT INDUSTRIAL.
9.1. Disefio.
9.2. Caracteristicas a tener en cuenta.
9.3. Seguridad.
9.4. Robots comerciales.
10. APLICACIONES DE LOS ROBOTS.
10.1. Clasificacion.
10.2. Aplicaciones industriales.
10.3. Tendencias.
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