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Teoria / Practica - Detalle de horarios y profesorado

Aula Dia | Horario Profesor Periodo/fechas | Horas | Dpto.
L 10:30 - José Antonio
12:00 Lépez
Orozco
Por (50%) o
determinar 11:00 — Rail 2° semestre 35 DACyA
12:00 Fernandez
X Fernandez
(50%)
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Laboratorios — Detalle de horarios y profesorado

Grupo | Lugar Sesiones Profesor Horas Dpto.
Al Laboratorio 10
Sistemas
Digitales L 14:30-17:00 Rall
02.241.B fechas a concretar .
a . Fernandez DACyA
(22 planta segun progreso del Fernandez
entre modulo | curso
central sury
norte)
Tutorias — Detalle de horarios y profesorado
Profesor Horarios e-mail Lugar
José Antonio L de 12:00-13:30, '
, X de 9:30 — jalo@dacya.ucm.es | 02.234.0
Lopez Orozco 11:00(%)

*(3h no presenciales): Horas de tutoria no presenciales a través de correo, campus

virtual, ...

Resultados del Aprendizaje (segin documento de verificacion)

* Introducir los principios de la robdética y la mecatrénica.
» Como mecatrénica se refiere a la integracion de la mecanica, la electrénica, el
control y la informéatica para el disefio de sistemas inteligentes.
» Utilizar como campo de aplicacion la robética mévil donde se pondra de manifiesto
la interrelacion de todos estos aspectos.

Competencias

CB6-10, CT1-10, CG1, CG2, CG3, CG5, CG10, CG11, CE3, CES

Resumen

Sensores y actuadores. Microcontroladores. Rob6tica mévil. Computadores y
programacion de robots. Sistemas mecanicos y electrénicos.
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Programa de la asignatura

A lo largo del curso se construird un robot movil donde poner en practica los
distintos aspectos de la mecatrénica. Para ello se estudiara:

1.- Introduccién a la Mecatrénica

Se especifica qué es la mecatrénica y las disciplinas que auna: la ingenieria
mecanica, ingenieria electronica, ingenieria de control e ingenieria informatica. Se
destaca la importancia de la mecatrénica como innovacion en el sector industrial,
comercial y de servicios y ejemplos donde se aplica, destacando la importancia del
disefio y del control y su apoyo en sensores y transductores, sistemas de medicion,
actuadores, microprocesadores, microcontroladores, etc.

2.- Introduccion a la Robotica

Una aplicacion de la mecatronica es la robotica mévil. Asi, en este tema se estudia
gué es la robdtica y qué se entiende por robot. Se vera la evolucién de los robots
hasta nuestros dias y se distinguira entre robots manipuladores y robots méviles. Se
disefara la estructura del robot mévil que se utilizara a lo largo del curso.

3.- Disefio y arquitectura de robots

Se revisaran los conceptos mas utilizados y relacionados con robots autbnomos. Asi
se estudiaran las diferentes arquitecturas de control (reactivas, jerarquicas e
hibridas), ejemplos de tipos de robots (de ruedas independientes, de patas,
aéreos,...) y los modelos de comportamiento (individuales, colectivos,
cooperantes,...). Se definira la nomenclatura, sistemas de coordenadas, etc. Como
ejemplo préctico se estudiaran diferentes microcontroladores. Se utilizara un
microcontrolador para dotar al robot mévil de cierta inteligencia y procesar la
informacion recibida por los sensores.

4.- Actuadores

Los actuadores son elementos fundamentales en Mecatronica. Se revisaran los
distintos tipos de actuadores mas habituales entre los que se encuentran los
destinados a producir movimiento (motores y cilindros), los destinados al trasiego de
fluidos (bombas) y los de tipo térmico. Se realizara hincapié en motores estudiando
y aprendiendo a controlar los distintos tipos de motores utilizados en robética. Se
incorporaran algunos de estos motores al robot disefiado.

5. Sensores

La percepcién es un elemento esencial en la mecatrénica y en la robética. Se
estudiaran los diferentes sensores necesarios para navegacion de robots tanto de
obtencidn de la posicion (internos y externos) como detectores de obstaculos. Se
hard mencion especial al uso de vision artificial. Se dotara el robot de varios
sensores.

6.- Control y programacion de robots

El control de un dispositivo electromecéanico es fundamental en la mecatrénica, se
mostrard como se controla y se dota de inteligencia a un robot. Asi se estudiaran
aspectos tales como la representacion del entorno, la planificacion de tareas y la
navegacion. Se realizara una introduccion a la fusién e integracion multisensorial
para la construccion de mapas. Como ejemplo practico se procurara realizar un
modelo sencillo del entorno del robot construido para tareas complejas.

Practicas:

Los aspectos que se van a tratar en las practicas son:

- Construccién de una plataforma movil para el robot

- Uso de motores en robotica

- Tipos de sensores y caracterizacion

- Movimiento y localizacién del robot

- Planificacion de trayectorias y tareas complejas

- Construccion de mapas
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Recursos en Internet

Asignatura en el Campus Virtual de la UCM.

Metodologia

Se desarrollaran las siguientes actividades formativas:

- Clases de teoria, donde se presentaran y comentaran los contenidos, ilustrados
con ejemplos y aplicaciones. En las clases se utilizaran, a discrecion del profesor, la
pizarra, proyecciones con ordenador o transparencias, simulaciones por ordenador,
etc.

- Clases practicas, en las que se resolveran problemas, se comentaran trabajos
recientes y se realizaran exposiciones monograficas por parte de los alumnos.

- Se disefara y construira un robot mévil donde poner en practica los distintos
aspectos estudiados en teoria.




Evaluacion

Realizacién de exdmenes Peso 50%

Se realizardn un examen final (E) que sera evaluado hasta un maximo de 10 puntos.
Se podra sustituir este examen por una evaluacion continua, con la que se evallen
a lo largo del curso los conocimientos adquiridos (Ec).

Otras actividades de evaluacion | Peso 50%

Realizacion de practicas en el laboratorio. Se valorara el correcto funcionamiento de
la practica realizada en cada sesién. También se tendran en cuenta la actitud y otras
habilidades demostradas en las sesiones. Tendra un peso mayor la Ultima practica
en la que se muestra el robot final e incorpora todos los elementos desarrollados a
lo largo del curso.

En este apartado también se valoraran la entrega de problemas, ejercicios y
trabajos, individuales o en grupo, que se proponen durante el curso y que podran
realizarse o ser resueltos durante las clases, asi como la exposicién de temas
monogréficos por parte del alumno.

Calificacion final

La calificacion final C seré la obtenida en una de estas dos opciones:
- Evaluacién continua de los conocimientos teoricos Ec (en escala de 0 a 10):
C=05Ec+05A
So6lo se podran aplicar estos porcentajes cuando se hubiera obtenido en Ec una
nota igual o superior a 3.5, en caso contrario debera realizar el examen final.
- Examen final, E (en una escala de 0 a 10):
C=05E+05A
So6lo se podran aplicar los porcentajes anteriores cuando se hubiera superado el
examen final E con una nota igual o superior a 3.5, siendo A la nota de las
actividades de evaluacién (en escala de 0 a 10): practicas de laboratorio y otras
actividades propuestas durante el curso.
Este criterio de puntuacion es valido para las dos convocatorias del curso
académico.




