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OBJETIVOS GENERALES

En la primera parte de la asignatura se estudia la utilizacién del autémata programable como elemento bésico tanto
para control de sistemas todo/nada como en la implantacién de lazos de regulacién analédgica. En la segunda parte
se dan los conocimientos necesarios para abordar el proyecto de una instalacién robotizada.

PROGRAMA

1. LOGICA PROGRAMABLE.

Objetivos, funciones y tecnologias en los Automatismos. Nocidn de Logica Programable. Automatas Programables.
Introduccion. Definicion. Antecedentes. Campos de Aplicacion. Ventajas e Inconvenientes del PLC.

2. ARQUITECTURA DE LOS AUTOMATAS PROGRAMABLES, ORGANIZACION GENERAL.

El Procesador. Registros. Pilas. Buses. Memoria Central. Direccionamientos. Organizacién y gestion de memoria.
Desarrollo de Instrucciones. Nocién de Ciclo. Desarrollo de Ciclos. Tipos de Ciclos. Automatas Multiprocesadores.
Entradas y Salidas Industriales. Digitales (Todo-Nada). Analdgicas. Especiales. Seguridad en el Funcionamiento.
3. PROGRAMACION DE LOS AUTOMATAS.

Tipo de Lenguajes. Criterios Basicos de programacion de automatas. Asignacion, Instrucciones ldgicas. Gestién de
Ciclo. Instrucciones de Calculo y Funciones Especiales. Tipos de Variables. Instrucciones Matematicas.
Desplazamiento, Rotacion, Comparacion. Instrucciones de Salto. Funciones Especiales. Reguladores PID.

4. ENTORNO DEL AUTOMATA PROGRAMABLE.

Nocion de Configuracion. Consolas de Programacién. Mision y Tipologias. Periféricos y Medios Auxiliares.
Comunicacion y Redes. Técnicas de Transmision. Niveles OSI.

5. EVALUACION Y SELECCION DE UN AUTOMATA.

Elementos de Juicio para la Seleccion. Descripcion de los principales Autdbmatas Programables del mercado.

6. INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

Definicion. Estado actual. Antecedentes y Evolucion. Caracterizacién del Robot: Anatomia, Volumen de Trabajo,
Sistemas de Impulsion. Precisién. Repetibilidad. Clasificacion y tipologias. Criterios de Aplicacion. Aplicaciones de
los Robots.

7. CINEMATICA DIRECTA E INVERSA

Cinematica directa: Problema Cinematico Directo. Matrices de Rotacién. Matrices Homogéneas. Denhavit-
Hartenberg. Cuaternios. Velocidad y Fuerza Cinematica. Cinematica inversa: Métodos Geométricos. Resolucion a
partir de las Matrices de Transformaciéon Homogenea. Desacoplo Cinematico. Matriz Jacobiana

8. TRAYECTORIAS.

Tipos de Trayectorias. Generacion de Trayectorias cartesianas. Interpolacion de Trayectorias.

9. DINAMICA DEL ROBOT.

Modelo dinamico del robot rigido. Formulacion Lagrange-Euler. Formulacion Newton-Euler. Ecuaciones
Generalizadas de dAlembert.
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CRITERIOS Y FORMA DE EVALUACION
Evaluacion de las practicas de laboratorio semanales que se realizan a lo largo del cuatrimestre (30% de la nota
final) y un trabajo practico individual (70% de la nota final).
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