Vicerrectorado de Ordenaciéon Académica y Profesorado

Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacion

GUIA DOCENTE ABREVIADA DE LAASIGNATURA

G731 - Robdtica Industrial y Visidn Artificial

Grado en Ingenieria en Tecnologias Industriales

Curso Académico 2023-2024

1. DATOS IDENTIFICATIVOS

Titulo/s Grado en Ingenieria en Tecnologias Industriales Tipologia Optativa. Curso 4
v Curso
Centro Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacion

Modulo / materia MATERIA ELECTRONICA Y AUTOMATICA
MODULO OPTATIVO

Cadigo G731 - Robética Industrial y Vision Artificial

v denominacion

Créditos ECTS 6 Cuatrimestre Cuatrimestral (2)

Web

Idioma Espariol English friendly Si Forma de imparticion Presencial
de imparticion

Departamento DPTO. TECNOLOGIA ELECTRONICA E INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA

Profesor JOSE RAMON LLATA GARCIA

responsable

E-mail ramon.llata@unican.es

Numero despacho E.T.S. de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacién. Planta: - 2. DESPACHO JOSE RAMON LLATA
GARCIA (S2017)

Otros profesores ALBERTO PURAS TRUEBA

3.1 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

- Conocimiento de las diferentes configuraciones de robots industriales

- Conocimiento del control cinematico y dinamico de robots industriales

- Conocimiento detallado de los componentes de un sistema de vision artificial.

- Dominio de técnicas de vision bidimensional y procesado basico de imagen

- Conocimiento de técnicas de control visual de robots industriales.
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4. OBJETIVOS

Profundo Entendimiento de la Cinematica, Dinamica y de la Programacién de Robots Industriales.
Exposicion y Conocimiento detallado de las Técnicas de Vision Artificial 2D.
Integracion de Robdética y Vision Atrtificial 2D para la realizacion automatica de tareas con Robots Industriales.

6. ORGANIZACION DOCENTE

CONTENIDOS

1 Introduccion al Control de Robots

2 Cinematica Directa. Cinematica Inversa. Control Cinematico
de trayectorias

3 Modelado dinamico del robot.

4 Control dinamico del manipulador.

5 Introduccion a la Vision Artificial. Adquisicion de imagenes,
iluminacién, componentes.
Calibracion de la camara

6 Procesado basico de Imagen. Deteccion de Bordes.
Transformaciones morfoldgicas

7 Segmentacion. Extracciéon de caracteristicas.
Reconocimiento de objetos

7. METODOS DE LA EVALUACION

Descripcion Tipologia Eval. Final Recuper. %

Control Cinematico y Dinamico de Robots Trabajo No Si 50,00
Desarrollo de Aplicaciones de Visién Artificial Trabajo No Si 50,00
TOTAL 100,00

Observaciones

Esta prevista la evaluacion a distancia, de estos mismos trabajos, en el caso de una nueva alerta sanitaria por COVID-19
haga imposible realizar la evaluacién de forma presencial.

Criterios de evaluacioén para estudiantes a tiempo parcial

Tendran que realizar un examen escrito (60%) y un examen de laboratorio (40%).
Esta prevista la evaluacion a distancia, de estas mismas pruebas, en el caso de una nueva alerta sanitaria por COVID-19
haga imposible realizar la evaluacion de forma presencial.
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8. BIBLIOGRAFIA Y MATERIALES DIDACTICOS

BASICA

Kelly, R., Santibafiez, V. Control de Movimiento de Robots Manipuladores. Prentice Hall 2003.

Torres F., Pomares J. Gil, P.m Puente S. Aracil R. "Robots y Sistemas Sensoriales"
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Groover, MP.Weiss M., Nagel R.N., Odrey N.G., "Roboética Industrial, Tecnologia, Programacion y Aplicaciones”. Ed. Mc
Graw Hill, 1989.

Barrientos. L.F. Penin, C. Balaguer. R. Aracil. "Fundamentos de Robética". Mc Graw Hill, 1997

Castleman, Kenneth R. Digital image processing / Kenneth R. Castleman. 1996

Doebelin, Ernest O. Measurement systems : application and design / Ernest O. Doebelin.

Forsyth, David A. Computer vision : a modern approach / David A. Forsyth, Jean Ponce.

Terano T., Asai K., Sugeno. M., "Applied Fuzzy Systems". AP Professional, 1994.

Li-Xin Wang, "Adaptive Fuzzy Systems and Control" Prentice Hall, 1994

Hines J. W. "Fuzzy and neural approaches in engineering" John Wiley and Sons, 1997

Esta es la Guia Docente abreviada de la asignatura. Tienes también publicada en la Web la informaciéon mas detallada de la asignatura en la
Guia Docente Completa.
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