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1. DATOS IDENTIFICATIVOS

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

Médulo / materia MATERIA INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA
MODULO OPTATIVO

Cddigo G1013 - Industrial Robotics and Computer Vision

v denominacion

Créditos ECTS 6 Cuatrimestre Cuatrimestral (2)

Web

Idioma Inglés English friendly No Forma de imparticion Presencial
de imparticion

Departamento DPTO. TECNOLOGIA ELECTRONICA E INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA
Profesor CARLOS TORRE FERRERO

responsable

E-mail carlos.torre@unican.es

Numero despacho E.T.S. de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacion. Planta: - 2. DESPACHO (S2018)

Otros profesores

2. CONOCIMIENTOS PREVIOS

Subjects of previous courses belonging to the automation scope as well as the subjects of Algebra and Geometry , Physics
and Computer Basics.

It will also be necessary a good level of oral/written comprehension in English to follow the classes and to understand the
documentation used for the course (such as manuals for robots, cameras, etc.).
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3. COMPETENCIAS GENERICAS Y ESPECIFICAS DEL PLAN DE ESTUDIOS TRABAJADAS

Competencias Genéricas

Obtencion del conocimiento en materias basicas y tecnoldgicas, que les capacite para el aprendizaje de nuevos
métodos y teorias, y les dote de versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

Adquisicion de la 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 Electronica
Industrial.

Obtencion de los conocimientos para la realizacion de mediciones, calculos, valoraciones, tasaciones, peritaciones,
estudios, informes, planes de labores y otros trabajos analogos.

Adquisicion de la capacidad de trabajar en un entorno multilingtie y multidisciplinar.

Adquisicion de la capacidad de comunicarse por escrito.

Adquisicion de la capacidad de comunicacion interpersonal.

Adquisicion de la capacidad de trabajar en equipo.

Adquisicion de la capacidad de innovar.

Adquisicion de la capacidad de gestionar proyectos.
Competencias Especificas

Obtencion de los conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Obtencion del conocimiento y capacidad para el modelado y simulacion de sistemas.

Obtencion de los conocimientos de regulacion automatica y técnicas de control y su aplicacién a la automatizacion
industrial.

Adquisicion de la capacidad para disefiar sistemas de control y automatizacién industrial.

3.1 RESULTADOS DE APRENDIZAJE

- Good knowledge of the following issues:
The different setups of industrial robots.
Kinematic and dynamic control of industrial robots.
The different components of a computer vision system.
2D computer vision techniques and basic image processing.
Visual control techniques of industrial robots.

4. OBJETIVOS

Deep Understanding of Kinematics, Dynamics and Control of Industrial Robots .
Exposition and detailed knowledge of 2D Vision Techniques.
Integration of Robotics and 2D Computer Vision for automatically performing different tasks by means of Industrial Robots .
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5. MODALIDADES ORGANIZATIVAS Y METODOS DOCENTES
ACTIVIDADES HORAS DE LA ASIGNATURA

ACTIVIDADES PRESENCIALES

HORAS DE CLASE (A)

- Teoria (TE) 30
- Practicas en Aula (PA) 2
- Practicas de Laboratorio Experimental(PLE) 28

- Practicas de Laboratorio en Ordenador (PLO)

- Practicas Clinicas (CL)

Subtotal horas de clase 60
ACTIVIDADES DE SEGUIMIENTO (B)

- Tutorias (TU) 6
- Evaluacion (EV) 9
Subtotal actividades de seguimiento 15
Total actividades presenciales (A+B) 75

ACTIVIDADES NO PRESENCIALES

Trabajo en grupo (TG) 25

Trabajo auténomo (TA) 50

Tutorias No Presenciales (TU-NP)

Evaluacion No Presencial (EV-NP)

Total actividades no presenciales 75

HORAS TOTALES 150
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6. ORGANIZACION DOCENTE

CONTENIDOS TE| PA |[PEE|PO|cL |TU | EBY | TG | TA L‘; i\{: Semana
1 Introduction to Computer Vision. Image Acquisition, 3,001 0,000 2,00] o0,00| 000| 1,00| 0,00 3,00| 6,00f 000 0,00 2
illumination, components.
Camera Calibration.
2 Basic Image Processing. Edge Detection. 4,001 0,00, 6,001 0,00/ 0,00| 1,00 250 4,00| 800 000 0,00 2
Morphological Transformations.
3 Segmentation. Feature Extraction. Object Recognition. 8,00 0,00 6,001 0,00| 0,00/ 1,00 2,00 5,00 10,00 0,00 0,00 3,5
4 Introduction to Robotics. 3,00 0,00 0,001 o0,00| 0,00/ 0,00f 0,00 0,00| 3,00 0,00 0,00 1,5
5 Direct Kinematics. Inverse Kinematics. Kinematic 9,001 2,00f 8,00 0,00 000| 1,50| 3,00 8,00| 12,00f 0,00/ 0,00 4
Trajectory Planning.
6 Dynamic Control of a Robot Manipulator. Introduction 3,001 0,00 6,00 o,00| 0,00 1,50 1,50 5,00| 11,00/ 0,00f 0,00 2
to Robot Programming
TOTAL DE HORAS 30,00 2,00 28,00 0,00 0,00| 6,00f 9,00| 25,00{50,00{ 0,00] 0,00

Esta organizacion tiene caracter orientativo.

TE Horas de teoria

PA Horas de practicas en aula

PLE |Horas de practicas de laboratorio experimental

PLO |Horas de practicas de laboratorio en ordenador

CL Horas de practicas clinicas

TU Horas de tutoria

EV Horas de evaluacion

TG Horas de trabajo en grupo

TA Horas de trabajo auténomo

TU-NP | Tutorias No Presenciales

EV-NP | Evaluacién No Presencial
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7. METODOS DE LA EVALUACION

Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacion

Descripcion Tipologia Eval. Final Recuper. %
Project (Industrial Robotics) Trabajo No Si 30,00
Calif. minima 0,00
Duracion
Fecha realizacion 2nd half of the semester
Condiciones recuperacion A new project will have to be handed in and assessed in the extraordinary call.
Observaciones This project will be assessed through an exam
Project (Computer Vision) Trabajo No Si 30,00
Calif. minima 0,00
Duracion
Fecha realizacion 1st half of the semester
Condiciones recuperacion A new project will have to be handed in and assessed in the extraordinary call
Observaciones This project will be assessed through an exam
Computer Vision Exam Otros No Si 20,00
Calif. minima 0,00
Duracion
Fecha realizacion 1st half of the semester
Condiciones recuperacion This exam will be recoverable in the extraordinary exam
Observaciones The students will be assessed through an exam corresponding to the lab sessions they have
attended and the contents of this part of the subject.
Industrial Robotics Exam Otros No Si 20,00
Calif. minima 0,00
Duracion
Fecha realizacion 2nd half of the semester
Condiciones recuperacion This exam will be recoverable in the extraordinary exam
Observaciones The students will be assessed through an exam corresponding to the lab sessions they have
attended and the contents of this part of the subject.
TOTAL 100,00
Observaciones
All the activities of this subject will be done in English.
The students will receive a penalty for the tasks that are not handed in before the deadline.
NOTE: In case the competent health and educational authorities propose a distance assessment scenario, the affected tests
will be carried out using virtual support under the conditions established by the University of Cantabria
Criterios de evaluacién para estudiantes a tiempo parcial
Part-time students will have to inform the professor at the beginning of the course if they will be able to follow the continuous
assessment activities.
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8. BIBLIOGRAFIA Y MATERIALES DIDACTICOS

BASICA

Computer vision: principles, algorithms, applications, learning. Davies, E. R. Science Direct, 2018, 5th ed.
Roboatics, vision and control: fundamental algorithms in MATLAB. Corke, Peter. Springer, 2017.
Introduction to robotics / S.K. Saha. McGraw Hill Education, 2015. 2nd ed.

Introduction to robotics: mechanics and control. Craig, J. J, Pearson Education,
2005, 3rd ed.

Complementaria

Manuals of Programming Software for Industrial Manipulators.
Manual of Robot Modeling Software.

Manual of Image Processing Software.

Handbook of Industrial Robots.

Manual of Cameras.

Manuals of Programming Software for Industrial Manipulators.
Manual of Robot Modeling Software.

Manual of Image Processing Software.

Handbook of Industrial Robots.

Manual of Cameras.

Manuals of Programming Software for Industrial Manipulators.
Manual of Robot Modeling Software.

Manual of Image Processing Software.

Handbook of Industrial Robots.

Manual of Cameras.

9. SOFTWARE
PROGRAMA / APLICACION CENTRO PLANTA SALA HORARIO
MATLAB and Specific Toolboxes ETSIIT -4 LAB.
ISA1-ISA2
RobotStudio ETSIT -4 LAB.
ISA1-ISA2
10. COMPETENCIAS LINGUISTICAS
M Comprension escrita M Comprension oral
M Expresién escrita M Expresién oral

M Asignatura integramente desarrollada en inglés

Observaciones
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