U N |Ve rs | d a d Vicerrectorado de Ordenacién Académica

Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales y de

de Cq ntCI bl’iG Telecomunicacion

GUIA DOCENTE ABREVIADA DE LA ASIGNATURA

1111 - Robética Industrial y Vision Tridimensional

Master Universitario en Ingenieria Industrial
Master Universitario en Investigacion en Ingenieria Industrial

Curso Académico 2026 - 2027

1. DATOS IDENTIFICATIVOS

Titulo/s Mdster Universitario en Ingenieria Industrial Tipologia y Optativa. Curso 2
Mdster Universitario en Investigaciéon en Ingenieria Industrial curso Optativa. Curso 1
Centro Escuela Técnica Superior de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacién

Mddulo / materia MODULO ELECTROENERGETICO
MODULO ELECTROMECANICO / MECATRONICO
TECNICAS AVANZADAS DE AUTOMATIZACION

Coédigo y 1111 - Robética Industrial y Vision Tridimensional
denominacién

Créditos ECTS 5 Cuatrimestre Cuatrimestral (2)

Web

Idioma de Espafiol English Friendly Si Forma de imparticién Presencial
imparticion

Departamento DPTO. TECNOLOGIA ELECTRONICA E INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA

Profesor responsable | JOSE RAMON LLATA GARCIA

E-mail ramon.llata@unican.es

NUmero despacho E.T.S. de Ingenieros Industriales y de Telecomunicacién. Planta: - 2. DESPACHO (S2017)

Otros profesores CARLOS TORRE FERRERO

3.1RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocimiento del control cinemdtico y dindmico de robots industriales.

Dominio de técnicas de visién bidimensional y procesado bdsico de imagen, y visiéon tridimensional.

Habilidades en la visualizacién tridimensional del espacio de trabagjo.

Conocimiento de programacién de robots industriales

4. OBJETIVOS

Profundo Entendimiento de la Cinemdtica, Dindmica y de la Programacion de Robots Industriales.

Exposicién y Profundo Conocimiento de las Técnicas de Visién Artificial en Dos y Tres Dimensiones.
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Conocimiento de Control Cinemdtico y Dindmico de Robots Industriales

Integracién de Robética y Vision Tridimensional para Guiado de Robots Industriales.

6. ORGANIZACION DOCENTE

1 VISION 2D: Introduccidn a la Vision Artificial. Adquisicion de imdgenes, lluminacién, componentes

2 VISION 2D: Procesado bdsico de Imagen. Deteccidon de Bordes. Transformaciones morfolégicas.

3 VISION 2D: Segmentacién de Imagen. Extraccidn de caracteristicas. Reconocimiento de objetos

4 VISION 3D: Modelo de Cédmara. Calibracién de la cdmara

5 VISION 3D: Visidn Estereoscépica: configuracion canénica y general. Métodos Pasivos.

6 VISION 3D: Métodos de Triangulacién Activa: Punto, linea, multiples lineas. Proyeccidn de Patrones Binarios. Reconstruccién 3D
basada en razén de intensidad. Cédmaras TOF

7 ROBOTICA: Introduccién

8 ROBOTICA: Cinematica

9 ROBOTICA: Dindmica

10 ROBOTICA: Control Dindmico

1 ROBOTICA: Programacion

7. METODOS DE LA EVALUACION

Trabajo Visiéon Artificial Trabajo Si Si 30,00
Evaluacion Prdcticas de Vision Evaluacion en laboratorio Si Si 20,00
Trabajo Robdtica Trabajo Si Si 30,00
Evaluacién Prdcticas de Robotica Evaluacién en laboratorio Si Si 20,00

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

Deberdn presentarse a una prueba escrita y otra prdctica en laboratorio.
Estd prevista la evaluacién 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.

8. BIBLIOGRAFIA Y MATERIALES DIDACTICOS

Kelly, R., Santibafez, 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”, Pearson education, 2002
Craig, J. Introduction to Robotics: Mechanics and Control. Pearson, 2013

Barrientos. L.F. Penin, C. Balaguer. R. Aracil. "Fundamentos de Robdtica". Mc Graw Hill, 2007

Hartley,R. Zisserman, A. Multiple View Geometry in Computer Vision, Cambridge, 2004

De la Escaleraq, A. Visidon por Computador. Fundamentos y Métodos. Pearson Education, 2001

Forsyth, David A., Ponce, J. Computer vision : a modern approach. Pearson, 2004
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Esta es la Guia Docente abreviada de la asignatura. Tienes también publicada en la Web la informacion mds detallada de la asignatura
en la Guia Docente Completa.
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