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RESUMEN

» Metodologia empleada para el desarrollo y coordinacién de las asignaturas obligatorias del Master Universitario en Automatica y Robética
» Adecuacion de las guias docentes a la metodologia mediante el trabajo colaborativo de los distintos profesores coordinadores
« Introduccién como parte de las actividades tedricas y/o practicas el uso de laboratorios virtuales y/o remotos

INTRODUCCION LABORATORIOS VIRTUALES Y REMOTOS EMPLEADOS

la
estudiante mayor

.

El laboratorio virtual

.

reales.

remoto

« La educacion practica necesita apoyarse en la experimentacion y
resoluciéon de problemas Esta proporciona al
conocimiento y habilidad que con su
interaccion sélo con las simulaciones, sobre todo dentro de las

asignaturas de caracter técnico.

representa una de
herramientas mas potentes para la educacion practica a
distancia, ya que proporciona tanto un entorno virtual como uno
real para la experimentacion de los alumnos.

Dentro de la robdtica y la automatizacion industrial, se puede
decir que existen muy pocos laboratorios virtuales y remotos de
uso libre que cubran todas las necesidades para la docencia de
una asignatura de robética en carreras o grados de ingenieria.

Estas herramientas disponibles para el aprendizaje via web
plantean nuevas posibilidades de aprendizaje que consiguen
nuevas experiencias para los estudiantes que se pueden
analizar y obtener resultados para ver su influencia respecto a
los métodos de ensefianza tradicionales.

Automatizaciéon Avanzada

las

Robdtica

Electromecanica

« Tanto en la parte de teoria como en practicas se emplean diversos laboratorios virtuales
existentes en la red en modo de applet de Java o Flash .

aplicaciones, se emplean program

« Se utiliza el sistema RobUALab (
laboratorio remoto para programar y manejar un robot real
situado en otro laboratorio distinto del de practicas

Sistemas de Percepcion

Horas

actidad Pres/No Pres.

Clase de teoria ~ 30/45

Tutorifas grupales 11/16,5

Seminarios 416

Préctica de

Laboratorio Lolje2s

Metodologia

Constaran de lecciones magistrales, debates sobre aspectos del temario y de
los seminarios, y de resolucion de. Las lecciones magistrales se impartiran|
mediante presentaciones multimedia, pero también utilizando herramientas|
de simulacién y laboratorios virtuales.
Se realizaran tutorfas a grupos de alumnos para atender dudas y desarrollar|
trabajos, especialmente relativos a las practicas.
Participaran ponentes procedentes de empresas del sector de Ia|
automatizacion que expongan aplicaciones précticas reales de temas
abordados en la asignatura. Los alumnos deberan realizar informes sobre
las ponencias, y estas seran analizadas y discutidas en las clases.

En ellas los alumnos realizaran experimentos y proyectos usando|
equipamiento profesional, entornos de disefio, programacién y simulacion.
El uso de laboratorios virtuales facilitard al alumno experimentar la|
programacion y funcionamiento de las aplicaciones desarrolladas, incluso
fuera del aula donde se dispone del material real.

Sistemas de Control Automético

Automatizacién Avanzada

Ejemplo de metodologia que incorpora el uso de

laboratorios virtuales y remotos en el aula ’ » ' ‘ ]
RESULTADOS: GUIAS DOCENTES ELABORADAS

Electromecanica

» Conocer los tipos de sensores y
accionamientos mas habituales, y
adquirir la capacidad de eleccion

de los adecuados para la
automatizacion de una planta.

* Obtener habilidades para la
eleccion y programacion
elementos de control automatico.
Adquirir  experiencia en la
solucion de aplicaciones
mediante controladores l6gicos
programables, y en su

programacion.

Conocer los aspectos bésicos de
las comunicaciones industriales,
y saber interconectar equipos
mediante interfaces  estandar
basicos.
Adquirir

capacidades de para

disefiar, gestionar 'y dirigir
proyectos de automatizacion
industrial.

Ser capaces de modelar
analizar sistemas mecéanicos y
eléctricos.

Conocer los  principios de
funcionamiento de los motores
eléctricos de corriente alterna y
corriente continua.

Conocer los principios de
funcionamiento de los sistemas
neumaticos y electro-neumaticos
industriales.

Conocer los elementos de trabajo
de un sistema neumético y
electro-neumatico: mando,
distribucion, vélvulas de
regulacién y control, sensores y
detectores.

Ser capaces de disefiar un
sistema neumdtico y/o electro-
neumatico industrial con sus
respectivas  caracteristicas de
seguridad.

Sistemas de control

y * Tener

=

* Los laboratorios virtuales se usan dentro de dos actividades de la asignatura:
v En préacticas se usa un entorno de programacion de controladores légicos
programables (PLCs) con Unity Pro XL de Schneider Electric.
v En las clases de teoria, para mostrar el funcionamiento de determinados equipos y
as como Easy Java Simulations e IntegraXor.

» En practicas con ordenador y précticas de laboratorio, se usa:
v' Visual: herramienta de alto nivel para algoritmos de vision
por computador.
v' OpenCV: librerias especificas de visién por computador de
codigo abierto.

» Tanto en las practicas como en la teoria se hara uso de un laboratorio virtual/remoto

que simula el control de un sistema de bombeo.
v Plataforma hardware con iguales caracteristicas a las de un entorno industrial.

v Se pueden practicar conceptos como: ajuste de controladores PID, programacion

de PLCs, control, comunicaciones industriales y ajuste de variadores de frecuencia.

)

T

conocimientos

bésicos

sobre la metodologia de espacio
de estado y su aplicacion al

control automatico.

Determinar los parametros de un
controlador en base a un analisis
previo de la planta a controlar.

Hacer uso de un PLC y un

variador de
elementos de control.

frecuencia como

Capacidad para comprender el
funcionamiento de un sistema de

control

automatico y de

los

dispositivos que lo forman.

Ajustar controladores
sistemas reales.

PID en

Robdtica

Capacidad de elaboracion de
informes con propuestas de
sistemas roboéticos que cumplan
los requisitos necesarios para su
aplicacion.

Conocimiento del equipamiento
que pueden ofrecer distintas
compafiias y capacidad para
seleccionar el méas adecuado
segun la aplicacion a realizar.
Aplicacion de los conocimientos
adquiridos  para planificar y
programar sistemas roboticos.
Proyectos de programacion de
robots segin su lenguaje
especifico.

Alicante, 3y 4 de Julio de 2014
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Sistemas de percepcién

Ser capaz de escoger las
caracteristicas mas adecuadas
que debe disponer un sistema de
percepcion de acuerdo a su
aplicacion en diferentes ambitos
y éareas de automatizacion
industrial o de servicios.

Analizar y entender la
importancia y aplicabilidad de los
sistemas de percepcion en
procesos de sensorizacion en
sistemas robéticos o automaticos.
Analizar y optimizar el disefio de
un proceso de toma de medidas
para obtener la precision y
exactitud requeridas.

Conocer y entender los métodos
de reconstruccién y medida de la
estructura 3D asi como de
movimiento en una escena a
partir de imagenes digitales.
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