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1. Informacion basica de la asignatura

En los ultimos afios ha habido sustanciales avances en el campo de la Robética asistencial y en la Roboética médica. En
relacion con la robética asistencial se orientara al modelado y control de exoesqueletos robotizados, como oértesis y protesis. La
asignatura es multidisciplinar, ya que abarca desde el modelado de robots, la generacion del movimiento, el control del
mecanismos poliarticulados, y el procesamiento y adaptacion de biosefiales para el control del dispositivo. Las aplicaciones
tienen un creciente interés social, dado que estan fundamentalmente orientadas a personas con discapacidades motoras, y por
otro lado un claro interés profesional en cuanto estas tecnologias proporcionan actualmente herramientas de automatizacion y
robotizacién muy Utiles en aplicaciones médicas.

2. Resultados de aprendizaje

« Es capaz de modelar sistemas poliarticulados, como son los robots manipuladores y exoesqueletos.

» Es capaz de realizar el disefio sencillo del sistema de control de un robot manipulador, en particular de exoesqueletos
robotizados.

« Es capaz de comprender el origen y los mecanismos de generacién y procesamiento de las biosefiales, en particular
EEG (electroencefalogaficas) y EMG (electromiogréficas).

« Es capaz de comprender los modelos bioinspirados para generar las sefiales de control a partir de biosefiales.

< Conoce las diferentes aplicaciones de la Robdtica en el &mbito biomédico y asistencial.

3. Programa de la asignatura

 Introduccion a la Robdtica. Robdtica de manipulacion. Robdética maévil. Robética médica. Aplicaciones.

¢ Modelado de un mecanismo robot manipulador, generacion de trayectorias, control cinematico y dinamico del
movimiento.

« Exoesqueletos robotizados. Aplicacion de las técnicas de la robética de manipulacion al control de exoesqueletos.
« Filtrado y procesamiento de biosefiales EEG y EMG.
« Control de exoesqueletos a partir de biosefiales EEG y EMG.

4. Actividades académicas

Clases magistrales: sesiones con el profesor en las que se explicara el temario de la asignatura: 15 horas
Problemas y casos: sesiones de resolucion de ejercicios y casos practicos planteados por el profesor: 6 horas
Practicas de laboratorio: sesiones practicas en el laboratorio: 9 horas

Estudio de la materia, trabajos: 42 horas

Pruebas de evaluacion: 3 horas

5. Sistema de evaluacion

- Examen (30% de la nota, minimo 5 sobre 10).

- Trabajos y actividades evaluables (50% de la nota). La evaluacion de los trabajos se realizara a través de la memoria
presentada.

- Practicas de laboratorio (10% de la nota, minimo 5 sobre 10). La evaluacion de las practicas se realizara a través de la
memoria de las mismas y del trabajo realizado en el laboratorio.

- Presentaciones orales (10% de la nota). Presentacion de resultados de ejercicios, trabajos y préacticas y contestacion de
preguntas sobre los mismos.
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Para aprobar la asignatura se deberan realizar las 4 actividades de evaluacién.
- Prueba global (convocatorias oficiales, 100% de la nota, minimo 5 sobre 10). La prueba global incluye:

« Examen (40% de la nota, minimo 5 sobre 10). Contendra cuestiones relativas a los contenidos teodricos, casos de
estudio y practicas de laboratorio.

e Trabajos y actividades evaluables (50% de la nota). La evaluacion de los trabajos se realizara a través de la
memoria presentada.

e Practicas de laboratorio (10% de la nota, minimo 5 sobre 10). La evaluacién de las practicas se realizara a través de
la memoria presentada y/o la evaluacion en laboratorio de una o varias practicas.

6. Objetivos de Desarrollo Sostenible

3 - Salud y Bienestar
9 - Industria, Innovacién e Infraestructura
11 - Ciudades y Comunidades Sostenibles
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