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SUMMARY

This subject covers the basic concepts of robotics, focusing on intelligent mobile vehicles. The
different hardware configurations and alternative control software are presented and discussed by
means of illustrative examples. Several study cases are analyzed, with an emphasis in marine

robotics.

REQUISITOS PREVIOS

Es deseable que se hayan cursado las asignaturas de Periféricos e Interfaces, Fundamentos de los
Sistemas Inteligentes, Fundamentos de los Sistemas Operativos, Méodos Numéricos y
Fundamentos Fisicos de la Informética

Plan de Ensefianza (Plan de trabajo del profesorado)

Contribucién de la asignatura al perfil profesional:

Esta asignatura, de caracter optativo, pretende proporcionar una formacién basica en los aspectos
relacionados con |os sistemas robéticos en general y con los vehiculos autébnomos en particular.
Esté4 concebida para dar una vision global de los elementos que intervienen en e disefio y
construccion de sistemas roboticos auténomos, tanto desde una perspectiva de procesamiento de
informacion como en su vertiente de inteligencia artificial aplicada.

Competencias que tiene asignadas:

BASICASY GENERALES

N2, N3
G6, G8, G9

CB2, CB3, CB4, CB5

ESPECIFICAS

Cl10, ClI11, CI14, CI15
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Objetivos:

OB1.: Presentar los diferentes tipos de sistemas roboticos y su evolucion.

OB2: Describir los principal es esquemas de control propuestos en rob6tica movil.

OB3: Exponer los problemas basicos de planificacidn, navegacion y evitacion de obstéculos en
sistemas rob6ti cos auténomos.

OB4: Explicar los conceptos basicos de localizacién y modelado del entorno en robética movil.

Contenidos:

Contenidos tedricos

Tema 1. Introduccion alarobéticamovil [1][4]
- Conceptos bésicos

- Arquitectura hardware de un robot movil

- Autonomia

- Tipologias de robots méviles

Tema 2. Software de control [4][6][3]

- Control automatico

- Arquitecturas de control

- Simuladores

- Entornos de desarrollo software en robética movil

Tema 3. Locomocion 'y percepcion [1][4]
- Sistemas de locomocion
- Percepcion en robdtica

Temad. Localizaciéon y construccion de mapas [1][6]
- Tipos de mapas

- Elaboracién de mapas

- Localizacion

Tema 5. Planificacion [1][6]
- Navegacion

- Bvitacion de obstaculos

- Planificacion

Tema 6. Estudio de casos [4]
- Areas de aplicacion

- Robots terrestres

- Robots aéreos

- Robots marinos

Contenidos practicos [2][3][5]
- Sistemas de control
- Simulacion de robots

- Navegacion y evitacion de obstaculos
- Proyecto
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Metodologia:

Las sesiones de fundamentacion se desarrollardn fomentando la interaccién y seran
complementadas por actividades de aplicacion con supuestos practicos.

AF1. Sesiones académicas de fundamentacion

Presentacién de los contenidos tedricos, haciendo referencia frecuentemente a su utilidad practica,
aplicaciones y tendencias recientes, ventajas e inconvenientes. Se buscara la participacion del
alumnado.

AF2. Sesiones académicas de aplicacion

El objetivo de las sesiones practicas en laboratorio es el andlisis de casos préacticos orientados a la
ilustracion y refuerzo de los conceptos introducidos en las sesiones tedricas. Se combinaran
desarrollos anivel de ssmulacion con ensayos sobre robots reales.

AF3. Trabgos

El alumno debera desarrollar trabajos de curso en equipo, donde plasme una o varias de las
técni cas aprendidas durante el curso.

Evaluacion:

Criterios de evaluacion

FE1. Précticas [AF2]

Practicas a redizar en el laboratorio con apartados obligatorios y optativos que se deberén
documentar y defender. Se desarrollardn normalmente en grupo y con asistencia del profesor. Se
evaluarén a partir de la documentacién entregaday la defensa oral.

FE2. Ejercicios individuales[AF1, AF2]
Ejercicios propuestos para su realizacion de manera autonoma fuera de las sesiones académicas.
Se evaluaran a partir de la documentacion entregada y su defensa presencial.

FE3. Trabajos de curso [AF3]

Trabajos areadlizar en grupo tanto en las horas de clase como fuera de ellas. Se realizaran en grupo
fomentando €l trabajo en equipo. Se evaluaran a partir de lamemoria entregada y |a presentacion y
defensa presencial del trabajo realizado.

FEA4. Participacion activa[AFL, AF2, AF3]
Sistemas de evaluacion

Se aplicara evaluacion continua, siempre que sea posible, en todas las convocatorias.
Criterios de calificacion

Lacdlificacion final de la asignatura se obtendra aplicando la siguiente formula:
FE1* 0.3+ FE2* 0.2+ FE3* 04+ FE4* 0.1

Laentrega del trabajo de curso es obligatoria, aunque no se exige una nota minima para superar la
asignatura. En caso de no entrega, la calificacion maxima sera de suspenso 4.
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Plan de Aprendizaje (Plan de trabajo de cada estudiante)

Tareas y actividades que realizara segun distintos contextos profesionales (cientifico,
profesional, institucional, social)

El estudiante desarrollaralas siguientes tareas:

Ta01: asistenciay participacion en clases tedricas
Ta02: asistenciay participacion en clases practicas
Ta03: trabgjosy tutorias

Ta04: estudio

Lastareas se realizaran en los contextos cientifico y profesional.

Temporalizaciéon semanal de tareas y actividades (distribucion de tiempos en distintas
actividades y en presencialidad - no presencialidad)

L as tareas seguirén la siguiente distribucién de tiempos:

Ta01: 2 horas/semana, 100% presencial

Ta02: 2 horas/semana, 100% presencial

Ta03: 3 horas/semana, 0% presencial, durante las 10 primeras semanas
4 horas/semana, 0% presencial, durante las 5 Ultimas semanas

Ta04: 3 horas/semana, 0% presencial, durante las 10 primeras semanas
2 horas/semana, 0% presencial, durante las 5 Ultimas semanas

Recursos que tendra que utilizar adecuadamente en cada uno de los contextos
profesionales.

Se utilizaran los siguientes recursos en todos |os contextos profesional es:

Re01: software de ssimulacion (Matlab, ROS, Player/Stage)
Re02: software de programacién de robots (Python)
Re03: hardware paralaimplementacion de prototipos robéticos (Lego Mindstorm y Arduino).

Resultados de aprendizaje que tendra que alcanzar al finalizar las distintas tareas.
Deberan alcanzarse |os siguientes resultados de aprendizaje:

- Identificar las distintas tipologias de robots méviles en el estado del arte. [AF1]

- Utilizar las principales arquitecturas software de control para robots moviles auténomos. [AF1,
AF2]

- Seleccionar y aplicar algoritmos y métodos adecuados para resolver problemas de navegacion,
planificacion, localizacion y construccion de mapas en sistemas robodticos moviles. [AF1, AF2,
AF3]

Plan Tutorial
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Atencion presencial individualizada (incluir las acciones dirigidas a estudiantes en 52, 62
y 72 convocatoria)

Se realizaran tutorias especificas y personalizadas. Estas sesiones tienen como finalidad aclarar las
dudas y dificultades particulares de cada uno de |os estudiantes.

Las tutorias se podrén reservar cita a través del campus virtual o por correo eectrénico. Los
horarios de tutoria se comunicaran a los alumnos el primer dia de clase y estaran publicados en €l
campus virtual.

Al principio del semestre se citara a los estudiantes en 52, 62y 72 convocatoria a una tutoriay se
les presentara un listado de tareas que deberan realizar y un calendario de reuniones en el horario
de tutorias a las que deben asistir. Las reuniones servirén para el seguimiento de la realizacion de
las tareas propuestas, asi como para comprobar si 1os alumnos van desarrollando las competencias
gue tiene asignada la asignaturayy, por lo tanto, si estan en disposicion de superar la asignatura.

Atencion presencial a grupos de trabajo

Si el nimero de alumnos lo hace necesario, se definiran tutorias y seminarios por grupos.

Atencion telefénica

En horario de tutoria 'y a los efectos de concertar citas presenciales o aclarar cuestiones breves de
indole administrativa.

Atencion virtual (on-line)

A través de la plataforma Moodle de ensefianza, plataforma de videoconferencia 'y a través de
correo electronico, se atenderdn las correspondientes consultas especificas que se vayan
planteando relativas al desarrollo del curso 'y sobre la elaboracién de los trabaj os practicos.

Datos identificativos del profesorado que la imparte.
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