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1. Descripcién de contenidos

1.1. Breve descripcion (en castellano):

Sistemas sensoriales y de percepcion robdtica. Sistemas Robdticos articulados. Fundamentos de robdtica movil.
1.2. Breve descripcion (en inglés):

Sensors and perception in robotics. Articulated robots. Fundamentals of mobile robotics.

2. Situacion de la asignatura
2.1. Contexto dentro de la titulacién:

Se imparte en el 1ler cuatrimestre del 4° curso del Grado de Ingenieria Informatica y es una optativa comun a los distintos
itinerarrios. Se trata de una asignatura de introduccion a la Robotica. Representa un complemento a la formacion de los
alumnos en el campo de la automatizacion de sistemas, Control Inteligente y aplicacion de técnicas de Inteligencia Artificial.

2.2. Recomendaciones:

Tener ganas de aprender

3. Objetivos (Expresados como resultados del aprendizaje):

Los objetivos generales de la asignatura Ampliaciéon de Robdtica son:

* Dar a conocer los principales problemas teéricos y practicos que involucrados en el ambito la Robdtica.

* Introducir al alumno en las principales areas de aplicacién de la Robética.

* Establecer vinculos entre las disciplinas basicas del curriculo del ingeniero informatico y la tecnologia robética.
Se pretende que el alumno al final del curso sea capaz de :

* Resolver los principales problemas vinculados con la manipualcién robética y el control de robot moviles.

* Programar algoritmos basicos para el control de robots.

* Definir movimientos y calcular trayectorias para robots que permitan realizar distintos tipos de tareas.

4. Competencias a adquirir por los estudiantes
4.1. Competencias especificas:

» CE3-IS: Capacidad de dar solucién a problemas de integracién en funcién de las estrategias, estandares y tecnologias
disponibles

4.2. Competencias basicas, generales o transversales:

» CB3: Que los estudiantes tengan la capacidad de reunir e interpretar datos relevantes (normalmente dentro de su area
de estudio) para emitir juicios que incluyan una reflexién sobre temas relevantes de indole social, cientifica o ética

» CGO: Capacidad de andlisis y sintesis: Encontrar, analizar, criticar (razonamiento critico), relacionar, estructurar y
sintetizar informacién proveniente de diversas fuentes, asi como integrar ideas y conocimientos.

» GO01: Capacidad de organizacion y planificacién asi como capacidad de gestion de la Informacion.

» G02: Capacidad de comunicacién oral y escrita en el &mbito académico y profesional con especial énfasis, en la
redaccion de documentacion técnica

» GO03: Capacidad para la resoluciéon de problemas

» GO05: Capacidad de trabajo en equipo.

e GO06: Capacidad para el aprendizaje autbnomo asi como iniciativa y espiritu emprendedor

» GO07: Mativacion por la calidad y la mejora continua, actuando con rigor, responsabilidad y ética profesional.

» GO08: Capacidad para adaptarse a las tecnologias y a los futuros entornos actualizando las competencias profesionales.

» T02: Conocimiento y perfeccionamiento en el ambito de las TIC's



5. Actividades Formativas y Metodologias Docentes
5.1. Actividades formativas:

» Sesiones de Teoria sobre los contenidos del Programa.

» Sesiones de Resolucion de Problemas.

» Sesiones Practicas en Laboratorios Especializados o en Aulas de Informéatica.

» Actividades Académicamente Dirigidas por el Profesorado: seminarios, conferencias, desarrollo de trabajos, debates,
tutorias colectivas, actividades de evaluacién y autoevaluacion.

5.2. Metologias docentes:

» Clase Magistral Participativa.

» Desarrollo de Practicas en Laboratorios Especializados o Aulas de Informatica en grupos reducidos.
» Resolucion de Problemas y Ejercicios Practicos.

» Tutorias Individuales o Colectivas. Interaccién directa profesorado-estudiantes.

» Planteamiento, Realizacion, Tutorizacién y Presentacion de Trabajos.

» Conferencias y Seminarios.

» Evaluaciones y Examenes.

5.3. Desarrollo y justificacion:

La docencia de la asignatura, tanto la tedrica como la practica, se realizaran indistintamente en el laboratorio de Automatica
y Control. Las sesiones se iran secuenciando en el tiempo segln vaya discurriendo la docencia de la asignatura. Por tanto la
asistencia a teoria y practica es obligatoria.

Sesiones académicas de teoria

La docencia de la parte tedrica se realizara siguiendo el método tradicional presencial basado en clases expositivas. El
esquema de exposicion a seguir en este tipo de clases sera el siguiente:

- Presentacion del tema, situdndolo en su contexto.

- Desarrollo de los diferentes apartados que componen cada tema

Sera necesario que el alumno complemente la informacion de las trasparencias con sus propios apuntes y la bibliografia
recomendada.

Sesiones de laboratorio

En todo momento, el desarrollo de la parte tedrica estara coordinada con los problemas abordados en las clases practicas.
Las préacticas de laboratorio se imparten en grupos. Los enunciados de las distintas practicas se facilitaran previamente a la
realizacién de las mismas en el laboratorio. En todas ellas, se controla la asistencia (obligatoria) y participacién a nivel
individual del alumno.

Sesiones Académicas de Problemas

Al final de cada tema se plantearan una serie de cuestiones o problemas teéricos que seran resueltos en clase.

Resolucién y entrega de pruebas/actividadespracticas

Segun se desarrollan los temas se propondran una serie de pruebas y/o actividades académicas para que sean trabajados y
resueltos induividualmente por los alumnos, con el fin de ser evaluados..



6. Temario desarrollado:

Bloque 1: Sistemas de Percepcion y Actuacion.
Tema 1. Introduccién.

1.1.-Conceptos generales.

1.2.-Sistemas Dinamicos y Sistemas de Control.
1.3.-Sistemas Roboticos.

Tema 2. Actuadores y Sensores.

2.1.- Actuadores.

2.2.- Sensores.

Bloque 2: Robotica Articulada y Mévil.

Tema 3. Robots Articulados.

3.1.-Introduccién: Conceptos Basicos.
3.2.-Problemas Geométricos.

3.3.-Problemas Cinematicos.

3.4.-Problemas Dindmicos.

3.6. Estrategias de control

3.5.-Programacion de Manipuladores.

Tema 4. Robots Moviles.

4.1.- Introduccion: Preliminares y Conceptos.

4.2.- Caracteristicas de los Robots Méviles.

4.3.- Estrategias de control

4.3.- Algoritmos de Planificacion de trayectorias.
4.4.- Seguimiento de trayectorias.

4.5.- Introduccion a la Localizacién.

4.6.- Control Reactivo.

4.7.- SLAM

4.8. Navegacion Topoldgica

Contenido de Practicas

Practica 1: Sistemas Sensoriales y de Actuacion.
Practica 2: Planificacion articular y control de un robot manipulador.
Practica 3: Programacion de algoritmos de path tracking en un robot movil.
Practica 4: Programacioén de estrategias reactivas en un robot movil

7. Bibliografia
7.1. Bibliografia béasica:

Robética, Manipuladoresy Robots Méviles.
Autor: Ollero Baturone, Anibal.

Editorial: Marcombo.

(2001).

7.2. Bibliografia complementaria:

Robots y Sistemas Sensoriales

Autores: Fernando Torres Medina y otros
Editorial Prentice Hall

(2004).

Introduction to Autonomous Mobile Robots.
Autores: R. Siegwart, . R. Nourbakhsh
Editorial: MIT Press

(2004)

8. Sistemas y criterios de evaluacion.
8.1. Sistemas de evaluacion:

Examen de teoria/problemas

Defensa de Précticas

Defensa de Trabajos e Informes Escritos
Seguimiento Individual del Estudiante
Examen de précticas

8.2. Criterios de evaluacion y calificacion:



A lo largo del curso se realizaran un conjunto de pruebas de evaluacion parcial asi como actividades académicas dirigidas,
relativas a los contenidos tedricos cuya calificacién servird para la nota final de la asignatura.

Como se ha comentado con anterioridad, las actividades académicas consistiran en problemas propuestos (de resolucion
ndmericos, simulacion, programacion etc...) que tendra que resolver el alumno utilizando un computador, en el aula, o en el
caso de no terminar, en su casa.

Para calificar positivamente las actividades y las practicas, los alumnos tendran que evaluar su funcionamiento eficaz
delante del profesor y ademas elaborar la memoria de las mismas al final del semestre. En cualquier caso, las practicas
deberan estar evaluadas antes de la fecha establecidad para la realizacion del examen final. Aquellos alumnos que no
tengan calificado positivamente las practicas no podran optar a realizar el examen final.

Aquellos alumnos que no superen las pruebas de evaluacién y actividades podran realizar al final del semestre un Examen
final Tedrico.

La calificacion de la asignatura que aparecera en acta se obtendra sumando los porcentajes obtenidos en los siguientes
apartados:

Examen Final 6 Pruebas de evaluacion: 35%

Actividades Académicas: 40%

Practicas 25%



Contenido desamollado

#1 2.76 0 0 0 0 Temal
#2 2.76 0 0 0 0 Tema2
#3 2.76 0 0 0.6 0 Tema 2
#4 2.76 0 0 15 0 Tema 2
#5 2.76 0 0 15 0 Tema 2
#6 2.76 0 0 15 0 Tema 2
#7 2.76 0 0 15 0 Evaluacion Tema 2 Tema 3
#8 2.76 0 0 15 0 Tema 3
#9 2.76 0 0 15 0 Tema 3
#10 2.76 0 0 15 0 Evaluacion Tema 3 Tema 4
#11 2.76 0 0 15 0 Tema 4
#12 2.76 0 0 15 0 Tema 4
#13 2.76 0 0 15 0 Tema 4
#14 2.76 0 0 15 0 Tema 4
#15 2.76 0 0 15 0 Evaluacion Tema 4 Tema 4
41.4 0 0 18.6 0




