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Objetivos v Programa Profesores y Bibliografia Horario / Observaciones

Objetivos

El primer objetivo es que el alumno aprenda las técnicas basicas utilizadas en la denominada Robética de Servicio, que
contempla todas aquellas aplicaciones no incluidas en la Robética Industrial de robots manipuladores aplicadas a procesos
industriales, como son la de los vehiculos autbnomos para transporte y manipulacién en logistica interna, y numerosas
aplicaciones en ambitos que van desde el doméstico, el ocio, el educacional, la limpieza industrial, la intervencién en
entornos hostiles para el hombre o la seguridad. Estas técnicas abarcan: las estructuras de robots moéviles, la navegacion
automatica, la autolocalizacion, la construccién de mapas, las de percepcién sensorial, las de interaccién con el entorno y
las de aprendizaje.

El segundo objetivo es que el alumno adquiera las capacidades para realizar un proyecto de robética, individualmente y en
equipo, disefiando un robot y dotandolo de las capacidades inteligentes de toma de decisiones. Para ello, el alumno
dispondra de los equipos hardware (robots, electrénica, sensores) y software necesarios para el desarrollo del proyecto.
Se pretende fomentar la creatividad de los alumnos, siendo ellos mismos lo que propongan en el trabajo en equipo
soluciones imaginativas.

Programa

Docencia te6rica

Introduccién

1.1.

Robética de servicio

1.1.

Aplicaciones en procesos y servicios
Conceptos basicos de Robética. Representacion espacial.
Locomocién

1.2.

Tipos de robots

1.3.

Mecanismos de traccién y movimiento
Sistemas de percepcion

1.4.

Odometria y sensores inerciales

1.5.

Sensores de distancia

1.6.

Sensores de vision

1.7.

Otros sensores

Navegacion autbnoma

1.8.

Generacion automatica de movimiento
1.9.

Seguimiento de trayectorias

1.10.

Planificacion de trayectorias

1.11.

Navegacion reactiva

Autolocalizacién y construccién de mapas
1.12.

Construcciéon de mapas

1.13.

Autolocalizacion

1.14.

Autolocalizaciéon y mapas con diferentes tipos de sensores
Arquitecturas software para robdtica movil.
1.15.

Sistemas deliberativos

1.16.

Sistemas reactivos

1.17.

Sistemas hibridos

1.18.

Sistemas subsumidos basados en comportamientos

Docencia préacticas de laboratorio (tipo3)
El alumno realizard 5 préacticas periédicas tutoradas de 3 horas en el laboratorio. En ella tomara contacto con los
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elementos software y hardware basicos de la robdtica que necesitaran para abordar el proyecto en equipo.

Practica 1: Disefio y construccion de un robot mévil

Con los elementos béasicos que se proporcionen, el alumno disefiarda el robot mévil que se utilizara en el resto de las
practicas. Realizara la construccion del mismo y programara algunas acciones basicas de movimiento, como el
seguimiento de una trayectoria

Practica 2: Incorporacién de sensores y procesamiento basico

El alumno incorporara al robot los sensores basicos que se indiquen (odometria, inerciales, de distancia, de visién).
Programara algunas funciones basicas de procesamiento para ellos.

Practica 3: Navegacion autbnoma

A partir de las acciones y funciones basicas desarrolladas en las practicas anteriores, se programaran acciones mas
evolucionadas de movimiento autbnomo, con planificacién, navegacién reactiva o basada en comportamientos.

Practica 4: Construccién de un mapa y localizacién en él

Se programaran funciones de construccién de un mapa a partir de la informacién de los sensores de distancia, asi como la
localizacién global en dicho mapa, utilizando alguna de las técnicas expuestas en las clases teoéricas.

Practica 5: Navegacion a partir de informacién visual

Se programaran funciones de reconocimiento visual para realizar el seguimiento en la imagen de un objeto movil.

Proyecto en equipo

Cada grupo desarrollara un proyecto con uno de los robots construidos. El objetivo seré utilizar las funciones basicas
desarrolladas en las practicas, complementandolas e integrandolas con otras para la realizacién funciones mas avanzadas
de navegacién o reconocimiento. Estas funciones seran propuestas por el propio grupo, y se valorara la originalidad y el
correcto funcionamiento de las mismas.

Se considera la opcién de realizar una competicién final entre los robots de los diferentes equipos, como incentivo a la
creatividad.

Evaluacion

La evaluacién se realizara en base a las practicas tutoradas (50%) y al trabajo en equipo (50%). En el trabajo en equipo
se valorara no sélo el trabajo global sino también la aportaciéon individual al mismo.
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