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ROBOTS AUTONOMOS CODIGO 31104106

Nombre de la asignatura ROBOTS AUTONOMOS

Cadigo 31104106

Curso académico 2017/2018

Titulos en que se imparte MASTER UNIVERSITARIO EN INGENIERIA DE SISTEMAS Y DE
CONTROL

Tipo CONTENIDOS

Ne ETCS 6

Horas 150.0

Periodo SEMESTRE 2

Idiomas en que se imparte CASTELLANO

PRESENTACION Y CONTEXTUALIZACION

Resumen

La robética es una rama del conocimiento que tiene un gran auge en los Ultimos tiempos. En
términos generales es posible distinguir dos tipos de robots: los robots méviles y los robots
manipuladores.

Los robots manipuladores son fundamentales para el desarrollo industrial y la automatizacion
de procesos, por lo que su presencia en los entornos de produccion esta muy extendida
existiendo un gran campo de aplicacion industrial.

Por otro lado los robots méviles autbnomos son un campo abierto de investigaciéon. Existen
muchos tipos de robots mdviles y su configuracién depende del tipo del medio en que se
muevan (terrestres, marinos o aéreos) asi como las condiciones del entorno (entorno
estructurado o no estructurado). Los campos de aplicacién abarcan la prospeccion,
vigilancia, rescate y mantenimiento de estructuras hasta tareas tan diversas como la
exploracion espacial.

La robdtica movil es por tanto un area multidisciplinar que agrega conocimientos muy
diversos entre los que se incluye la programacion, la electrénica, el control, la sensorizacion,
la vision artificial, la generacion de mapas, etc....

En esta asignatura se dara una vision general de los tipos de robots moviles existentes y de
cada uno de los problemas asociados a los mismos: Percepcion, Construccion de mapas,
Planificaciéon y Navegacién. Ademas se buscard un enfoque practico mediante la
presentacién de problemas reales en los cuales se emplean robots auténomos.

REQUISITOS Y/O RECOMENDACIONES PARA CURSAR ESTA
ASIGNATURA

Para poder abordar la asignatura es conveniente que el alumno posea ciertos conocimientos
previos sobre:

<Programacién (a nivel basico)
«Matlab/Simulink.
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EQUIPO DOCENTE

Nombre y Apellidos DICTINO CHAOS GARCIA

Correo Electronico dchaos@dia.uned.es

Teléfono 91398-7157

Facultad ESCUELA TECN.SUP INGENIERIA INFORMATICA
Departamento INFORMATICA Y AUTOMATICA

COLABORADORES DOCENTES EXTERNOS

Nombre y Apellidos JOSE ANTONIO LOPEZ OROZCO
Correo Electronico jalopez@invi.uned.es

HORARIO DE ATENCION AL ESTUDIANTE

Se haré un seguimiento continuado del alumno evaluando los conocimientos y destrezas
adquiridos en cada uno de los temas.

Pare ello, en cada tema se proporcionaran practicas a resolver por el alumno.

Para la resolucion de los problemas propuestos el alumno podra contar con la ayuda y
asesoramiento del profesorado.

COMPETENCIAS QUE ADQUIERE EL ESTUDIANTE

RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Una vez cursada la asignatura los alumnos tendran una vision general de los robots
autbnomos y sus aplicaciones practicas.

Ademas, el alumno conocera y sera capaz de aplicar los principales algoritmos relacionados
con la robética moévil y mas concretamente con los robots méviles autbnomos, como por
ejemplo la construccion de mapas, planificacion de trayectorias y la navegacion entre otros.

CONTENIDOS

METODOLOGIA

Con cada tema se proporcionaran apuntes, referencias bibliogréficas, que permitiran el
estudio de cada uno de los temas.

Asimismo en cada tema se plantearan problemas de autoevaluacién y practicas a resolver
por parte de los alumnos. Estas practicas deberan ser entregadas antes de comenzar el
tema siguiente y su entrega es indispensable para la superacion del curso.

Se hara un seguimiento y una tutorizacién continua de los progresos del alumno a lo largo de
todo el curso mediante la correccidn de las practicas obligatorias y problemas propuestos. Si
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se entregan todos los trabajos en los plazos correspondientes (que se publicaran en el curso
virtual) la calificacion de la asignatura es la media aritmética de la calificacion obtenida en
cada uno de dichos trabajos.

En caso de que alguno de los trabajos se entregara tarde pero antes de la finalizacién del
curso en la convocatoria de Junio la nota de dicho trabajo sera reducida de acuerdo al
retraso que haya experimentado.

Si no se entregan todos los trabajos en la convocatoria de Junio o la nota obtenida en los
trabajos es insuficiente para superar la asignatura, se podran entregar de nuevo los trabajos
en la convocatoria de Septiembre. En dicho caso se guardara la nota de los trabajos
aprobados en Junio y se permitira enviar los trabajos no entregados o suspensos en
Septiembre.

Para la convocatoria de Septiembre, el equipo Docente se reserva la opcién de solicitar otros
ejercicios o trabajos si lo estima oportuno.

SISTEMA DE EVALUACION

BIBLIOGRAFIA BASICA

ISBN(13):9780792391296

Titulo:ROBOT MOTION PLANNING
Autor/es:Jean-Claude Latombe ;

Editorial:: KLUWER ACADEMIC PUBLISHERS

ISBN(13):9781568810485
Titulo:SENSORS FOR MOBILE ROBOTS
Autor/es:H.R. Everett ;

Editorial:A.K. Peters Ltd

ISBN(13):9788426713131

Titulo:ROBOTICA: MANIPULADORES Y ROBOTS MOVILES (2001)
Autor/es:Anibal Ollero Baturone ;

EditorialMARCOMBO BOIXAREU

BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA

ISBN(13):9780818620188

Titulo:AUTONOMOUS MOBILE ROBOTS. VOLUMEN 1: PERCEPTION, MAPPING AND
NAVIGATION

Autor/es:Alberto Elfes ; S. Sitharama lyengar ;

Editorial:IEEE COMPUTER SOCIETY PRESS

ISBN(13):9780818621161
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Titulo:AUTONOMOUS MOBILE ROBOTS. VOLUMEN 2: CONTROL, PLANNING AND
ARCHITECTURE

Autor/es:Alberto Elfes ; S. Sitharama lyengar ;

Editorial:IEEE COMPUTER SOCIETY PRESS

RECURSOS DE APOYO Y WEBGRAFIA

Los recursos de apoyo al estudiante seran apuntes de los temas, referencias bibliograficas y
problemas practicos resueltos con Matlab/Simulink.

IGUALDAD DE GENERO

En coherencia con el valor asumido de la igualdad de género, todas las denominaciones que en esta
Guia hacen referencia a érganos de gobierno unipersonales, de representacion, o miembros de la
comunidad universitaria y se efectdan en género masculino, cuando no hayan sido sustituido por
términos genéricos, se entenderan hechas indistintamente en género femenino o masculino, segun el
sexo del titular que los desemperie.
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