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1.PRESENTACION

Resumen

La robdtica es una rama del conocimiento que tiene un gran auge en los Gltimos tiempos. En términos generales es posible

distinguir dos tipos de robots: los robots moéviles y los robots manipuladores.

Los robots manipuladores son fundamentales para el desarrollo industrial y la automatizaciéon de procesos, por lo que su
presencia en los entornos de produccién estd muy extendida existiendo un gran campo de aplicacién industrial.

Por otro lado los robots méviles autbnomos son un campo abierto de investigacién. Existen muchos tipos de robots méviles y
su configuracion 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 prospeccién, vigilancia, rescate y

mantenimiento de estructuras hasta tareas tan diversas como la exploracién espacial.

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

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

2.CONTEXTUALIZACION

La asignatura se engloba dentro del médulo de Robética y Automatizacion industrial del que forman parte también las
asignaturas:

Robética industrial
Automatizaciéon industrial

Junto con la asignatura Robética industrial esta asignatura define la materia de Robdtica. Mientras que la Robética industrial
centra su objetivo en los robots manipuladores, en esta asignatura se trataran de abordar los problemas asociados a los

robots méviles (percepcién, navegacion, construccion de mapas, etc...).

3.REQUISITOS PREVIOS RECOMENDABLES

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

Programacion (a nivel basico)
Matlab/Simulink.

4.RESULTADOS DE APRENDIZAJE

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

Ademas, el alumno conocera y sera capaz de aplicar los principales algoritmos relacionados con la robdtica mévil y mas



concretamente con los robots mdviles auténomos, como por ejemplo la construccién de mapas, planificaciéon de trayectorias

y la navegacion entre otros.

5.CONTENIDOS DE LA ASIGNATURA

ROBOTS AUTONOMOS

TEMA 1. Arquitectura y modelos

En este tema se revisaran los conceptos mas utilizados y relacionados con robots auténomos. Asi se estudiaran las
diferentes arquitecturas de control (reactivas, jerarquicas e hibridas), ejemplos de tipos de robots en funcién de su medio de
locomocién (de ruedas independientes, de patas, aéreos, etc.) y los modelos de comportamiento (individuales, colectivos,
cooperantes y redes de Robots).

TEMA 2. Percepcion

Se estudiaran los diferentes sensores necesarios para navegacion tanto de obtenciéon de la posiciéon (internos y externos)
como detectores de obstaculos. Se hard mencidn especial al uso de vision artificial. Por Gltimo se realizara una pequefia
introduccion a la fusion e integraciéon multisensorial.

TEMA 3. Construcciéon de mapas

Se estudiaran los diferentes métodos para la representacion del entorno y las diferentes formas de construccion de modelos.
En particular se estudiaran los mapas basados en rejilla (usando técnicas de fusion bayesiana y la teoria de la evidencia de
Dempster-Schafer). También se describiran los mapas topolégicos y geométricos.

TEMA 4. Planificaciéon

Se aprendera a encontrar el camino o puntos de consignas necesarios para resolver el problema de ir de un punto de inicio a
un determinado puto de destino. Para ello se estudiaran distintos métodos de planificacion tanto basados en mapas de
carreteras (grafos de visibilidad, Voronoi y red de caminos libres) como en celdas (descomposicion exacta, vertical,
quadtree, entre otros). También se estudiara los métodos para interpolacién de trayectorias. Y de campos de potencial.
TEMA 5. Navegacion

Se describiran las tareas de alto nivel necesarias para realizar la navegacion (control) del robot auténomo. Se analizaran las
diferentes técnicas para conocer la posicion del robot (dead-reckoning, balizas, mapas y navegacioén inercial). También se
estudiaran las arquitecturas de control y se contemplaran aspectos como autonomia, seguridad, programacion, etc.

TEMA 6. Aplicaciones

Se contemplaran diferentes aplicaciones sobre robots marinos, terrestres y aéreos. Estas aplicaciones procurardn mostrar
los diferentes aspectos estudiados en la asignatura en el contexto de un problema y aplicacion real.

6.EQUIPO DOCENTE

DICTINO CHAOS GARCIA

7.METODOLOGIA

Con cada tema se proporcionaran apuntes, referencias bibliograficas, 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 seran consideradas en la evaluacion final.




Se hard un seguimiento y una tutorizacién continua de los progresos del alumno a lo largo de todo el curso mediante la

correccion de las practicas y problemas propuestos.

Ademas, en caso de que el resultado de la evaluacion continua resulte insuficiente para superar la asignatura,habra una
prueba presencial final. Esta prueba sera una exposicidon oral en la que los alumnos deberan explicar el trabajo realizado en
alguna de las préacticas propuestas y contestar a las cuestiones que estime el equipo docente para evaluar los conocimientos
adquiridos por el alumno. Esta prueba se podria realizar a través de Internet si el equipo docente lo estima conveniente.

8.BIBLIOGRAFIA BASICA

ISBN(13): 9780792391296

Titulo: ROBOT MOTION PLANNING
Autor/es: Jean-Claude Latombe ;
Editorial: : KLUWER ACADEMIC PUBLISHERS

Buscarlo en libreria virtual UNED |

Buscarlo en bibliotecas UNED |

Buscarlo en la Biblioteca de Educacion

Buscarlo en Catéalogo del Patrimonio Bibliografico

ISBN(13): 9781568810485

Titulo: SENSORS FOR MOBILE ROBOTS
Autor/es: H.R. Everett ;

Editorial: A.K. Peters Ltd

Buscarlo en libreria virtual UNED |

Buscarlo en bibliotecas UNED |

Buscarlo en la Biblioteca de Educacion

Buscarlo en Catalogo del Patrimonio Bibliografico

ISBN(13): 9788426713131
Titulo: ROBOTICA: MANIPULADORES Y ROBOTS MOVILES (2001)

Autor/es: Anibal Ollero Baturone ;
Editorial: MARCOMBO BOIXAREU

Buscarlo en libreria virtual UNED |

Buscarlo en bibliotecas UNED |

Buscarlo en la Biblioteca de Educacion

Buscarlo en Catalogo del Patrimonio Bibliografico

9.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

Buscarlo en libreria virtual UNED |

Buscarlo en bibliotecas UNED |

Buscarlo en la Biblioteca de Educacion

Buscarlo en Catalogo del Patrimonio Bibliografico

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

Autor/es: Alberto Elfes ; S. Sitharama lyengar ;
Editorial: IEEE COMPUTER SOCIETY PRESS

Buscarlo en libreria virtual UNED |

Buscarlo en bibliotecas UNED |

Buscarlo en la Biblioteca de Educacion

Buscarlo en Catalogo del Patrimonio Bibliografico

10.RECURSOS DE APOYO AL ESTUDIO

Los recursos de apoyo al estudiante seran apuntes de los temas, referencias bibliograficas y problemas practicos resueltos

con Matlab/Simulink.

11.TUTORIZACION Y SEGUIMIENTO

Se hara 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 resolucién de los problemas propuestos el alumno podré contar con la ayuda y asesoramiento del profesorado.

12.EVALUACION DE LOS APRENDIZAJES

Para superar la asignatura serd necesario haber superado la evaluaciéon continua de los temas y la evaluacion se
correspondera con la nota obtenida. Si la evaluacidon de los temas no supera un cierto grado de calidad, el equipo podra
realizar una prueba presencial final. Esta prueba sera realizada a aquellos que no hayan superado la nota de aprobado en la
evaluaciéon continua, siempre y cuando se hayan entregado todos los ejercicios. En caso de realizar una prueba final, la

correccion de las practicas/trabajos constituird un 40% de la nota final mientras que la prueba final aportaréa el otro 60%.

13.COLABORADORES DOCENTES




JOSE ANTONIO LOPEZ OROZCO
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