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Descricién xeral Na materia de Robética estidanse os principais conceptos de robdtica autbnoma, facendo énfase no desefio automatico de
estratexias de control. Para iso, o contido da materia parte das estratexias clasicas de control para chegar as mais actuais
baseadas en conceptos da intelixencia computacional, tales como as redes neuronais, os algoritmos evolutivos e a

aprendizaxe por reforzo.

Competencias da titulacion

Cddigo Competencias da titulacion

Resultados da aprendizaxe

Competencias de materia (Resultados de aprendizaxe) Competencias da
titulacion

Cofiecer os problemas a abordar a hora de desenvolver o sistema de control dun robot autbnomo A21 B1 C8

A42 B3

B9
Desenvolver un sistema de control autbnomo para a sta operacion nun contorno real A21 B1 c8

A42 B2

A43 B6

B7

B9
Coriecer a problematica da representacion do cofiecemento en roboética autbnoma A43 B9 c8
Cofiecer a problematica de sensorizacién/actuacion en sistemas que operan no mundo real e en tempo real A20 B1 c8

B2

B6

B7
Cofiecer os problemas non resoltos dentro da Robética Auténoma A21 B9 C6
A42 C8

Contidos
Temas Subtemas
Introducion a robdtica autbnoma Que é un robot autbnomo?

Control clasico e Cibernética
Intelixencia artificial

Robética bio-inspirada
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Elementos dun sistema

robético Contornos reais

Embodiment

Sensores

Actuadores

Control en robética autbnoma:

- cofiecemento vs. comportamento

- reactivo vs. deliberativo

Robética baseada en cofiecemento Representacion do cofiecemento

Modelado do contorno. Mapas
Planificacion

Robdética baseada en comportamento Antecedentes

Comportamentos reactivos
Implementacion de comportamentos

Aproximacions hibridas

Deliberativo e reactivo
Principais arquitecturas hibridas

Aprendizaxe en robética autbnoma Aprendizaxe en sistemas de clasificacion

Aprendizaxe por reforzo: Q-learning

Combinacién de aprendizaxe por reforzo e conexionista

Robética evolutiva

Algoritmos evolutivos
Principais problemas a resolver
Simulacion vs. realidade

Aproximaciéns hibridas: evolucién e aprendizaxe

Sistemas multirobot

Coordinacién
Composicién do equipo

Obtencién do control coordinado

Planificacion

Metodoloxias / probas Horas presenciais Horas non Horas totais
presenciais /

traballo auténomo

Précticas de laboratorio 21 21 42
Proba mixta 18 21
Traballos tutelados 0 40 40
Sesion maxistral 21 21 42
Atencién personalizada 5 0 5

*Os datos que aparecen nataboa de planificacion son de carécter orientativo, considerando a heteroxeneidade do alumnado

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Préacticas de

laboratorio

Sesibns de laboratorio nas que se realizara o desefio, implementacion e validacién do sistema de control dun robot autbnomo

nun robot real ou simulado, baixo a supervisién dun profesor.

Proba mixta

Realizacion de proba/s obxectiva/s sobre os contidos teéricos da materia

Traballos tutelados

Préacticas de programacién sobre un simulador da plataforma robética seleccionada polos profesores da asignatura. Estes
traballos seran realizados polos alumnos de forma auténoma e o seu avance sera tutorizado polos profesores

Sesién maxistral

Exposicion oral por parte dos profesores da materia do temario teérico da materia

Atencion personalizada

Metodoloxias

Descricion
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Practicas de Durante as practicas de laboratorio e os seminarios, o alumno podera consultar ao profesor todas as dubidas que lle xurdan
laboratorio sobre a realizacion do problema practico formulado ou sobre o uso do simulador/robot real.

Traballos tutelados
Traballos tutelados: é recomendable o uso de atencion personalizada nestas actividades para resolver dibidas conceptuais
ou procedementais que poidan xurdir durante a resolucién dos problemas practicos. Ademais, a atencién personalizada

centrarase tamén na explicacién, por parte do alumno, da solucién proposta.

Avaliacion
Metodoloxias Descricion Cualificacion
Practicas de Propofieranse diversas practicas de programacion 6 longo do curso que deberan ser realizadas e entregadas 30
laboratorio de forma presencial diante dos profesores da asignatura. Realizarase unha defensa destas practicas
conxuntamente coa dos traballos tutelados.
Proba mixta Proba obxectiva que consistird na realizacion dun exame individual e por escrito sobre os contidos tedricos da 50

materia. Poderase realizar unha ou varias en funcién do desenvolvemento do curso.

Traballos tutelados Propofieranse un ou mais traballos 6 longo do curso que seran desenvolvidos de forma auténoma por parte 20

do alumno fora das clases e que teran que ser defendidos posteriormente.

Observaciéns avaliacion

O seguimento continuado do traballo do alumno terd un peso dun 10% da nota total da asignatura, repartido entre as Practicas de Laboratorio e os

Traballos Tutelados

Fontes de informacién

Bibliografia basica - Bekey, A. (2005). Autonomous Robots. MIT Press

- Arkin, R.C. (1998). Behavior Based Robotics. MIT Press

- Santos, J., Duro, R.J. (2005). Evolucién Atrtificial y Robética Auténoma. RA-MA
- Mataric, Maja J. (2007). The Robotics Primer. MIT Press

Bibliografia complementaria | - Santos, J. (2007). Vida Atrtificial. Realizaciones Computacionales. ServicioPublicaciones UDC
- Floreano, D. and Mattiussi, C. (2008). Bio-Inspired Atrtificial Intelligence. Tema 7. MIT Press

- Salido, J. (2009). Cibernética aplicada. Robots educativos. Ra-Ma

- Nolffi, S., Floreano, D. (2000). Evolutionary Robotics. MIT Press

- Thurn, S., Burgard, W., Fox, D. (2005). Probabilistic Robotics. MIT Press

- Sutton, R.S., Burton A.G. (1998). Reinforcement Learning. MIT Press

- Pfeifer, R. and Scheier, C. (1999). Understanding Intelligence. MIT Press

Recomendacions

Materias que se recomenda ter cursado previamente

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Materias que contintan o temario

Sistemas Intelixentes/614G01020

Representacion do Cofiecemento e Razoamento Automatico/614G01036
Desenvolvemento de Sistemas Intelixentes/614G01037

Aprendizaxe Automético/614G01038

Observacions
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(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento é plblico e non se pode modificar,
salvo casos excepcionais baixo a revision do érgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracion

de guias
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