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Descripcion general

En la asignatura de Robética se estudian los principales conceptos de roboética autbnoma, haciendo énfasis en el disefio
automatico de estrategias de control. Para ello, el contenido de la asignatura parte de las estrategias clasicas de control

para llegar a las mas actuales basadas en conceptos de la inteligencia computacional, tales como las redes neuronales,

los algoritmos evolutivos y el aprendizaje por refuerzo.

Competencias del titulo

Cddigo Competencias del titulo

A35 Capacidad de analizar, evaluar y seleccionar las plataformas hardware y software mas adecuadas para el soporte de aplicaciones
empotradas y de tiempo real.

A43 Capacidad para adquirir, obtener, formalizar y representar el conocimiento humano en una forma computable para la resolucién de
problemas mediante un sistema informatico en cualquier ambito de aplicacion, particularmente los relacionados con aspectos de
computacion, percepcion y actuacion en ambientes o entornos inteligentes.

B1 Capacidad de resolucién de problemas
B3 Capacidad de andlisis y sintesis
B9 Capacidad para generar nuevas ideas (creatividad)
C6 Valorar criticamente el conocimiento, la tecnologia y la informacién disponible para resolver los problemas con los que deben enfrentarse.
c8 Valorar la importancia que tiene la investigacion, la innovacion y el desarrollo tecnolégico en el avance socioecondémico y cultural de la
sociedad.
Resultados de aprendizaje
Resultados de aprendizaje Competencias del
titulo
Desarrollar un sistema de control autbnomo para su operacién en un entorno real A43 B1
B3
B9
Conocer los problemas no resueltos dentro de la Robética Auténoma C6
Cc8
Conocer la problemética de sensorizacién/actuacion en sistemas que operan en el mundo real y en tiempo real A35 C6
Cc8
Conocer la problematica de la representacion del conocimiento en robética autébnoma C6
c8
Conocer los problemas a abordar a la hora de desarrollar el sistema de control de un robot auténomo A43 B9 C6
c8
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Contenidos

Tema Subtema

Introduccién a la robética autébnoma

¢, Qué es un robot autbnomo?
Historia

Sensores y actuadores
Comportamientos
Planificacion

Aprendizaje y evolucién

Elementos de un sistema robético

Sistema robotico
Actuadores e efectores
Sensores

Arquitecturas de control

Robotica basada en comportamiento

Antecedentes
Arquitecturas de control clasicas
Arquitecturas de control

Robética basada en conocimiento

Conocimiento
Robotica tradicional deliberativa

Navegacion

Aproximaciones hibridas

Principales arquitecturas hibridas

Robética cognitiva

Robética evolutiva

Técnicas evolutivas

Aplicacion a la robética

Aprendizaje en robdtica

autébnoma Aprendizaje en sistemas de clasificacion

Aprendizaje por refuerzo: Q-learning

Combinacién de aprendizaje por refuerzo y conexionista

Planificacion

Metodologias / pruebas

Competéncias Horas presenciales Horas no Horas totales

presenciales /

trabajo autbnomo

Précticas de laboratorio A43 B1 B3 B9 21 21 42
Trabajos tutelados A35 B3 B9 30 30
Presentacion oral B3 C8 4 28 32
Sesion magistral A35 C8 C6 21 21 42
Atencién personalizada 4 0 4

(*)Los datos que aparecen en la tabla de planificacion sén de caracter orientativo, considerando la heterogeneidad de los alumnos

Metodologias

Metodologias

Descripcion

Préacticas de

laboratorio

Sesiones de laboratorio en las que se explicaran las principales caracteristicas de la plataforma robética seleccionada para la
asignatura y su software de programacion. Ademas, estas clases seran utilizadas para que los alumnos programen y prueben

en el robot real los controladores que van haciendo para los trabajos tutelados.

Trabajos tutelados

Practicas de programacioén en las que se implementaran, sobre la plataforma robética seleccionada por los profesores de la
asignatura, algunas de las técnicas vistas en las clases de teoria. Estos trabajos seran realizados por los alumnos de forma

auténoma y su avance sera tutorizado por los profesores

Presentacion oral

Trabajo o trabajos de teoria sobre algin tema propuesto por los profesores de la asignatura que deberan ser expuestos

delante de los compafieros y entregados también por escrito

Sesion magistral

Exposicion oral por parte de los profesores de la asignatura del temario teérico

Atencion personalizada
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Préacticas de
laboratorio
Trabajos tutelados

Presentacion oral

Practicas de

laboratorio

Sesién magistral

Trabajos tutelados

Presentacion oral
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Durante las practicas de laboratorio y los seminarios, el alumno podra consultar al profesor todas las dudas que le surjan

sobre la realizacién del problema practico formulado o sobre el uso del simulador/robot real.

Trabajos tutelados: es recomendable el uso de atencién personalizada en estas actividades para resolver dudas conceptuales
o procedimentales que puedan surgir durante la resolucién de los problemas practicos. Ademas, la atencién personalizada se

centrara también en la explicacién, por parte del alumno, de la solucién propuesta.

Presentacion oral: los alumnos deberan acudir a los profesores para resolver las dudas que les surjan sobre la preparacion de
los trabajos que deben ser expuestos, tanto del contenido como de la propia presentaciéon

Calificacion
A43 B1 B3 B9 La asistencia a las practicas de laboratorio tiene un peso concreto en la nota final de 5
la asignatura, con el objetivo de que los alumnos participen de forma activa en esta
actividad eminentemente practica
A35 C8 C6 Se valorara la asistencia a clase de teoria y la participacion activa en la misma 5
A35 B3 B9 Se propondran varios trabajos practicos a lo largo del curso que seran desarrollados 50
de forma auténoma por parte del alumno fuera de las clases y que deberan ser
defendidos delante de los profesores. Es imprescindible obtener una calificacién de
aprobado en esta metodologia de forma independiente (nota minima de 5
considerando que se valora de 0 a 10) para poder aprobar la asignatura.
B3 C8 La presentacion oral del trabajo/trabajos tedricos, la versién escrita de los mismos y la 40

participacion activa en las presentaciones de los compafieros tienen un peso
importante en la nota final de la asignatura. Es imprescindible obtener una calificacion
de aprobado en esta metodologia de forma independiente (nota minima de 5
considerando que se valora de 0 a 10) para poder aprobar la asignatura

La evaluacion de esta asignatura esta basada en la superacion de las dos metodologias principales, Trabajos Tutelados y Presentacion Oral, de

forma independiente. La primera esta centrada en la demostracion practica de los conocimientos y habilidades adquiridos para resolver problemas en

robética autbnoma, y la segunda en la realizacion y exposicion de un trabajo sobre un tema concreto dentro del temario tedrico. Asi, en caso de que

el alumno no supere la asignatura en la convocatoria ordinaria, debera repetir todas las actividades de la/de las metodogia/s que no fueron superadas

en la convocatoria extraordinaria. Como ejemplo, si un alumno aprobd la parte de la Presentacion oral pero suspendié en los Trabajos tutelados,

debera repetir estos. Los alumnos con matricula a tiempo parcial podran acumular el 5% de la nota correspondiente a la asistencia a clase en las

otras actividades, tanto en la parte tedrica como en la practica en caso de no poder asistir regularmente a las clases de forma presencial. Esta

modificacién debera solicitarse a los profesores de la asignatura al comienzo del curso.

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

- Mataric, Maja J. (2007). The Robotics Primer. MIT Press

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

- Santos, J., Duro, R.J. (2005). Evolucion Artificial y Robotica Autbnoma. RA-MA
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Complementéria - Thurn, S., Burgard, W., Fox, D. (2005). Probabilistic Robotics. MIT Press

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

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

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

- Floreano, D. and Mattiussi, C. (2008). Bio-Inspired Atrtificial Intelligence. Tema 7. MIT Press

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

- Santos, J. (2007). Vida Artificial. Realizaciones Computacionales. ServicioPublicaciones UDC

Recomendaciones

Asignaturas que se recomienda haber cursado previamente

Sistemas Inteligentes/614G01020

Representacion del Conocimiento y Razonamiento Automético/614G01036
Desarrollo de Sistemas Inteligentes/614G01037

Aprendizaje Automatico/614G01038

Asignaturas que se recomienda cursar simultaneamente

Asignaturas que contintan el temario

Otros comentarios

Para ayudar a conseguir un entorno sostenible y cumplir con el objetivo de la accién nimero 5: "Docencia e investigacion saludable y sostenible
ambiental y social" del "Plan de Accién Green Campus Ferrol" la entrega de los trabajos documentales que se realicen en esta materia:1. Se solicitara
en formato virtual y/o soporte informatico.2. Se realizara a través de Moodle, en formato digital sin necesidad de imprimirlos.3. De realizarse en

papel:- No se emplearan plasticos.- Se realizaran impresiones a doble cara.- Se empleara papel reciclado.- Se evitara la impresién de borradores.

(*) La Guia Docente es el documento donde se visualiza la propuesta académica de la UDC. Este documento es publico y no se puede
modificar, salvo cosas excepcionales bajo la revision del 6rgano competente de acuerdo a la normativa vigente que establece el proceso

de elaboracion de guias
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