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Descricién xeral O obxectivo da materia e proporcionar unha visién global dos problemas a tratar e das soluciéns existentes na operacion

de robots moébiles na industria, centrando o enfoque na operacién autbnoma dos mesmos. A materia ten unha enfoque
claramente practico, e os conceptos tedricos seran traballados de maneira practica mediante a programacion de robots

rodados, tanto reais coma simulados.

Competencias do titulo

Cddigo Competencias do titulo
Al CEOL1 - Capacidad para aplicar técnicas de andlisis de datos y técnicas inteligentes en robética y/o informatica industrial
Ad CEO04 - Capacidad para uso y desarrollo de cédigo y librerias que permitan captar el entorno y actuar sobre él en sistemas robéticos y/o
industriales
B2 CB?7 - Que los estudiantes sepan aplicar los conocimientos adquiridos y su capacidad de resolucion de problemas en entornos nuevos o
poco conocidos dentro de contextos mas amplios (o multidisciplinares) relacionados con su area de estudio
B5 CB10 - Que los estudiantes posean las habilidades de aprendizaje que les permitan continuar estudiando de un modo que habra de ser
en gran medida autodirigido o auténomo.
B9 CG4 - Extraer, interpretar y procesar informacion, procedente de diferentes fuentes, para su empleo en el estudio y analisis
B10 CGS5 - Capacidad para proponer nuevas soluciones en proyectos, productos o servicios
B14 CG9 - Aplicar conocimientos de ciencias y tecnologias avanzadas a la practica profesional o investigadora
C1 CTO1 - Adquirir la terminologia y nomenclatura cientifico-técnica para exponer argumentos y fundamentar conclusiones
C3 CTO03 - Aplicar una metodologia que fomente el aprendizaje y el trabajo autbonomo
Resultados da aprendizaxe
Resultados de aprendizaxe Competencias do
titulo
Capacidade para desefiar, simular e/ou implementar soluciéns tecnoléxicas que impliquen o uso de robots mébiles AM1 | BM2 @ CM1
autébnomos nun entorno industrial AM4 | BM5 @ CM3
BM9
BM10
BM14
Comprender o &mbito de aplicacion e as limitacions dos robots mobiles autbnomos actuais en cuanto a slia capacidade de AM1 | BM9 @ CM1
sensorizacion e actuacion AM4 | BM14 | CM3
Comprender os fundamentos e as técnicas de control principais para robots auténomos, e implementalas de maneira practica | AM1 | BM9 | CM1
nun robot maobil AM4 | BM14  CM3
Comprender as particularidades do uso das técnicas de visién por computador no robética mobil AM1 | BM9 | CM1
AM4 | BM14 = CM3
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Comprender os fundamentos dos principais problemas da roboética autbnoma mébil: localizacién, mapeado e planificacién da

traxectoria, asi como realizar unha implementacién practica de algunhas das principais técnicas existentes

AM1 | BM9 | CM1
AM4 | BM14 | CM3

Contidos

Temas

Subtemas

Introducién a robética mobil

Locomocion:

- Motores

- Graos de libertade
- Patas

- Rodas

- Outros efectores

Percepcion en robotica mobil

- Tipos de sensores

- Sensores en robotica movil
-- De contacto

-- De distancia

-- Vision por computador
--IMU

-- GPS

-- Comunicacioéns

- Arquitecturas de control
-- Deliberativas

-- Reactivas

-- Hibridas

Control do movemento

- Sistema de control de posicion

Localizacién e mapeado

- Navegacion:

-- Topoloxica

-- Métrica

- Localizacion e mapeado simultaneo
-- Localizacion (odometria, balizas)
-- Visual SLAM

Planificacion de traxectorias

- Bisqueda en grafos
- Frente de ondas

Planificacion

Metodoloxias / probas Competencias Horas presenciais Horas non Horas totais
presenciais /
traballo auténomo

Sesion maxistral B5B9 C1C3 105 45 15
Précticas a través de TIC B2 B5 B9 B10 B14 C1 10 10 20

C3
Presentacion oral Al A4 B9 B10 B14 0.5 6.5 7
Traballos tutelados Al A4 B2B10B14C1 0 30 30

C3
Atencién personalizada 3 0 3

*Os datos que aparecen na taboa de planificacion son de caracter orientativo, considerando a heteroxeneidade do alumnado

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Sesién maxistral

Exposicion oral por parte dos profesores da materia do temario tedrico
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Practicas a través de
TIC

Presentacion oral

Traballos tutelados

Traballos tutelados
Practicas a través de
TIC

Traballos tutelados

Presentacion oral
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Sesibns presenciais co ordenador nas que os profesores explicardn o uso e programacion das técnicas de robética mobil
vistas na teoria, de modo que os alumnos adquiran as capacidades suficientes para seren usadas autbnomamente.
Utilizaranse robots reais e/ou simulados

Traballo ou traballos de teoria sobre algiin tema proposto polos profesores da materia que deberan ser expostos diante de
compafieiros e entregados tamén por escrito

Realizacién de traballos/proxectos fora da aula nos que se implementaran diferentes programas relacionados cos temas
vistos en las clases préacticas a través de TIC, utilizando para elo robots reais ou simulados seleccionados polos profesores
da materia. Ditos traballos seran realizados polos alumnos de forma autbnoma e o seu avance sera titorizado por los

profesores

Durante as practicas a través de TIC, o alumno podera consultar o profesor todas las dubidas que lle xurdan sobre a

programacion dos robots.

Traballos tutelados: e recomendable o uso de atencion personalizada nestas actividades para resolver dubidas conceptuais
ou procedimentais que puideran xurdir durante a resolucién dos problemas practicos. Ademais, a atencién personalizada

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

Presentacion oral: os alumnos deberan acudir os profesores para resolver as dubidas que lles xurdan sobre a preparacion

dos traballos que deben ser expostos tanto do contido como da propia presentacion

Os alumnos con matricula a tempo parcial teran unha atencién personalizada en todas as metodoloxias anteriores mediante

tutorizacién online.

Cualificacion
Al A4 B2 B10 B14 C1 Propoferanse varios traballos practicos o longo do curso centrados na resolucién de 70
C3 problemas de roboética mobil mediante robots reais ou simulados. Ditos traballos
seran desenrolados de forma autonoma por parte do alumno fora das clases e
deberan ser defendidos diante dos profesores.
Al A4 B9 B10B14 | A presentacion oral do traballo/traballos tedricos, a versién escrita dos mesmos e a 30
participacion activa nas presentacions dos compafieiros tefien un peso importante na

nota final dea materia.
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Para obter o aprobado nesta materia deberase superar unha valoracién minima de 50 sumando todas as metodoloxias anteriores, non existindo un
minimo en ningunha delas. No caso de que el alumno no supere la materia na convocatoria ordinaria, debera repetir as actividades que sexan
precisas da/das metodoloxia/s que non foron superadas na convocatoria extraordinaria. Como exemplo, si un alumno aprobou a parte da
Presentacion oral pero suspendeu nos Traballos tutelados, debera repetir los traballos practicos necesarios para alcanza o aprobado, normalmente
aquel/aqueles que individualmente non foron aprobados.

Evaluacién da convocatoria adiantada (Decembro): os alumnos que opten por esta convocatoria deberan repetir as metodoloxias de traballos
tutelados e presentacién oral. E necesario que se pofian en contacto cos profesores 6 comezo do cuatrimestre (Setembro) para ter un plazo
suficiente de entrega.

Os alumnos con matricula a tempo parcial, en caso de non poder realizar a presentacion oral co resto do alumnado, nin de forma presencial nin
online, deberan concretar unha data alternativa cos profesores en ambas convocatorias. Esta modificacion debera solicitarse aos profesores da
materia ao comezo do curso.

A realizacion fraudulenta das probas ou actividades de avaliacion, unha vez comprobada, implicara directamente a cualificacion de suspenso "0" na
materia na convocatoria correspondente, invalidando asi calquera cualificacion obtida en todas as actividades de avaliacion de cara a convocatoria

extraordinaria

- Kelly, Alonzo (2013). Mobile robotics: mathematics, models and methods. Cambridge University Press

- Nehmzow, Ulrich (2003). Mobile robotics a practical introduction. Springer

- ? Siegwart, Roland (2004). Introduction to autonomous mobile robots. MIT Press

- Joseph, Lentin (2015). Learning robotics using Python : design, simulate, program, and prototype an interactive
autonomous mobile robot from scratch with the help of Python, ROS, and Open-CV. Packt Publishing

- Robin R. Murphy (2000). Introduction to Al Robotics. A Bradford Book

- Lynch, Kevin (2017). Modern robotics : mechanics, planning, and control. Cambridge University Press

Aplicacions de Robética Autbnoma/770538015

Vision Atrtificial 1/770538018

Python para Enxefieiros Introdutorio/770538011
Robodtica Intelixente e Sistemas Autdbnomos/770538005

Python para Enxefieiros Introdutorio/770538011
Aprendizaxe Automatica 1/770538016



