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El objetivo de esta asignatura es proporcionar a los estudiantes del master una visién actualizada de la robotizacion, con
una perspectiva diferente a la de la automatizacién en cuanto al tipo de hardware sobre el que se aplica, mas flexible y
heterogéneo y sobre todo de los sistemas de control inteligentes. Los alumnos deberan trabajar con unidades robéticas
reales o simuladas. De esta forma, adquiriran los conocimientos y las destrezas basicas para poder manejar todas las
variables involucradas en la introduccién de sistemas inteligentes en el campo de la robética de manera que se pueda

dotar de autonomia a los robots.

COMPOL1 - Extraer, interpretar e procesar informacion, procedente de diferentes fontes, para o seu emprego no estudo e analise
COMPO?2 - Elaborar, desenvolver e xestionar proxectos de I+D+Il no &mbito da informatica industrial e a robética.

COMPO03 - Comunicar e transmitir cofiecementos, habilidades e destrezas no &mbito profesional da robética e a informatica industrial.
COMPO6 - Dominar a expresion e comprension de forma oral e escrita dun idioma estranxeiro.

COMPOQ7 - Integrar na sUa profesion o respecto a diversidade e a equidade entre todas as persoas, imprementando unha mirada inclusiva
e con perspectiva de xénero.

COMPO8 - Valorar o emprendemento como elemento fundamental do impacto da universidade na sociedade e cofiecer 0s recursos ao
alcance de persoas emprendedoras.

COMPO9 - Planificar e coordinar tarefas en equipos interdisciplinares ou transdisciplinares ofrecendo propostas que contribdan & eficacia
do traballo colaborativo.

COMP10 - Desefiar proxectos e solucions, identificando os retos emerxentes, e aplicalos &s necesidades reais do contorno social e
econémico.

COMP11 - Capacidade para aplicar técnicas de andlise de datos e técnicas intelixentes en robética e/ou informatica industrial.

COMP13 - Capacidade para uso e desenvolvemento de cddigo e librarias que permitan captar o contorno e realizar visiéon por
computador ou realidade aumentada e actuar sobre el en sistemas robéticos e/ou industriais.

COMP15 - Capacidade para definir, desefiar e proxectar sistemas de producién automatizados e control avanzado de procesos.

CONOS8 - Identificar as estruturas mecanicas basicas e avanzadas coas que se constrien as distintas morfoloxias robéticas, asi como as
claves e parametros do seu comportamento, e os modelos cinematicos e dindmicos de robots.

CONO9 - |dentificar os principios de funcionamento dos distintos tipos de sensores e actuadores adaptados aos diferentes contornos de
operacion, asi como as tecnoloxias emerxentes.

HABOS8 - Disporfier dunha vision xeral das diferentes posibilidades e obxectivos de control en robots intelixentes, asi como as tecnoloxias
bésicas e emerxentes que se poden aplicar.
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Conocer los diferentes tipos de robots en funcién de su aplicacion. All
AI3
Conocer las estructuras mecanicas béasicas con las que se construyen las distintas morfologias robéticas, asi como las claves | Al2
y parametros de su comportamiento. Al6
Al26
Conocer los principios de funcionamiento de los distintos tipos de sensores y actuadores adaptados a los diferentes entornos AI9
de operacion. Al10
Al27
Disponer de una vision general de las diferentes posibilidades y objetivos de control en robots inteligentes, asi como las AI8
tecnologias basicas que se pueden aplicar. Alll
Al13
Al36
Conocer de forma general las capacidades y aproximaciones mas conocidas a la colaboracion autbnoma entre robots asi Al7
como los principios y problemas de la colaboracién entre robots y humanos. All5

Contidos

Temas

Subtemas

Robots en aplicaciones industriales (lineas de produccién y

otros entornos en planta).

Robots en entornos abiertos y sus aplicaciones

Topologias, cinematicas y principios de operacion de

diferentes categorias de robots.

Sensorizacién y actuacion, principios y dispositivos de
acuerdo con las diferentes aplicaciones.

Inteligencia y cognicion, visién general de principios y

diferencias con sistemas tradicionales.

Introduccidn a sistemas de control y comunicaciones en

robots inteligentes.

Principios de colaboracion entre robots y robética
colaborativa.

Planificacion

Metodoloxias / probas Competencias / Horas lectivas Horas traballo Horas totais
Resultados (presenciais e autonomo
virtuais)
Sesion maxistral Al15 A26 A27 A36 20 5 25
Traballos tutelados Al A3 A6 0 50 50
Précticas de laboratorio A2 A7 A8 A9 A10 A1l 26 35
A13
Atencién personalizada 25 0 2.5

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

Metodoloxias

Metodoloxias

Descricion

Sesién maxistral

metodoloxia de aprendizaxe colaborativo.

Exposicion oral por parte dos profesores da materia do temario tedrico. Poderase hibridizar esta metodoloxia cunha

Traballos tutelados

autdonoma e o seu avance sera tutorizado polos profesores

Traballos nos que se elaboraran algunos dos temas de teoria. Estes traballos seran realizados polos alumnos de forma
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Practicas de Sesions de laboratorio ou remotas mediante TICs nas que se explicaran as caracteristicas da plataformas robéticas
laboratorio seleccionadas para a asignatura e o seu software de programacion. Ademais, estas clases seran utilizadas para que os

alumnos programen e proben no robot real os controladores que van facendo para os traballos tutelados.

Practicas de Realizarase un seguemento dos alumnos resolviendo dudas e discutindo con eles a evolucién dos traballos tutelados e
laboratorio practicas asignadas.
Traballos tutelados

Cualificacion

Précticas de A2 A7 A8 A9 A10 A1l 30
laboratorio Al3

Sesion maxistral Al15 A26 A27 A36 20
Traballos tutelados Al A3 A6 50

A avaliacién desta asignatura esta baseada na superacion das dias metodoloxias principais, Traballos Tutelados acumulado con sesi6n Maxistral e
practicas de laboratorio, de forma independente. A segunda esta centrada na demostracién practica dos cofiecementos e habilidades adquiridos para
resolver problemas en robética, e a primeira na realizacién dun examen o a exposicién dun traballo sobre un tema concreto dentro de temario tedrico
segun decida o profesor en funcién do nimero e capacidade dos alumnos. Asi, en caso de que o alumno non supere a asignatura na convocatoria
ordinaria, debera repetir todas as actividades da/das metodoxia/s que non foron superadas na convocatoria extraordinaria. Por exemplo, se un
alumno aprobou a parte da Clase Maxistral e Traballos tutelados pero suspendeu as practicas, debera repetir estes. No caso de dispensa académica,
o alumno habra de realizar os traballos a entregar nas practicas e traballos tutelados.

No caso de plaxio en préacticas ou traballos docentes entregados, se tera en conta o artigo 11, apartado 4 b), do Regulamento disciplinar do
estudantado da UDC:

b) Cualificacion de suspenso na convocatoria en que se cometa a falta e respecto da materia en que se cometese: o/a estudante sera cualificado con
?suspenso? (nota numérica 0) na convocatoria correspondente do curso académico, tanto se a comision da falta se produce na primeira
oportunidade como na segunda. Para isto, procederase a modificar a stia cualificacion na acta de primeira oportunidade, se fose necesario.

En definitiva, a evaluacion na convocatoria extraordinaria sera igual & das demais convocatorias.?dispensa académica?, ?dedicacion

ao estudo?, ?permanencia? e ?fraude

académica? rexeranse de acordo coa normativa

académica vixente da UDC."

- Robin R. Murphy (2019). Introduction to Al Robotics. MIT Press

- Nikolaus Correll (2020). Introduction to Autonomous Robots. Magellan Scientific

- Rolf Pfeiffer, Josh Bongard (2006). How the Body Shapes the way we Think. MIT Press

- Nikolaus Correll (2020). Introduction to Autonomous Robots. Magellan Scientific
https://open.umn.edu/opentextbooks/textbooks/introduction-to-autonomous-robotshttps://open.umn.edu/opentextbook

s/textbooks/introduction-to-autonomous-robots
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INFORMATICA/730G03004
FUNDAMENTOS DE AUTOMATICA/730G03015
ACTUADORES E SENSORES/730G03045

Materias que se recomenda cursar simultaneamente

Materias que contintdan o temario

Observacions

&lt;p&gt;Para axudar a conseguir unha contorna sostible e cumprir co obxectivo do Plan de Accién Green Campus, a entrega dos traballos
documentais que se realicen nesta materia:&lt;/p&gt;&lt;p&gt;1. Solicitarase en formato virtual e/ou soporte informatico.&lIt;/p&gt;&lt;p&gt;2.
Realizarase a través de Moodle, en formato dixital sen necesidade de imprimilos.&lt;/p&gt;&lt;p&gt;3. De realizarse en papel:&lt;/p&gt;&lt;p&gt;- Non
se empregaran plasticos;&It;/p&gt;&lt;p&gt;- Realizaranse impresions a dobre cara.&lt;/p&gt;&lIt;p&gt;- Empregarase papel
reciclado.&lt;/p&gt;&lt;p&gt;- Evitarase a impresion de borradores.&It;/p&gt;

(*)A Guia docente é o documento onde se visualiza a proposta académica da UDC. Este documento € publico e non se pode modificar,
salvo casos excepcionais baixo arevisién do 6rgano competente dacordo coa normativa vixente que establece o proceso de elaboracién

de guias
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