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Web

Descripcion general

incluyendo pruebas con simuladores fisicos 3D y la implantacion en robots reales.

El objetivo de esta materia es que el alumno sea capaz de abordar aplicaciones de robdtica reales con ROS y Python,

Competencias / Resultados del titulo

Codigo Competencias / Resultados del titulo

Al4 COMP14 - Capacidad para disefiar, simular y/o implementar soluciones tecnolégicas que impliquen el uso de robots y/o sistemas de
informatica industrial en un entorno, contemplando aspectos éticos y legales.

Al7 COMP17 - Capacidad para alcanzar la optimizacién, eficiencia y sostenibilidad en el desarrollo de sistemas robéticos y/o industriales y/o
metaheuristicos.

A26 CONOS8 - Identificar las estructuras mecanicas basicas y avanzadas con las que se construyen las distintas morfologias robéticas, asi
como las claves y pardmetros de su comportamiento, y los modelos cinematicos y dindmicos de robots.

A36 HABOS - Disponer de una vision general de las diferentes posibilidades y objetivos de control en robots inteligentes, asi como las
tecnologias béasicas y emergentes que se pueden aplicar.

A51 OPT-COMPS - Utilizar un simulador 3D en ROS.

A67 OPT-CONS8 - Identificar las librerias mas habituales en ROS para la utilizacion de sensores y actuadores habituales, incluyendo camaras,
asi como las que permiten implementar técnicas SLAM en ROS.

A85 OPT-HABS - Desarrollar aplicaciones de roboética complejas utilizando un IDE completo, incluyendo la depuracién de los nodos.

Resultados de aprendizaje

Resultados de aprendizaje

Competencias /

Resultados del titulo

COMP14 - Capacidad para disefiar, simular y/o implementar soluciones tecnoldgicas que impliquen el uso de robots y/o All4
sistemas de informatica industrial en un entorno, contemplando aspectos éticos y legales.

COMP17 - Capacidad para alcanzar la optimizacion, eficiencia y sostenibilidad en el desarrollo de sistemas robéticos y/o All7
industriales y/o metaheuristicos.

CONOS8 - Identificar las estructuras mecanicas basicas y avanzadas con las que se construyen las distintas morfologias Al26
robéticas, asi como las claves y pardmetros de su comportamiento, y los modelos cinematicos y dindmicos de robots.

HABOS8 - Disponer de una vision general de las diferentes posibilidades y objetivos de control en robots inteligentes, asi como | Al36
las tecnologias basicas y emergentes que se pueden aplicar.

OPT-COMPS8 - Utilizar un simulador 3D en ROS. Al51
OPT-CONS - Identificar las librerias mas habituales en ROS para la utilizacion de sensores y actuadores habituales, Al67
incluyendo camaras, asi como las que permiten implementar técnicas SLAM en ROS.

OPT-HABS - Desarrollar aplicaciones de robotica complejas utilizando un IDE completo, incluyendo la depuracién de los AlI85
nodos.

Contenidos

1/4




== UNIVERSIDADE DA CORURA

Tema

Subtema

Los bloques o temas siguientes desarrollan los contenidos

establecidos en la ficha de la memoria de verificacion.

- Integracion de ROS en un IDE de Python. Depuracion.

- Simulacion 3D en ROS.

- Ejemplos de utilizacién de sensores y actuadores reales con ROS.

- Utilizacion de camaras y librerias de procesado de imagenes en ROS.

- SLAM en ROS.

- Implementacion de ejemplos completos utilizando simulacién y robots reales.

Integraciéon de ROS en un IDE.

Conceptos de Visual Studio Code.

Utilizacién bésica de Visual Studio Code.

Configuracion de Visual Studio Code para la ejecucion de comandos de ROS.
Configuracion de Visual Studio Code para la ejecucion y depuraciéon de nodos de
ROS.

actionlib

Definicién de acciones.

Implementacion.

Laser pipeline

Filtros.
Conversion de medidas en crudo a nubes de puntos.

Ensamblaje de nubes de puntos.

Robot stack

Formato de descripcién de robots: urdf y xacro.
Gestion de las posiciones de las articulaciones: joint state publisher.
Utilizacién de mdltiples sistemas de coordenadas y cinemética directa: robot state

publisher y geometry?2 / tf2.

Control stack

Interfaz con el hardware.

Implementacién de los controladores: controladores estandar.

Navigation stack

Relacion con laser, robot y control stacks.
Utilizacién de mapas.
SLAM.

Implementacion de ejemplos completos.

Implementacion de ejemplos completos mediante simulacion (con Gazebo) y robots

reales.

Planificacion

Metodologias / pruebas Competencias / Horas lectivas Horas trabajo Horas totales
Resultados (presenciales y auténomo
virtuales)
Prueba mixta A26 A36 A67 25 0 25
Sesién magistral Al4 A17 A26 A36 10.5 15.75 26.25
AB7 A85

Précticas de laboratorio Al4 A17 A36 A51 105 15.75 26.25
A85

Trabajos tutelados Al14 A17 A36 A51 0 18 18
A85

Atencion personalizada 2 0 2

(*)Los datos que aparecen en la tabla de planificacion s6n de caracter orientativo, considerando la heterogeneidad de los alumnos

Metodologias

Metodologias

Descripcion

Prueba mixta Prueba de evaluacion que se realizara en las correspondientes oportunidades de las convocatorias oficiales. Consistira en

asignatura.

una prueba escrita con la finalidad de comprobar el afianzamiento de los conceptos tedricos mas importantes vistos en la
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Sesién magistral Actividad presencial en el aula que sirve para establecer los conceptos fundamentales de la materia. Consiste en la
exposicion oral haciendo uso profuso de medios audiovisuales y buscando la participacion de los alumnos mediante el

planteamiento de casos practicos y la realizacion de preguntas, con el fin de facilitar el aprendizaje y fomentar el espiritu

critico.
Préacticas de Mediante esta actividad los alumnos implementaran en el laboratorio pequefios programas / sistemas que ejemplificaran los
laboratorio conceptos vistos en las sesiones magistrales, de forma que puedan probar en el mundo real algunos de los métodos y

técnicas, y valorar de primera mano los problemas (y sus implicaciones) que surgen en la implementacion. Durante su
realizacion, el alumno podra plantear dudas al profesor o consultar los materiales que estime oportuno.

Trabajos tutelados Realizacién de uno o varios trabajos a lo largo del cuatrimestre, de forma autonoma y tutorizados por los profesores, que
implicaran llevar a la practica los conceptos vistos en las sesiones magistrales. Al menos el trabajo final sera realizado en
grupo y los alumnos entregaran, en soporte informéatico, una memoria y tendran que realizar también una presentacion ante el

profesor y sus compafieros de clase.

Préacticas de Practicas de laboratorio: la atencién personalizada en las clases practicas consistira en resolver las dudas conceptuales o
laboratorio procedimentales que puedan surgir durante su realizacién, modulando el tiempo de atencién a cada alumno en funcién de sus
Trabajos tutelados necesidades individuales.

Trabajos tutelados: la atencién personalizada en los trabajos consistira en tutorias intermedias, durante el plazo habilitado

para su realizacion, que se centraran en la revisién del trabajo realizado hasta ese momento, sugiriendo cambios y aclarando

dudas.
Calificacion
Prueba mixta A26 A36 A67 Prueba final de la materia que consistira en la realizacién de un examen individual. 40
Esta prueba tendra preguntas de tipo tedricas y practicas relacionadas con los
conceptos estudiados en las clases magistrales, en las practicas de laboratorio o con
los contenidos de los trabajos / proyectos tutelados.
Trabajos tutelados Al14 A17 A36 A51 | Desarrollo de uno o varios proyectos individuales o en grupos reducidos. Sera 60

A85 necesario entregar los materiales en tiempo y forma siguiendo las indicaciones del
enunciado. Al menos el trabajo final requerira la exposicion oral por parte de todos los
integrantes del grupo de trabajo, empleando para eso la presentacion entregada. La

no realizacién de la presentacion supondra una nota de cero en esta actividad.

Para poder aprobar la materia el estudiante debera cumplir los siguientes requisitos (puntuacién entre 0 y 10 en todas las actividades):Que la nota en
los trabajos tutelados (TT) sea mayor o igual que 5.Que la nota en la prueba mixta (PM) sea mayor o igual que 5.Si no se cumplen todos los
requisitos anteriores la cualificacién sera de suspenso y la nota numérica maxima que se podra obtener, en la oportunidad correspondiente, sera de
4,5 puntos. Si se cumplen los requisitos exigidos, la nota final se calculara de la siguiente forma:NOTA FINAL = 0,4*PM + 0,6*TTNotas sobre las
actividades:Los alumnos que se presenten en la convocatoria adelantada tendran la posibilidad de pasar la parte de la puntuacion de los trabajos
tutelados a la prueba mixta. Para eso, sera necesario que los estudiantes se pongan en contacto con los profesores al inicio del curso.En la 22
oportunidad los alumnos podran mantener las notas aprobadas si asi lo desean y deberan repetir las partes en las que estén suspensos.Todos los
aspectos relacionados con "dispensa académica”, "dedicacion al estudio”, "permanencia" y "fraude académica" se regiran de acuerdo con la
normativa académica vigente de la UDC.
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Basica - Joseph, L., &amp; Cacace, J. (2018). Mastering ROS for Robotics Programming: Design, build, and simulate
complex robots using the Robot Operating System 2nd edition. Packt Publishing Ltd.

- Newman, W. (2017). A Systematic Approach to Learning Robot Programming with ROS. CRC Press.

- Fairchild, C., &amp; Harman, T. L. (2017). ROS Robotics By Example: Learning to control wheeled, limbed, and
flying robots using ROS Kinetic Kame 2nd edition. Packt Publishing Ltd.

- Rico, F. M. (2022). A concise introduction to robot programming with ROS2. CRC Press.

Complementaria

Recomendaciones

Asignaturas que se recomienda haber cursado previamente

Python para Ingenieros Introductorio/730556010
Desarrollo de Aplicaciones en Robética: Introduccion a ROS/730556013

Asignaturas que se recomienda cursar simultaneamente

Python para Ingenieros Avanzado/730556012

Asignaturas que contintan el temario

Otros comentarios

Otros comentariosPara ayudar a conseguir un entorno sostenible y cumplir con el objetivo de la accion 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 impresion

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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