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1. Datos descriptivos
1.1. Datos de la asignatura

Nombre de la asignatura 105001034 - Robdtica

No de créditos 3 ECTS

Caracter Obligatoria

Curso Tercero curso

Semestre Sexto semestre

Periodo de imparticion Febrero-Junio

Idioma de imparticién Castellano

Titulacion 10CD - Grado en Ciencia de Datos e Inteligencia Atrtificial
Centro responsable de la ) ) ] )
titulacion 10 - Escuela Tecnica Superior De Ingenieros Informaticos
Curso académico 2024-25

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

Horario de tutorias

Nombre Despacho Correo electrénico .

Sin horario.

Se determinan en la
. _ web del

Nikolaus Guyon Swoboda 2205 nik.swoboda@upm.es
Departamento de
Inteligencia

Artificial.
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Sin horario.
Se determinan en la
Javier De Lope Asiain o web del
] 2204 javier.delope@upm.es
(Coordinador/a) Departamento de
Inteligencia
Artificial.

* Las horas de tutoria son orientativas y pueden sufrir modificaciones. Se debera confirmar los horarios de tutorias
con el profesorado.

3. Conocimientos previos recomendados

3.1. Asignaturas previas que se recomienda haber cursado
- Fundamentos De AnAlisis De ImAgenes

- ProgramaciOn Para Ciencia De Datos

3.2. Otros conocimientos previos recomendados para cursar la asignatura

- Lenguaje de programacion Python

4. Competencias y resultados de aprendizaje

4.1. Competencias

CE16 - Capacidad para describir las técnicas de percepcién y robética cognitiva y utilizarlas para desarrollar
sistemas que puedan percibir su entorno y desempefiar tareas de manipulacién, navegacion y planificacion de su

comportamiento, con cierto grado de autonomia.

CGO01 - Capacidad de trabajo en equipo, en entornos interdisciplinares y complejos, negociando y resolviendo

conflictos, disefiando soluciones eficientes, fiables, robustas y responsables.
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4.2. Resultados del aprendizaje

RA121 - Ser capaz de construir un sistema de navegacién para un robot mévil

5. Descripcion de la asighatura y temario

E.T.S. de Ingenieros
Informaticos

5.1. Descripcién de la asignatura

Se estudian los fundamentos de la Robdética, asi como su relacion con la Ciencia de Datos e Inteligencia Artificial.

Se estudian los fundamentos de robética industrial y autbnoma, los tipos de robots existentes y los sensores y

actuadores que se usan habitualmente. Se revisan diferentes arquitecturas de disefio de software para desarrollar

sistemas de control de robots méviles usando técnicas de Inteligencia Artificial. Se repasan los contenidos de

procesamiento de imagenes y vision por computadora que tienen aplicacién directa en robética.

5.2. Temario de la asighatura

1. Introduccién
1.1. Robdtica industrial y roboética autbnoma
1.2. Sensores y actuadores
2. Sistemas de control en navegacion
2.1. Navegacion de robots
2.2. Controladores
2.3. Arquitecturas de control
3. Percepcion del entorno
3.1. Técnicas basicas de procesamiento de imagenes

3.2. Vision por computador para robots

GA_10CD_105001034 Robatica
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6.1. Cronograma de la asignhatura *

Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Sem Actividad tipo 1 Actividad tipo 2 Tele-ensefianza Actividades de evaluacion
1. Introduccién
1 Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
1.1 Robotica industrial y robética
lautonoma
2 Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
1.2 Sensores y actuadores
3 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
1.2 Sensores y actuadores ICuestionario Tema 1
Duracién: 02:00 ET: Técnica del tipo Prueba Telematica
4 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Evaluacion Progresiva
No presencial
Duracion: 02:00
2.1 Navegacion de robots
5 Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
2.2 Controladores
6 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
2.3 Arquitecturas de control
7 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
2.3 Arquitecturas de control ICuestionario Tema 2
Duraci6n: 02:00 ET: Técnica del tipo Prueba Telematica
8 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Evaluacién Progresiva
No presencial
Duracién: 02:00
Desarrollo de un controlador basico
Duraci6n: 02:00
9 PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Desarrollo de un controlador basico Controlador basico
Duraci6n: 02:00 ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
10 PL: Actividad del tipo Practicas de Evaluacién Progresiva
Laboratorio No presencial
Duracién: 10:00
3.1 Técnicas béasicas de procesamiento
de imagenes
11
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3.2 Visién por computador para robots
12 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
Desarrollo de un controlador avanzado
Duracién: 02:00
13 PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Desarrollo de un controlador avanzado
Duracién: 02:00
14 PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Desarrollo de un controlador avanzado Controlador avanzado
Duracién: 02:00 ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
15 PL: Actividad del tipo Practicas de Evaluacion Progresiva
Laboratorio No presencial
Duraci6n: 10:00
Examen final
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion Global
Presencial
Duracion: 02:00
16
Controlador avanzado
ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
Evaluacioén Global
No presencial
Duraci6n: 20:00
17

Para el calculo de los valores totales, se estima que por cada crédito ECTS el alumno dedicara dependiendo del

plan de estudios, entre 26 y 27 horas de trabajo presencial y no presencial.
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7. Actividades y criterios de evaluacion
7.1. Actividades de evaluacién de la asignatura
7.1.1. Evaluacion (progresiva)
L . . L Peso en la . Competencias
Sem. Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
ET: Técnica
. . del tipo .
4 Cuestionario Tema 1 No Presencial 02:00 10% 0/10 CE16
Prueba
Telematica
ET: Técnica
. . del tipo .
8 Cuestionario Tema 2 No Presencial 02:00 10% 0/10 CE16
Prueba
Telematica
TG: Técnica
. del tipo . CGo1
10 Controlador basico . No Presencial 10:00 40% 4/10
Trabajo en CE16
Grupo
TG: Técnica
del tipo ) CGo1
15 Controlador avanzado . No Presencial 10:00 40% 4/10
Trabajo en CE16
Grupo
7.1.2. Prueba evaluacién global
o . . . Peso en la . Competencias
Sem Descripcion Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
EX: Técnica
. del tipo .
16 Examen final Presencial 02:00 50% 4/10 CE16
Examen
Escrito
TG: Técnica
del tipo . CGO01
16 Controlador avanzado . No Presencial 20:00 50% 4/10
Trabajo en CE16
Grupo
7.1.3. Evaluacién convocatoria extraordinaria
GA_10CD_105001034 Robotica Pagina 6 de 8
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L . . » Peso en la . Competencias
Descripcion Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
EX: Técnica del
Examen final tipo Examen Presencial 02:00 50% 4/10 CE16
Escrito
TG: Técnica del
. . . CGOo1
Controlador avanzado tipo Trabajo en Presencial 20:00 50% 4/10 CE16
Grupo

7.2. Criterios de evaluacién

La evaluacién progresiva se realiza mediante cuestionarios de tipo telematico y trabajos practicos que se van

entregando a lo largo del curso. La calificacion final de la asignatura es la media ponderada de las calificaciones

de cada actividad cuyos pesos estan detallados en el apartado anterior. Se valora positivamente la asistencia y

participacion en el aula (participacion activa en las actividades propuestas en el aula, puesta en comun de

trabajos, resolucién positiva de supuestos que se planteen, etc.). La evaluacion mediante prueba global consta de

un examen tedrico escrito individual y un trabajo practico que puede realizarse en grupo. Este mismo sistema de

evaluacion es el que se sigue en la evaluacion extraordinaria. Los resultados de aprendizaje se recogen en el

epigrafe RA121. En el apartado anterior se indican las competencias evaluadas en cada una de las actividades.

8. Recursos didacticos

8.1. Recursos didacticos de la asighatura

Nombre

Tipo

Observaciones

B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani,
G. Oriolo (2009) Robotics. Modelling,
Planning and Control. Springer-
Verlag, London

Bibliografia

Texto sobre manipuladores.

J.J. Craig (2005) Introduction to
Robotics. Mechanics and Control.
3rd Ed. Pearson Prentice Hall, Upper
Saddle River, NJ.

Bibliografia

Texto sobre manipuladores.
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M.J. Mataric (2007) The Robotics o § » i

) ) Bibliografia Texto sobre robdtica autbnoma.
Primer. MIT Press, Cambridge, MA.
R.R. Murphy (2000) Introduction to Al
Robotics. MIT Press, Cambridge, Bibliografia Texto sobre robdtica autbnoma.
MA.
Simulador fisico de robots ] ] ) ]

o Equipamiento http://www.coppeliarobotics.com/
CoppeliaSim
Documentacion y tutoriales de
Recursos web https://docs.python.org/

Python
Documentacion y tutoriales de ROS Recursos web https://www.ros.org/
Espacio Moodle de la asignatura Recursos web https://moodle.upm.es
Departamento de Inteligencia o

o Recursos web http://www.dia.fi.upm.es/
Atrtificial

9. Otra informacioén

9.1. Otra informacion sobre la asignatura

La asignatura se relaciona con el ODS9 (Industria, Innovacién e Infraestructuras). Los sistemas robéticos han

estado siempre presentes en gran parte de la industria moderna y en la actualidad son fundamentales en muchas

de las areas donde la innovacién es un elemento primordial y se establecen como basicos en muchas de las

infraestructuras de futuro.
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