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5. Descripcién general de la asignatura

Obijetivos de la asignatura

En esta asignatura se abordara el control de robots méviles. La asignatura comenzara con una clasificacién general de los robots
moviles y analizara los tipos de robots mdviles. Posteriormente se centraré en todos aquellos aspectos relacionados con la
sensorizacion y los elementos de actuacion. Después se presentard como se puede obtener el modelo cineméatico para los robots
con ruedas como realizar el control cinematico. A continuacion se estudiaran técnicas de localizacion del robot y construccion de
mapas para finalizar con la planificacion de movimientos y evitacion de obstaculos, que permitiran planificar rutas para alcanzar
una posicion destino desde la posicion del robot sin colisionar con los obstaculos del entorno.

La asignatura se plantea desde una perspectiva téorica y practica cuyo propésito es dotar al alumno del conocimiento necesario
para poder controlar robots mdviles, esencialmente los robots con ruedas. Por este motivo, el alumno desarrollara un trabajo
consistente en la programacion de un robot para realizar una tarea de navegacion autdnoma.

Contextualizacion de la asignatura
En el primer curso del grado, los alumnos deben dominar aspectos tales como la programacion, tecnologia de computadores y
microelectronica, asi como los fundamentos fisicos de la robotica, fundamentales para poder cursar la asignatura de Robética
Movil (14557) con unos conocimientos minimos necesarios. En concreto la asignatura Roboética Industrial y de Servicios (14554)
es una asignatura dentro de la materia de Robética que representa una primera toma de contacto con los robots, sus
aplicaciones, tecnologia sensorial (basica). En la asignatura Fundamentos Fisicos de la Robotica (14523) tratan los fundamentos
de la cinemética y dindmica de sistemas mecénicos, que son la base para entender algunos de los aspectos fundamentales de la
cinematica y dindmica de robots méviles. Obviamente las asignaturas Algebra y Geometria (14524) y Andlisis Matematico
(14525) proporcionan los conocimientos minimos necesarios para afrontar el resto de la titulacion.

En el segundo curso del grado, los alumnos ahondan en otros aspectos complementarios para la asignatura que les permite
dominar aspectos fundamentales en la robética como es la asignatura de Estadistica (14530), que, junto con las asignaturas de
las materias de Fisica y Matematicas, les permite dominar todas las herramientas mateméaticas fundamentales usadas en la
robética mavil. Por otro lado, la asignatura Programacién de Robots (14555) se centra en los lenguajes de programacion de
robots industriales/colaborativos, con lo que sus contenidos no solapan con los contenidos planteados en la asignatura Robética
Movil (14557). Otras asignaturas relevantes, por asentar conocimientos fundamentales, son Programacién Avanzada (14553) y
Sistemas Empotrados (14533).

En el primer cuatrimestre del tercer curso, los alumnos aprenden en la asignatura Entornos Operativos para Robdtica e
Informética Industrial (14539) una herramienta fundamental para muchos robots, como es el caso de ROS. También, las
asignaturas Sistemas Inteligentes (14547) y Visién por Computador (14537) son importantes dentro del contexto de la asignatura,
aunque en menor grado.

Destacar que la asignatura Control Discreto de Procesos Industriales (14550), que se imparte también en el cuatrimestre 3°B es
fundamental para que los alumnos comprendan conceptos que se trataran en la asignatura de Robética Movil (14557) como el
control cinematico y la fusién bayesiana, ya que se requiere de conocimientos previos de control de sistemas discretos lineales.
Los contenidos de la asignatura Robdtica Mévil (14557) complementaran los vistos en la asignatura Control Discreto de
Procesos Industriales (14550) y que se coordinaran adecuadamente en el tiempo para que el alumno ya domine los conceptos
fundamentales que se requieren para el caso particular del control de robots mdviles.

6. Conocimientos recomendados
7. Resultados
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6. Conocimientos recomendados

(14537) Visién por Computador

(14539) Entornos Operativos para Robdtica e Informatica Industrial
(14547) Sistemas Inteligentes

(14550) Control Discreto de Procesos Industriales

(14554) Robdtica Industrial y de Servicios

7. Resultados
Resultados fundamentales

CB2(GE) Que los estudiantes sepan aplicar sus conocimientos a su trabajo o vocacion de una
forma profesional y posean las competencias que suelen demostrarse por medio de la elaboracion
y defensa de argumentos y la resolucion de problemas dentro de su area de estudio.

CE34(ES) Aplicar técnicas para estimar la localizacién y controlar la navegacion de robots mdviles.

CES33(ES) Conocer el principio de modelado cinematico de robots moviles para programar
soluciones al problema de su control.

8. Unidades didacticas

1. Introduccién
1. Clasificacién de Robots
2. Tipos de Robots Moviles
3. Sensores, Actuadores y Otros Elementos Caracteristicos
2. Sensorizacion y Actuacion
1. Tipos de Sensores
2. Tipos de Motores
3. Scan Matching
3. Modelado y Control Cinematico de Robots con Ruedas
1. Modelado Cinematico de Robots con Ruedas
2. Control Cinematico de Robots con Ruedas
4. Técnicas de Fusion Sensorial
1. Fundamentos de la Fusion Bayesiana
2. Mapas de Ocupacién
3. Localizacion de Robots Méviles mediante Filtro de Kalman (Extendido)
4. Localizacion de Robots Mdviles mediante Filtro de Particulas
5. Localizacién y Construccion de mapas simultanea (SLAM)
5. Métodos de Planificacion de Movimientos para Robots
1. Introduccién a la Planificacién de Movimientos y el Control
2. Planificacion local de Movimientos
3. Planificacién global Movimientos
4. Técncias basadas en muestreo
9. Método de ensefianza-aprendizaje

uD TA SE PA PL PC Pl EVA TP TNP  TOTAL HORAS

1 2,00 2,00 - 3,00 - - 0,50 750 1500 22,50

2 3,00 3,00 - 3,00 - - 0,50 950 15,00 24,50

3 3,00 3,00 - 3,00 - - 0,50 950 15,00 24,50

4 3,50 3,50 - 3,00 - - 050 1050 15,00 25,50

5 3,50 3,50 - 3,00 - - 050 1050 15,00 25,50
TOTAL HORAS 15,00 15,00 - 15,00 - - 250 47,50 75,00 122,50

UD: Unidad Didéctica. TA: Teoria de Aula. SE: Seminario. PA: Practica de Aula. PL: Practica de Laboratorio. PC: Practica de Campo. PI: Practica de Informatica. EVA:
Actividades de Evaluacién. TP: Trabajo Presencial. TNP: Trabajo No Presencial.

10. Evaluacion
Descripcion N° Actos Peso (%)

(05) Trabajos académicos 1 25
(15) Prueba préactica de laboratorio/campo/informatica/aula 8 30
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10. Evaluacién

Descripcion N° Actos  Peso (%)
(14) Prueba escrita 2 40
(11) Observacién 1 5

La asignatura consta de dos pruebas escritas (objetivas) con un peso en la evaluacion de la asignatura del 20% cada uno de
ellos en los que se evaluaran los contenidos teéricos de la asignatura. Ademas consta de actos de evaluacion en la sesiones
de précticas que se evaluaran mediante observacion, con un total del 25% en la nota final. El trabajo de la asignatura podra
hacerse en grupos y tiene un peso del 25% vy la evaluacion del mismo se realizard mediante una demostracion y/o
presentacion. Se podra obtener un 5% de la nota final que se evaluard mediante observacion (participacion en clase,
asistencia, etc..).

El alumnado con dispensa recibira una evaluacion similar a la del resto del alumnado, distribuyéndose el 5% de observacion
entre los otros sistemas de evaluacion, segun sea el caso.

La asignatura plantea un sistema de recuperacion adecuado a la normativa de la UPV y de la ETSINF segun itinerario. Tanto
las pruebas escritas como el trabajo académico podran recuperarse. Las préacticas de laboratorio podra recuperarse como
méximo una de ellas.

11. Porcentaje maximo de ausencia

Actividad Porcentaje Observaciones

Teoria Aula 20

Teoria Seminario 20

Préctica Aula 0

Préctica Laboratorio 20

Préctica Informatica 0

Préactica Campo 0
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