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Datos Descriptivos
Nombre de la Asignatura Robotica aplicada a la agricultura
Titulacion 05AY - Master Universitario en Automatica y Robotica
Centro responsable de la titulacion Escuela Tecnica Superior de Ingenieros Industriales
Semestre/s de imparticion Primer semestre
Caracter Optativa
Cédigo UPM 53001181
Nombre en inglés Robotics in agriculture
Datos Generales
Créditos 3 Curso 1
Curso Académico 2016-17 Periodo de imparticion Septiembre-Enero
Idioma de imparticion Castellano Otros idiomas de imparticion

Requisitos Previos Obligatorios

Asignaturas Previas Requeridas

El plan de estudios Master Universitario en Automatica y Robotica no tiene definidas asignaturas previas superadas para esta
asignatura.

Otros Requisitos

El plan de estudios Master Universitario en Automatica y Robotica no tiene definidos otros requisitos para esta asignatura.

Conocimientos Previos

Asignaturas Previas Recomendadas

El coordinador de la asignatura no ha definido asignaturas previas recomendadas.

Otros Conocimientos Previos Recomendados

Electronica aplicada

Programacion en Java
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Competencias

1 - Capacidad para la resolucién de los problemas matematicos que puedan plantearse en la ingenieria. Aptitud para aplicar los
conocimientos sobre: algebra lineal; geometria; geometria diferencial; calculo diferencial e integral; ecuaciones diferenciales y
en derivadas parciales; métodos numéricos, algoritmica numérica; estadistica y optimizacion.

2 - Aplicar el método cientifico para la resolucion de problemas de forma efectiva y creativa.

2 - Capacidad de vision espacial y conocimiento de las técnicas de representacién gréfica, tanto por métodos tradicionales de
geometria métrica y geometria descriptiva, como mediante las aplicaciones de disefio asistido por ordenador

5 - Habilidad de aprendizaje para emprender actividades o estudios posteriores de forma auténoma.
6 - Capacidad para organizar y planificar proyectos, experimentos y, en general, trabajos de indole profesional.

18 - Capacidad para conocer, comprender y utilizar los principios de: Transferencia de tecnologia, entender, interpretar,
comunicar y adoptar los avances en el campo agrario

23 - Capacidad para conocer, comprender y utilizar los principios de: equipos y maquinarias auxiliares de la industria
agroalimentaria. Automatizacién y control de procesos. Ingenieria de las obras e instalaciones. Construcciones agroindustriales.
Gestidn y aprovechamiento de residuos.

Resultados de Aprendizaje

RAG5 - Conocer los elementos que constituyen un robot en el dmbito agrario, sus funciones, movimientos y aplicaciones
RA66 - Saber aplicar las herramientas matemaéticas para la localizacién espacial

RAG9 - Ser capaz de identificar el principio fisico que rige los disefios basicos de los actuadores finales: herramientas, garras y
manos.

RAG67 - Conocer los métodos de resolucion problemas de cinematica del brazo de un robot.

RA68 - Conocer los principios de sujecion de objetos.

RA70 - Conocer los sistemas de percepcion disponibles para la IAA: ultrasonidos, espectroscépicos, laser
RA71 - Conocer el concepto de imagen digital B/N, RGB, multiespectral e hiperespectral

RA72 - Saber identificar y disefiar los elementos basicos de un sistema de visién artificial

RA73 - Saber aplicar los algoritmos basicos de segmentacién de imagenes

RA74 - Conocer los principios de célculo de profundidad en imagen estereoscdpica

RA75 - Aplicar de forma integral los conocimientos adquiridos construyendo una maqueta de robot a escala
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Profesorado
Profesorado
Nombre Despacho e-mail Tutorias
Barrientos Cruz, Antonio antonio.barrientos@upm.es

(Coordinador/a)
Nota.- Las horas de tutoria son orientativas y pueden sufrir modificaciones. Se deberd confirmar los horarios de tutorias con el
profesorado.

Profesorado Externo

Nombre e-mail Centro de procedencia
Ribeiro, Angela angela.ribeiro@csic.es CAR UPM-CSIC

Barreiro, Pilar Pilar.barreiro@upm.es ETSI Agronomos

Diezma, Belen Belen.Diezma@upm.es ETSI Agronomos

GA_05AY 53001181 1S 2016-17 3



UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID &

géhg;gamcm Escuela Tecnica Superior de Ingenieros Industriales l.\

INTERNACIONAL ) ; WO
S s PROCESO DE COORDINACION DE LAS ENSENANZAS A L MOLE
ANX-PR/CL/001-01: GUIA DE APRENDIZAJE Cédigo PR/CL/001

Descripcion de la Asignatura

La introduccién de |a robdtica en las labores agricolas de campo constituye la vanguardia de la
agricultura de precision y supone un cambio de paradigma en la investigacion y el desarrollo de
maquinaria. Actualmente la mayor parte de las practicas de produccion en campo se centran en la
utilizacién de equipos de gran potencia, pesados, costosos y con grandes capacidades de trabajo. Sin
embargo, algunas universidades y centros de investigacion estan tratando de aprovechar las
posibilidades que ofrecen los avances en microelectronica, tecnologias de la informacion y sensérica,
para re-disefiar los equipos agricolas. Se persigue asi la fabricacién de vehiculos robotizados ligeros,
?inteligentes?, autonomos y relativamente baratos.

Algunas practicas agricolas como el control de malas hierbas, la aportacién de nutrientes o el control de
plagas pueden pasar de ser planificadas a escala de parcela a realizarse a escala de planta individual. Se
produce por tanto un transito de los sistemas de manejo sitio especifico (SEM, en inglés) al concepto de
sistema a nivel de planta (Plant Level System), término acufiado en 1996 que implica la transicion entre
del concepto sitio especifico a planta especifico. En este contexto los tratamientos son individualizados
para cada planta.

De acuerdo con este nuevo paradigma, son susceptibles de robotizacion las tareas que impliquen una
baja demanda de potencia entre las que se incluyen todas aquellas que se realizan a nivel de planta:
supervision (scouting), escarda selectiva, microabonado, micropulverizacion, microlaboreo,
siembradirecta individualizada, poda localizada y recoleccién selectiva. Este es el marco en el que se
desenvuelve la asignatura, y la formacién que se ofrece la primera semana de curso.

En esta asignatura se ofrece a los alumnos los conocimientos y los medios necesarios para el disefio y

programacion de los uno o varios robots tipo Lego Mindstorm: unidades de control, motores, sensores
diversos y elementos de construccién (engranajes, piezas de unidn, articulacién, topes?). En cada curso
académico, se hace publico una aplicacién agricola robotizada a resolver en el marco de la asignatura.
Los robots deben incluir vehiculos auténomos, y se establece el calendario de pruebas adaptado a cada
situacion.

Temario

1. Steps towards building a robot
2. Agricultural Specifics

3. Chronological studies of the main Research Groups on Agricultural robotics: Daivid Slaughter (UC Davis), Simon
Blackmore, Hans Griepentrog (University of Hohenheim), lllinois.

4. Weed detection with machine vision
5. Environmental robots
6. Aerial Robotics

7. System design and integration
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Horas totales: 34 horas

Peso total de actividades de evaluacion continua:

Horas presenciales: 34 horas (43.6%)

Peso total de actividades de evaluacidn sélo prueba final:

100% 100%
Semana Actividad Prensencial en Aula Actividad Prensencial en Laboratorio Otra Actividad Presencial Actividades Evaluacion
Semana 1 .z . . - P
L a V- presentacion del Revision de articulos Analisis de articulos cientificos
contenido tedrico del temario cientificos ”
Duracién: 02:00
Duracién: 15:00 Duracién: 00:00 PI: Técnica del tipo Presentacién
LM: Actividad del tipo Leccién OT: Otras actividades formativas Individual
Magistral " . .
Evaluacion continua y sélo prueba
final
Actividad presencial
Semana 2 s g 2 .o . .z
Definicion de las L a V ? Construccion del Presentacion y demostracion
especificaciones del robot prototipo del funcionamiento del robot
agricola y seleccion de la . 6n: 02:
documentacién mas relevante Duracién: 00:00 Duracién: 02:00
Duracién: 15:00 AC: Actlv!dad del tipo Acciones TG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
Cooperativas Evaluacis i 6l b
AC: Actividad del tipo Acciones fixgluauon cominuay solo prucha
Cooperativas
Actividad presencial
Semana 3
Semana 4
Semana 5
Semana 6
Semana 7
Semana 8
Semana 9
Semana 10
Semana 11
Semana 12
Semana 13
Semana 14
Semana 15
Semana 16
Semana 17

Nota.- El cronograma sigue una planificacién tedrica de la asignatura que puede sufrir modificaciones durante el curso.
Nota 2.- Para poder calcular correctamente la dedicacién de un alumno, la duracién de las actividades que se repiten en el tiempo
(por ejemplo, subgrupos de practicas") Unicamente se indican la primera vez que se definen.
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Actividades de Evaluacion

Semana  Descripcion Duracién  Tipo evaluacién Técnica Presencial Peso Nota Competencias
evaluativa minima evaluadas
1 Anélisis de articulos cientificos 02:00 Evaluacién PI: Técnica del Si 25% 5/10 6,2
continua y sélo tipo Presentacion
prueba final Individual
2 Presentacion y demostracion del 02:00 Evaluacion TG: Técnica del Si 75% 5/10 51,2, 23,18,
funcionamiento del robot continua y sélo tipo Trabajo en 6,2
prueba final Grupo

Criterios de Evaluacion

La calificacién se realizard en funcién de los siguientes criterios: 1.Calificacién obtenida en las presentaciones orales relativas al
analisis de datos cientificos; 2. Consecucidn de los objetivos definidos en el proyecto; 3. Complejidad de los objetivos definidos
en el proyecto; 4. Valoracién de la presentacién del proyecto, del grupo e individual. Se tendrén en cuenta la valoracién del
profesorado y la valoracidn que realicen los compafieros
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Recursos Didacticos

Descripcion Tipo Observaciones
Presentaciones Bibliografia

Articulos Cientificos Bibliografia

Modulos Lego Mindstorm Equipamiento

Unmanned Aerial vehicles Equipamiento

Bibliografia basica Bibliografia
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