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1. Datos descriptivos
1.1. Datos de la asignatura
Nombre de la asignatura 95000089 - Introduccion a la Robotica Inteligente
No de créditos 45 ECTS
Caracter Optativa
Curso Tercero curso
Semestre Sexto semestre
Periodo de imparticion Febrero-Junio
Idioma de imparticién Castellano

i » 09TT - Grado En Ingenieria De Tecnologias Y Servicios De
Titulacién o
Telecomunicacion

Centro responsable de la ] ] . o
T 09 - Escuela Tecnica Superior de Ingenieros de Telecomunicacion
titulacion

Curso académico 2019-20

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

. Horario de tutorias
Nombre Despacho Correo electrénico .
Alvaro Gutierrez Martin ) X -12:00 - 13:00
] B320 a.gutierrez@upm.es
(Coordinador/a) V -12:00 - 13:00
_ X-12:00 - 13:00
Blanca Larraga Garcia B301 blanca.larraga@upm.es
V -12:00 - 13:00

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

con el profesorado.
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3. Conocimientos previos recomendados

3.1. Asignaturas previas que se recomienda haber cursado

- Programacion

3.2. Otros conocimientos previos recomendados para cursar la asignatura

El plan de estudios Grado en Ingenieria de Tecnologias y Servicios de Telecomunicacion no tiene definidos otros

conocimientos previos para esta asighatura.

4. Competencias y resultados de aprendizaje

4.1. Competencias

CE-SE6 - Capacidad para comprender y utilizar la teoria de la realimentacién y los sistemas electrénicos de

control
CE-SE8 - Capacidad para especificar y utilizar instrumentacion electronica y sistemas de medida

CEB2 - Conocimientos béasicos sobre el uso y programacién de los ordenadores, sistemas operativos, bases de

datos y programas informéticos con aplicacion en ingenieria

CG9 - Uso de Tecnologias de la Informacion y de las Comunicaciones

GA_09TT_95000089 Introduccion a la Robotica Inteligente Pagina2de9
2S 2019-20 Grado En Ingenieria De Tecnologias Y Servicios De Telecomunicacion



¢« PR/CL/001 S .
B) | oz PROCESO DE COORDINACION DE B R E1S o Ingemeros de

DE MADRID

LAS ENSENANZAS

4.2. Resultados del aprendizaje
RA220 - Conocer y aprender arquitecturas robéticas basadas en redes neuronales artificiales

RA219 - Conocer y aprender arquitecturas roboticas basicas de procesos distribuidos aplicado a robots autbnomos
y situados

RA223 - Disefiar y planificar arquitecturas robdéticas inteligentes en la resolucion de problemas de robots
auténomos y situados

RA221 - Conocer y aprender las sintonizacion de los parametros de las redes neuronales artificiales mediante
algoritmos genéticos en un proceso evolutivo

RA222 - Conocer y aprender a programar arquitecturas robéticas basadas en el comportamiento

RA224 - Conocer y aprender a exponer los resultados experimentales de manera cientifica

5. Descripcion de la asighatura y temario

5.1. Descripcion de la asignatura

La asignatura introduce al alumno en los principios de la Robética, con especial hincapié en la Robdética
Inteligente, concretamente en la problematica de robots autdbnomos. Los conceptos mas importantes del curso son
los de comportamiento y corporeizacion, asi como la informacion derivada de ambos, en que la sensorizacion y el
control son inseparables.
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5.2. Temario de la asighatura

1. Introduccioén a la robdtica inteligente
2. Simulador robético
2.1. Introduccién al Simulador
2.2. Sensores, Actuadores y Controladores
2.3. Visualizacion
2.4. Almacenamiento de datos en ficheros y representacion grafica de curvas e imagenes
3. Arquitecturas roboticas
3.1. Arquitecturas reactivas
3.2. Arquitecturas basadas en el conocimiento
3.3. Arquitecturas basadas en el comportamiento
3.4. Arquitecturas hibridas
4. Redes neuronales artificiales
4.1. Perceptrén
4.2. Redes neuronales recurrentes

4.3. Roboética evolutiva
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6.1. Cronograma de la asignhatura *

Sem Actividad presencial en aula Actividad presencial en laboratorio Otra actividad presencial Actividades de evaluacion
Tema 1. Introduccién ala Asignatura ITema 2: Simulador Robético
Duraci6n: 01:30 Duracion: 01:30
1 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
[Tema 3.1: Arquitecturas reactivas ITema 2: Simulador Robético
Duraci6n: 01:30 Duracion: 01:30
2 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Tema 3.2: Arquitecturas basadas en el  [Tema 3.1: Arquitecturas reactivas
conocimiento Duracién: 01:30
8 Duraci6n: 01:30 PL: Actividad del tipo Préacticas de
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Laboratorio
Tema 3.2: Arquitecturas basadas en el  [Tema 3.2: Arquitecturas basadas en el
conocimiento conocimiento
4 Duraci6n: 01:30 Duracién: 01:30
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Tema 3.3: Arquitecturas basadas en el ITema 3.3: Arquitecturas basadas en el
comportamiento comportamiento
5 Duracién: 01:30 Duraci6n: 01:30
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Tema 3.3: Arquitecturas basadas en el
comportamiento
Duracién: 01:30
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
6
Tema 3.4: Arquitecturas hibridas
Duracién: 01:30
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
iTema 3.4: Arquitecturas hibridas
Duracién: 03:00
7 PL: Actividad del tipo Préacticas de
Laboratorio
Preparacion de Trabajos
Duracién: 03:00
8 PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
ITrabajo de evaluacién sobre
IArquitecturas Robédticas Hibridas
9 TG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo

Evaluacién continua
Duraci6n: 03:00
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Tema 4.1: Perceptron
Duraci6n: 01:30

ITema 2: Simulador robético ( redes

neuronales)

10 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Duracién: 01:30
PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Tema 4.2: Redes neuronales recurrentes [Tema 4.2: Redes neuronales recurrentes
Duracién: 01:30 Duraci6n: 01:30
u LM: Actividad del tipo Leccién Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Tema 4.3: Robética Evolutiva IAplicaciones de redes neuronales
Duracién: 01:30 artificiales
12 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Duraci6n: 01:30
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas
Tema 4.3: Robética Evolutiva iTema 4.3: Robética Evolutiva
Duraci6n: 01:30 Duracién: 01:30
3 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
Preparacion de Trabajos
Duracién: 03:00
14 PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio
15
16
[Trabajo de evaluacion sobre Redes
Neuronales aplicadas a la robética
lautonoma
TG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
Evaluacion continua
Duracién: 03:00
17

Implementacion de Arquitecturas
Robéticas
TI: Técnica del tipo Trabajo Individual
Evaluacion sélo prueba final
Duraci6n: 03:00

Las horas de actividades formativas no presenciales son aquellas que el estudiante debe dedicar al estudio o al

trabajo personal.

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.

* El cronograma sigue una planificacion tedrica de la asignatura y puede sufrir modificaciones durante el curso.
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7.1. Actividades de evaluacién de la asignatura

7.1.1. Evaluacién continua

L . . L Peso en la . Competencias
Sem. Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
TG: Técnica CE-SE8
Trabajo de evaluacién sobre del tipo . CEB2
9 . . . . Presencial 03:00 50% 5/10
Arquitecturas Robéticas Hibridas Trabajo en CE-SE6
Grupo CG9
. B TG: Técnica CG9
Trabajo de evaluacion sobre Redes .
. . del tipo . CE-SE8
17 Neuronales aplicadas a la robética . Presencial 03:00 50% 5/10
) Trabajo en CEB2
auténoma
Grupo CE-SE6
7.1.2. Evaluacién so6lo prueba final
. . . . Peso en la . Competencias
Sem Descripcién Modalidad Tipo Duracién Nota minima
nota evaluadas
TI: Técnica CG9
Implementacién de Arquitecturas del tipo . CE-SE8
17 . . Presencial 03:00 100% 5/10
Robéticas Trabajo CEB2
Individual CE-SE6
7.1.3. Evaluacion convocatoria extraordinaria
No se ha definido la evaluacion extraordinaria.
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7.2. Criterios de evaluacion

La asignatura se aprobara cuando se obtenga una calificacion mayor o igual a 5 puntos sobre un total de 10,
segun las normas que se indican en este apartado.

La asignatura se evalla mediante el analisis del disefio de unas arquitecturas roboticas probadas en el simulador
robotico que se facilitara con la documentacion didactica de la asignatura.

La nota final se obtendra mediante suma de las calificaciones correspondientes a las diferentes actividades de
evaluacion, con los siguientes pesos:

Disefio de una arquitectura robética hibrida (P1) (50%)
Disefio de una arquitectura robética neuronal (P2) (50%)

Las entregas deben ser fruto del trabajo en grupos asignados durante el curso. La copia, plagio o cualquier otra muestra de
engafio en los trabajos entregados supondra el suspenso de dicha parte y se aplicara la normativa de evaluacion de la UPM para

el curso académico correpondiente.

Los estudiantes seran evaluados, por defecto, mediante evaluaciéon continua. El estudiante que desee renunciar a la evaluaciéon
continua y optar a la evaluacién por prueba final (formada por una o mas actividades de evaluacién global de la asignatura),
debera comunicarlo al coordinador de la asignatura y se procedera conforme a la normativa de evaluacién de la UPM para el
curso académico correpondiente.

WLa evaluacion comprobara si los estudiantes han adquirido las competencias de la asignatura. Por tanto, la evaluacion mediante
prueba final usara los mismos tipos de técnicas evaluativas que se usan en la evaluacion continua, aunque las actividades de
evaluacién por prueba final se concentran en las fechas y horas de evaluacion final aprobadas por la Junta de Escuela para el

presente curso y semestre.

La evaluacion en la convocatoria extraordinaria se realizara a través del sistema de prueba final.
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8. Recursos didacticos
8.1. Recursos didacticos de la asignatura

Nombre Tipo Observaciones

R. Pfeifer and C. Scheier. Understanding

Understanding Intelligence. Bibliografia Intelligence. 2001. The MIT Press,

Cambridge, MA.
) ) o i R.C. Arkin. Behavior-Based Robotics. 1998.

Behavior-Based Robotics Bibliografia )

The MIT Press, Cambridge, MA.
) ) o s Maja J Mataric. The Robotics Primer. 2007.

The Robotics Primer Bibliografia )

The MIT Press, Cambridge, MA.
Péagina Web Robolabo Recursos web www.robolabo.etsit.upm.es
S. Nolfi and D. Floreano. Evolutionary
Evolutionary Robotics Bibliografia Robotics . 2000. The MIT Press, Cambridge,
MA.
) ) . ) D. E. Goldberg. Genetic Algorithms . 1989.

Genetic Algorithms Bibliografia ) )

Addison Wesley Longman, Crawfodsville, IN.
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