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1. Datos descriptivos
1.1. Datos de la asignatura

Nombre de la asignatura 103000370 - Robots Autonomos

No de créditos 5 ECTS

Caracter Optativa

Curso Primer curso

Semestre Primer semestre

Periodo de imparticion Septiembre-Enero

Idioma de imparticién Castellano

Titulacion 10AJ - Master Universitario en Inteligencia Atrtificial
Centro responsable de la ) ) ) )
titulacion 10 - Escuela Tecnica Superior De Ingenieros Informaticos
Curso académico 2022-23

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

Horario de tutorias

Nombre Despacho Correo electrénico .

Sin horario.
Consultar en la

) o pagina web del DIA
Javier De Lope Asiain o .
] 2204 javier.delope@upm.es sus horarios de
(Coordinador/a) i
tutorias
actualizados por

semestres.

GA_10AJ_103000370 Robots Autonomos Pagina 1 de 10
1S_2022-23 Master Universitario En Inteligencia Artificial



UNIVERSIDAD

g\ ' PR/CL/001

ey POLITEGNICA PROCESO DE COORDINACION DE
[ LAS ENSENANZAS

ANX-PR/CL/001-01
GUIA DE APRENDIZAJE

E.T.S. de Ingenieros
Informaticos

Nikolaus Guyon Swoboda

2205

nik.swoboda@upm.es

Sin horario.
Consultar en la
pagina web del DIA
sus horarios de
tutorias
actualizados por

semestres.

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

con el profesorado.

3. Competencias y resultados de aprendizaje

3.1. Competencias

CB10 - Que los estudiantes posean las habilidades de aprendizaje que les permitan continuar estudiando de un

modo que habra de ser en gran medida autodirigido o auténomo.

CB7 - Que los estudiantes sepan aplicar los conocimientos adquiridos y su capacidad de resolucién de problemas

en entornos nuevos o poco conocidos dentro de contextos mas amplios (o multidisciplinares) relacionados con su

area de estudio

CG11 - Integracién del conocimiento a partir de disciplinas diferentes, asi como el manejo de la complejidad.

CG14 - Conocimiento y comprension de la informatica necesaria para la creacion de modelos de informacion, y de

los sistemas y procesos complejos.
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3.2. Resultados del aprendizaje

RA48 - Saber manejar fuentes bibliograficas y valorar su importancia para desarrollar trabajos escritos
innovadores o que reflejen el estado del arte.

RA15 - Ser capaz de aprender de forma auténoma y autodirigida.
RA10 - Saber modelizar y simular el comportamiento de sistemas como apoyo en la toma de decisiones
RA28 - Presentar en publico los resultados de sus trabajos de investigacion

RA26 - Ser capaz de abordar los aspectos formales del proyecto inicial de una investigacion

4. Descripcion de la asignatura y temario

4.1. Descripcion de la asignhatura

El objeto de esta asignatura es proporcionar los conocimientos y habilidades practicas para el disefio, desarrollo y
prueba de sistemas de navegacion de robots, particularmente de robots moéviles sobre ruedas en entornos de
interiores. Se profundiza en diversos aspectos de la Robética como disciplina, desarrollando soluciones mediante
técnicas disponibles en el estado del arte orientadas a robots auténomos entre las que se priman técnicas

avanzadas de inteligencia artificial.
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4.2. Temario de la asighatura

1. Introduccién
1.1. Robdtica industrial y roboética autbnoma
1.2. Embodiment, sensores y actuadores
1.3. Teoria de control aplicada a la robética
1.4. Navegacion y planificacion reactiva
2. Robot Operating System (ROS)
2.1. Conceptos basicos y arquitectura
2.2. Herramientas y paquetes comunes
3. Arquitecturas de control para navegacion
3.1. Arquitecturas de descomposicidn funcional
3.2. Arquitecturas basadas en comportamientos
4. Representaciones del espacio
4.1. Mapas métricos y topolégicos
4.2. Creacion de mapas y localizacién
5. Planificacién de caminos
5.1. Espacio de configuracion y algoritmos basicos

5.2. Algoritmos de planificacién avanzados
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5. Cronograma

5.1. Cronograma de la asignatura *

Sem Actividad en aula Actividad en laboratorio Tele-ensefianza Actividades de evaluacion

1. Introduccién
Duraci6n: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

1.1 Robotica industrial y robética
lautonoma

Duraci6n: 01:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

1.2 Embodiment, sensores y actuadores
2 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Herramientas software para actividades
Duraci6n: 02:00
PL: Actividad del tipo Practicas de
Laboratorio

1.3 Teoria de control aplicada a la
robética

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

1.4 Navegacion y planificacién reactiva
5 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

2. Robot Operating System (ROS) JAL. Sistema basico de navegacién
Duraci6n: 02:00 ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo

6 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Evaluacion continua y sélo prueba final

No presencial

Duracién: 10:00

2. Robot Operating System (ROS)
7 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

3.1 Arquitecturas de descomposicién
funcional

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

3.2 Arquitecturas basadas en
comportamientos

Duraci6n: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

3.2 Arquitecturas basadas en
comportamientos

Duracién: 02:00

LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

10
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Presentaciones Actividad 2 IAO. Presentaciones
Duracién: 02:00 PG: Técnica del tipo Presentacion en Grupo
11 OT: Otras actividades formativas Evaluacion continua
Presencial
Duraci6n: 16:00
4.1 Mapas métricos y topoldgicos IA2. Construccion de mapas
Duracién: 02:00 ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
12 LM: Actividad del tipo Leccién Magistral Evaluacion continua y sélo prueba final
No presencial
Duracion: 36:00
4.2 Creacion de mapas y localizacion
13 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
5.1 Espacio de configuracion y
algoritmos béasicos
14 Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Lecciéon Magistral
5.2 Algoritmos de planificacién
lavanzados
15 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
Presentaciones Actividad 3 IA3. Planificacién de caminos
Duraci6n: 02:00 ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
16 OT: Otras actividades formativas Evaluacién continua y sélo prueba final
No presencial
Duracién: 36:00
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.

* El cronograma sigue una planificacion tedrica de la asignatura y puede sufrir modificaciones durante el curso
derivadas de la situacion creada por la COVID-19.
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6. Actividades y criterios de evaluacion
6.1. Actividades de evaluacion de la asignatura
6.1.1. Evaluacion (progresiva)

L . . L Peso en la . Competencias
Sem. Descripcién Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
TG: Técnica CB10
. . . del tipo . CB7
6 Al. Sistema béasico de navegacion . No Presencial 10:00 10% 0/10
Trabajo en CG11
Grupo CG14
PG: Técnica CB10
. del tipo . CB7
11 AQ. Presentaciones y Presencial 16:00 10% 0/10
Presentacion CG11
en Grupo CG14
TG: Técnica CB10
. del tipo . CB7
12 A2. Construccién de mapas . No Presencial 36:00 40% 0/10
Trabajo en CG11
Grupo CG14
TG: Técnica CB10
. . del tipo . CB7
16 A3. Planificacion de caminos . No Presencial 36:00 40% 0/10
Trabajo en CG11
Grupo CG14
6.1.2. Prueba evaluacién global
o . . . Peso en la . Competencias
Sem Descripcion Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
TG: Técnica CB10
. . y del tipo . CB7
6 Al. Sistema basico de navegacion ) No Presencial 10:00 10% 0/10
Trabajo en CG11
Grupo CG14
TG: Técnica CB10
B del tipo . CB7
12 A2. Construccion de mapas . No Presencial 36:00 40% 0/10
Trabajo en CG11
Grupo CG14
TG: Técnica CB10
o . del tipo . CB7
16 A3. Planificacién de caminos . No Presencial 36:00 40% 0/10
Trabajo en CG11
Grupo CG14
6.1.3. Evaluacidn convocatoria extraordinaria
GA_10AJ_103000370 Robots Autonomos Pagina 7 de 10
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L . . » Peso en la . Competencias
Descripcion Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
CB10
TG: Técnica del CcB7
Al. Sistema basico de navegacion tipo Trabajo en Presencial 10:00 10% 0/10 coll
Grupo
CG14
CB10
TG: Técnica del CB7
A2. Construccion de mapas tipo Trabajo en Presencial 36:00 40% 0/10 coll
Grupo
CG14
CB10
TG: Técnica del
CG11
A3. Planificacién de caminos tipo Trabajo en Presencial 36:00 40% 0/10 CB7
Grupo
CG14

6.2. Criterios de evaluacién

La evaluacion de la asignatura se realiza mediante una serie de actividades asociadas con cada una de las partes
principales de la asignatura (sistema basico de navegacion, construccion de mapas y planificacion de caminos).
Las actividades pueden realizarse en grupos y estan orientadas al desarrollo de un proyecto global. Los grupos
deben preparar una memoria resumen de cada parte cuya entrega se efectlia a través de un buzén en el espacio
moodle de la asignatura en las semanas que se indican en el cronograma. Los grupos deben elegir una de las dos
Ultimas actividades de la que realizaran una presentacién en el aula. La presentacidon recogera el estado de
desarrollo del trabajo en ese momento y sirve como base para establecer una discusién acerca de los resultados
del trabajo. Los comentarios e ideas que reciban pueden ser incluidos hasta la entrega final de la memoria. La
nota de la asignatura se calcula como la suma pondera de cada uno de las actividades. Las actividades no
requieren de una nota minima. En las evaluaciones mediante prueba global y extraordinaria se sigue un
mecanismo similar y se entregan los informes de las partes que no hayan sido evaluadas durante la evaluacion
progresiva. Dado el objetivo de las presentaciones, se entiende que esa parte de evaluacidon no es recuperable si

se opta por prueba global y extraordinaria.
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7. Recursos didacticos
7.1. Recursos didacticos de la asignatura
Nombre Tipo Observaciones
M.J. Mataric (2007) The Robotics o
) ) Bibliografia
Primer. MIT Press, Cambridge, MA.
R.R. Murphy (2000) Introduction to Al
Robotics. MIT Press, Cambridge, Bibliografia
MA.
J. de Lope (2001) Robots Mdviles:
Evolucion Histérica y Técnicas de o :
y y Bibliografia
Programacion. Fundacién General
de la UPM.
H. Choset et al. (2005) Principles of
Robot Motion. MIT Press, Bibliografia
Cambridge, MA.
D. Fox, S. Thrun, W. Burgard (2005)
Probabilistic Robotics. MIT Press, Bibliografia
Cambridge, MA.
B. Siciliano, O. Khatib (2016)
Springer Handbook of Robotics. Bibliografia
Springer, Cham.
Simulador fisico de robots ] ) ] ]
o Equipamiento https://www.coppeliarobotics.com/
CoppeliaSim
Documentacion y tutoriales de ROS Recursos web https://www.ros.org/
Documentacion y tutoriales de
Recursos web https://docs.python.org/
Python
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
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8.1. Otra informacion sobre la asignatura

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