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1. Datos descriptivos

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

.@. E.T.S. de Ingenieros

INDUSTRIALES
PM

TS or Industriales

1.1. Datos de la asignatura

Nombre de la asignatura

53001560 - Guiado y Navegacion de Robots

No de créditos 3 ECTS
Caracter Obligatoria
Curso Primer curso
Semestre Primer semestre

Periodo de imparticion

Septiembre-Enero

Idioma de imparticién

Castellano

Titulacion

05BH - Master Universitario en Automatica y Robotica

titulaciéon

Centro responsable de la

05 - E.T.S. De Ingenieros Industriales

Curso académico

2025-26

2. Profesorado

2.1. Profesorado implicado en la docencia

. Horario de tutorias
Nombre Despacho Correo electrénico .
] Sin horario.
Fernando Matia Espada .
) ETSII-CAR fernando.matia@upm.es Consultar con el
(Coordinador/a)
profesor
Sin horario.
Paloma De La Puente Yusty ETSII-CAR paloma.delapuente@upm.es Consultar con la
profesora
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Sin horario.
Miguel Hernando Gutierrez ETSIDI-CAR miguel.hernando@upm.es Consultar con el

profesor

* 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
- MatemAticas Para AutomAtica Y RobOtica
3.2. Otros conocimientos previos recomendados para cursar la asignatura

- Algebra matricial

- Fundamentos de estadistica

4. Competencias y resultados de aprendizaje

4.1. Competencias

CBO06 - Poseer y comprender conocimientos que aporten una base u oportunidad de ser originales en el desarrollo
y/o aplicacién de ideas, a menudo en un contexto de investigacion

CEO1 - Capacidad para disefiar, simular y/o implementar soluciones tecnoldgicas que impliquen el uso de robots
manipuladores y vehiculos robotizados

CEOQ7 - Capacidad para el desarrollo en equipo de trabajos orientados al disefio, construccion y prueba de
sistemas autbnomos

CGO01 - Tener conocimientos adecuados de los aspectos cientificos y tecnoldgicos de la automatica y la robética.

CTO04 - Trabaja en equipo. Habilidad para trabajar en equipos.

GA_05BH_53001560 Guiado Y Navegacion De Robots Pagina2de9
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CT11 - Usa herramientas. Habilidad para usar las técnicas, destrezas y herramientas ingenieriles modernas

necesarias para la practica de la ingenieria

4.2. Resultados del aprendizaje

RA9 - El alumno debe conocer y aplicar las técnicas de fusion sensorial necesarias para guiado y navegacion de

robots méviles
RA11 - El alumno debe concer técnicas de modelado dindmico del entorno en el que se mueven los robots.

RA8 - El alumno debe conocer los principios fisicos de los distintos sensores utilizados para la navegacion

auténoma de robots, y sus contextos de aplicacion.

RA10 - El alumno debe conocer y aplicar la algoritmica habitual para la planificacion del movimiento de robots

moviles y manipuladores asi como del agarre de estos Ultimos

5. Descripcion de la asighatura y temario

5.1. Descripcion de la asignatura

El objetivo de la asignatura es obtener una vision genérica de las soluciones basicas existentes para la
navegacion, guiado y planificaciéon del movimiento de vehiculos y/o robots. La gestion de la incertidumbre
inherente a este tipo de robots en las tareas de localizacién y modelado del entorno, es punto clave en el

desarrollo del temario propuesto.

Como metodologia docente, los profesores desarrollaran los temas de forma descriptiva y los alumnos

desarrollaran una implementacion practica en MATLAB, aplicando los conocimientos adquiridos.

GA_05BH_53001560 Guiado Y Navegacion De Robots Pagina 3de9
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5.2. Temario de la asighatura

1. Introduccién a los Robots Autébnomos

2. Planificacion y Control

3. Sistemas de Locomocion

4. Sensores de Navegacion

5. Fusién Sensorial

6. Localizacién y Mapeado Simultaneos

7. Introduccion a la Planificacion

8. Herramientas Utilizadas en Planificacién

9. Planificacién Combinatoria de Trayectorias

10. Planificacién de Trayectorias basada en Muestreo

GA_05BH_53001560 Guiado Y Navegacion De Robots Pagina 4 de 9
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6.1. Cronograma de la asignhatura *

Sem

Actividad tipo 1

Actividad tipo 2

Tele-ensefianza

Actividades de evaluacion

1. Introduccién a los Robots Auténomos
Duraci6n: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

2. Planificacion y Control
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

2. Planificacién y Control
Duraci6n: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

3. Sistemas de Locomocion
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccion Magistral

4. Sensores de Navegacion
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

4. Sensores de Navegacion
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

5. Fusion Sensorial
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

5. Fusion Sensorial
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Clase préactica 1
Duracién: 02:00
PR: Actividad del tipo Clase de Problemas

6. Localizacion y Modelado Simultaneos
Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

Primera prueba de evaluacion

EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion Progresiva

Presencial

Duracion: 01:00

6. Localizacién y Modelado Simultaneos

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

10

7. Introduccién a la Planificacion
Duraci6n: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
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8. Herramientas usadas en Planificacion
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral

1 9. Planificacién Combinatoria de
Trayectorias
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
9. Planificacion Combinatoria de
Trayectorias
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
12
10. Planificacion de Trayectorias basada
len Muestreo
Duracién: 01:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
10. Planificacion de Trayectorias basada
len Muestreo
13 Duracién: 02:00
LM: Actividad del tipo Leccién Magistral
Clase practica 2 Segunda prueba de evaluacion
Duracién: 02:00 EX: Técnica del tipo Examen Escrito
14 PR: Actividad del tipo Clase de Problemas Evaluacion Progresiva
Presencial
Duraci6n: 01:00
15
Cuestionario
EX: Técnica del tipo Examen Escrito
Evaluacion Global
Presencial
Duracion: 01:30
16
ITrabajo
ITG: Técnica del tipo Trabajo en Grupo
Evaluacion Progresiva y Global
No presencial
Duraci6n: 18:00
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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7.1. 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
EX: Técnica
. . del tipo .
8 Primera prueba de evaluacion Presencial 01:00 25% 4/10 CGO01
Examen
Escrito
EX: Técnica
. del tipo .
14 Segunda prueba de evaluacion Presencial 01:00 25% 4/10 CGO01
Examen
Escrito
CEO07
TG: Técnica CG01
. del tipo . CB06
16 Trabajo . No Presencial 18:00 50% 4/10
Trabajo en CEO1
Grupo CT11
CT04
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 Cuestionario Presencial 01:30 50% 4/10 CGo1
Examen
Escrito
CEO07
TG: Técnica CGo1
. del tipo . CBO06
16 Trabajo . No Presencial 18:00 50% 4/10
Trabajo en CEO1
Grupo CcT11
CT04
7.1.3. Evaluacion convocatoria extraordinaria
GA_05BH_53001560 Guiado Y Navegacion De Robots Pagina 7 de 9
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L . . » Peso en la . Competencias
Descripcion Modalidad Tipo Duracion Nota minima
nota evaluadas
EX: Técnica del
Cuestionario tipo Examen Presencial 01:30 50% 4/10 CGO01
Escrito
CGOo1
) CB06
TG: Técnica del
Trabajo tipo Trabajo en Presencial 18:00 50% 4/10 CEOL
Grupo
CT04
CEOQ7

7.2. Criterios de evaluacion

La evaluacion consta de dos partes: 1) Dos examenes no liberatorios sobre conceptos fundamentales, aunque muy

generales, de la asignatura, y 2) Trabajo en grupo.

La nota final sera la media de ambos, siendo necesario un minimo de 4 puntos en cada parte para aprobar.

Aquellos alumnos que realicen un ejercicio voluntario concreto propuesto por el profesorado, podran obtener en la

convocatoria ordinaria hasta un punto adicional en la asignatura, siempre que hayan obtenido al menos un 4 en la

media de las pruebas escritas.

Los alumnos que no lleguen al 4 en la media de los examenes podran recuperarlo examinandose de todo el temario

completo en la prueba global.

Para la convocatoria extraordinaria de Julio se guardard la parte aprobada (examen o trabajo) con nota minima de 5.
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8. Recursos didacticos
8.1. Recursos didacticos de la asignatura
Nombre Tipo Observaciones
) y Presentaciones de clase. F. Matia, P. de la
Guiado y Navegacion de Robots Recursos web
Puente, M. Hernando, J. del Cerro.
Planificacién de Trayectorias Recursos web Apuntes de la asignatura. M. Hernando
An Introduction to Autonomous o ; .
) Bibliografia Siegwart, Nourkbash, MIT press, 2004.
Mobile Robots
Sensors for Mobile Robots. Theory o :
o Bibliografia Everett, A.K. Peters, 1995.
and Application
Where am I? Sensors and Methods o . ) ] o
Bibliografia Borenstein, The University of Michigan, 1996

for Mobile Robots Positioning

G. Welch y G. Bishop, University of North

An Introduction to the Kalman Filter Recursos web
Carolina, 2001
Global Positioning Systems, Inertial o M. S. Grewal, L. R. Weill, A. P. Andrews.
o ) Bibliografia ) )
Navigation and Integration Wiley Interscience, 2007
Modern Inertial Technology Bibliografia A. Lawrence, Springer, 1998
Probabilistic Robotics Bibliografia S. Thrun, W. Burgard, D. Fox, CMU, 2006.

Simultaneous Localization and | i
) ) o ; J. A. Ferndndez-Madrigal y J. L. Blanco,
Mapping for Mobile Robots: Bibliografia ) )
] Information Science Reference, 2012
Introduction and Methods

S. M. LaValle, Cambridge University Press.

Planning Algorithms Bibliografia
2006.
Robot Motion Planning Bibliografia Latombe, Kluwer, 1993
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