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1. DATOS GENERALES

Asignatura: PROGRAMACION DE ROBOTS MOVILES Codigo: 56345
Tipologia: OPTATIVA Créditos ECTS: 6
Grado: 420 - GRADO EN INGENIERIA MECANICA (AB-2021) Curso académico: 2023-24
Centro: 605 - E.T.S. DE INGENIERIA INDUSTRIAL ALBACETE Grupo(s): 11
Curso: 4 Duracién: C2
Lenguaipra;:n:rl:ia;léc: Inglés Segunda lengua:

Uso docente de

English Friendly:
otras lenguas: 9 y:iN

Pagina web: Bilingiie: S
Profesor: ANTONIO FERNANDEZ CABALLERO - Grupo(s): 11
Edificio/Despacho Departamento Teléfono |Correo electrénico Horario de tutoria

Escuela Técnica Superior de 0 ) Lunes de 10.30 a 13.30 horas. Martes der 8.30 a 11.00
Ingenieros Industriales / 1.C.3 SISTEMAS INFORMATICOS 2406 antonio.fdez@uclm.es horas. Martes de 13.00 a 13.30 horas.

2. REQUISITOS PREVIOS

Requisitos previos
El alumno debe conocer previamente conceptos basicos de informatica y de programacion.

Por todo ello, y para seguir adecuadamente esta asignatura, es recomendable que el alumno haya cursado previamente las asignaturas: ‘Fundamentos de
Informética’.

3. JUSTIFICACION EN EL PLAN DE ESTUDIOS, RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS Y CON LA PROFESION
Justificacion en el plan de estudios, relacion con otras asignaturas y con la profesion

Los conceptos y competencias proporcionados en esta asignatura forman parte de la mencién MECATRONICA y, por tanto, complementan las asignaturas
optativas de cuarto curso denominadas ‘Sistemas Neumaticos’, ‘Sensores y Actuadores’, ‘Instrumentacion Virtual’ y ‘Mecanica de Robots y Manipuladores’.

La asignatura se fundamenta, inicialmente, en los conceptos de programacion aprendidos en la asignatura de ‘Fundamentos de Informatica’, asi como algunos
de robdtica vistos en la asignatura ‘Robética Industrial’.

En esta asignatura se proporcionan los conceptos y competencias basicas que un Ingeniero Técnico Industrial en la especialidad de Mecanica precisa en
relacion a la programacion de los sensores, actuadores y control de los robots méviles.

4. COMPETENCIAS DE LA TITULACION QUE LA ASIGNATURA CONTRIBUYE A ALCANZAR
Competencias propias de la asignatura
Codigo Descripcion
Conocimiento de los fundamentos de la robética mévil y sus modelos de razonamiento con objeto de saber utilizar las técnicas

CEO20 o -
especificas en funcion del problema a resolver.

CGo3 Conocti.miento en materias bésicas y tec.tnolé.gicas, gue capacite para el aprendizaje de nuevos métodos y teorias, y dote de
versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

CT02 Conocery aplicar las Tecnologias de la Informacién y la Comunicacion.

5. OBJETIVOS O RESULTADOS DE APRENDIZAJE ESPERADOS
Resultados de aprendizaje propios de la asignatura
Descripcion
Programacién de un simulador para robots méviles y algin robot mévil real, fundamentalmente en los aspectos relacionados con la navegacioén auténoma.
Resultados adicionales
Conocimiento del funcionamiento interno de los robots moéviles (sensores, actuadores y control).
Habilidad en el manejo de librerias informaticas.
Habilidad en comunicacion oral y escrita.
Habilidad en trabajo en equipo.

6. TEMARIO

Tema 1: Mobile Robots

Tema 2: Mobile Robot Architectures
Tema 3: Robot Behaviours

Tema 4: Robot Locomotion

Tema 5: Robot Sensing

Tema 6: Robot Vision

Tema 7: Motion Planning



Tema 8: Localisation and Mapping
Tema 9: Robot Navigation

Tema 10: Learning in Mobile Robots
Tema 11: Multi-Robot Systems
Tema 12: Human-Robot Interaction

7. ACTIVIDADES O BLOQUES DE ACTIVIDAD Y METODOLOGIA

Competencias
Actividad formativa Metodologia relacionadas (para titulos |[ECTS |Horas|Ev|Ob/Descripcion
anteriores a RD 822/2021)
~ . . . - L El profesor centrard el tema y se
E”;Eg;ﬁglzﬁsenc'a' (Teoria) mgg’i:t‘:ael"pos'"v"/ Leccion CEO20 CG03 12| 30/ 8| N ex;FJ)Iicarén los contenidos !
fundamentales del mismo.
Consistiran en la realizacion,
Préacticas en aulas de ordenadores s mediante pequefos grupos, de
[PRESENCIAL] Practicas CEO20 CTO02 0.48 12 S ejerciciosrr))rgcticos ygsimpulaciones
con software especifico.
Resolucion de problemas o casos |Resolucién de ejercicios y Consistira en Ia.par'lticipaci()n en ”
[PRESENGIAL] problemas CEO20 CG03 CT02 0.48 12| S| Nitalleres y/o seminariosy la resplucmn
de casos propuestos en los mismos.
Consistiran en la realizacién de
Pruebas de progreso ” ruebas (hasta 4) relacionadas tanto
[PRESENCIXL]g Pruebas de evaluacion CEO20 CGO3 0.16 4's ZOn aspe(ctos teén)'icos como de
aplicacion practica.
Versara sobre la totalidad de la
Prueba final [PRESENCIAL] Pruebas de evaluacion CE020 CGO03 CT02 008 2| g| gfasignatura evaluando todos los
aspectos tedricos y practicos de la
misma.
E‘ngol(:\l%m:?aramon de pruebas Trabajo autbnomo 3.6 90| N| -
Total: 6/ 150
Créditos totales de trabajo presencial: 2.4 Horas totales de trabajo presencial: 60
Créditos totales de trabajo auténomo: 3.6 Horas totales de trabajo autonomo: 90

Ev: Actividad formativa evaluable
Ob: Actividad formativa de superacion obligatoria (Sera imprescindible su superacién tanto en evaluacién continua como no continua)

8. CRITERIOS DE EVALUACION Y VALORACIONES

. . Evaluacion |Evaluacioén no L
Sistema de evaluacion X ., |Descripcion
continua continua
Se valorard el trabajo realizado por el alumno durante la
s . lizacion de | acti ir n mostracion del
Realizacién de actividades en aulas de ordenadores 25.00% 25.00% rea |.za0|o ) de las practicas a partir de una de OSt.?c'o de
funcionamiento de los programas y la documentacion
entregada en las memorias escritas.
" ) L | - | - I - I
Elaboracién de memorias de practicas 15.00% 15.00% Se \.Ia orara tanto e c.o’ntenldg deltrabajo presentado como la
claridad en la expresion escrita.
Se realizaran cuatro pruebas de progreso. Cada una de estas
. mo mini
Pruebas de progreso 50.00% 60.00% pruebas de progre.so ldebera ser superada, como r inimo, pon
un 4 sobre 10. Es indispensable obtener una media superior o
igual a 4 sobre 10 en la totalidad de las pruebas de progreso.
Total:) 100.00% 100.00%

* En Evaluacién no continua se deben definir los porcentajes de evaluacion segtn lo dispuesto en el art. 4 del Reglamento de Evaluacion del Estudiante de la
UCLM, que establece que debe facilitarse a los estudiantes que no puedan asistir reqularmente a las actividades formativas presenciales la superacién de la
asignatura, teniendo derecho (art. 12.2) a ser calificado globalmente, en 2 convocatorias anuales por asignatura, una ordinaria y otra extraordinaria
(evaluandose el 100% de las competencias).

Criterios de evaluacion de la convocatoria ordinaria:
Evaluacion continua:
La convocatoria ordinaria consiste en un examen final que engloba toda la materia no superada.
Evaluacion no continua:
La convocatoria ordinaria consiste en un examen final que engloba toda la materia del curso.
Particularidades de la convocatoria extraordinaria:
La convocatoria extraordinaria consiste en un examen final que engloba toda la materia.
No se guarda ninguna nota de las actividades realizadas durante el curso.
Particularidades de la convocatoria especial de finalizacion:
La convocatoria especial de finalizacion consiste en un examen final que engloba toda la materia.
No se guarda ninguna nota de las actividades realizadas en cursos anteriores.

9. SECUENCIA DE TRABAJO, CALENDARIO, HITOS IMPORTANTES E INVERSION TEMPORAL
No asignables a temas

Horas Suma horas
Préacticas en aulas de ordenadores [PRESENCIAL][Practicas] 12
Resolucion de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucion de ejercicios y problemas] 12




Pruebas de progreso [PRESENCIAL][Pruebas de evaluacion] 4

Prueba final [PRESENCIAL][Pruebas de evaluacién] 2
Estudio o preparacion de pruebas [AUTONOMA][Trabajo auténomo] 90
Tema 1 (de 12): Mobile Robots

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 2 (de 12): Mobile Robot Architectures

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 3 (de 12): Robot Behaviours

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 4 (de 12): Robot Locomotion

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 5 (de 12): Robot Sensing

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 6 (de 12): Robot Vision

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 7 (de 12): Motion Planning

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 8 (de 12): Localisation and Mapping

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 9 (de 12): Robot Navigation

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 10 (de 12): Learning in Mobile Robots

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 11 (de 12): Multi-Robot Systems

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Tema 12 (de 12): Human-Robot Interaction

Actividades formativas Horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccién magistral] 25
Actividad global

Actividades formativas Suma horas
Ensefianza presencial (Teoria) [PRESENCIAL][Método expositivo/Leccion magistral] 30
Prueba final [PRESENCIAL][Pruebas de evaluacién] 2
Resolucion de problemas o casos [PRESENCIAL][Resolucién de ejercicios y problemas] 12
Practicas en aulas de ordenadores [PRESENCIAL][Practicas] 12
Pruebas de progreso [PRESENCIAL][Pruebas de evaluacién] 4
Estudio o preparacion de pruebas [AUTONOMA][Trabajo auténomo] 90

Total horas: 150
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Planning, and Control
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