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Hay que concertar cita previa con el/la profesor/a para hacer una tutoria

Contextualizacion
.|

La asignatura "Sensorizacion y Control de Robots Moviles" es una asignatura de primer semestre de 6
créditos englobada dentro del modulo "Robotica Movil". Esta asignatura introducira los conceptos basicos
relacionados con la robdtica moévil, tales como, la locomocion, cinematica y control de robots moviles.
También se introduciran los sensores mas basicos que se utilizan para la estimacion del movimiento y
deteccion de obstaculos en robots moviles. Algunos ejemplos de estos sensores son: sensores inerciales, Sonar,
Lidar, etc. También se explicaran las los principales tipos y paradigmas de arquitecturas de control, asi como
los aspectos legales y éticos de la robdtica.

Con el objetivo de llevar a cabo los diferentes proyectos y para poner en practica los conceptos tedricos de
la asignatura, se utilizara Matlab/Octave y el entorno Robotics Operating System (ROS). Este ultimo se ha
convertido hoy en dia en una plataforma estandar para el desarrollo de aplicaciones en robotica movil.

En la ficha de cada profesor, disponible en la pagina web de la Universidad, se puede encontrar un breve
resumen de sus respectivos curriculums.

Requisitos
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Recomendables

Uso de herramientas matematicas a nivel universitario: Algebra, Analisis, Geometria,.. Conocimientos de
programacion en C++. Estar familiarizado con el desarrollo de aplicaciones en entornos GNU/Linux.

Competencias
|

Especificas

* RMOLI - Capacidad para comprender los principios basicos de funcionamiento de las diferentes tecnologias
de robdtica movil (hardware y software) existentes hoy en dia.

* RMO2 - Capacidad para determinar si, en una aplicacion concreta, adquirir un cierto grado de
automatizacion (por medio de robots) supone un beneficio.

* RMO3 - Capacidad para identificar las tecnologias de robodtica movil méas adecuadas para una cierta
aplicacion

* RMO4 - Capacidad para integrar las tecnologias de robdtica mévil mas adecuadas en una cierta aplicacion

Genéricas

* CEI - Capacidad para analizar las necesidades de informacion que se plantean en un entorno en el contexto
de los sistemas inteligentes

* CE2 - Capacidad para llevar a cabo el proceso de disefio de un sistema automatico de adquisicion de
informacion en el ambito de los sistemas inteligentes

* CE3 - Capacidad de modelizacion, simulacion e interpretacion de resultados en el ambito de los sistemas
inteligentes

* CE4 - Capacidad para aplicar métodos matematicos y estadisticos para disefiar y desarrollar aplicaciones
y servicios en el &mbito de los sistemas inteligente

Basicas

* Se pueden consultar las competencias basicas que el estudiante tiene que haber adquirido al finalizar el
master en la siguiente direccion: http://estudis.uib.cat/es/master/comp_basiques/

Contenidos
.|

Contenidos tematicos

1. Introduccién
* Definiciones basicas
* Aplicaciones y tipos de robots

2. Introduccién a Robotics Operating System (ROS)
* Conceptos basicos
* Estructura general: nodos, topicos y mensajes
* Espacio de trabajo
* Estructura Clientes/Servidor

3. Introduccidn a la Navegacion y sensores
* Cambio de sistemas de coordenadas: cuaternines y paquet tf de ROS
* Conceptos basicos de posicionamiento: odometria
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* Conceptos basicos de sensores: Laser y ultrasonidos (nodos y topicos de ROS), sensores
inerciales (nodos y topico de ROS)
* Paquete RosAria y Simulador.

4. Mecanismos de locomocion
* Robots con patas
* Robots con ruedas
* Robots aéreos y marinos

5. Modelad cinematico
* Cinematica directa e inversa
* Robots no holénomos
* Otros modelos de robot movil

6. Modelado dinamico
* Modelo general
* Caso de estudio: robot diferencial
* Otros casos

7. Control de robots moviles
* Principios de control
* Soluciones de control
8. Implicaciones sociales y éticas de la robotica
* Etica y robotica
* Consideraciones legales

Metodologia docente

|
El contenido tedrico se expondra en clases presenciales de teoria basadas en las notas de clase a disposicion
de los alumnos, asi como a través de textos de referencia a los que el alumno tendra acceso a través de la
biblioteca. Los conceptos teoricos presentados seran aplicados a la resolucion de problemas/practicas, tanto
durante las clases teoricas (cuando sea apropiado), como en clases especificas de problemas, o en tutorias en
grupo reducido o individual.

El alumno resolvera problemas/practicas sencillas de refuerzo de los conceptos y técnicas vistas en clase.
Asimismo, para profundizar en dichas técnicas, se propondran problemas/practicas de complejidad superior.
El seguimiento de dicho trabajo se realizara tanto en clase como a través de tutorias, donde en grupo reducido
o a nivel individual se procedera a la discusion e intercambio de informacion entre alumno(s) y profesor. Este
tipo de actividad puede llevar asociada la exposicion oral de trabajos por parte de los alumnos.

Con el proposito de favorecer la autonomia y el trabajo personal del alumno, la asignatura forma parte
del proyecto Aula Digital. Este proyecto incorpora el uso de herramientas telematicas para conseguir una
ensefianza universitaria flexible y a distancia. De esta forma, el alumno dispondra de documentos electronicos
y enlaces a Internet relacionados con los contenidos de la asignatura, asi como enunciados de problemas/
practicas.

Actividades de trabajo presencial (1,92 créditos, 48 horas)

Modalidad Nombre Tip. agr.  Descripcion Horas

Clases tedricas Clases magistrales  Grupo grande (G) Mediante el método expositivo el profesor establecera 24
los fundamentos tedricos y practicos sobre los diferentes
aspectos tratados en las unidades didacticas que componen
la asignatura. Las clases tedricas consistiran en sesiones que
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Modalidad Nombre Tip. agr.  Descripcion Horas
podran alternar la exposicion de contenidos con la resolucion
de problemas/practicas.
Seminarios y Seminarios y Grupo mediano (M)Esta actividad se implementard en forma de sesiones 2
talleres talleres monograficas supervisadas con participacion compartida.
Clases practicas  Clases practicas Grupo mediano (M)Los alumnos seran organizados en grupos de practicas de 22
(en aula o en mayor o menor tamafo, de acuerdo con los puestos de trabajo
laboratorio disponibles, o bien individualmente, dependiendo del numero
especifico) de alumnos matriculados. Los alumnos deberan resolver un
conjunto de problemas/practicas. El objetivo es facilitar la
comprension de los conceptos tedricos vistos en clase. En
ellas se introducira al alumnado en los aspectos mas practicos
de la asignatura: programacion mediante Matlab/Octave y
ROS, interaccion con los diferentes sensores y con el robot de
practicas/simulador . Estas actividades se realizaran en clase
y/o en el laboratorio habilitado a tal efecto.
Evaluacion Trabajos/Proyectos Grupo pequeiio (P) A lo largo del periodo lectivo de la asignatura, el alumno 0

realizard diferentes actividades relacionadas con el disefio
e implementacion de algoritmos de control de robots. Se
utilizara tanto simuladores como, en la medida de lo posible,
plataformas roboticas reales. Su evaluacion permitira valorar
si el alumno ha comprendido tanto la teoria como los aspectos
practicos relacionados con los procedimientos y técnicas
descritos en clase.

Al inicio del semestre estara a disposicion de los estudiantes el cronograma de la asignatura a través de la
plataforma UIBdigital. Este cronograma incluira al menos las fechas en las que se realizaran las pruebas de
evaluacion continua y las fechas de entrega de los trabajos. Asimismo, el profesor o la profesora informara
a los estudiantes si el plan de trabajo de la asignatura se realizara a través del cronograma o mediante otra
via, incluida la plataforma Aula Digital.

Actividades de trabajo no presencial (4,08 créditos, 102 horas)

Modalidad Nombre Descripcion Horas
Estudio y trabajo  Estudio para asimilar la  Cada alumno debera dedicar cierto tiempo personal a asimilar los 75
autonomo teoria expuesta en clase, y contenidos tedricos impartidos por el profesor en las clases magistrales, y
individual resolucion de ejercicios y a resolver los ejercicios y problemas propuestos en las unidades didacticas.

problemas Parte de estos problemas/practicas seran resueltos por el profesor o por los

alumnos en clase.
Estudio y trabajo  Tutorias Esta actividad implementa una relacion personalizada de ayuda en la que un 2
autonomo profesor atiende, facilita y orienta a uno o varios estudiantes en el proceso
individual formativo.
Estudio y trabajo  Informes/memorias de Cada grupo de practicas debera dedicar cierto tiempo adicional fuera de 25
autonomo practicas clase a resolver los problemas/practicas propuestos. La solucion dada por
individual o en cada grupo a los problemas/practicas que se indiquen debera ser entregada
grupo para su posterior evaluacion por parte del profesor.
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Riesgos especificos y medidas de proteccion

Las actividades de aprendizaje de esta asignatura no conllevan riesgos especificos para la seguridad y salud
de los alumnos y, por tanto, no es necesario adoptar medidas de proteccion especiales.

Evaluacion del aprendizaje del estudiante
|

La asignatura contempla un unico itinerario evaluativo ("A"). Los alumnos se comprometen a realizar todas
las actividades incluidas en este itinerario.

El alumno obtendra una calificacion numérica entre 0 y 10 por cada actividad evaluable, la cual sera ponderada
segun su peso, a fin de obtener la calificacion global de la asignatura.

Para superar la asignatura, el alumno ha de presentarse a las actividades correspondientes a 'Trabajos y
proyectos' e 'Informes / memorias de practicas' y conseguir un minimo de 5 puntos de cada bloque.

En lo que concierne al periodo de recuperacion, aquel alumno que no haya superado alguna de las actividades
podra intentar su recuperacion mediante la correspondiente actividad de recuperacion.

Fraude en elementos de evaluacion

De acuerdo con el articulo 33 del Reglamento Académico, "con independencia del procedimiento disciplinario
que se pueda seguir contra el estudiante infractor, la realizacion demostrablemente fraudulenta de alguno de
los elementos de evaluacion incluidos en guias docentes de las asignaturas comportara, a criterio del profesor,
una minusvaloracion en su calificacion que puede suponer la calificacion de «suspenso O» en la evaluacion
anual de la asignatura”.

Trabajos/Proyectos

Modalidad Evaluacion

Técnica Trabajos y proyectos (recuperable)

Descripcion A lo largo del periodo lectivo de la asignatura, el alumno realizara diferentes actividades relacionadas

con el diseflo e implementacion de algoritmos de control de robots. Se utilizara tanto simuladores como,
en la medida de lo posible, plataformas roboéticas reales. Su evaluacion permitira valorar si el alumno ha
comprendido tanto la teoria como los aspectos practicos relacionados con los procedimientos y técnicas
descritos en clase.

Criterios de evaluacion  Correccion de la ejecucion de los diferentes algoritmos y proyectos propuestos a lo largo del curso. Se evaluaran
las siguientes competencias: RMO2, RMO3, CEl y CE4.

Porcentaje de la calificacion final: 50% con calificaciéon minima 5
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Informes/memorias de practicas
Modalidad Estudio y trabajo auténomo individual o en grupo
Técnica Informes o memorias de practicas (recuperable)
Descripcion Cada grupo de practicas debera dedicar cierto tiempo adicional fuera de clase a resolver los problemas/

practicas propuestos. La solucion dada por cada grupo a los problemas/practicas que se indiquen debera ser
entregada para su posterior evaluacion por parte del profesor.

Criterios de evaluacion  Se evaluara la calidad de los informes de las practicas/proyectos realizados: legbilidad, correccion gramatical
y ortografica, correccion de los resultados obtenidos, uso adecuado de la terminologia propia de la asignatura.
En caso necesario, también se evaluara la calidad del codigo fuente entregado. Si se considera oportuno, se
podra completar la evaluacion del proyecto con una entrevista con los miembros del grupo. Se evaluaran las
siguientes competencias: RMO1, RMO4, CE2 y CE3.

Porcentaje de la calificacion final: 50% con calificacién minima 5

Recursos, bibliografia y documentacion complementaria
. ___________________________________________________________________________________________________________________|

Bibliografia basica

* Introduction to Autonomous Mobile Robots, 2nd Edition. R. Siegwart, I. Nourbakhsh, D. Scaramuzza.
2011, MIT Press

* Robetics, Vision & Control, 2nd Edition, Peter I. Corke, 2017, Springer

* Programming Robots with ROS: A Practical Introduction to the Robot Operating System. Morgan
Quigley, Brian Gerkey, and William D. Smart. O’Reilly, 2015.

* Introduction to Mobile Robot Control. S. Tzafestas. 2013, Elsevier.

Bibliografia complementaria

* Wheeled Mobile Robotics. 1st Ed. G. Klancar, A. Zdesar, S. Blazic and 1. Skrjanc. 2017, Elsevier.
* Roboethics: A navigating overview. S. Tzafestas. 2016, Springer.

Otros recursos

* ROS: http://wiki.ros.org/
* Qctave: https://www.gnu.org/software/octave/
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