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CAPACITATS PREVIES

Coneixements de Control i Automatitzacié Industrial, Informatica Industrial, Modelitzacié i Analisi de Sistemes Dinamics i Enginyeria
de Control.

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Especifiques:
CE30. ELO: Coneixements i capacitats per aprofundir en tecnologies especifiques de I'ambit. (OBSOLETA)

METODOLOGIES DOCENTS

- Sessions presencials d'exposicié dels continguts.

- Sessions presencials de treball practic.

- Treball autonom d'estudi i realitzacié de treballs.

- Preparacio i realitzacié d'activitats avaluables en grup.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Aplicar la teoria i la tecnologia de control d'una manera integrada amb la informatica i robotica sobre un tipus de sistema particular,
els robots mobils. L'émfasi es posa sobretot en com es concreten els aspectes practics de control, quan es troben integrats en un
sistema real en funcionament procurant, tot i la particularitat del sistema, extreure'n experiéncia de caire general.
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HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores aprenentatge autonom 90,0 60.00
Hores grup gran 30,0 20.00
Hores grup petit 30,0 20.00

Dedicacio total: 150 h

CONTINGUTS

TEMA 1: ROBOTS MOBILS

Descripcio:

Classificacio dels robots mobils

Elements dels robots mobils

La interficie amb el sistema de supervisid.
Arquitectura de control.

Arquitectura del maquinari i programari
La interficie de programacio.

Objectius especifics:
Descriure el sistema a controlar
Classificar segons diferents caracteristiques

Reconeixer els elements disponibles: sensors i actuadors
Descriure la interficie amb el supervisor i I'arquitectura de control

Activitats vinculades:
Totes les detallades a la planificacié d'activitats.

Dedicacio: 25h

Grup gran/Teoria: 5h

Grup petit/Laboratori: 5h
Aprenentatge autonom: 15h

TEMA 2: CONTROL DE LES RODES

Descripcio:

Modelitzacio, identificacid i simulacié de la dinamica i cinematica de les rodes

Control de velocitat de les rodes

Objectius especifics:

Descriure el comportament de les rodes del robot mitjangant un model fisic
Aplicar les tecniques d'identificacié per a estimar els parametres del model

Dissenyar el controlador de velocitat angular de la roda
Validar el sistema de control

Activitats vinculades:
Totes les detallades a la planificacio d'activitats.

Dedicacié: 32h

Grup gran/Teoria: 7h

Grup petit/Laboratori: 7h
Aprenentatge autonom: 18h
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TEMA 3: VISIO PER COMPUTADOR ORIENTADA AL CONTROL

Descripcio:

Tecnologia de I'adquisicié d'imatges.
Modelitzacié de la camera.

Técniques de visié per al control automatic

Objectius especifics:

Descriure com es forma una imatge en una camera digital utilitzant el model de la camera estenopéica.
Reconeixer els parametres principals que intervenen en procés de formacié.de les imatges i calcular I'efecte d'algun d'ells en les

imatges resultants.

Visualitzar i realitzar operacions senzilles amb imatges en blanc i negre o color en Matlab.

Representar punts en 2D i 3D i linies rectes de 2D amb geometria projectiva.

Resoldre problemes de translacions i rotacions de punts de I'espai i dels eixos de coordenades.
Calcular els efectes de les principals tecniques de processament inicial i distingir llurs efectes.
Aplicar filtres d'intensitat per suavitzar i contrastar imatges, aixi com detectar contorns.

Aplicar les operacions morfologiques més senzilles per detectar formes en imatges.

Activitats vinculades:
Totes les detallades a la planificacié d'activitats.

Dedicacié: 53h

Grup gran/Teoria: 10h
Grup petit/Laboratori: 10h
Aprenentatge autonom: 33h

TEMA 4: CONTROL DE LA TRAJECTORIA

Descripcio:

Modelitzacié i simulacié del comportament cinematic del robot
Control multivariable

Control de la trajectoria

Objectius especifics:
Descriure el comportament del robot amb un model fisic.

Triar el métode de control multivariable més adequat per al seguiment de trajectoria.

Dissenyar i calcular el controlador.
Validar el seguiment de la trajectoria.

Activitats vinculades:
Totes les detallades a la planificacio d'activitats.

Dedicacio: 40h

Grup gran/Teoria: 8h

Grup petit/Laboratori: 8h
Aprenentatge autonom: 24h
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ACTIVITATS

EXAMENS

Descripcio:
Es realitzaran dos examens escrits: un a la meitat del curs i I'altre al final.

S'avaluen tots els objectius especifics de totes les altres activitats susceptibles de ser avaluats mitjancant un examen escrit.

Lliurament:
Resposta escrita a un conjunt de qliestions relacionades amb tots els continguts i activitats.
Aquesta activitat contribueix dins el 60% de la nota final corresponent a examens.

Dedicacié: 4h
Grup petit/Laboratori: 4h

CLASSES EXPOSITIVES

Descripcio:
Exposicié per part del professor dels continguts.

Dedicacio: 30h
Grup gran/Teoria: 30h

PRACTIQUES DE LABORATORI

Descripcio:

- Introduccid a la plataforma i la seva interficie de programacio

- Control de la velocitat de les rodes

- Simulacié del model cinematic del robot

- Calibratge del sistema de visio i calcul de coordenades

- Processament de la imatge per a I'extraccié de les mesures de posicionament del robot
- Control de la trajectoria: seguiment d'una linia

Lliurament:
Avaluacié sobretot oral en el laboratori de I'assoliment gradual dels objectius de les practiques.

Aquesta activitat contribueix dins el 40% de la nota final corresponent a les practiques de laboratori.

Dedicacio: 26h
Grup petit/Laboratori: 26h

APRENENTATGE AUTONOM

Dedicaci6: 90h
Aprenentatge autonom: 90h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

- Examens: 60% (30% primer parcial, 30% segon parcial)
- Avaluacio continuada a les sessions de laboratori: 40%

L'acte d'avaluacié del segon parcial inclou tota la matéria de I'assignatura per tal de reconduir els resultats poc satisfactoris de
I'examen del primer parcial. La nota d'aquest examen final substituira a I'obtinguda en el primer parcial si n'és superior. Tots els

estudiants es poden acollir a aquesta modalitat.
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NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

La realitzacié i assisténcia a les sessions presencials de laboratori és obligatoria.
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