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GRADO EN INGENIERIA ELECTRICA (Plan 2009). (Asignatura optativa).

GRADO EN INGENIERIA ELECTRONICA INDUSTRIAL Y AUTOMATICA (Plan 2009). (Asignatura optativa).
GRADO EN INGENIERIA MECANICA (Plan 2009). (Asignatura optativa).

GRADO EN INGENIERIA QUIMICA (Plan 2009). (Asignatura optativa).

GRADO EN INGENIERIA DE MATERIALES (Plan 2010). (Asignatura optativa).

Curso: 2025 Créditos ECTS: 6.0 Idiomas: Inglés
PROFESORADO

Profesorado responsable: PEDRO PONSA ASENSIO
Otros: Primer quadrimestre:

PEDRO PONSA ASENSIO - Grup: T11
SEBASTIAN TORNIL SIN - Grup: T11
ELENA VILLALBA AGUILERA - Grup: T11, Grup: T12

CAPACIDADES PREVIAS

- Conocimientos de robdtica industrial
- Conocimientos de programacion en Python, MATLAB, C
- Conocimientos de instrumentacion electrénica y control (sensérica, actuadores eléctricos)

REQUISITOS

Se recomienda haber superado las asignaturas Robotica Industrialy Vision por Computador (RIVC) y Regulacion Automatica (REGA)

METODOLOGIAS DOCENTES

- Exposicién de contenidos teoricos.

- Solucidn de ejercicios y estudio de caso.

- Sesiones de trabajo practico en el laboratorio.

- Realizacién de trabajo individual y cooperativo

- Sesiones en laboratorios informaticos o de simulacién

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

- Introducir al estudiantado en la clasificacion de robots (industriales, colaborativos, inteligentes)
- Conocer y aplicar los métodos basicos de inteligencia artificial en robotica
- Disefiar, desarrollar y programar sistemas roboticos autonomos
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HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo pequefio 30,0 50.00
Horas grupo grande 30,0 50.00

Dedicacion total: 60 h

CONTENIDOS

1. Introduccion

Descripcion:

1.1. Contexto y definicién de robdtica inteligente

1.2. Arquitectura de sistemas roboticos
1.3. Breve historia

1.4. Campos de aplicacion: industria, espacio

Objetivos especificos:

Introducir el contexto de robots con capacidades cognitivas y sus aplicaciones

Actividades vinculadas:
Examen
Ejercicios

Dedicacion: 6h

Grupo grande/Teoria: 2h
Actividades dirigidas: 2h
Aprendizaje autonomo: 2h

2. Métodos IA aplicados a robética

Descripcion:

2.1. Aprendizaje automatico

2.2. Deep Learning

2.3. Aprendizaje por refuerzo

2.4. Proceso de disefio de tareas de robot

Objetivos especificos:

Conocer los métodos de IA relevantes para su aplicacion en robdtica

Actividades vinculadas:
Examen
Ejercicios

Dedicacion: 24h

Grupo grande/Teoria: 10h
Actividades dirigidas: 4h
Aprendizaje auténomo: 10h
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3. Interactuando con robots

Descripcion:

3.1. Modelo de interaccion (fisica, cognitiva) para sistemas persona-robot

3.2. Disefio de asistente cognitivo para tareas persona-robot en ambito industrial

3.3. Interfaz (comandos por voz o gestos, seguimiento humano por técnicas de vision, medida de fuerza)
3.4. Caso de estudio industrial

Objetivos especificos:
Valorar la interaccién entre un humano y un agente artificial

Actividades vinculadas:
Examen
Ejercicios

Dedicacioén: 16h

Grupo grande/Teoria: 6h
Actividades dirigidas: 4h
Aprendizaje autonomo: 6h

4. robots moviles auténomos

Descripcion:

4.1. Introducciéon

4.2. Robots basados en ruedas

4.3. Percepcion

4.4. Localizacion

4.5. Planning

4.6. Anteprojecto de robot auténomo

Objetivos especificos:
Conocer la diversidad de robots moviles en la industria y disefiar nuevos prototipos

Actividades vinculadas:
Anteproyecto

Dedicacion: 44h

Grupo grande/Teoria: 12h
Actividades dirigidas: 20h
Aprendizaje autonomo: 12h
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5. Activitades practicas

Descripcion:

5.1. Funcionamiento de sensor RPLIDAR

5.2. Funcionamiento de robot Robotino

5.3. Programa Robotino View

5.4. Comunicacién con Robotino

5.5. Funcionalidades de ROS para la navegacion auténoma

Objetivos especificos:
Desarrollo de habilidades avanzadas de programacion e integracion de sistemas

Actividades vinculadas:
Practicas en Laboratorio

Dedicacion: 60h
Grupo pequefio/Laboratorio: 30h
Aprendizaje autonomo: 30h

SISTEMA DE CALIFICACION

Anteproyecto (AP)= 20%

Presentacion (P)= 20%

Informe de practicas (P) = 30%

Examen parcial (EP) = 30%

Nota final (Nf): 0.30*AP + 0.2*P+ 0.30*P+ 0.30*EP

NORMAS PARA LA REALIZACION DE LAS PRUEBAS.

1. Evaluacion de actividades dirigidas (presenciales o no-presenciales) correspondientes a la entrega de trabajos propuestos (tipo AP)
i de entrega de informe de practicas (tipo P). Esots pueden ser individuales o en grupo, seguun el criterio del profesorado.

2. Examen parcial (EP) de un maxim de 2h de durada, con preguntas relacionadas con los conocimientos tedricos del temario de la
assignatura y dirigidas a valorar los objetivos de los resultados del aprendizaje.

No hay examen de reavaluacién en esta asignatura.

BIBLIOGRAFIA

Basica:

- Siegwart, Roland; Nourbakhsh, Illah Reza; Scaramuzza, Davide. Introduction to autonomous mobile robots [en linea]. 2nd ed.
Cambridge: MIT Press, cop. 2011 [Consulta: 14/07/20257]. Disponible a:
https://ebookcentral-proguest-com.recursos.biblioteca.upc.edu/lib/upcatalunya-ebooks/detail.action?pg-origsite=primo&docID

191. ISBN 9780262015356.
- Govers, Francis X. Artificial intelligence for robotics: build intelligent robots using ROS 2, Python, OpenCV, and AI/ML techniques for
real-world tasks. Second edition. Birmingham, England: Packt Publishing, 2024. ISBN 9781805129592.

Complementaria:

- Angulo Bahén, Cecilio; Ponsa Asensio, Pere; Xhafa, Fatos. Cognitive assistant supported human-robot collaboration. London:
Elsevier, 2024. ISBN 9780443221354.

- Cognitive robotics. Cambridge: The MIT Press, 2022. ISBN 9780262046831.
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