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PROFESORADO

Profesorado responsable: Masip Alvarez, Albert

Otros: Cayero Becerra, Julidn Francisco

CAPACIDADES PREVIAS

Este curso requiere que el estudiante tenga habilidades basicas en:

- Modelado de sistemas dindmicos (modelos de funciones de transferencia, respuesta transitoria, etc.)
- Control automatico (Estabilidad, ajuste del controlador PID, etc.)

- Programacién de computadoras

METODOLOGIAS DOCENTES

Cada sesion de este curso esté estructurada en dos partes interconectadas:

- Teoria: los profesores introduciran las bases tedricas, metodologia y resultados esperados. Esta parte se ilustrarad con ejemplos
apropiados para facilitar el proceso de aprendizaje.

- Trabajo de laboratorio: los profesores guiaran a los estudiantes en la aplicacion de conceptos tedricos para la resolucién de
problemas, siempre utilizando el razonamiento critico en el laboratorio. Este trabajo se realizara a través de un dron a pequefia escala
utilizando el sistema operativo ROS para la interaccidén entre la aeronave y el ordenador de control remoto.

Los alumnos, en consecuencia, trabajardn sobre los materiales proporcionados por los profesores para asimilar y asentar los
contenidos. Los profesores proporcionaran tanto el temario como el seguimiento de las actividades mediante el campus virtual.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Este curso trata sobre el control de vehiculos aéreos no tripulados (UAV) en espacios interiores desde un punto de vista aplicado. El
posicionamiento del dron objeto de estudio se realizard mediante vision artificial, lejos de los Sistemas de Posicionamiento Global
(GPS) utilizados en exteriores. Se utilizard una arquitectura distribuida con un ordenador remoto para el procesamiento de imagenes
y el control de actitud del dron. La conexidn entre todos los elementos que intervienen en el proceso se realizara mediante el Sistema
Operativo del Robot (ROS).

Al final de este curso los estudiantes tendran una visidn de los retos asociados al control de UAV. Se tendra la capacidad para el uso
del sistema operativo ROS para interconectar los elementos involucrados en el control (remoto) de un robot mévil, centrandose en el
ejemplo de aplicacion de drones auténomos. A lo largo del curso se estableceran los procedimientos basicos de procesamiento de
imagenes y las técnicas de posicion de vision artificial. Ademas, se llevard a cabo la identificacion y control de actitud del dron de
pequeia escala. En consecuencia, se tratard la maquina de estados para empaquetar los elementos en esta aplicacion de laboratorio.
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HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas aprendizaje auténomo 45,0 60.00
Horas grupo grande 30,0 40.00

Dedicacion total: 75 h

CONTENIDOS

Modulo 1: Fundamentos de la maniobra de drones

Descripcion:

Principios de vuelo de drones

Arquitectura de drones de interior (software y hardware)
Fundamentos de ROS

Modelo de simulacion de drones en el entorno ROS

Actividades vinculadas:
Clases de teoria

Trabajo de laboratorio en grupo
Examen individual

Dedicacioén: 25h
Grupo grande/Teoria: 10h
Aprendizaje autonomo: 15h

Médulo 2: Identificacion y disefio de controladores

Descripcion:

Modelos para el control: funciones de transferencia

Identificacion de funciones de transferencia a partir de datos experimentales

Disefio de controladores basado en métodos analiticos usando funciones de transferencia
Estructura de control en cascada

Actividades vinculadas:
Clases de teoria

Trabajo de laboratorio en grupo
Examen individual

Dedicacion: 25h
Grupo grande/Teoria: 10h
Aprendizaje autonomo: 15h
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Médulo 3: Control de mision

Descripcion:

Procesado de imagen

Algoritmo para el seguimiento de un camino
Maquinas de estado

Actividades vinculadas:
Clases de teoria

Trabajo de laboratorio en grupo
Examen individual

Dedicacioén: 25h
Grupo grande/Teoria: 10h
Aprendizaje auténomo: 15h

SISTEMA DE CALIFICACION

Examen individual: 40%

Entregas de laboratorio: 60 % (porcentajes distribuidos equitativamente, todos por debajo del 50% de la calificacion global del curso)
Los alumnos que no aprueben la materia podréan realizar un examen escrito adicional que tendra lugar en la fecha indicada en el
calendario de exdmenes finales. La nota obtenida en este examen sustituird a la del examen individual (40%) en caso de ser
superior; la nota numérica maxima para el curso en esta situacién de recuperacion sera 5.0.

NORMAS PARA LA REALIZACION DE LAS PRUEBAS.

El examen individual sera a libro abierto. Los problemas se resolveran por medio del ordenador del laboratorio, por eso se tienen
diferentes turnos para este examen.
La evaluacion abarcara tanto la parte tedrica como la de laboratorio.
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