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CAPACITATS PREVIES

L'estudiant hauria de tenir habilitats basiques en programacié en C++ aixi com en eines i ordres comunes de Linux.

METODOLOGIES DOCENTS

La metodologia d'ensenyament consistira en sessions practiques a l'aula d'informatica i al laboratori de robotica. Se seguira un tutorial
amb conceptes teorics, exemples i exercicis, i al llarg del semestre es desenvolupara un projecte final centrat en un sistema de

prensié robotica per posar en practica tots els conceptes del curs.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

"Aquest curs té com a objectiu proporcionar als estudiants una comprensié completa de les eines de programari utilitzades en el
desenvolupament de sistemes robotics. El focus sera en els mecanismes de comunicacid, aixi com en el modelatge i control de robots,

tant en entorns simulats com reals.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores

Percentatge

Hores grup mitja 45,0

100.00

Dedicaci6 total: 45 h

CONTINGUTS

Conceptes Basics i Configuracio del Desenvolupament

Descripcio:

1.1. Conceptes basics del desenvolupament de programari: sistemes operatius i llenguatges de programacio

1.2. Desenvolupament de programari per a robotica: marcs de treball i middleware

1.3. Configuracié del desenvolupament: espais de treball, paquets, sistemes de construccio i eines

1.4. Eines de linia de comandament i depuraci6

Dedicacio: 6h
Grup mitja/Practiques: 6h
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Components de Programari i Comunicacions

Descripcio:

2.1. Mecanismes de pas de missatges: temes, serveis i accions
2.2. Sistemes de registre i reproduccié de dades

2.3. Components, callbacks i executors

2.4. Mecanismes de llangament

Dedicacio: 15h
Grup mitja/Practiques: 15h

Modelat, Visualitzacio i Simulacio

Descripcio:

3.1. Estandards de modelatge de robots
3.2. Gestio de marcs de coordenades
3.3. Eines de visualitzacié

3.4. Entorns de simulacié basats en fisica

Dedicacié: 15h
Grup mitja/Practiques: 15h

Control de Robots i Problemes en Temps Real

Descripcio:

4.1. Restriccions en temps real en el programari robotic
4.2. Abstraccié de maquinari

4.3. Implementacié i gestié de controladors

4.4. Execucié en temps real i comportament determinista

Dedicacié: 9h
Grup mitja/Practiques: Sh

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Les competéncies i capacitats adquirides s'avaluaran en funcié de tres components de qualificacié: exercicis (20 %), Iliurable (20 %) i
projecte final (60 %).
Reavaluacio: nou projecte final (80 %).

BIBLIOGRAFIA
Basica:
- Martin Rico, F. A concise introduction to robot programming with ROS2 [en linia]. 1 st ed. Boca Ratdn, Florida: CRC Press, Taylor &

Francis, 2023 [Consulta: 11/06/20257. Disponible a:
https://discovery.upc.edu/discovery/fulldisplay?docid=alma99100527593440671 1&context=U&vid=34CSUC UPC:VU1&lang=ca. ISBN
9781032264653.

Complementaria:
- Mateo Bassa, Marco. A very informal journey through ROS 2 [en linia]. Leanpub, 2023Disponible a:
https://leanpub.com/averyinformaljourneythroughros2.
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RECURSOS

Altres recursos:
https://sir.upc.edu/projects/ros2tutorials/index
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