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METODOLOGIES DOCENTS

L'assignatura combina classes teoriques, sessions practiques en aula informatica i treball de laboratori amb sistemes robotics. Les
classes cobreixen els conceptes fonamentals, les sessions practiques se centren en exercicis per aprofundir en la comprensié de la
teoria, i el treball de laboratori proporciona experiéncia amb robots reals per aplicar i validar els conceptes apresos en la practica. Un

projecte final completa |'experiéncia global d’aprenentatge integrant tots els conceptes.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Aquesta assignatura té com a objectiu dotar els estudiants dels coneixements i habilitats practiques necessaris per dissenyar sistemes
robotics autonoms que integrin execucio, planificacio i cognicié. Se centra a desenvolupar la capacitat de modelar i resoldre problemes
de planificaci6 de moviment i de tasques, implementar comportaments reactius i deliberatius, i representar i raonar sobre el
coneixement en aplicacions robotiques. Aixi mateix, exposa els estudiants a enfocaments moderns, incloent I'is de models de

llenguatge, per donar suport a l'accid i la planificacié en sistemes robotics complexos.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup mitja 12,0 26.67
Hores grup gran 21,0 46.67
Hores grup petit 12,0 26.67

Dedicacio total: 45 h
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CONTINGUTS

0. Arquitectures de robots autonoms

Descripcio:
Visi6 general dels principals paradigmes de sistemes robotics autonoms, incloent arquitectures reactives, deliberatives i hibrides.

Objectius especifics:
Comprendre la interaccié entre capes i com estructurar sistemes robotics integrats.

Dedicacié: 3h
Grup gran/Teoria: 1h 30m
Grup mitja/Practiques: 1h 30m

1. Execuci6 i deliberacio

Descripcio:

Us d’arbres de comportament com a marc per a l’'execucio, la monitoritzacio i la recuperacidé en sistemes robotics.
1.1 Arbres de comportament per a I'execucié de tasques

1.2 Arbres de comportament per al monitoratge i la recuperacid

Objectius especifics:
Dissenyar i implementar comportaments reactius i deliberatius utilitzant Behavior Trees, i analitzar el seu Us com a marc per a
|’execucid, monitoritzacid i recuperacio en aplicacions robotiques reals.

Dedicacié: 4h 30m
Grup gran/Teoria: 3h
Grup mitja/Practiques: 1h 30m

2. Planificacié de moviments

Descripcio:

Fonaments de la planificacié de moviments en I'espai de configuracions, amb emfasi en métodes basats en mostratge.
2.1 L'espai de configuracio

2.2 Verificacio de col:lisions i problemes de mostreig

2.3 Métodes basics basats en mostreig: PRM, RRT

2.4 Millores i extensions dels metodes basats en mostreig

2.5 Suavitzacié de trajectories

Objectius especifics:

Comprendre els conceptes fonamentals de la planificacié de moviments en |'espai de configuracid, incloent la deteccié de
col-lisions i els problemes de mostreig, aixi com aplicar i analitzar métodes basics de planificacié basats en mostreig i millorar i
suavitzar les trajectories generades.

Dedicacio: 6h

Grup gran/Teoria: 4h 30m
Grup mitja/Practiques: 1h 30m
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3. Planificacio de tasques

Descripcio:

Planificacié simbolica de tasques mitjancant models formals i la seva integracié amb la planificacié de moviments.
3.1 Models i llenguatges

3.2 Enfocaments classics de planificacio

3.3 Xarxes de tasques jerarquiques

3.4 Combinacié de la planificacié de tasques i moviment

Objectius especifics:

Comprendre i aplicar els models i llenguatges fonamentals utilitzats en la planificacié de tasques i els principals enfocaments
classics de planificacid, aixi com analitzar les xarxes de tasques jerarquiques i comprendre la integracié de la planificacio de
tasques i moviment en sistemes robotics.

Dedicacié: Sh
Grup gran/Teoria: 6h
Grup mitja/Practiques: 3h

4. Cognicié

Descripcio:

Técniques de representacio i raonament del coneixement en robotica, incloent enfocaments moderns d‘intel-ligéncia artificial.
4.1 Representacié del coneixement mitjancant bases de dades de grafs

4.2 Raonament mitjangant ontologies

4.3 Models de llenguatge de gran mida per a I'accié i la planificacio

Objectius especifics:

Comprendre i aplicar els principis de la representacié del coneixement mitjancant models basats en grafs i ontologies en
contextos robotics, aixi com utilitzar i integrar models de llenguatge de gran mida per donar suport al raonament, l'accié i la
planificacié en sistemes robotics.

Dedicacié: 9h

Grup gran/Teoria: 6h
Grup mitja/Practiques: 3h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Avaluacié final = 0,2*Examen parcial 1 + 0,2*Examen parcial 2 + 0,2*Lliuraments practics + 0,4*Treball final
Reavaluacid: Qualsevol part suspesa, excepte les practiques, es pot reavaluar, mantenint el seu pes en la nota final.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Les sessions practiques son obligatories.
El treball final s'ha de realitzar en equips de dos estudiants.
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RECURSOS

Altres recursos:
Tutorials: https://sir.upc.edu/projects/robotics III
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