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CAPACITATS PREVIES

- Coneixements basics sobre sistemes robotics: Es absolutament necessari tenir uns coneixements previs minims sobre temes
relacionats amb la Robotica. Tot i que aquesta assignatura té un caracter introductori a la navegacié de robots, els conceptes
implicats s6n extensos i es requereix una visid general dels sistemes robotics, incloent-hi la comprensié dels fonaments de l'actuacié i
percepcio dels robots.

- Coneixements de Matematiques: Es necessari tenir un nivell adequat de matematiques per poder seguir I'assignatura sense
problemes basics. Les matéries que proporcionen aquests coneixements son: Algebra Lineal, Calcul i Equacions Diferencials. Entre
tots els coneixements necessaris, cal destacar la teoria de la probabilitat, I'estadistica i les bases de I'optimitzacié de funcions, que
s’introdueixen en les assignatures de Calcul.

- Coneixements generals de Fisica i Tecnologia: Un nivell correcte de Fisica i tecnologia permetra a |'estudiant trobar sentit i motivacié
per seguir l'assignatura. També facilita la comprensié dels exemples i problemes plantejats. A més, es pressuposa que els estudiants
estan cursant la resta de les assignatures del segon semestre del master, fet que permet aprofitar les dualitats amb altres matéries
en el treball final de I'estudiant.

REQUISITS

Els estudiants que assisteixin a aquest curs han de conéixer: - Algebra Lineal

- Calcul

- Conceptes basics de Teoria de la Probabilitat

- Conceptes basics d'Estadistica

- Programacié en Python/C++ (nivell basic)

- ROS 2: Robot Operating System (se’n fara una breu introduccid) - Linux: Ubuntu (nivell basic)

METODOLOGIES DOCENTS

El curs s'imparteix realitzant classes de teoria i problemes. A més, hi haura classes d'informatica on s'ensenyara a l'alumne a utilitzar
un programari especific per a la realitzacié dels problemes i practiques.
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OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

L'objectiu d'aquest curs és proporcionar als estudiants conceptes avancgats de robotica. El curs es presenta com una continuacié de
fonaments de robotica on es tracten robots industrials i, de manera progressiva, es presenten la tecnologia aplicada a la mobilitat.
"Com un robot mobil proposa canvis amb el temps en funcié de les seves entrades de control ? "0" Com un robot mobil pot moure a
través entorns del mén real per dur a terme la seva missio ? "sén algunes de les principals preguntes de la robotica mobil i s6n
objectius d'aquest curs.

El curs també entra en qliestions d'alt nivell de la cognicid, la localitzacié i navegacié que pot ser realitzat a través de plataformes de
robots estandard equipades amb sensors.

Els estudiants adquiriran coneixements teorics i practics en tecniques de robotica mobil mitjangant la presentacié d'aplicacions que
il-lustren l'interés i les necessitats de les técniques presentades.

Resultats de I'aprenentatge :

- Utilitzar técniques per sensors, localitzacid, i la generacié de mapes per navegacié amb robots mobils.

- Programacié de robots mobils.

- Coneixer els criteris per a l'aplicacié de robots industrials, aixi com els requisits per a la seva aplicacié en robotica per serveis i
robotica social.

Contingut obligatori :

- Técniques probabilistiques per la robotica mobil.
- Estimacio estocastica en la robotica mobil.

- Localitzacio, generacié de mapes i navegacio.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup gran 22,5 18.00
Hores grup petit 22,5 18.00
Hores aprenentatge autonom 80,0 64.00

Dedicacio total: 125 h

CONTINGUTS

1. Introduccié. Locomocié i esquema de navegacio.

Descripcio:

1.1 Introduccié

1.2 Conceptes generals

1.3 Mecanismes de locomocio
1.4 Tipus de robots mobils

Objectius especifics:

Presentar els fonaments de la robotica mobil, incloent els conceptes generals, els mecanismes de locomocié i la classificacid dels
diferents tipus de robots mobils. Proporcionar una visié global de les capacitats i limitacions dels robots mobils com a base per a
I’analisi i el disseny de sistemes de mobilitat autonoma.

Activitats vinculades:
Practiques a l'aula d'informatica i laboratori

Dedicacié: 6h
Grup gran/Teoria: 3h
Grup petit/Laboratori: 3h

Data: 31/07/2026 Pagina: 2/ 4



UNIVERSITAT POLITECNICA
DE CATALUNYA

BARCELOMNATECH

2. Robots mobils amb rodes: Cinematica i Dinamica

Descripcio:

2.1 Tipus de rodes

2.2 Restriccions Cinematiques

2.3 El Jacobia

2.4 Configuracions cinematiques

2.5 Estimacio de la posicié i orientacio

2.6 Model probabilistic de I'estimacié de la posicio i orientacio
2.7 Model dinamic

Objectius especifics:

Presentar els models cinematics i dinamics dels robots mobils amb rodes, incloent els tipus de rodes, les restriccions
cinematiques, el jacobia i les diferents configuracions.

Proporcionar les bases per a I'estimacié de la posicid i orientacié del robot, incorporant models probabilistics per gestionar la
incertesa.

Activitats vinculades:
Practiques a l'aula d'informatica i laboratori

Dedicacié: 12h
Grup gran/Teoria: 6h
Grup petit/Laboratori: 6h

3. Percepcio, sistemes de localitzaci6 i SLAM

Descripcio:

3.1 Tipus de sensors de percepcid per a robotica mobil
3.2 Conceptes de localitzacid

3.3 Localitzacio global, local i relativa

3.4 Localitzacié probabilistica

3.5 SLAM

Objectius especifics:

Introduir els sistemes de percepcid i localitzacié en robotica mobil, incloent els diferents tipus de sensors i els paradigmes de
localitzacié global, local i relativa.

Proporcionar les bases dels metodes probabilistics de localitzacié i SLAM per a la construccié de mapes i la navegacié en entorns
desconeguts.

Activitats vinculades:
Practiques a l'aula d'informatica i laboratori

Dedicacio: 15h
Grup gran/Teoria: 7h 30m
Grup petit/Laboratori: 7h 30m
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4. Control, planificacio de trajectories i navegacio

Descripcio:

4.1 Control de robots mobils

4.2 Conceptes generals en planificacié de trajectories

4.3 Conceptes generals en navegacio en robots

4.4 Navegacié utilitzant SLAM o basada en re-localitzacié sobre un mapa previ

Objectius especifics:

Introduir els principis de control, planificacié de trajectories i navegacio en robots mobils, incloent els conceptes clau per a la
generacio i seguiment de trajectories.

Proporcionar les bases per integrar técniques de SLAM i re-localitzacié en sistemes de navegacié autonoma en entorns reals.

Activitats vinculades:
Practiques a l'aula d'informatica i laboratori

Dedicacio: 12h
Grup gran/Teoria: 6h
Grup petit/Laboratori: 6h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

Lliuraments de classe d'informatica i practiques: 20%; Lliuraments de problemes: 20%; Examen final: 60%.
Reavaluacié: Es programara un examen de reavaluacié per a la recuperacid de l'assignatura, on es podra obtenir una nota maxima de
5.

NORMES PER A LA REALITZACIO DE LES PROVES.

Les sessions de laboratori i els lliuraments associats s'han de fer en grup de dos estudiants.
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