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CAPACITATS PREVIES

Conéixer aspectes de programacio, control de sistemes i automatitzacio.

COMPETENCIES DE LA TITULACIO A LES QUALS CONTRIBUEIX L'ASSIGNATURA

Transversals:

1. TREBALL EN EQUIP: Ser capag de treballar com a membre d'un equip, ja sigui com un membre més, o realitzant tasques de
direccié amb la finalitat de contribuir a desenvolupar projectes amb pragmatisme i sentit de la responsabilitat, tot assumint

compromisos considerant els recursos disponibles.

2. US SOLVENT DELS RECURSOS D'INFORMACIO: Gestionar I'adquisicid, I'estructuracid, I'analisi i la visualitzacié de dades i informacié

de I'ambit d'especialitat i valorar de forma critica els resultats d'aquesta gestid.

METODOLOGIES DOCENTS

Classes magistrals, aprenentatge actiu i classes expositives participatives, aprenentatge basat en problemes i projectes, i estudi de

casos.

OBJECTIUS D'APRENENTATGE DE L'ASSIGNATURA

Coneixer els fonaments del models matematics dels robots.

Coneéixer els fonaments dels sistemes de visi6 artificial.

Aprendre a programar aplicacions de visi6 artificial.

Aprendre a programar robots i tasques de teleoperacié amb robots manipuladors.
Coneixer les tecniques associades als robots mobils i les seves aplicacions.

HORES TOTALS DE DEDICACIO DE L'ESTUDIANTAT

Tipus Hores Percentatge
Hores grup petit 15,0 11.11
Hores grup gran 30,0 22.22
Hores aprenentatge autonom 90,0 66.67

Dedicaci6 total: 135 h
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CONTINGUTS

-Matematica de la Visio i la robotica

Descripcio:

Transformacions de coordenades
Quaternions

Models cinematics

Objectius especifics:
Coneixer les eines matematiques necessaries per les disciplines de la robotica i la visid.

Activitats vinculades:
MP1, MP2

Dedicacioé: 1h
Grup gran/Teoria: 1h

-Visi6 per ordinador

Descripcio:

Introduccié a la visié per computador
Adquisicio6 i processament d'imatges
Segmentacio i reconeixement

Visio estereoscopica

Objectius especifics:
Aprendre els fonaments dels sistemes de visié per computador i les técniques aplicades a la robotica.

Activitats vinculades:
MP1, MP2

Dedicacié: 2h
Grup gran/Teoria: 2h

-Interaccio i Teleoperacio

Descripcio:

Interacci6é persona-maquina
Dispositius d'interficie
Teleoperacio

Realitat Virtual i Augmentada

Objectius especifics:
Aprendre els fonaments dels sistemes d'interaccié persona-maquina i la Teleoperacio

Activitats vinculades:
MP1, MP2

Dedicacio: 1h
Grup gran/Teoria: 1h
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-Robots autonoms

Descripcio:

Robots mobils amb rodes
Robots caminants
Planificacio

Robots socials

Objectius especifics:
Aprendre els fonaments dels robots mobils autonoms i de les técniques de planificacio.

Activitats vinculades:
PR4 MP1

Dedicacio: 1h
Grup gran/Teoria: 1h

-MP1 Miniprojecte: Navegacio autonoma de robot mobil

Descripcio:
Desenvolupar una aplicacidé per que un robot mobil pugui navegar de forma autonoma en un entorn desconegut fent servir els
seus sensors i actuadors per portar a terme una tasca préviament definida.

Dedicaci6: 20h
Activitats dirigides: 20h

-MP2 Miniprojecte: Manipulacié robotitzada guiada per visi6

Descripcio:
Desenvolupar una aplicacié per que un robot industrial pugui realitzar una tasca de manipulacié de peces de forma automatica
amb ajuda de la visié per computador.

Dedicacio: 20h
Grup gran/Teoria: 20h

SISTEMA DE QUALIFICACIO

La nota final es calcula a partir de:
NOTA FINAL = 0,3X(Proves Escrites individuals) + 0,7X(Traball en grup)
No hi ha re-avaluacié
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