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METODOLOGIAS DOCENTES

El curso se divide en:
Clases practicas y estudio para hacer ejercicios y actividades.

En las clases practicas (laboratorio), los profesores introduciran los conceptos y métodos necesarios y guiaran a los estudiantes a la
aplicacién de conceptos teoricos para resolver problemas practicos, siempre utilizando razonamientos criticos. Proponemos que los
estudiantes resuelvan ejercicios dentro y fuera del aula, para promover el contacto y utilizar las herramientas basicas necesarias para
la resolucion de problemas. Los estudiantes, independientemente, deben trabajar los materiales proporcionados por los profesores y
los resultados de las sesiones de ejercicios / problemas, con el fin de comprender y asimilar los conceptos.

Este curso se basa en el desarrollo practico de un proyecto "hands-on" de un sistema robotizado aplicado a un estudio de caso real.
Los profesores deben ser propuestos por el proyecto y pueden incluir un conjunto diferente de tecnologias todas ellas integradas con
la robotica (es decir, sistemas LIDAR, vision por ordenador, razonamiento artificial, etc.).

Los proyectos se pueden basar en diferentes plataformas de robots mdviles y podrian considerar algunos lenguajes de programacion
diferentes (ROS mediante C ++ y Python).

Los grupos seran desarrollados por grupos o individualmente y los profesores valoraran el trabajo en equipo de cada estudiante para
ayudarles en el desarrollo del proyecto. Sin embargo, los estudiantes, organizados en trabajo en equipo, deben trabajar el
equipamiento utilizado para desarrollar soluciones segln los objetivos del proyecto. Se puede pedir a los estudiantes que elaboren
informes escritos, presentaciones orales y demostracidén publica de la funcionalidad del proyecto. Los profesores proporcionan el
curriculum y el seguimiento de las actividades mediante ATENEA.

Los profesores proporcionan el plan de estudios y el seguimiento de actividades (por ATENEA)

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas aprendizaje auténomo 48,0 64.00
Horas grupo grande 27,0 36.00

Dedicacion total: 75 h
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CONTENIDOS

Médulo 1: Robots méviles: estudio de caso real e implementacion

Descripcion:

Este curso se basa en el desarrollo practico de una aplicacion real de un robot mévil aplicado a un estudio de caso real. Las
aplicaciones son propuestas por los profesores y pueden incluir un conjunto diferente de tecnologias todas ellas integradas con la
robdtica mavil (es decir, sistemas LIDAR, vision por ordenador, razonamiento artificial, etc.).

Los trabajos seran desarrollados por grupos o individualmente y los profesores evaluaran y supervisan el trabajo en equipo de
cada estudiante para ayudarles en el desarrollo del proyecto y resolver posibles dudas.

Actividades vinculadas:
Los estudiantes, organizados en trabajo en equipo, trabajaran también de forma auténoma para desarrollar soluciones segun los
objetivos del proyecto.

Dedicacioén: 75h
Grupo grande/Teoria: 27h
Aprendizaje auténomo: 48h

SISTEMA DE CALIFICACION

4 Tareas de programacion de robots. 25% cada una

Se proporcinara los procedimientos adecuados para mejorar las notas no satisfactorias
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