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CAPACIDADES PREVIAS

Conocimientos previos en programacion, control de sistemas y automatizacion

COMPETENCIAS DE LA TITULACION A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Transversales:

1. TRABAJO EN EQUIPO: Ser capaz de trabajar como miembro de un equipo interdisciplinar ya sea como un miembro mas, o
realizando tareas de direccién con la finalidad de contribuir a desarrollar proyectos con pragmatismo y sentido de la responsabilidad,
asumiendo compromisos teniendo en cuenta los recursos disponibles.

2. USO SOLVENTE DE LOS RECURSOS DE INFORMACION: Gestionar la adquisicién, la estructuracion, el andlisis y la visualizacién de
datos e informacion en el ambito de la especialidad y valorar de forma critica los resultados de esta gestion.

METODOLOGIAS DOCENTES

Clases magistrales, aprendizaje activo y clases expositivas participativas, aprendizaje basado en problemas y proyectos, y estudio de
casos.

OBJETIVOS DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

Conocer los fundamentos de los modelos matematicos de los robots

Conocer los fundamentos de los sistemas de vision artificial

Aprender a programar aplicaciones de visid artificial

Aprender a programar robots y tareas de teleoperacion con robots manipuladores
Conocer las técnicas asociadas a los robots méviles y sus aplicaciones

HORAS TOTALES DE DEDICACION DEL ESTUDIANTADO

Tipo Horas Porcentaje
Horas grupo grande 30,0 22.22
Horas grupo pequefio 15,0 11.11
Horas aprendizaje auténomo 90,0 66.67

Dedicacion total: 135 h
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CONTENIDOS

(CAST) -Matematica de la Vision i la robética

Descripcion:

(CAST) Transformaciones de coordenades
Quaterniones

Modelos cinematics

Objetivos especificos:
(CAST) Conocer las herramientas matematiques necesarias para las disciplinas de la robdtica y la vision.

Actividades vinculadas:
(CAST) MP1, MP2

Dedicacion: 1h
Grupo grande/Teoria: 1h

(CAST) -Vision por ordenador

Descripcion:

(CAST) Introduccién a la visiéon por computador
Adquisicion y procesamiento de imagenes
Segmentacion y reconocimiento

Vision estereoscopica

Objetivos especificos:
(CAST) Aprender los fundamentos de los sistemas de vision por computador y les técnicas aplicadas a la robdtica.

Actividades vinculadas:
(CAST) MP1, MP2

Dedicacion: 2h
Grupo grande/Teoria: 2h

(CAST) -Interaccion y Teleoperacion

Descripcion:

(CAST) Interaccion persona-maquina
Dispositivos de interfaz
Teleoperacion

Realidad Virtual y Aumentada

Objetivos especificos:
(CAST) Aprender los fundamentos de los sistemas de interaccion persona-maquina y la Teleoperacién

Actividades vinculadas:
(CAST) MP1, MP2

Dedicacion: 1h
Grupo grande/Teoria: 1h
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(CAST) -Robots auténomos

Descripcion:

(CAST) Robots mébiles con ruedas
Robots caminantes

Planificacion

Robots sociales

Objetivos especificos:
(CAST) Aprender los fundamentos de los robots moviles auténomos y de las técnicas de planificacion.

Actividades vinculadas:
(CAST) MP1

Dedicacion: 1h
Grupo grande/Teoria: 1h

(CAST) -MP1 Miniprojecto: Navegacion auténoma de robot movil

Descripcion:
(CAST) Desarrollar una aplicacion para que un robot moévil pueda navegar de forma auténoma en un entorno desconocido
utilizando sus sensores y actuadores para llevar a cabo una tarea previamente definida.

Dedicacion: 20h
Actividades dirigidas: 20h

(CAST) -MP2 Miniproyecto: Manipulacion robotizada guiada por vision

Descripcion:
(CAST) Desarrollar una aplicacidon para que un robot industrial pueda realizar una tarea de manipulacion de piezas de forma
auténoma con la ayuda de la vision por ordenador.

Dedicacion: 20h
Grupo grande/Teoria: 20h

SISTEMA DE CALIFICACION

La nota final se calcula a partir de:
NOTA FINAL = 0,3X(Pruebas Escritas individuales) + 0,7X(Trabajo en grup)
No hay re-evaluacién
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