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DESCRIPCION DE LA ASIGNATURA

Un vehiculo autbnomo es un vehiculo capaz de imitar las capacidades humanas de manejo y control. Como

vehiculo auténomo, es capaz de percibir el medio que le rodea y navegar en consecuencia. El conductor podra
elegir el destino, pero no se le requiere para activar ninguna operacién mecanica del vehiculo. Para el caso de
robots aéreos y marinos, estos vehiculos autbnomos tienen que adaptarse a entornos mas exigentes, ya sea a
través de la mecéanica de vuelo, o de las condiciones de alta presién submarina.
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OBJETIVO

El curso de Robotica en Sistemas Aéreos y Marinos capacita al alumno para adquirir una vision global de los
sistemas aéreos no-tripulados en la actualidad, conocer con detalle los sistemas operacionales mas
representativos, entender las tendencias futuras tanto en el disefio del vehiculo aéreo como en los sistemas de
comunicaciones y cargas de pago, saber como dimensionar un sistema UAV para adaptarlo a la misidn de disefio
incluyendo el compromiso entre prestaciones y coste, etc.

CONOCIMIENTOS PREVIOS

Conocimientos especificos de Automatizacion y Robética

CONTENIDOS

Tema 1.- Clasificacién: misiones, altura de vuelo o profundidad, autonomia y alcance.
Tema 2.- Cinemética y dindmica de los robots en el entorno aéreo y marino.
Tema 3.- Disefio conceptual. Arquitecturas de control e Interfaces. Hardware y Software de robots méviles.

Tema 4.- Sistemas de locomocion de sistemas robotizados. Planificacion de trayectorias, seguimiento de caminos
y evitacion de obstaculos.

Tema 5.- Sensores y actuadores e Instrumentacion en entornos aéreos y marinos.
Tema 6.- Robots méviles voladores (AERCam y ASVIS).

Tema 7.- Vehiculos aéreos no tripulados.

ACTIVIDADES FORMATIVAS

Para el desarrollo de la asignatura se han combinado actividades donde se desarrollan aspectos tedricos con
otras orientadas a la aplicacidn. Las actividades presenciales previstas en la asignatura son, fundamentalmente,
las sesiones tedrico-practicas, las clases practicas y las sesiones de laboratorio.

« Sesiones tedrico-practicas: en ellas se expondran, con la ayuda de materiales audiovisuales, los conceptos
clave de la asignatura. Estas clases se desarrollaran en un ambiente dindmico, centrado en la interaccion
profesor-alumno y alumno-alumno.
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« Clases practicas: pretenden el refuerzo, manipulaciéon y dominio de los conceptos teéricos. Predominara la
metodologia del aprendizaje basado en problemas, casos practicos y proyectos. Se favorecera un entorno
colaborativo y constructivo de aprendizaje mediante la interaccion alumno-alumno como eje de la resolucion de
los problemas propuestos.

« Laboratorios: las sesiones de laboratorio estan encaminadas al desarrollo de habilidades practicas,
relacionadas con el conocimiento adquirido en las sesiones tedrico-practicas.

El trabajo presencial se completara con una importante carga de trabajo autdnomo no presencial por parte del
alumno, destinada fundamentalmente a:

« Estudio individual: orientado a la fijacién de los conceptos abordados en las sesiones tedérico-practicas, asi
como en los métodos de aplicacién que de los mismos se realiza en las clases practicas y laboratorios.

« Trabajo individual: consistente en la preparacién de practicas y ejercicios de laboratorio.

« Trabajo en grupo: derivado de las sesiones de laboratorio y de los proyectos grupales.

Todo el estudio y trabajo realizado por el alumno sera supervisado y guiado por el profesor, tanto en las clases y
actividades presenciales, como en tutorias, sean éstas individuales o en grupo.

Finalmente, con el fin de facilitar al alumno el acceso a los materiales y la planificacién de su trabajo, al igual que
la comunicacién con el profesor y el resto de alumnos, se empleara el Aula Virtual, que es una plataforma de
aprendizaje on-line que ofrece diferentes recursos electronicos para el aprendizaje.

DISTRIBUCION DE LOS TIEMPOS DE TRABAJO

ACTIVIDAD PRESENCIAL

TRABAJO AUTONOMO/ACTIVIDAD NO
PRESENCIAL

30 horas

45 horas

Leccion Expositiva 10h

Seminario 2h

Presentacion y Defensa de Trabajos 3h
Clase Practica y Laboratorios 10h
Tutorias 2h

Evaluacion 3h

Estudio y Trabajo Individual 30h
Trabajo en Grupo 15h

RESULTADOS DE APRENDIZAJE

Conocimientos de principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.
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RESULTADOS DE APRENDIZAJE ESPECIFICOS

Adquirir los conocimientos y capacidades para el disefio y modelado de los mecanismos cinematicos y dinamicos
de robots aéreos y marinos.

Adquirir conocimientos aplicados de informatica industrial y comunicaciones entre diferentes equipos en entorno
aéreos y marinos.

SISTEMA DE EVALUACION DEL APRENDIZAJE

CONVOCATORIA ORDINARIA

« Participacion activa (PA):

- Puntuacion asignada: 0,5/10

- Tipologia: individual

- Desarrollo: dentro del aula

- Descripcién: se valorara la participacion activa en clase, interés, colaboracion, atencién, realizacion de
preguntas, cumplimiento de plazos, etc...

- Entregable: no aplica

- Puntuacion minima para poder aprobar la asignatura: 0/0,5

« Proyectos y Actividades teorico-practicos (TP)

- Puntuacion asignada: 2/10

- Tipologia: individual y grupal

- Desarrollo: dentro y fuera del aula

- Descripcién: realizacion de problemas préacticos o ejercicios en el aula o como tarea fuera de ella, con o
sin apuntes, con objeto de mantener la atencién del alumno en clase, verificar el seguimiento de las explicaciones
y fomentar la formacion, trabajo y estudio continuo del alumno a lo largo del curso.

- Entregable: problemas, ejercicios, trabajos o proyectos. En caso de ser proyecto se ponderara de igual
forma la memoria final y la exposicion.

- Puntuacion minima para poder aprobar la asignatura: 0/2

* Practicas y Laboratorios (PL):

- Puntuacion asignada: 1,5/10

- Tipologia: individual y grupal

- Desarrollo: dentro y fuera del aula

- Descripcién: realizacion de actividades enfocadas a la aplicacién del conocimiento adquirido en las
sesiones tedrico — practicas.

- Entregable: problemas, ejercicios, trabajos...

- Puntuacion minima para poder aprobar la asignatura: 0,6/1,5
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 Pruebas de conocimiento parcial (PCP) tedrico:

- Puntuacion asignada: 6/10

- Tipologia: individual

- Desarrollo: dentro del aula

- Descripcion: pruebas para evaluar la adquisicién de conocimientos y competencias que el alumno ha
adquirido durante el desarrollo de la asignatura.

- Entregable: prueba escrita

- Puntuaciéon minima media de las PCP para poder aprobar la asignatura: 3/6, siendo ademas
indispensable obtener al menos 3,5/10 en todas las PCP que se realicen. En caso de no obtener la puntuacion
minima media de 3/6 entre todas las PCP, debera repetir aquellas en las que haya obtenido menos de 5/10, en la
prueba de conocimiento global.

* Prueba de conocimiento global (PCG) tedrico-practico:

Si la media de las PCP no es igual o superior a 3/6, las PCP en las que se haya obtenido menos de 5/10 deberan
repetirse en la PCG. Esta prueba se dividira en tantas partes como PCP haya tenido la asignatura, con la misma
puntuacién y puntuacién minima de las PCP, y el alumno se presentara:

- Obligatoriamente a aquellas PCP en las que no haya obtenido al menos 5/10.
- Voluntariamente a aquellas PCP en los que habiendo mas de 5/10, desee mejorar la calificacion de esa
parte de la asignatura. Se contara la mejor calificacion entre la PCP realizada durante el curso y la de la PCG.

La asignatura quedara aprobada en convocatoria ordinaria cuando la suma de todas las puntuaciones asignadas
a cada bloque sea igual o superior a 5 puntos. Ademas, sera necesario obtener las puntuaciones minimas
exigidas.

Aquellos alumnos que estén exentos de la obligacién de asistir a clase (dispensa académica), bien por segunda
matricula en la asignatura o sucesivas, contando con la autorizacién expresa de la Direccién del Grado, seran
evaluados por el mismo tipo de pruebas (PCP y PCG). El porcentaje de PA/TP se distribuira sobre las
correspondientes PCP de la asignatura. La parte correspondiente a PL sera considerada la de la matricula
anterior, siempre y cuando su calificacion sea igual o superior a 5/10.

CONVOCATORIA EXTRAORDINARIA

En la convocatoria extraordinaria, el alumno debera presentarse a aquellas partes de la asignatura en las que no
haya obtenido la puntuacion minima exigida (excepto las partes de PA 'y TP que no son recuperables).

La asignatura quedara aprobada en convocatoria extraordinaria cuando la suma de todas las puntuaciones
asignadas a cada bloque sea igual o superior a 5 puntos. Ademas, serd necesario obtener las puntuaciones
minimas exigidas.

En la convocatoria extraordinaria, los 6 puntos correspondientes a las PCP, se podran obtener en una Unica
prueba global, que se realizara en el aula, y que recogera toda la materia impartida en el curso, indistintamente de
si se hubiere aprobado o no alguna PCP durante el curso.

Las conductas de plagio(*), asi como el uso de medios ilegitimos en las pruebas de evaluacién, seran
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sancionados conforme a los establecido en la Normativa de Evaluacién y la Normativa de Convivencia de la
Universidad

(*) Se considerara "plagio” cualquier tipo de copia de ejercicios de examen, memorias de trabajos, ejercicios, etc.,
ya sea de manera total o parcial, de trabajos ajenos al alumno con el engafio de hacer creer al profesor que son
propios.

BIBLIOGRAFIA Y OTROS RECURSOS

Basica

Gianluca Antonelli Underwater Robots 3rd.
Springer. ISBN: 978-3-319-02877-4

Yasmina Bestaoui Sebbane Planning and Decision Making for Aerial Robots
Springer. ISBN: 978-3-319-03707-3
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