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UN/VERSIDAD DE EXTREMADURA

PLAN DOCENTE DE LA ASIGNATURA

Curso académico: 2025/2026

Identificacion y caracteristicas de la asignatura

Cddigo 402301
Denominacion (espafol) | SLAM
Denominacion (inglés) | SLAM

Titulaciones Master Universitario en Informatica Industrial y Robética
Centro Escuela de Ingenierias Industriales
Médulo UEX - Sistemas Ciberfisicos
Caracter Optativa ‘ ECTS ‘ 3 Semestre | 2°
Profesor coordinador
Apellidos, Nombre Despacho Correo-e
Fernandez Mufoz, Juan Alvaro D.14 jalvarof@unex.es

Area de conocimiento

Tecnologia Electrénica

Departamento

Ingenieria Eléctrica, Electrénica y Automatica

Resultados de aprendizaje

Conocimientos o contenidos

OPT-CONS52: Capacidad para identificar el movimiento y la localizacion de un robot mévil a
partir de medidas con incertidumbre.

Habilidades o destrezas

OPT-HAB39: Capacidad para analizar filtros de particulas aplicados a robética movil.

Competencias

OPT-COMP38: Capacidad para disefiar filtros de Kalman aplicados a robotica mévil.
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Contenidos

Técnicas para la localizacion y el mapeado simultaneo (SLAM) para robots moviles. Modelos
probabilisticos. Filtros de Kalman. Filtros de particulas.

Temario

Tema 1: Introduccién y fundamentos (6 horas)

Contenidos del Tema 1 (3 horas):

- Introduccién al SLAM.
- Fundamentos matematicos.
- Representacion del entorno.

Practicas del Tema 1 (3 horas):

- Visualizacién de datos de sensores.
- Transformaciones y sistemas de coordenadas.

Tema 2 Filtros de particulas (6 horas):

Contenidos del Tema 2 (3 horas):

- Inferencia Bayesiana
- Muestreo por importancia

Practicas del Tema 2 (3 horas):
- Implementacion de un Filtro de Particulas para Localizacién 2D

Tema 3: Filtros de Kalman (6 horas):

Contenidos del Tema 3 (3 horas):

- Fusion sensorial
- Elfiltro de Kalman
- Elfiltro de Kalman extendido

Practicas del Tema 3 (3 horas):
- Implementacion de filtros de Kalman

Tema 4: SLAM (6 horas):

Contenidos del Tema 4 (3 horas):

- Graph SLAM
- Fast SLAM

Practicas del Tema 4 (3 horas):
- SLAM aplicado a robotica movil
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Actividades formativas

Horas de trabajo del | Horas gran Activi f e Actividad de No
ctividades practicas .. .
alumno/a por tema grupo seguimiento | presencial
Tema Total GG L (0) S TP EP
1 14 3 3 8
2 15 3 3 9
3 16 3 3 10
4 16 3 3 10
Evaluacion 14 1,5 12,5
Prueba final 14 1,5 12,5
TOTAL 75 13,5 12 49,5

GG: Grupo Grande (85 estudiantes).

L: practicas laboratorio o campo (15 estudiantes).

O: practicas sala ordenador o laboratorio de idiomas (20 estudiantes).

S: clases problemas o seminarios o casos practicos (40 estudiantes).

TP: Tutorias Programadas (seguimiento docente, tipo tutorias ECTS).

EP: Estudio personal, trabajos individuales o en grupo, y lectura de bibliografia.

Metodologias docentes

De entre las metodologias docentes incluidas en el plan de estudios del titulo para la
asignatura, se utilizan las siguientes (marcadas con una “X” en la tabla):

Metodologias docentes

Método expositivo / leccion magistral

Exposicion oral de contenidos complementada con medios audiovisuales y la introduccion de
preguntas al alumnado. La leccion magistral o conferencia es aquella impartida por un/a
docente en ocasiones especiales, con un contenido original.

Método practico grupo reducido
Resolucion de una situacion problematica concreta, a partir de los conocimientos ya
trabajados en el aula, pudiendo tener mas de una posible solucion.

Método practico laboratorio

Realizacion de actividades de caracter practico (demostraciones, ejercicios, experimentos e
investigaciones).

Otras actividades de aprendizaje
Organizacion complementaria de actividades con investigadores y empresas en forma de
seminarios, charlas o talleres formativos.

Tutorias en grupos reducidos o individuales

Tutorias periddicas donde, por un lado, los alumnos plantearan problemas y dudas sobre la
materia y, por el otro, el/la docente propondra ejercicios para evaluar el grado de seguimiento
y comprensién de la materia por parte del alumnado.

Método de auto-informacion y aprendizaje autdnomo

Actividades para fomentar en el alumnado la realizaciéon de una busqueda de recursos
adecuados para poder evaluar su progreso.
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Evaluacion

Realizacion de pruebas escritas u orales.

Sistemas de evaluacion

Criterios de evaluacidn:

Se evaluara la asignatura de acuerdo con los siguientes criterios:

- CE1. Dominio de los contenidos tedricos abordados en la asignatura.

Relacionado con los resultados de aprendizaje: OPT-CON52, OPT-HAB39, OPT-COMP38.

CE2. Capacidad para aplicar los conocimientos tedricos adquiridos a la resolucion de
problemas reales en el ambito de la robdtica.
Relacionado con los resultados de aprendizaje: OPT-CON52, OPT-HAB39, OPT-COMP38.

CE3. Dominio de las herramientas informaticas relacionadas con la materia, que se
corresponden con las utilizadas en las sesiones practicas de la asignatura.
Relacionado con los resultados de aprendizaje: OPT-CON52, OPT-HAB39, OPT-COMP38.

CE4. Capacidad para comunicar y transmitir procedimientos experimentales y sus
resultados en un lenguaje y formato técnico apropiado, dentro del area de la localizacién y
el mapeado simultaneo (SLAM) en el ambito de la robdtica.

Relacionado con los resultados de aprendizaje: OPT-CON52, OPT-HAB39, OPT-COMP38.

Actividades de evaluacion:

De entre las actividades de evaluacion incluidas en el plan de estudios del titulo, en la presente

asignatura se utilizan las siguientes:

. L. Rango Convocatoria | Convocatoria Evaluacion

Actividad de evaluaciéon . L R
establecido ordinaria extraordinaria global

Pruebas perlodlcas y/o 20%—70% 40% 40% 40%
examen final
Evaluacion de trabajos y
proyectos académicamente 0%—60% 20% 20% -
dirigidos
Evaluacion de practicas 0%—60% 40% 40% 60%
Evaluacion continua,
asistencia y participacién 0%—20% - -
en actividades
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Descripcion de las actividades de evaluacidn:

Evaluacién continua

AECH1. Se realizara un examen tedrico-practico, que tendra lugar el dia asignado al examen final
de cada convocatoria por la Subdireccién de Ordenacion Académica de la E.ILII. En esta prueba
se evaluaran los conocimientos tedricos y practicos adquiridos por el alumnado durante el curso,
representando hasta el 40% de la nota final de la asignatura. Esta actividad es obligatoria y
recuperable.

AEC2. El/la estudiante desarrollara programas de ordenador en las sesiones practicas
presenciales previstas durante el curso, cuyos listados y resultados se presentaran en una
Memoria cuya entrega es obligatoria. La evaluacion de esta Memoria supondra hasta el 40% de
la nota final de la asignatura. Esta actividad es obligatoria y recuperable.

AEC3. El alumnado podra desarrollar fuera del aula uno o varios programas de ordenador, en
funcion de su extension y dificultad, orientados cada uno de ellos a la resolucion de uno o varios
casos practicos adicionales, partiendo de técnicas y métodos estudiados en la teoria y en las
sesiones practicas. Se presentard una Memoria con los desarrollos y resultados obtenidos. Su
evaluacion representara hasta el 20% de la nota final de la asignatura. Esta actividad es opcional
y recuperable.

Evaluacién global

La evaluacién global tendra lugar el dia asignado al examen final de cada convocatoria por la
Subdireccion de Ordenacidon Académica de la E.ILII., coincidiendo en fecha y hora con la AEC1.

Constara de las siguientes pruebas:

AEG1. Examen tedrico-practico de la asignatura. Representara hasta el 40% de la nota final,
siendo similar en todos los aspectos a la AEC1 del modo de evaluacién continua.

AEG2. Resoluciéon de una actividad practica. El/la estudiante debera completar una actividad
practica de programacion, a desarrollar en un ordenador, con alcance y medios similares a los
disponibles durante las practicas presenciales desarrolladas durante el curso. Se evaluara el
codigo desarrollado, asi como una Hoja de resultados, que el alumnado debera entregar al final
de la prueba. Representara hasta el 60% de la nota final, siendo similar a las actividades AEC2 y
AEC3 del modo de evaluacion continua.
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Bibliografia

Bibliografia basica

Apuntes y materiales elaborados por el docente de la asignatura.

Bibliografia complementaria

Bailey, T., Durrant-Whyte, H. (2006) Simultaneous Localisation and Mapping (SLAM) [IEEE]
Eubank, R. L. (2006) A Kalman Filter Primer [CRC Press]

Thrun, S., Burgard, W., Fox, D. (2006) Probabilistic Robotics [MIT Press]

Otros recursos y materiales docentes complementarios




