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PLAN DOCENTE DE LA ASIGNATURA

Curso académico: 2026/2027
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Codigo 402290

Denominacion (espafol) | Robdtica Inteligente y Sistemas Autéonomos

Denominacion (inglés) | Intelligent Robotics and Autonomous Systems

Titulaciones Master Universitario en Informatica Industrial y Robética
Centro Escuela de Ingenierias Industriales
Modulo Comun UDC-ULL-UEx
Caracter Obligatoria ’ ECTS ‘ 4,5 Semestre 1°
Profesor coordinador
Apellidos, Nombre Despacho Correo-e
Lozano Rogado, Jesus Salvador D1.14 jesuslozano@unex.es
Area de conocimiento Ingenieria de Sistemas y Automatica
Departamento Ingenieria Eléctrica, Electronica y Automatica
Profesor
Apellidos, Nombre Despacho Correo-e
Salamanca Mifio, Santiago D1.15 ssalaman@unex.es

Area de conocimiento Ingenieria de Sistemas y Automatica

Departamento Ingenieria Eléctrica, Electrénica y Automatica
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Resultados de aprendizaje

Conocimientos o contenidos

CONO08: Identificar las estructuras mecanicas basicas y avanzadas con las que se construyen
las distintas morfologias roboticas, asi como las claves y parametros de su comportamiento, y
los modelos cinematicos y dinamicos de robots.

CONO9: Identificar los principios de funcionamiento de los distintos tipos de sensores y
actuadores adaptados a los diferentes entornos de operacion, asi como las tecnologias
emergentes.

CON10: Identificar las distintas estrategias de sistemas de navegacion de robots, asi como los
principios de colaboracion entre robots y robotica colaborativa.

Habilidades o destrezas

HABO8: Disponer de una vision general de las diferentes posibilidades y objetivos de control
en robots inteligentes, asi como las tecnologias basicas y emergentes que se pueden aplicar.

Competencias

COMPO1: Extraer, interpretar y procesar informacion, procedente de diferentes fuentes, para
su empleo en el estudio y analisis.

COMPO2: Elaborar, desarrollar y gestionar proyectos de 1+D+l en el ambito de la informatica
industrial y la robdtica.

COMPO03: Comunicar y transmitir conocimientos, habilidades y destrezas en el ambito
profesional de la robética y la informatica industrial.

COMPO06: Dominar la expresion y comprension de forma oral y escrita de un idioma extranjero.

COMPO7: Integrar en su profesion el respeto a la diversidad y la equidad entre todas las
personas, implementando una mirada inclusiva y con perspectiva de género.

COMPQS8: Valorar el emprendimiento como elemento fundamental del impacto de la
universidad en la sociedad y conocer los recursos al alcance de personas emprendedoras.

COMPOQ9: Planificar y coordinar tareas en equipos interdisciplinares o transdisciplinares
ofreciendo propuestas que contribuyan a la eficacia del trabajo colaborativo.

COMP10: Disefar proyectos y soluciones, identificando los retos emergentes, y aplicarlos a
las necesidades reales del entorno social y econémico.

COMP11: Capacidad para aplicar técnicas de analisis de datos y técnicas inteligentes en
robdtica y/o informatica industrial.

COMP13: Capacidad para uso y desarrollo de codigo y librerias que permitan captar el
entorno y realizar vision por computador o realidad aumentada y actuar sobre él en sistemas
roboticos y/o industriales.

COMP14: Capacidad para disefiar, simular y/o implementar soluciones tecnolédgicas que
impliquen el uso de robots y/o sistemas de informatica industrial en un entorno, contemplando
aspectos éticos y legales.

COMP15: Capacidad para definir, disefar y proyectar sistemas de produccion automatizados y
control avanzado de procesos.
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Contenidos

Robots en aplicaciones industriales (lineas de produccion y otros entornos en planta). Robots
en entornos abiertos y sus aplicaciones. Topologias, cinematicas y principios de operacion de
diferentes categorias de robots. Sensorizacion y actuacion, principios y dispositivos de
acuerdo con las diferentes aplicaciones. Inteligencia y cognicion, vision general de principios
y diferencias con sistemas tradicionales. Introduccion a sistemas de control y comunicaciones
en robots inteligentes. Principios de colaboracion entre robots y robdtica colaborativa.

Temario

Tema 1: Robots en aplicaciones industriales (lineas de produccion y otros entornos en planta).
(2,5 horas).

Tema 2: Robots en entornos abiertos y sus aplicaciones (2,5 horas).

Tema 3: Topologias, cinematicas y principios de operacién de diferentes categorias de robots
(3 horas).

Tema 4: Sensorizacién y actuacion, principios y dispositivos de acuerdo con las diferentes
aplicaciones (3 horas).

Tema 5: Inteligencia y cognicion, vision general de principios y diferencias con sistemas
tradicionales (4 horas).

Tema 6: Introduccion a sistemas de control y comunicaciones en robots inteligentes. Principios
de colaboracioén entre robots y robotica colaborativa (4 horas).

Actividad practica (L): Realizacion de practicas con el robot Mycobot280 y el kit de IA de
Elephant Robotics y desarrollo de una aplicacion robotica (18 horas).
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Actividades formativas

Horas de trabajo del | Horas gran - N Actividad de No
Actividades practicas . .
alumno/a por tema grupo seguimiento | presencial
Tema Total GG L (o) S TP EP
1 12 2,5 9,5
2 12 2,5 9,5
3 17 3 4 10
4 17 3 4 10
5 23 4 4 15
6 25 4 6 15
Evaluacion
Prueba final 6,5 1,25 5,25
TOTAL 112,56 20,25 18 74,25

GG: Grupo Grande (85 estudiantes).

L: préacticas 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.
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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 / leccién magistral

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

Método practico laboratorio

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

Aprendizaje basado en proyectos o cooperativo

La clase se organiza en pequefios grupos en los que el alumnado trabaja conjuntamente en la
resolucion de tareas asignadas por el profesorado. En el modo proyecto, estas tareas se X
enfocan a un trabajo de mayor complejidad, pudiendo extenderse a mas de una materia o
asignatura, de forma coordinada.

Método de auto-informacion y aprendizaje auténomo

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

Evaluacion

Realizacién de pruebas escritas u orales. X
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Sistemas de evaluacion

Criterios de evaluacion:

1. Identificar, relacionar y saber aplicar los métodos y procedimientos relacionados con la
robdtica y su interaccion con elementos externos (CONO8, CON09, CON10, HAB08, COMPO01,
COMP02, COMP03, COMP06, COMP11, COMP13, COMP14, COMP15).

2. Colaborar y desarrollar en equipo un proyecto robotico, en el que se propone un objetivo
concreto, se analizan diversas opciones, tanto hardware como software, y se elige cuales son
las mas adecuada (CON08, CON09, CON10, HAB08, COMP01, COMP02, COMP03, COMPO06,
COMPOQ7, COMP08, COMP09, COMP10, COMP11, COMP13, COMP14, COMP15).

3. Realizar documentos y presentaciones técnicas con concrecion y claridad (COMPO1,
COMP02, COMP03, COMP06, COMP07, COMP09, COMP10).

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:

. <7 Rango Convocatoria | Convocatoria Evaluacion

Actividad de evaluacion ! . P

establecido ordinaria extraordinaria global
Pruebas peri6dicas y/o o 7M0 o o o
examen final 20%—-70% 20 % 20 % 40 %
Evaluacion de trabajos y
proyectos académicamente 0%—-60% 40 % 40 % 0%
dirigidos
Evaluacion de practicas 0%—-60% 40 % 40 % 60 %
Evaluacion continua,
asistencia y participacion 0%-20%
en actividades

Descripcién de las actividades de evaluacidn:

Evaluacion continua
1. Pruebas periddicas y/o examen final (20 % sobre la nota final).
Se realizaran una prueba final de evaluacion online, en horario de clases, al final del
curso sobre los contenidos de la asignatura.

Esta actividad es RECUPERABLE.

2. Evaluacion de trabajos y proyectos académicamente dirigidos (40 % sobre la nota final).
A lo largo del curso se pedira al estudiantado la realizacién de un proyecto con un
robot inteligente y una aplicacién concreta.

Se realizara al final de curso una exposicion del proyecto y una demostracion de la
aplicacion ante el profesorado de la asignatura.

Esta actividad es NO RECUPERABLE.

3. Evaluacion de practicas (40 % sobre la nota final).

Tras la realizacion de las distintas practicas de la asignatura, que se realizaran
individualmente, los estudiantes entregaran, usando el campus virtual, una memoria
explicativa y el codigo que hayan desarrollado, en el caso de que fuese necesario. La
evaluacion del material entregado en cada practica, siguiendo los criterios que se
indicaran en cada caso (por ejemplo, uso adecuado del lenguaje técnico, consecucién
de los objetivos planteados, mejoras desarrollada, etc.), daran lugar a la calificacion
en este apartado.




me=i]

UN VERSIDAD DE EXTREMADURA

Esta actividad es RECUPERABLE.

Para poder aprobar la asignatura es necesario que en cada parte se obtenga una nota
mayor o igual a 4. En caso de no superar las tres partes y la nota media sea superior
a 5, la calificacion del acta sera un 4.

Evaluacion global

Para los estudiantes que la hayan elegido, la prueba de evaluacion global tendra lugar el
mismo dia asignado al examen final de cada convocatoria por la Subdireccion de Ordenacion
Académica de la E.ILII.

Esta evaluacion tendra dos partes: un examen de teoria y otro de practicas. Este ultimo se
realizara en el laboratorio.

La calificacion final sera la media ponderada de ambos examenes (60 % parte practica y
40 % parte de teoria), siempre que la calificacion de cada una de ellas sea de, al menos, un
4 sobre 10.

Si en la convocatoria ordinaria se aprueba una de las partes y la otra no, se mantendra la
calificacion de la parte aprobada para la convocatoria extraordinaria y solo sera necesario
presentarse a la no aprobada.
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Bibliografia basica

Nikolaus Correll, Bradley Hayes, Christoffer Heckman and Alessandro Roncone. Introduction
to Autonomous Robots: Mechanisms, Sensors, Actuators, and Algorithms, MIT Press, V3.0
2021. Disponible en: https://github.com/Introduction-to-Autonomous-Robots/Introduction-to-
Autonomous-Robots/releases/download/v3.0/book.pdf

N

2. Murphy, Robin R. Introduction to Al Robotics. Cambridge, Massachusetts: Mit, 2000. Print.
Intelligent Robots and Autonomous Agents.

3. Zhou, Changjiu, Dario Maravall, and Da Ruan. Autonomous Robotic Systems. Vol. 116.
Heidelberg: Physica-Verlag, 2003. Studies in Fuzziness and Soft Computing

4. Carles Soler Puig. Robotica colaborativa. Universitat Oberta de Catalunya. Disponible en:
https://openaccess.uoc.edu/bitstream/10609/144051/17/Diseno%20y%20fabricacion%20int
eligente_Modulo3.7_Robotica%20colaborativa.pdf

Bibliografia complementaria

1. G. Dudek, M. Jenkin “Computational principles of mobile robotics”. Cambridge University
Press, 2010. 22 edicion.

2. R. Siegwart, I.R. Nourbakhsh, D. Scaramuzza. “Introduction to Autonomous Mobile Robots”.
MIT Press, 2011.

3. Siciliano, B., & Khatib, O. “Springer handbook of robotics”. In Springer Handbook of
Robotics, 2016.

4. LaValle SM. “Planning Algorithms”. Cambridge University Press, 2006.

5. A. Ollero Baturone. “Robética, manipuladores y robots méviles”. Ed. Marcombo, 2001.

6. F.Torres, J. Pomares, P. Gil, S. T. Puente, R. Aracil. “Robots y sistemas sensoriales”. Pearson
Educacion, 2002.

7. A. Barrientos, L.F. Pedin, C. Balaguer, R. Aracil “Fundamentos de Robdtica”. McGrawHiill,

2007.

Web del libro Introduction to Autonomous Mobile Robots.
http://www.mobilerobots.ethz.ch/

Software de simulacion de robots: http://www.coppeliarobotics.com/

Web del libro Springer Handbook of Robotics. http://handbookofrobotics.org/

Pagina web de la biblioteca de la UEx, donde podras encontrar material diverso accesible
en formato electrénico. http://biblioteca.unex.es




