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REQUISITOS (ASIGNATURAS O MATERIAS CUYO CONOCIMIENTO SE PRESUPONE)
Conocimientos de robética industrial basica.

OBJETIVOS
El objetivo de la asignatura es transmitir a los alumnos conocimiento sobre robots de exteriores. Lo contrario a los
robots manufactureros, que trabajan en espacio cerrados, los robots de campo operan en entornos abiertos y
normalmente desestructurados. Este hecho lleva a replantearse los temas de control, de planificacién y de toma de
decisién. Los robots que se estudiardn seran aquellos que se centrardn en el mantenimiento e inspeccién de
estructuras civiles: carreteras, puentes, puertos, tineles, sistemas de iluminacion, etc. Especial atencion se hard a la
mineria y sus sistemas de vigilancia e inspeccion.

La tipologia de los robéts a estudiar sera muy amplia: robots méviles, robots escaladores, drones especificos, robots
rastreadores, robots tipo culebra, robots submarinos, etc. Se estudiaran tanto su disefio como su control, asi como
sus sistema sensoriales. En este aspecto, los sensores usados no se limitan a las camaras de vision, incluyen
sensores de localizacion tanto en exteriores como debajo de la tierra 'y del agua, a los sensores de ultrasonidos,
camaras de infrarojos, etc.

DESCRIPCION DE CONTENIDOS: PROGRAMA

1. Introduccién a los robots de campo

2. Robots de inspeccién y mantenimiento de infraestructuras

2.1 Robots para carreteras

2.2 Robots para puentes

2.3 Robots para tuneles

2.4 Robots para sistemas de iluminacién y oros

3. Robots de mineria

3.1 Robots de excavacion

3.2 Robots de exploracion e inspeccion

3.3 Robots de rescate

4. Control de robots de campo

4.1 Sistemas acuadores

4.2 Sistemas sensoriales

4.3 Sistemas de geolocalizacion (aire libre, debajo de la tierra, debajo del agua)
4.3 Planificacion de tareas y trayectorias en entornos no estructurados

ACTIVIDADES FORMATIVAS, METODOLOGIA A UTILIZAR Y REGIMEN DE TUTORIAS
Las actividades se dividiran de la siguiente manera:

- Clases tedricas en aula
- Clases précticas en aula
- Clases de laboratorio

Ademas, los alumnos tendran que hacer y preparar un trabajo relacionado con los contenidos de la asignatura.

Los horarios de las tutorias seran publcos.
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SISTEMA DE EVALUACION
El sistema de evaluacién sera:

- 20% por asistencia a clase
- 40% trabajo de clase
- 50% examen

Peso porcentual del Examen Final: 40
Peso porcentual del resto de la evaluacion: 60

BIBLIOGRAFIA BASICA
- Varios Proceedings IEEE/RSJ IROS, IEEE, Varios

RECURSOS ELECTRONICOS BASICOS
- Carlos Balaguer . Robots de campo: http://Aula global
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