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REQUISITOS (ASIGNATURAS O MATERIAS CUYO CONOCIMIENTO SE PRESUPONE)
Materias basicas de programacion, control y robots industrales.

OBJETIVOS

El objetivo es introducir a la robotica de humanoides. Se realiza un repaso histérico de esta area de la robdtica,
analizando la evolucion humana y centrandose en el disefio de robots bio (humano) inspirados. Se analizan los
modelos cinematicos de los humanos y nuestro andar, tanto desde el punto de vista energético como de eficacia
temporal y ergonomia en aplicaciones de servicios en entornos comunes. Todo ello, lleva a demostrar la necesidad
de los robots humanoides de tamaifio natural.

Hay que destacar la complejidad de unos robots con >20 GDL que necesitan un disefio y control tanto en el espacio
como en el tiempo. Los robots més avanzados (como Atlas © de Boston Dynamics) utilizan estrategias bien
conocidas como las que se estudian en esta asignatura.

La asignatura se centra en el estudio de los modelos de humanoides y de su control que se basa tanto en métodos
mas clasicos como en modelos tipo Idgica Lie y el producto de exponenciales (POE). Asi mismo, se introducen los
conceptos principales del control de humanoides como el Zero Moment Point (ZMP) de estabilidad global postural y el
Whole Body Motion (WBM). En la parte dinAmica se estudian modelos de masas distribuidos y de masas
concentradas. Entre estos Ultimos estan los modelos de simple y doble péndulo invertido (LIPM) y el modelo
denominado ¢ car-table¢,.

Otra parte de la asignatura se dedica a la generacion de pasos del robot (gait) tanto cuasi-estatico como dinamico.
Ademas, se describen las arquitecturas de control tanto hardware como software, las interfases hombre-maquina, los
SOy lenguajes de programacion de humanoides, y mecanismos de aprendizaje maquina que poco a poco irdn
sustituyendo los mecanismos convencionales mas pre-programados.

DESCRIPCION DE CONTENIDOS: PROGRAMA

1. Introduccién

2. Estado del arte de humanoides

3. Definiciones y clasificacion de criterios de estabilidad.
4. Cinemética

4.1 Cinemética del bipedismo

4.2 Modelos D-H

4.3 Modelo basados en Logica Lie y POE

5. Dinamica

5.1 Modelos clasicos

5.2 Modelos de péndulos invertidos

5.3 Modelos "car-table"

6. Generacion de pasos de humanoides

7. Habilidades de manipulacion

8. Arquitectura de control: hardware y software
9.Generacion de tareas: habilidades, aprendizaje, etc.
10. HMI y colaboracion

ACTIVIDADES FORMATIVAS, METODOLOGIA A UTILIZAR Y REGIMEN DE TUTORIAS
Las tutorias seran después de las clases
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Peso porcentual del Examen Final: 40
Peso porcentual del resto de la evaluacion: 60
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