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OBJETIVOS

Este curso pretende que el alumno adquiera los conocimientos basicos sobre teleoperacion y telepresencia en
robética, con apliaciones submarinas, nucleares y espaciales. Se estudiaran los diferentes tipos de control avanzado
gue se aplican en teleoperacion, asi como la aplicacion de la realidad virtual en este campo.

DESCRIPCION DE CONTENIDOS: PROGRAMA
Contenidos:

1. Historia de la teleoperacion
1.1. Revisién de la teleoperacion
1.2. Requesitos de la teleoperacion

2. Conceptos y definiciones
2.1. Conceptos principales en teleoperacion
2.2. Conceptos principales en telepresencia

3. Tecnologias: dispositivos
3.1. Tecnologias implicadas en teleoperacion y telepresencia
3.2. Especificaciones de disefio para un sistema de teleoperacion

4. Arquitecturas de teleoperacion y control supervisado
4.1. Diferentes arquitecturas en teleoperacion
4.2. Comparacion entre arquitecturas

5. Guiado en teleoperacion
5.1. Caracteristicas de las operaciones de guiado y manipulacion
5.2. Requerimientos de los sistemas de guiado mediante teleoperacion

6. Factores humanos en teleoperacion
6.1. Fisiologia del cuerpo humano

6.2. El sentido del tacto

6.3. Requisitos para la telemanipulacion

7. Control fuerza-par / Control haptico
7.1. Definicién de control fuerza-par / control haptico
7.2. Requisitos para el control fuerza-par / control haptico

8. Simuladores y realidad virtual
8.1. Sesion préctica 1
8.2. Sesidn practica 2
8.3. Sesion practica 3

9. Aplicaciones: submarinas, nucleares, espaciales, entre otras

Paginalde 2



ACTIVIDADES FORMATIVAS, METODOLOGIA A UTILIZAR Y REGIMEN DE TUTORIAS

Clases magistrales sobre los contenidos detallados en el programa y 2 sesiones practicas en laboratorios de
teleoperacion. Ademas se realizara un trabajo por parte del alumno. Las tutorias se solicitaran segun el calendario de
tutorias.

SISTEMA DE EVALUACION
Esta signatura tendra el sistema de evaluacion que se detalla a continuacion:

1) Cada alumno hara un trabajo personal (parte practica), donde expondra una aplicacién relevante de la
teleopraciénen en campos como el submarino, el nuclear o el espacial, entre otros. El trabajo habra de presentarse en
clase, en las fechas destinadas a tal fin. Después de la presentacion del trabajo se procede a una discusion general
para sacar conclusiones sobre el tema. El peso del trabajo sera del 30% de la nota final. Para superar la parte
practica, la nota minima debera ser de 5.

2) Para la evaluacion teérica de los contenidos de la asignatura se realizara también un examen teérico, cuyo peso
sera del 70% de la nota final. El examen tedrico se realizara segun el calendario oficial de examenes.

Para la superacién de la asignatura, el alumno debera obtener una nota minima de 5 tanto en el examen teérico como
en la parte practica. En ese caso, la nota final sera la suma ponderada de la parte tedrica (70%) y de la parte practica
(30%). En caso de que el alumno suspenda alguna de las partes, la nota final sera la de dicha parte suspensa.

En la convocatoria extraordinaria la evaluacién se realizara siguiendo los mismos criterios que para la convocatoria
ordinaria (se mantendra la nota de practica obtenida en la convocatoria ordinaria si esta parte se ha superado).

Peso porcentual del Examen Final: 70
Peso porcentual del resto de la evaluacion: 30
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