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OBJETIVOS

El objetivo de esta asignatura es que el alumno domine las diferentes técnicas de navegacion de robots moviles. En la
asignatura se estudiaran métodos de navegacion tanto topolégicos como geométricos.

DESCRIPCION DE CONTENIDOS: PROGRAMA

1. Introduccién
1.1 Robots Méviles
1.2 Sistemas de navegacion de robots méviles
1.3 Modelado del entorno
2. Navegacion geométrica
2.1 Generacion de mapas
2.2 Planificacién y navegacion
2.3 Relocalizacién en sistemas geométricos. SLAM.
3. Navegacion topoldgica
3.1 Generacion de mapas
3.2 Planificacién y navegacion
4. Navegacién Semantica
4.1 Representacion semantica del entorno
4.2 Planificacion e inferencia semantica
5. Navegacion en entorno de exteriores.
5.1 Modelado del terreno.
5.2 Zonas cruzables y no cruzables.
5.3 Planificacién en entorno de exteriores.
6. Hardware y Software de robots moviles
6.1 Elemento constructivos de un robot movil
6.2 Software de control de robots moéviles: ROS.

ACTIVIDADES FORMATIVAS, METODOLOGIA A UTILIZAR Y REGIMEN DE TUTORIAS
- Clases magistrales, orientadas a la adquisicion de conocimientos tedricos.

- Clases de problemas en grupos reducidos, destinadas a resolucion de problemas y casos précticos.
- Sesiones en laboratorio.

- Tutorias individuales y trabajo personal del alumno; orientados a la adquisicion de habilidades relacionadas con el
programa de la asignatura.

SISTEMA DE EVALUACION

La evaluacién del alumno se realizara a partir de los diversos trabajos que se les propondran sobre los temas tratados
en el curso y asi como por su participacion activa en las actividades de clases.

- Peso porcentual del Examen Final 20

- Peso porcentual del resto de la evaluacién 80

Peso porcentual del Examen Final: 20
Peso porcentual del resto de la evaluacion: 80
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