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TITULACIONS

Titulacio Centre Curs Periode

1400 - Grau Eng.Informatica E'scolg Tec;mca Superior 4 Segoq
d'Enginyeria quadrimestre

1403 - Grau d'Enginyeria Telematica E.SCOI? Teqmca Superior 4 Segon_
d'Enginyeria quadrimestre

MATERIES

Titulacio Materia Caracter

1400 - Grau Eng.Informatica Materia Optativa OPTATIVA

1403 - Grau d'Enginyeria Telematica Optativitat OPTATIVA

COORDINACIO

VEGARA MESEGUER FRANCISCO

Es tracta d'introduir a I'estudiant en el coneixement, disseny, programacié i Us de dispositius d'interaccié
entre els computadors i el mén real. Ago inclou robots, sistemes d'automatitzacié industrial, domotica etc.
S'analitzara des de la captacié de senyals de I'entorn, fins a I'execucié d'accions que al seu torn alteren el
mitja i on tindran cabuda des dels robots (tant manipuladors com a autonoms), fins a altres dispositius
d'automatitzacio en la industria, la llar o la biomedicina.

El temari en lineas generals es podria desglossar en els segiients apartats: mesura de magnituds fisiques
(sensors). Generacié de moviments (actuadors). Dispositius de comunicacié (busos). Regulacié i control
de motors. Robots manipuladors i mobils. Percepcid i intel-ligéncia. Les practiques estarien relacionades
amb el maneig i programacié de diversos sensors i actuadors (per exemple amb Arduino o similars). S'esta
plantejant proposar un projecte per a la construccié d'un robot mobil on els alumnes (per grups) abordarien
el disseny i construccié de cadascun dels seus moduls (control de motors, sensors, construccié de mapes,
planificacié de trajectories...).
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CONEIXEMENTS PREVIS

RELACIO AMB ALTRES ASSIGNATURES DE LA MATEIXA TITULACIO

No s'ha especificat restriccions de matricula amb altres assignatures del pla d'estudis.

ALTRES TIPUS DE REQUISITS

Esta assignatura no té requisits previs.

COMPETENCIES / RESULTATS D' APRENENTATGE

IC2 - Capacitat per analitzar, avaluar i seleccionar les plataformes maquinari i programari més adequades
per al suport d'aplicacions encastades i de temps real.

IC3 - Capacitat per analitzar, avaluar, seleccionar i configurar plataformes maquinari per al
desenvolupament i I'execucio6 d'aplicacions i serveis informatics.

DESCRIPCIO DE CONTINGUTS

1. Nombre de la U.T. (Valencia): Motivacio i Introduccié

Necessitat de I'automatitzacié en processos reals. Possibilitats actuals d'automatitzacié. Robots i el seu
us actual.

2. Nombre de la U.T. (Valencia): Sensoritzacié

El procés de captura de la informacié. Tipus de sensors. Tecnologies i caracteristiques basiques. Eleccio i
interpretacio de les especificacions. Caracteristiques del senyal. Digitalitzacié. Preprocés del senyal.

3. Nombre de la U.T. (Valencia): Actuadors i poténcia.

Tipus d'actuadors. Tecnologies i caracteristiques basiques. Eleccié i interpretacio de les especificacions.
Fonts d'energia: caracteristiques i limitacions. Dispositius de poténcia: emmagatzemament i regulacio.
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4. Nombre de la U.T. (Valencia): Tecniques de control

Relacié entre percepcid i accio. El llag tancat de realimentacié. Nocié de controlador. Tipus de
controladors. Analisi d'estabilitat. Ajust de parametres.

5. Nombre de la U.T. (Valencia): Programari i intel.ligéncia

Arquitectures per al control de la percepcid. Classificacidé. Implementacié: programari, llenguatges i temps
real. Tecniques d'intel.ligéncia artificial: espais d'estats, algoritmes d'aprenentatge.

VOLUM DE TREBALL (HORES)

ACTIVITATS PRESENCIALS
Activitat Hores
Teoria 30,00
Practiques a l'aula 10,00
Laboratori 20,00
Total hores 60,00
ACTIVITATS NO PRESENCIALS
Activitat Hores
Assisteéncia a altres activitats 0,00
Elaboracio de treballs individuals o en grup 32,00
Estudi i treball autonom 0,00
Preparacio de classes 40,00
Preparacioé d'activitats d'avaluacié 18,00
Resolucié de casos practics 0,00
Total hores 90,00

METODOLOGIA DOCENT

1/ Treball presencial format per:

1.1 / classes de teoria, les quals consistiran en la presentacio i explicacio basica de la materia
corresponent. Periddicament es proposaran activitats de curta durada, les quals exigeixin la intervencio
dels estudiants amb l'objectiu de confirmar la comprensio de la teoria exposada.

1.2 / classes d'exercicis, dissenyades per resoldre problemes de més envergadura o bé conceptual o bé
temporal.

1.3 / classes de laboratori pensades per comprovar experimentalment algunes de les qliestions més
rellevants vistes a les classes de teoria.
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2 / Treball no presencial format per:

2.1 / resolucid i presentacié d'exercicis. Es tracta de resoldre els butlletins d'exercicis proposats pel
professor/ai/ o I'exposicio en public de la resolucié d'alguns d'ells.

2.2 / preparacio i els examens.

2.3 / preparacié de les practiques de laboratori, per a les quals I'alumne haura d'haver llegit i assimilat el
contingut del butlleti de practiques, aixi com haver repassat la teoria rellevant.

3 / Tutories individuals i / o col - lectives:

S'estableixen unes determinades hores de tutories no programades individuals per setmana a les que els
estudiants podran assistir per aclarir els seus dubtes, aixi com unes hores de tutories programades col -
lectives per I'aclariment dels dubtes sorgits durant les classes d'exercicis presencials.

AVALUACIO

Els resultats fonamentals que es pretenen aconseguir com a conseqiiencia de I'aprenentatge d'aquesta
materia sén essencialment de tipus practic, i vénen mesurats pel grau en qué l'estudiant ha adquirit les
destreses indicades en el punt VIII. A aquest efecte, I'avaluacié es basara fonamentalment en la resolucié
de problemes practics, simplificats en el cas de I'examen o els exercicis proposats, i real en el cas del
treball principal proposat.

S'ha cercat donar a I'examen final una rellevancia no excessiva, d'acord al nou model, perd sense arribar a
una avaluacioé continua completa. El mecanisme d'avaluacié docent seleccionat esta format pels segiients
items i valoracions:

Valoracié de la participacio (fins al 5% de la nota final)

Assistencia i realitzacié de les practiques, que s'avaluaran mitjancant la presentaciéo d'un document
resumeixen i la seua exposicié davant el professor/a. (fins al 25% de la nota final)

Resolucié d'exercicis proposats (fins al 20% de la nota final)

Examen final (fins al 50% de la nota final)

En la segona convocatoria la nota s'obtindra puntuant I'examen amb pes del 50%. En el cas d'haver superat
la part practica, es fara la mitjana amb la nota de la mateixa amb pes del 30%. En cas contrari, es realitzara
un examen de practiques sobre les practiques presentades pels estudiants, amb pes d'un 30%. De la
mateixa manera, s'usara la nota obtinguda en els exercici, si s'hagueren superat aquests, i en cas contrari
es proposaran i valoraran exercicis nous, amb un pes del 20%.

Els minims requerits per a superar l'assignatura seran l'equivalent a un 4 sobre 10 en qualsevol de les
parts. La nota mitjana minima sera lI'equivalent a un 5 sobre 10.

Aquesta assignatura requereix, en qualsevol cas, l'assisténcia al laboratori i la realitzacié d'exercicis

de manera progressiva, d'acord al paradigma basic del model de Bolonya. Per tant, no pot ser

admes a examen un estudiant que no els haja realitzat, per no haver estat matriculat de I'assignatura
durant almenys una convocatoria, la qual cosa exclou la possibilitat de convocatoria

avancgada per a tals estudiants.

La copia o plagi manifest de qualsevol activitat que forma part de I'avaluacié suposara la impossibilitat de
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superar |'assignatura, sotmetent-se seguidament als procediments disciplinaris oportuns indicats en el
PROTOCOL D'ACTUACIO DAVANT PRACTIQUES FRAUDULENTES A LA UNIVERSITAT DE VALENCIA (
ACGUV 123/2020).

DE VALENCIA (ACGUV 123/2020).
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