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FICHA IDENTIFICATIVA

DATOS DE LA ASIGNATURA

Codigo: 36901

Nombre: Robdtica movil
Ciclo: Grado

Créditos ECTS: 6

Curso académico: 2025-26

TITULACIONES

Titulacion Centro Curso Periodo

1404 - Grado en Ingenieria Electronica Industrial E'scolg Tec;mca Superior P”m?r
d'Enginyeria cuatrimestre

MATERIAS

Titulacion Materia Caracter

1404 - Grado en Ingenieria Electrénica Industrial

COORDINACION

GIRBES JUAN VICENT

La asignatura Robética Movil forma parte de las optativas del Grado en Ingenieria Electrénica Industrial, en
el plan de estudios consta de un total de 6 créditos ECTS y se imparte durante el primer cuatrimestre del
cuarto curso de la titulaciéon. Tiene como principal objetivo introducir los robots moéviles como agentes
auténomos capaces de desplazarse por diferentes entornos para realizar tareas. También se introducen
los principales conceptos del drea (sensores, actuadores, algoritmos, etc.) y se ensefian los fundamentos
matematicos y las técnicas basicas para el modelado, simulacion, planificacién y control en aplicaciones
de robotica movil y navegacion auténoma.

La asignatura tiene un caracter mixto tedrico-experimental, por lo que a los contenidos tedricos se le
afaden los de caracter practico. Para ello, se realizan diversos proyectos que permiten adquirir el
conocimiento y familiarizaciéon con diferentes tipos de herramientas, procedimiento y metodologias
utilizadas en el area.

CONOCIMIENTOS PREVIOS

RELACION CON OTRAS ASIGNATURAS DE LA MISMA TITULACION

No se han especificado restricciones de matricula con otras asignaturas del plan de estudios.
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OTROS TIPOS DE REQUISITOS

Para abordar con éxito la asignatura es recomendable que el estudiante posea los conocimientos previos,
tanto tedéricos como practicos, impartidos en las asignaturas de Matematicas, Fisica, Dinamica y Control, y
Control Digital.

COMPETENCIAS / RESULTADOS DE APRENDIZAJE

DESCRIPCION DE CONTENIDOS

1. Modelado de sistemas robéticos
1.7 Introduccion

1.2 Modelado cinematico de robots
1.3 Modelado dinamico de robots

1.4 Simulacion de sistemas robdéticos

1.5 Problemas

2. Sensores y actuadores en roboética
2.1 Introduccién

2.2 Sensores

2.2.1 Sensores propioceptivos

2.2.3 Sensores exteroceptivos

2.3 Actuadores

2.3.1 Actuadores lineales
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2.3.2 Actuadores rotativos

2.4 Problemas

3 Control de sistemas robaéticos

3.1 Control cinematico vs dindmico

3.2 Control por seguimiento de camino

3.3 Control por seguimiento de trayectoria

3.4 Otros métodos de control

3.5 Problemas

4. Navegacion auténoma

4.1 Introduccién

4.2 Localizacién

4.2 Mapeo

4.3 Planificacion

4.3.1 Planificacién global

4.3.2 Planificacion local

4.4 Problemas

5. Practicas de laboratorio
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Sesion 1: Introduccién al modelado y simulacién de robots méviles (parte 1)
Sesion 2: Introduccién al modelado y simulacién de robots méviles (parte 2)
Sesion 3: Control cinemdtico de robots mdviles (parte 1)

Sesion 4: Control cinematico de robots mdviles (parte 2)

Sesion 5: Navegacion auténoma de robots mdviles (parte 1)

Sesion 6: Navegacion auténoma de robots mdviles (parte 2)

Sesién 7: Examen de laboratorio

VOLUMEN DE TRABAJO (HORAS)

ACTIVIDADES PRESENCIALES
Actividad Horas
Teoria 40,00
Laboratorio 20,00
Total horas 60,00
ACTIVIDADES NO PRESENCIALES
Actividad Horas
Asistencia a otras actividades 0,00
Elaboracion de trabajos individuales o en grupo 40,00
Estudio y trabajo autbnomo 0,00
Preparacion de clases 30,00
Preparacion de actividades de evaluacion 20,00
Resolucion de casos practicos 0,00
Total horas 90,00

METODOLOGIA DOCENTE

CLASES DE TEORIA: Las clases de teoria se impartiran de forma magistral. El profesorado realizara las
preguntas pertinentes previas a la clase para determinar el nivel de conocimientos que el alumnado ha
adquirido

CLASES DE PROBLEMAS: Las clases de problemas se impartiran en el aula de teoria. En las clases de
problemas se resolveran algunos de los problemas mas significativos que figuran en los boletines de
problemas de la asignatura. Al igual que para las clases de teoria, el alumnado tendra acceso a todo el
material docente de problemas en el Aula Virtual.

36901 Robotica movil 4/6



Guia Docente
36901 Robotica movil

VNIVERSITAT I VALENCIA

CLASES DE LABORATORIO: Las clases de laboratorio se impartiran en los laboratorios del Centro. El
profesorado evaluara al alumnado sobre el conocimiento y la comprension de la practica. Esta evaluacion
se realizara mediante un ordenador.

EVALUACION

La evaluacion se realizard como se detalla a continuacion:

1. (T) Larealizacién de una prueba escrita en las fechas indicadas en el calendario oficial. El
examen constara de diversas cuestiones tedrico-practicas relacionadas con los contenidos del
temario, y con dificultad similar a las cuestiones y problemas realizados en clase.

2. (L) La evaluacion de las sesiones practicas se realizard mediante la resolucion de un caso
practico en el laboratorio.

3. (P) La exposicion de un proyecto de disefio de un robot mévil y desarrollo de una aplicacién de
navegacion auténoma.

La nota final se calculara a partir de la siguiente ecuacion:
NOTA=(T+L+P)/3
Para poder promediar es necesario alcanzar una nota minima de 4 en cada parte.

Para superar la asignatura es necesario obtener una nota final igual o superior a 5.

La copia o plagio manifiesto de cualquier actividad que forma parte de la evaluacién supondra la
imposibilidad de superar la asignatura, sometiéndose seguidamente a los procedimientos disciplinarios
oportunos indicados en el PROTOCOLO DE ACTUACION ANTE PRACTICAS FRAUDULENTAS EN LA
UNIVERSITAT DE VALENCIA (ACGUV 123/2020).

En cualquier caso, el sistema de evaluacion se regira por lo establecido en el Reglamento de Evaluacién y
Calificacion de la Universidad de Valencia para Grados y Madsteres. (https://webges.uv.

es/uvTaeWeb/MuestralnformacionEdictoPublicoFrontAction.do?
accion=inicio&idEdictoSeleccionado=5639).
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