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L'assignatura Robotica Mobil forma part de les optatives del Grau en Enginyeria Electronica Industrial, en el
pla d'estudis consta d'un total de 6 credits ECTS i s'impartix durant el primer quadrimestre del quart curs de
la titulacio. Té com a principal objectiu introduir els robots mobils com a agents autonoms capagos de
desplacgar-se per diferents entorns per a fer tasques. També s'introduixen els principals conceptes de l'area
(sensors, actuadors, algorismes, etc.) i s'ensenyen els fonaments matematics i les técniques basiques per
al modelatge, simulacid, planificacié i control en aplicacions de robotica mobil i navegacié autonoma.

L'assignatura té un caracter mixt teoric-experimental, per la qual cosa als continguts teorics se li afigen els
de caracter practic. Per a aix0, es realitzen diversos projectes que permeten adquirir el coneixement i
familiaritzacio amb diferents tipus de ferramentes, procediment i metodologies utilitzades en l'area.

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
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Per a abordar amb exit I'assignatura és recomanable que I'estudiant posseisca els coneixements previs,
tant teorics com practics, impartits en les assignatures de Matematiques, Fisica, Dinamica i Control, i
Control Digital.

COMPETENCIES / RESULTATS D' APRENENTATGE

DESCRIPCIO DE CONTINGUTS

1. Modelatge de sistemes robotics
1.1 Introduccio

1.2 Modelatge cinematic de robots
1.3 Modelatge dinamic de robots
1.4 Simulacio de sistemes robotics

1.5 Problemes

2. Sensors i actuadors en robotica
2.1 Introduccio

2.2 Sensors

2.2.1 Sensors propioceptius

2.2.3 Sensors exteroceptius

2.3 Actuadors

2.3.1 Actuadors lineals

2.3.2 Actuadors rotatius
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2.4 Problemes

3 Control de sistemes robotics

3.1 Control cinematic vs dinamic

3.2 Control per seguiment de cami

3.3 Control per seguiment de trajectoria
3.4 Altres métodes de control

3.5 Problemes

4. Navegaci6 autonoma
4.1 Introduccid

4.2 Localitzacio

4.2 Mapatge

4.3 Planificacio

4.3.1 Planificacié global
4.3.2 Planificacié local

4.4 Problemes

5. Practiques de laboratori

Sessio 1: Introduccié al modelatge i simulacié de robots mobils (part 1)
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Sessio 2: Introduccié al modelatge i simulacié de robots mobils (part 2)
Sessio 3: Control cinematic de robots mobils (part 1)

Sessio 4: Control cinematic de robots mobils (part 2)

Sessio 5: Navegacié autonoma de robots mobils (part 1)

Sessio 6: Navegacio autonoma de robots mobils (part 2)

Sessid 7: Examen de laboratori

VOLUM DE TREBALL (HORES)

ACTIVITATS PRESENCIALS
Activitat Hores
Teoria 40,00
Laboratori 20,00
Total hores 60,00
ACTIVITATS NO PRESENCIALS
Activitat Hores
Assisténcia a altres activitats 0,00
Elaboracio de treballs individuals o en grup 40,00
Estudi i treball autbnom 0,00
Preparacio de classes 30,00
Preparacio d'activitats d'avaluacié 20,00
Resolucié de casos practics 0,00
Total hores 90,00

METODOLOGIA DOCENT

CLASSES DE TEORIA: Les classes de teoria s'impartiran de manera magistral. El professorat realitzara les
preguntes pertinents préevies a la classe per a determinar el nivell de coneixements que han adquirit
I'alumnat en el treball previ de preparacié de cada un dels temes. L'alumnat tindra accés al material docent
relacionat amb els continguts de l'assignatura (transparéncies, articles, adreces web, referéncies per a
ampliacié, etc.), a través de I'Aula Virtual, una aplicacié desenrotllada per la Universitat de Valéncia que
facilita I'accés de manera facil i guiada a diferents tipus de recursos docents i/o administratius.

CLASSES DE PROBLEMES: Les classes de problemes s'impartiran a l'aula de teoria. En les classes de
problemes es resoldran alguns dels problemes més significatius que figuren en els butlletins de problemes
de l'assignatura. Igual que per a les classes de teoria, I'alumnat tindra accés a tot el material docent de
problemes a I'Aula Virtual.
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CLASSES DE LABORATORI: Les classes de laboratori s'impartiran en els laboratoris del Centre. L'equip
docent avaluara a l'alumnat sobre el coneixement i la comprensié de la practica. Esta avaluacid es
realitzara mitjangant un ordinador.

AVALUACIO

L'avaluacio es realitzara com es detalla a continuacio:

1. (T) La realitzacié d'una prova escrita en les dates indicades en el calendari oficial. L'examen
constara de diverses qliestions teoricopractiques relacionades amb els continguts del temari, i
amb dificultat similar a les qliestions i problemes realitzats en classe.

2. (L) L'avaluacié de les sessions practiques es realitzara mitjangant la resolucié d'un cas practic
en el laboratori.

3. (P) L'exposici6 d'un projecte de disseny d'un robot mobil i desenrotllament d'una aplicacié de
navegacio autonoma.

La nota final es calculara a partir de la seglient equacié:
NOTA=(T+L+P)/3
Per a poder fer una mitjana és necessari aconseguir una nota minima de 4 en cada part.

Per a superar l'assignatura és necessari obtindre una nota final igual o superior a 5.

La copia o plagi manifest de qualsevol activitat que forma part de I'avaluacié suposara la impossibilitat de
superar l'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).

En qualsevol cas, el sistema d'avaluacié es regira pel que s'establix en el Reglament d'Avaluacid i
Qualificaci6 de la Universitat de Valéncia per a Graus i Masters. (https://webges.uv.

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

BIBLIOGRAFIA

36901 Robotica Mobil


https://www.uv.es/sgeneral/Protocols/C83sp.pdf
https://webges.uv.es/uvTaeWeb/MuestraInformacionEdictoPublicoFrontAction.do?accion=inicio&idEdictoSeleccionado=5639
https://webges.uv.es/uvTaeWeb/MuestraInformacionEdictoPublicoFrontAction.do?accion=inicio&idEdictoSeleccionado=5639
https://webges.uv.es/uvTaeWeb/MuestraInformacionEdictoPublicoFrontAction.do?accion=inicio&idEdictoSeleccionado=5639

Guia Docent
36901 Robotica Mabil

VNIVERSITAT I VALENCIA

« Lynch, Kevin M. and Park, Frank C. (2017). Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control.

Cambridge University Press.
+ Siciliano, B., Khatib, 0. (2016). Handbook of Robotics. Springer.
« Siegwart, R., Nourbakhsh, I. R., Scaramuzza, D. (2011). Introduction to autonomous mobile

robots. MIT press.

36901 Robotica Mobil

6/6



