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1. DESCRIPCION DE LA ASIGNATURA

Grado: Ingenieria Informatica en Sistemas de Informacion

Doble Grado:

Asignatura: Robotica y Vision Artificial

Médulo: Médulo M9: Complementos Optativos Comunes a los titulos

de Grado en Ingenieria Informatica

Departamento: Deporte e Informética
Afio académico: 2013/2014

Semestre: 2°

Créditos totales: 6

Curso: 40

Caracter: Optativo

Lengua de imparticion: Espariol

Modelo de docencia: C1

a. Ensefianzas Bésicas (EB): 50%

b. Ensefianzas de Practicas y Desarrollo (EPD): 50%

c. Actividades Dirigidas (AD):
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2. RESPONSABLE DE LA ASIGNATURA

Responsable de la asignatura

Nombre: Luis Merino Cabafas

Centro: Escuela Politécnica Superior
Departamento: Deporte e Informéatica

Area: Ingenieria de Sistemas y Automatica
Categoria: Profesor Titular de Universidad

Horario de tutorias:

NuUmero de despacho: | 11.2.12

E-mail: Imercab@upo.es

Teléfono: 95 434 8350
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3. UBICACION EN EL PLAN FORMATIVO

3.1. Descripcion de los objetivos

El objetivo principal de la asignatura es introducir al alumno los principios
fundamentales de la Robdtica y de uno de los sentidos méas importantes usados por los
robots (y en otras aplicaciones): la Vision Artificial. Se pretende que los alumnos sean
capaces de desarrollar primeras aplicaciones en ambas tecnologias.

3.2. Aportaciones al plan formativo

La asignatura complementa el proceso formativo que se propone dentro de la
titulacion mediante el conocimiento y las aplicaciones de los robots moviles, sistemas
inteligentes que interaccionan con el mundo real empleando sensores como vision por
computador. La asignatura da una introduccion a tecnologias que estan en gran
expansién y que tienen visos de extender su uso de forma masiva en el medio
plazo.

3.3. Recomendaciones o0 conocimientos previos requeridos

Es recomendable aunque no imprescindible, haber cursado/estar cursando (aunque no
se hayan superado) los contenidos de las siguientes asignaturas: Asignaturas de
Programacion y Algoritmica.
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4. COMPETENCIAS

4.1 Competencias de la Titulacion que se desarrollan en la asignatura

EC15 Conocimiento y aplicacion de los principios fundamentales y técnicas basicas de
los sistemas inteligentes y su aplicacion préctica.

GCO04 Capacidad para definir, evaluar y seleccionar plataformas hardware y

software para el desarrollo y la ejecucion de sistemas, servicios y aplicaciones
informaticas.

4.2. Competencias del Mddulo que se desarrollan en la asignatura

G08 Conocimiento de las materias basicas y tecnologias, que capaciten para el
aprendizaje y desarrollo de nuevos métodos y tecnologias, asi como las que les doten de
una gran versatilidad para adaptarse a nuevas situaciones.

4.3. Competencias particulares de la asignatura
Competencias transversales/genéricas
TI1  Habilidad de expresion oral y escrita, en espafol y/o inglés.
TI2  Capacidad de sintesis y anélisis.
TP1 Facilidad de trabajo en grupo multidisciplinar.
TS1 Espiritu emprendedor.

Competencias especificas

- Cognitivas (Saber): Ensefiar al alumno unos conocimientos generales basicos
sobre los principios fundamentales y técnicas basicas de la Robdtica y la Vision
Artificial.

- Procedimentales/Instrumentales (Saber hacer): Ensefiar al alumno a desarrollar
aplicaciones bésicas de vision por computador y sistemas robéticos.

- Actitudinales (Ser): Fomenta la disciplina del analisis, siguiendo planteamientos
que desarrollan la capacidad de dividir un sistema de distintos niveles de
abstraccion
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5. CONTENIDOS DE LA ASIGNATURA (TEMARIO)

Bloque I: Fundamentos
Tema 1: Introduccidn a la Robdtica
Tema 2: Representacion de la posicién y orientacién
Bloque I1: Visién por Computador
Tema 3: Formacion de Iméagenes
Tema 4: Procesamiento de Imégenes y Extraccion de Caracterisiticas
Tema 5: Procesamiento de Imagenes 3D
Bloque I11: Robotica Movil
Tema 6: Navegacion de Robots Mdoviles
Tema 7: Localizacion de Robots

6. METODOLOGIA Y RECURSOS

La asignatura consta de 6 créditos ECTS: 150 horas de trabajo del alumno
Ensefianzas basicas: 50% (3 créditos ECTS). Explicaciones en Gran Grupo
Ensefianzas Practicas y de Desarrollo: 50% (3 créditos ECTS)

La asignatura tendrd un caracter eminentemente préctico, y se abordara mediante el
desarrollo de proyectos.

Para las EPDs correspondientes al Bloque 11 se emplearan sensores Kinect para el
desarrollo de aplicaciones que emplean imégenes 3D. En el Bloque 111 se emplearan
simuladores y robots reales Roomba.
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7. EVALUACION

La nota oscilara entre 0 y 10 puntos que se obtendran mediante la realizacion de 1 6
varios proyectos de curso. Es necesario obtener un 5 en los diversos trabajos para
superar la asignatura

En la segunda convocatoria se realizard un examen sobre todos los contenidos del curso

NOTA:

Titulo Il. Capitulo Il. Articulo 14.2 y 14.3 de la Normativa de Régimen Académico y de
Evaluacion del Alumnado (aprobada en Consejo de Gobierno de la UPO el 18 de julio
de 2006): “En la realizacion de trabajos, el plagio y la utilizacién de material no
original, incluido aquél obtenido a traves de Internet, sin indicacion expresa de su
procedenciay, si es el caso, permiso de su autor, podra ser considerada causa de
calificacion de suspenso de la asignatura, sin perjuicio de que pueda derivar en sancion
academica.

Corresponder a la Direccion del Departamento responsable de la asignatura, oidos el
profesorado responsable de la misma, los estudiantes afectados y cualquier otra
instancia académica requerida por la Direccion del Departamento, decidir sobre la
posibilidad de solicitar la apertura del correspondiente expediente sancionador”.

8. BIBLIOGRAFIA GENERAL

Robdtica: Manipuladores y Robots Moviles. Autor: Ollero Baturone, Anibal
Editorial: MARCOMBO, S.A. ISBN: 8426713130 Péaginas: 464 Edicion: 1* Afo
Publicacién: 2001

Robotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms in MATLAB® Autor:
Peter Corke. Editorial: Springer. ISBN: 978-3-642-20143-1 (Print) 978-3-642-20144-8
(Online). Paginas: 550. Afio Publicacién: 2011

Learning OpenCV: computer vision with the OpenCV library. Autores: Bradski,
Gary; Kaehler, Adrian Editorial: O'Reilly. ISBN: 9780596516130 Paginas: 350 Afio
de Publicacion: 2008



