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Prerequisits

Per a la plena comprensioé dels continguts de I'assignatura convé tenir una habilitat basica en la programacio i
una bona base matematica. Per a aixd, s'ha d'haver superat Fonaments de programacio Il i Fonaments
matematics | i Il. També s'ha d'entendre com s'organitzen els sistemes computacionals per dur a terme les
seves funcions i, per a aix0, s'ha d'haver fet Fonaments de computacio.

Objectius

La robotica és la part de I'enginyeria que s'aplica al desenvolupament de robots, és a dir, maquines amb
capacitat d'interactuar amb el seu entorn. La complexitat d'aquesta interaccié depén no només del nombre
d'elements que tinguin per actuar en el seu entorn (actuadors) sind també de la informacié que en poden
extreure a partir dels elements que facin servir per percebre'l (sensors).

Els robots sén més o menys intel-ligents segons la capacitat que tinguin d'aprofitar la informacié del seu entorn
i de la seva propia experiéncia per decidir les seves accions futures.

En funcié dels actuadors es pot distingir entre robots manipuladors (bragos) i robots mobils (vehicles) el
desenvolupament dels quals és diferent perqué tenen funcionalitats igualment diferents.

Amb aquesta assignatura es pretén que les i els estudiants assoleixin els objectius seguents:

® Coneixer I'Us dels robots de servei en la industria i la logistica.

® Tenir nocions del procés de desenvolupament de robots manipuladors i vehicles robotitzats.
® Adquirir una habilitat practica en el desenvolupament de robots manipuladors i mobils basics.
® Saber integrar els robots en aplicacions més grans.



Competéncies

® Actuar en lambit de coneixement propi valorant limpacte social, econdmic i mediambiental.

® Analitzar i resoldre problemes de manera efectiva, i generar propostes innovadores i creatives per
aconseguir els objectius.

® Concebre, dissenyar, analitzar i implementar agents i sistemes ciberfisics autdbnoms capagos
dinteractuar amb altres agents o persones en entorns oberts, tenint en compte les demandes i
necessitats col-lectives.

® Conceptualitzar i modelar alternatives de solucions complexes per a problemes daplicacié de la
intel-ligencia artificial en diferents ambits, i planificar i gestionar projectes per al disseny i
desenvolupament de prototips que demostrin la validesa del sistema proposat.

® |dentificar, analitzar i avaluar limpacte étic i social, el context huma i cultural i les implicacions legals del
desenvolupament daplicacions dintel-ligéncia artificial i de manipulacié de dades en diferents ambits.

® Que els estudiants sapiguen aplicar els coneixements propis a la seva feina o vocacié d'una manera
professional i tinguin les competéncies que se solen demostrar per mitja de I'elaboracié i la defensa
d'arguments i la resolucié de problemes dins de la seva area d'estudi.

® Treballar cooperativament per aconseguir objectius comuns, assumint la propia responsabilitat i
respectant el rol dels diferents membres de lequip.

Resultats d'aprenentatge

1. Analitzar i resoldre problemes de manera efectiva, i generar propostes innovadores i creatives per
aconseguir els objectius.

2. Dissenyar, crear prototips i avaluar sistemes de robotica intel-ligent especialitzats en tasques i en
entorns especifics.

3. Identificar les implicacions socials, economiques i mediambientals de les activitats
academicoprofessionals de lambit de coneixement propi.

4. |dentificar les millors solucions per al disseny de robots intel-ligents especialitzats en tasques en
entorns especifics.

5. Identificar limpacte étic i social i les implicacions legals dels sistemes de robotica intel-ligent en el seu
ambit daplicacié.

6. Que els estudiants sapiguen aplicar els coneixements propis a la seva feina o vocacié d'una manera
professional i tinguin les competéncies que se solen demostrar per mitja de I'elaboracié i la defensa
d'arguments i la resolucié de problemes dins de la seva area d'estudi.

7. Treballar cooperativament per aconseguir objectius comuns, assumint la propia responsabilitat i
respectant el rol dels diferents membres de lequip.

Continguts

® Introducci6 a la robédtica.

® Models cinematics dels robots.

® Disseny de software de control de robots.
® Programacio de robots.

Activitats formatives i Metodologia

Resultats
d'aprenentatge

Hores ECTS




Tipus: Dirigides

Classe: Participacié activa en les discussions sorgides de I'exposicié de continguts 38 1,52 1,4,5,3
o de les propostes de solucions a problemes

Practiques: Desenvolupament de projectes al laboratori 12 0,48 1,2,6,7
Tipus: Supervisades

Practiques: Seguiment de I'execucié dels projectes de laboratori 6 0,24 1,2,6,7
Tutoritzacio: Seguiment de les questions sorgides a les classes 2 0,08 1,4,5,3
Tipus: Autdonomes

Problemes: Resolucio de problemes 24 0,96 1,2,6
Practiques: Desenvolupament de projectes i elaboracié d'informes 30 1,2 1,2,6,7
Teoria: Estudi 22 0,88 4,53

La docéncia s'estructura a partir de les activitats seguents:

® Classes en aula: Exposicié de coneixements i discussié de solucions a problemes tant dels proposats a
les mateixes classes com dels sorgits en la realitzacié de les practiques.

® Practiques en laboratori: Sessions de treball en equip, tot seguint un guié i supervisades per un
professor o una professora. A cada sessi6 es tractara sobre un aspecte concret quant al disseny i la

programacio dels robots.

Nota: es reservaran 15 minuts d'una classe, dins del calendari establert pel centre/titulacio, per a la
complementacié per part de I'alumnat de les enquestes d'avaluacié de l'actuacié del professorat i d'avaluacio

de l'assignatura/modul.

Avaluacié

Activitats d'avaluacié continuada

Titol Pes Hores ECTS Resultats d'aprenentatge
Examen de recuperacié 50% 2 0,08 1,2,4

Examen final 50% 2 0,08 1,2,4

Proves d'avaluacio continuada (3) 25% 6 0,24 1,2, 4

Practiques (6) 25% 6 0,24 5,3,6,7

a) Procés i activitats d'avaluacié programades

L'avaluacio és continua amb activitats especifiques (examens i treballs) al llarg del curs. Aquestes activitats

d'avaluacié generen un seguit de notes que determinen la nota final.

El calcul de la nota final, n, segueix I'expressio seguent:



n = max(x-50% + ¢-:25%, x-75%) + p-25%
on x és la nota de I'examen, c, la de I'avaluacié continuada, i p, la de les practiques de laboratori.

Si la nota d'avaluacié continuada és més petita que la de I'examen, ¢ < x, la nota final no la té en compte. Per
aixo, la nota final és la maxima entre la nota final amb i sense avaluacié continuada.

Six <50 p <5, lanota final (n) és, com a maxim, un 4,5. En altres paraules, s'ha d'aprovar I'examen i les
practiques per separat.

La nota de la part practica (p) s'obté de la mitjana ponderada de les notes corresponents a cada sessié de
practiques. Se'n preveuen cinc d'avaluades. En cas de no assistencia, la persona absent tindra un 0 com a
nota de la sessio corresponent.

La nota de I'examen (x) és la nota de I'examen final, que es pot recuperar en un segon examen.

La nota de I'avaluacié continuada (c) s'obté d'una mitjana ponderada de les proves d'avaluacié continuada que
es facin al llarg del curs. Se'n preveuen tres.

Les notes de les proves d'avaluacié continuadapoden incrementar-se amb beneficis obtinguts amb la
participacio activa als seminaris de problemes. La informacié quant als mecanismes d'obtenci6 d'aquestes
bonificacions es fara publica amb l'antelacié deguda durant el curs.

Si la nota de I'avaluacio continuada és igual o superior a 5 i s'han fet les tres proves d'avaluacié continuada,
no cal fer I'examen final i x = c.

b) Programacié de les activitats d'avaluacio

Les dates de les proves d'avaluacié continuada de teoria, problemes i practiques es publicaran al campus
virtual (CV) i poden estar subjectes a possibles canvis de programacié per motius d'adaptacio a possibles
incidencies: sempre se n'informara préviament a través del CV ja que s'entén que és el mecanisme habitual
d'intercanvi d'informacioé entre professorat i estudiants fora de l'aula.

c) Procés de recuperacio

Els lliuraments fora de termini, sempre que hi hagi previ avis, seran acceptats i penalitzats amb una nota més
baixa. En cap cas s'admetran lliuraments fora de termini sense avis previ o justificacié de forga major. Es
podra obrir un segon termini de lliurament pels informes que rebin una avaluacio negativa. Els treballs no
lliurats rebran una nota de 0 i no tindran opci6 a una segona avaluacio.

D'acord amb la coordinacio del Grau i la direccio de I'Escola d'Enginyeria les activitats seguients no es podran
recuperar a l'examen final:

- Practiques, 25% de la qualificacié final
L'avaluacio continuada es pot recuperar amb I'examen final.
L'examen final es pot recuperar amb un segon examen.

d) Procediment de revisié de les qualificacions

Les revisions es podran fer en qualsevol moment després de la publicacié de les notes i abans del termini de
revisio de I'examen final.

Si, com a resultat d'una revisio, s'acorda el canvi d'una nota, la nova nota no es podra modificar en una revisio
posterior.

Un cop passat el termini de revisié de I'examen final, només es fara la revisié de la I'examen de recuperacio.

e) Qualificacions



La qualificacié de "no avaluable" només s'atorgara a les persones que no facin cap activitat avaluable. La
participacio en una activitat avaluable implica que la resta d'activitats que no es facin computin com a 0 en el
calcul de la nota final.

Les matricules d'honor es concediran als qui obtinguin una nota superior o igual a 9,0 a cada part, fins al 5%
dels matriculats segons ordre descendent de nota final. A criteri del professorat, també se'n podran concedir
en d'altres casos, sempre que no s'excedeixi del 5% i la nota final sigui igual o superior a 9,0.

f) Irregularitats, copia i plagi

Les copies fan referéncia a les evidéncies de que el treball o I'examen s'ha fet en part o totalment sense
contribucio intel-lectual de I'autor. En aquesta definicié s'hi inclouen també les temptatives provades de copia
en examens i lliuraments de treballs i les violacions de les normes que n'asseguren l'autoria intel-lectual. Els
plagis fan referéncia als treballs i textos d'altres autors que es fan passar com a propis. Sén un delicte contra
la propietat intel-lectual. Per evitar incorrer en plagi, citeu les fonts que feu servir a I'hora d'escriure I'informe
d'un treball.

D'acord amb la normativa de la UAB, tant cOpies com plagis o qualsevol intent d'alterar el resultat de
I'avaluacid, propia o aliena -deixant copiar, per exemple, impliquen una nota final de la part corresponent
(examen, avaluaci6 continuada o projecte) de 0, a efectes de calcular un valor quantitatiu de la nota, i
suspendre I'assignatura, sense que aix0 limiti el dret a emprendre accions en contra dels qui hi hagin
participat, tant en I'ambit académic com en el penal.

g) Avaluacié d'alumnes que repeteixen

No hi ha cap tractament diferenciat per a alumnes que repeteixin |'assignatura, perd poden aprofitar material
propi del curs anterior sempre que ho indiquin aixi als informes corresponents.

h) Avaluacié unica

Aquesta assignatura no té avaluacio Unica.

Bibliografia

® J.J. Graig (2005) Introduction to Robotics: Mechanics and Control. Pearson Education International.
® R. Siegwart, I.R. Nourbaksh (2004) Introduction to Autonomous Mobile Robots. The MIT Press.

Programari
® CoppeliaSim, EDU Version, Coppelia Robotics [https://www.coppeliarobotics.com/]

® ZeroBrane Studio, ZeroBrane [https://studio.zerobrane.com/]
® Draw.io, diagrams.net [https://app.diagrams.net/]

Llista d'idiomes

Nom Grup Idioma Semestre Torn

(PAUL) Practiques d'aula 1 Anglées primer quadrimestre tarda

(PLAB) Practiques de laboratori 1 Angles primer quadrimestre tarda




(PLAB) Practiques de laboratori 2 Angles primer quadrimestre tarda

(TE) Teoria 1 Angles primer quadrimestre tarda




