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Unidad docente XIV.4 Navegacion automatica

GUIA DOCENTE
DESCRIPTION OF INDIVIDUAL COURSE UNIT
English version 271 s

Navegacion Automética
MC XIV Control y Optimizacién
UDXIV.2

Postgrado

Programa oficial de posgrado en dindmica de los flujos biogeoquimicos y sus aplicaciones:
Master en hidraulica ambiental.

Especialidad 3. Aero-hidrodindmica de Vehiculos

Obligatoria

Segundo semestre (18/02/11 a 13/06/11). Examenes: 16/06/11 y 15/09/11

1.75ECTS tedricos+0.75 ECTS préacticos

25ECTS*

*1 ECTS= 25-30 horas de trabajo.
ver mas abajo actividades y horas de trabajo estimadas

El alumno sabra/ comprendera:
. el modelado del movimiento del vehiculo,
. la autolocalizacion del vehiculo,
. los componentes para controlar el vehiculo.

El alumno seré capaz de:
e analizar el comportamiento del vehiculo,
e |ocalizar articulos técnicos relacionados.

Comprension de textos en inglés cientifico.

Robots mdviles, cinematica, dinamica, control realimentado.

* Dudek, G., Jenkin, M., "Computational Principles of Mobile Robotics", Cambridge University
Press (2000).

+ Ollero, A., "Robética: manipuladores y robots méviles", Marcombo (2001).

* Borestein J., H.R. Everetty L. Feng,, "Where am |? Sensors and Methods for Mobile Robot
Positioning", University of Michigan (1996).

La materia se presenta sobre la base de trasparencias y videos ilustrativos.

Asimismo, se analizan articulos sobre los temas desarrollados.

El curso se complementa con practicas en Matab y demostraciones con robots méviles.

Actividad h.clase h. estudio Total
Lecciones 20 18 38
Précticas laboratorio 9 3 12

Andlisis de articulos 6 6 12



Assessment methods

Language of instruction

Links to more information

Name of lecturer(s) and address for
tutoring

CONTENTS

Demostraciones 2 0 2
Realizacion memoria practicas 2 3 5

Total 39 30 69

La evaluacion se realiza mediante controles informales de seguimiento en clase y la evaluacion
de la memoria de practicas.

La calificacion final responde al siguiente baremo:
Practicas en el laboratorio, memoria de resultados (hasta 30 %)
Asistencia a clase (hasta 70%)

Se propondréa un examen especifico en aquellos casos en los que la evaluacién continua no sea
posible, 0 su resultado sea escaso.

Espafiol/Inglés

Esquemas de clase
Guiones de practicas

Victor F. Mufioz Martinez, Ph.D. (1,5 ECTS)

Correo electrénico: victor@ctima.uma.es

Oficina: Departamento de Ingenieria de Sistemas y Automatica, E.T.S.I. Industriales, Campus
Ejido, 29013 Mélaga

Jorge L. Martinez Rodriguez, Ph.D. (1 ECTS)

Correo electrénico: jimartinez@ctima.uma.es

Oficina: Departamento de Ingenieria de Sistemas y Automatica, E.T.S.I. Industriales, Campus
Ejido, 29013 Mélaga

Tema 1. Introduccién a los robot méviles
Generalidades
El sistema robot
Breve historia, Morfologias y aplicaciones.
Funcionamiento de robots méviles terrestres.
Tema 2. Modelado del vehiculo
Modelos de locomocién
Capacidad de movimiento
Modelo cinemética y dindmico de la bicicleta
Simulacion del movimiento de vehiculos en el plano
Modelado y avances futuros
Tema 3. Localizacion de robots méviles
El problema de la localizacion,
Técnicas de autolocalizacion
Modelado de la informacion sensorial.
Emparejamiento de barridos laser.
Discusion sobre localizacién y avances previstos
Tema 4. Seguimiento de caminos
El problema de seguimiento
Navegacion punto a punto
Persecucion pura
Control borroso
Control predictivo
Seguimiento de caminos con persecucion pura.
Discusion sobre seguimiento y avances previstos.



Discusion objetivos y programa. Presentacion del curso.
Tema 1: Introduccién a los robot méviles Generalidades, El sistema robot, Breve historia,
Morfologias y aplicaciones.

3 Tema 2: Modelado del vehiculo Modelos de locomacion, Capacidad de movimiento

3
5 3 Practicas Tema 2 Simulacion del movimiento de vehiculos en el plano

Tema 3: Localizacion de robots méviles El problema de la localizacion, técnicas de autolocalizacion

9 3 Practicas Tema 3 Emparejamiento de barridos laser.

Tema 4: Seguimiento de caminos El problema de seguimiento, Navegacion punto a punto,
Persecucion pura

13 3 Practicas Tema 4 Seguimiento de caminos con persecucion pura.

Tutoria colectiva Dudas sobre la memoria practica




