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Recomendaciones para cursar esta asignatura

Proporciona formacién investigadora basica en percepcién y robética. Recomendable para seguir cursos avanzados de
navegacioén, construccién de mapas en robdtica o de visién tridimensional.

Actividades y fechas clave de la asignatura

. Octubre-Enero: Clases magistrales
- Enero: Presentaciones orales
- Febrero: Entrega de trabajos

Inicio

Resultados de aprendizaje que definen la asignatura

El estudiante, para superar esta asignatura, debera demostrar los siguientes resultados...

1:
Comprende las técnicas de representacién de la informacién espacial en robética y es capaz de aplicarlas en
problemas reales.

Conoce las técnicas basicas de procesamiento y extraccion de caracteristicas en visiéon por computador y es
capaz de desarrollar aplicaciones practicas sencillas

Comprende las técnicas de estimacién robusta y estimacién recursiva y es capaz de aplicarlas en problemas
de percepcién o robética que requieran estimar las variables de interés a partir de informacién sensorial
incierta.

Sabe utilizar herramientas basicas y librerias de programas de uso comdn para la investigacion en robdtica y



percepcion.

Introduccion

Breve presentacion de la asignatura
La asignatura consta de 4 créditos ECTS y se desarrolla en tres bloques:

1. Representacion de informacién espacial en robética
2. Técnicas basicas de visién por computador
3. Técnicas de estimacidn robusta y estimacién recursiva

Contexto y competencias

Sentido, contexto, relevancia y objetivos generales de la asignatura

La asignatura y sus resultados previstos responden a los siguientes planteamientos y
objetivos:

El objetivo principal es que el estudiante comprenda y sepa utilizar en problemas reales las técnicas basicas de
representacion de la informacién espacial en robética y de procesamiento de la informacion sensorial. El segundo objetivo es
que el alumno conozca herramientas basicas y librerias de programas de uso comun para la investigacién y desarrollo de
técnicas de robética y de percepcién, y adquiera experiencia en su uso.

Contexto y sentido de la asignatura en la titulacion

El curso proporciona formacién investigadora basica en percepcién y robética. Esta formacion permitird al alumno permitira
seguir los cursos avanzados de navegacién, construccién de mapas en robética o de vision tridimensional.

Al superar la asignatura, el estudiante sera mas competente para...

1:

Iniciar una carrera investigadora o desarrollar una actividad profesional de 1+D+i en la industria, en el dmbito
de los sistemas de percepcion y la roboética

Ser original en el desarrollo y aplicacién de ideas en un contexto de investigacién, desarrollo e innovacién
Aplicar técnicas novedosas de percepcion y robdtica a la resolucién de problemas reales

Comunicar sus conclusiones a publicos especializados y no especializados de un modo claro y sin
ambigUedades

Importancia de los resultados de aprendizaje que se obtienen en la asignatura:

Las técnicas estudiadas son bésicas para comprender el estado del arte de la robética y los sistemas de percepcion.
Actualmente el grado de madurez de muchas de ellas es elevado, lo que estd dando lugar a la rdpida aparicién de
numerosas aplicaciones practicas en campos tan diversos como navegacioén automatica de vehiculos, seguimiento de
personas en secuencias de imagenes, reconocimiento automatico de imagenes o realidad aumentada.



Evaluacion

Actividades de evaluacion

El estudiante debera demostrar que ha alcanzado los resultados de aprendizaje previstos
mediante las siguientes actividades de evaluacion

1:
Trabajo Individual, en el que el alumno aplique las distintas técnicas estudiadas a la resolucién de diversos
problemas practicos habituales en robdtica como localizar un robot utilizando un sensor laser, detectar de
forma robusta elementos interesantes en una imagen, o0 seguir a una persona en una secuencia de imagenes.
El estudiante elaborard un informe escrito en el que se resuma el analisis del problema, las principales
decisiones de disefio tomadas, y se analicen de forma critica los resultados obtenidos. En la evaluacién se
tendra en cuenta el grado de innovacién de la solucién propuesta, la calidad de los resultados y las
conclusiones obtenidas

Lectura de uno 0 mas articulos de investigacién que definan el estado del arte en percepcién y robética,
seleccionados por el profesor, y realizacién de una exposicién oral. Se valorara el grado de comprensién de
los articulos, y la capacidad del estudiante para analizar el interés practico de las técnicas estudiadas y
comunicar sus conclusiones.

Actividades y recursos

Presentacion metodoldgica general

El proceso de aprendizaje que se ha diseiiado para esta asignatura se basa en lo siguiente:

La asignatura tiene una orientacién de iniciacién a la investigacién, tanto teérica como practica. Por ello el proceso de
aprendizaje se realiza a través de tres tipos de actividades:

1. La presentacién de los contenidos de la asignatura en clases magistrales por parte de los profesores.

2. El estudio personal de la asignatura y de articulo de investigacién por parte de los alumnos y la presentacién de los
resultados en clases o seminarios.

3. El desarrollo de trabajos practicos por parte de los alumnos.

Actividades de aprendizaje programadas (Se incluye programa)

El programa que se ofrece al estudiante para ayudarle a lograr los resultados previstos
comprende las siguientes actividades...

1:
Estudio de técnicas de representacién de informacién espacial

2:
Estudio de técnicas de visién por computador

3:
Estudio de técnicas de estimacién robusta y estimacién recursiva

a4:
Lectura de articulos de investigacién y realizacién de una exposicién oral.



5: Desarrollo de un trabajo individual, en el que el alumno aplique las técnicas estudiadas a la resolucién de
diversos problemas practicos de robética y percepcién

Planificacion y calendario

Calendario de sesiones presenciales y presentacion de trabajos

- Octubre-Enero: Clases magistrales
- Enero: Presentaciones orales
- Febrero: Entrega de trabajos
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