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MASTER EN HIDRAULICA AMBIENTAL

PRIMER CURSO

SEGUNDO SEMESTRE

127 - NAVEGACION AUTOMATICA
Departamento: INGENIERIA DE SISTEMAS Y Horas Lectivas: 18.8 Optativa
AUTOMATICA

OBJETIVOS
El objetivo de la presente asignatura consiste en proporcionar una visién general y actual de la navegacién automatica de vehiculos.
En concreto, se abordaran las teméaticas de modelado cinematico y dindmico de vehiculos con rueda, el control de bajo nivel y
finalmente técnicas de planificacion automatica de trayectorias.

CONTENIDO
BLOQUE TEMATICO: Introduccién a los vehiculos autbnomos
1. Introduccion a vehiculos auténomos.
2. Modelado del vehiculo.
3. Localizacion del vehiculo.
4. Seguimiento de caminos.
BLOQUE TEMATICO: Cinematica y dinamica de robots mdviles con ruedas
1. Introduccién a la robética.
2. Cinematica y dinamica de de robots moviles con ruedas.
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METODOLOGIA DOCENTE
En el curso se impartirdn tanto los aspectos tedricos como practicos utilizando los correspondientes medios multimedia adecuados.
Los trabajos dirigidos se podran realizar tanto a nivel individual como en grupos de méaximo 2 alumnos. Particularmente, se incluiran
presentaciones interactivas, utilizando pizarras, video proyecciones, presentaciones electrénicas, conexion en web, etc.
Se dispondréa de la docencia del curso completo mediante la tecnologia implementada por el Aula Virtual de la Universidad de Malaga,
que incluye, ademas del repositorio digital de los temas articulos y materiales del curso, otros recursos accesibles para las personas
registradas como: chats, foros, realizaciéon de examenes y cuestionarios, tutorias, correo electrénico interno del curso, etc.
Asimismo se mantendran tutorias presenciales asi como remotas (a través del correo electrénico o a través los recursos del Aula
Virtual).

EVALUACION
La asignatura consta de una parte tedrica y otra practica en el laboratorio, de modo que,
para superar la disciplina seréa imperativo realizar todas las practicas. Se realizara un
Unico examen de la asignatura completa al final del cuatrimestre. La nota final se compone
tanto de la calificacion obtenida en el examen como de la evaluacién de los
trabajos realizados en practicas.




