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Esta planificacién temporal de las actividades previstas es orientativa y esta sujeta a posibles modificaciones. Las fechas previstas para la realizaciéon de actividades de evaluacion continua y
entrega de trabajos también estan sujetas a posibles modificaciones, si bien, en este caso, s6lo se podran retrasar, con el correspondiente preaviso. En lo que hace referencia a la programacion de
examenes finales, ésta se atendra a este respecto a lo establecido en el Reglamento de evaluacion de los estudiantes de grado y master universitario de la Universidad de La Rioja.

Cronograma orientativo de actividades

Semana | Tema | Descriptores de contenidos Actividades Organizacion. Caracter | Horas | Sistemas de evaluacion
. . - Clases magistrales. Tema 2. Herramientas fisicas y matematicas
Tema 1. Consideraciones basicas sobre la ) . . ., . 2 .
s1 Robética necesarias en Robdtica (continuacion). Presencial grupo grande Pruebas escritas
1y2 ' ) - Grupo reducido. Tema 2: Herramientas fisicas y matematicas. Presencial grupo reducido 1 Técnicas de observacion
5 Oct. Tema 2. Herramientas fisicas y . . . .
" ; » Laboratorio. Programacidn textual (por consola) de un robot real Presencial laboratorio 2 Pruebas orales
matematicas necesarias en Robdtica. )
en el laboratorio.
) - Clases magistrales. Tema 2. Herramientas fisicas y matematicas .
Tema 2. Herramientas fisicas y . ” . . . 2 Pruebas escritas
S2 . ) . necesarias en Rohdtica (continuacion). Presencial grupo grande . -
2 matematicas necesarias en Robdtica . iy . ) Técnicas de observacion
12 Oct. o Laboratorio. Programacién textual (por consola) de un robot real Presencial laboratorio 2
(continuacidn). . Pruebas orales
en el laboratorio.
Clases magistrales. Tema 2. Herramientas fisicas y matematicas
S3 Tema 2. Herramientas fisicas y necesarias en Robdtica (continuacion). Presencial grupo grande Pruebas escritas
12 Oct 2 matematicas necesarias en Robotica Grupo reducido. Tema 2: Herramientas fisicas y matematicas. Presencial grupo reducido 1 Técnicas de observacion
) (continuacién). Laboratorio. Programacion textual (por consola) de un robot real Presencial laboratorio 2 Pruebas orales
en el laboratorio.
Clases magistrales. Tema 3: Estudio de la cinemética de un robot .
. ) . . o . 2 Pruebas escritas
sS4 Tema 3: Estudio de la cinemética de un (continuacién) Presencial grupo grande . »
3 . o . ) Técnicas de observacion
26 Oct. robot. Laboratorio. Programacion textual (por consola) de un robot real Presencial laboratorio 2
. Pruebas orales
en el laboratorio.
Clases magistrales. Tema 3: Estudio de la cinemética de un robot ) 2 )
) o ; o Presencial grupo grande Pruebas escritas
S5 Tema 3. Estudio de la cinematica de un robot (continuacién) . ) . ”
3 L . . N Presencial grupo reducido 1 Técnicas de observacion
14 Oct. (continuacidn). Grupo reducido. Tema 3: Estudio de la cinemética de un robot. . )
e o . Presencial laboratorio 2 Pruebas orales
Laboratorio. Simulacién del modelo cinematico de un robot.
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Clases magistrales. Tema 3: Estudio de la cinemética de un robot

Pruebas escritas

S6 Tema 3. Estudio de la cinematica de un robot ) o Presencial grupo grande 2 L -
9 Nov 3 (continuacion) (continuacién) Presencial laboratorio Técnicas de observacion
ov- ' Laboratorio. Simulacién del modelo cinematico de un robot. 2 Pruebas orales
Clases magistrales. Tema 4. Introduccidn a la dindmica de un . 2 .
. L Presencial grupo grande Pruebas escritas
S7 Tema 4. Introduccién a la dindmica de un robot. ) ) L ”
4 . ) N Presencial grupo reducido 1 Técnicas de observacion
16 Nov. robot. Grupo reducido. Tema 3: Estudio de la cinematica de un robot. ) )
o . . i, Presencial laboratorio 1 Pruebas orales
Laboratorio. Simulacion del modelo cinematico de un robot.
L L Clases magistrales. Tema 4. Introduccién a la dindmica de un . 2 Pruebas escritas
S8 Tema 4. Introduccion a la dindmica de un ) . Presencial grupo grande L -
23 Nov. 4 robot (continuacion) fobot (continuacién) Presencial laboratorio Tecnicas de observacion
’ ' Laboratorio. Simulacién del modelo cinematico de un robot. 2 Pruebas orales
L Clases magistrales. Tema 5. Control cinemético de un robot. . Pruebas escritas
S9 Tema 5. Control cinematico de un robot. o g . Presencial grupo grande 2 L -
5 _ . Planificacion de trayectorias. ) . Técnicas de observacion
30 Nov. Planificacion de trayectorias. . L ) ” Presencial laboratorio 2
Laboratorio. Simulacién del modelo cinemético de un robot.. Pruebas orales
L . L 2 Pruebas escritas
S10 Tema 5. Control cinemético de un robot. Clases magistrales. Tema 5. Control cinematico de un robot. . o »
. 5 I . L L . I Presencial grupo grande Técnicas de observacion
7 Dic. Planificacion de trayectorias (contijnuacion) Planificacion de trayectorias (continuacion) 2
Pruebas orales
Tema 5. Control cinematico de un robot. Clases magistrales. Tema 5. Control cinematico de un robot. .
I . L e . L . . Pruebas escritas
S11 6 Planificacién de trayectorias (contijnuacion) Planificacion de trayectorias (contijnuacién). Tema 6. Introduccion Presencial grupo grande 2 Técnicas de observacion
2 Dic. Tema 6. Introduccidn al control dindmico de un |  al control dinamico de un robot. Presencial laboratorio
. o . 2 Pruebas orales
robot Laboratorio. Simulacion de trayectorias en robots.
i L . » o Pruebas escritas
S12 Tema 6. Introduccion al control dindmico de un | Clases magistrales. Tema 6. Introduccion al control dinamico de : . y
. 6 o ) - Presencial grupo grande 2 Técnicas de observacion
9 Dic. robot (continuacion) un robot (continuacion).
Pruebas orales
S13
28 Dic.
S14
4 Ene.
L . Clases magistrales. Tema 6. Introduccién al control dindmico de . Pruebas escritas
S15 Tema 6. Introduccion al control dindmico de un . . Presencial grupo grande 2 . y
6 o un robot (continuacion). ) ) Técnicas de observacion
6 Ene. robot (continuacion) o L . Presencial laboratorio
Laboratorio. Simulacion de trayectorias en robots. 2 Pruebas orales
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Semana | Tema | Descriptores de contenidos Actividades Organizacion. Caracter | Horas | Sistemas de evaluacién
S16 Clases magistrales. Tema 7. Métodos de programacion de robots P ial d Pruebas escitas
” . . . resencial grupo grande . .
7 Tema 7. Métodos de programacién de robots s . : 1a191po g 2 Técnicas de observacion
13 Ene. Laboratorio. Simulacion de trayectorias en robots. Presencial laboratorio
2 Pruebas orales
. . . . . Pruebas escritas
S25 Tema 8. Introduccion a la tecnologia de los Clases magistrales. Tema 8. Introduccidn a la tecnologia de los ) L »
8 Presencial grupo grande 2 Técnicas de observacion
13 Ene. robots robots.

Pruebas orales
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