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1.Informaciéon Basica

1.1.0bjetivos de la asignatura

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

Esta asignatura proporciona los fundamentos para quienes deseen utilizar el paradigma de agente para la realizacion de
pequefios desarrollos aplicados al contexto de la salud. Se sentaran también las bases para poder aplicar técnicas de
robotica, percepcién y control en este contexto. Asi, como objetivos principales de la asignatura, se busca que quienes la
cursen alcancen el nivel adecuado de competencias en aspectos de disefo e implementacion de sistemas multiagente y
sistemas robdticos.

1.2.Contexto y sentido de la asignatura en la titulacion

La asignatura profundiza en el area de los sistemas multiagente y la robotica, aportando soluciones dentro del contexto de la
salud.

En la parte de los sistemas multiagente se presentaran las principales arquitecturas, plataformas y herramientas de
desarrollo, implementacién e implantacion de sistemas multiagente. Ademas, se introduciran tecnologias del acuerdo (ej.
negociacion y la argumentacion) y la simulacién basada en agentes. En la parte de robética, se introduciran las principales
herramientas que permitan el desarrollo de aplicaciones sencillas en el contexto de la salud. El enfoque de la asignatura
sera practico y se pretende plantear pequefios desarrollos orientados al campo de la salud empleando las herramientas
vistas en los diferentes aspectos destacados.

1.3.Recomendaciones para cursar la asignatura

Para cursar esta asignatura, es recomendable tener nociones basicas de programacion. Por tanto, es recomendable haber
superado los Complementos formativos de Tecnologias de la Informacion y Comunicaciones.

2.Competencias y resultados de aprendizaje

2.1.Competencias

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

CB6- Poseer y comprender los conocimientos que proporcionan una base o una oportunidad para ser original en el
desarrollo y/o aplicacion de ideas, a menudo en un contexto de investigacion.

CB7- Aplicar sus conocimientos adquiridos y su capacidad de resolucion de problemas en entornos nuevos o desconocidos
dentro de contextos mas amplios (o multidisciplinarios) relacionados con su area de estudio.

CB9- Comunicar sus conclusiones -y los conocimientos y razones Ultimas que las sustentan- a pablicos especializados y no
especializados de un modo claro y sin ambigledades.

CB10- Poseer las habilidades de aprendizaje que les permitan continuar estudiando de un modo que habra de ser en gran
medida autodirigido o auténomo.

Competencias Generales

CG1- Poseer los conocimientos, habilidades y destrezas necesarias para llevar a cabo un trabajo innovador en el campo de
las tecnologias para la salud y el bienestar.

CG2- Saber redactar documentos técnicos o informes que describan una aplicacion novedosa en el campo de la tecnologia



para la salud y el bienestar, asi como saber protegerla o distribuirla.

CG3- Buscar, gestionar, comprender y analizar criticamente publicaciones cientificas, bibliografia y documentacién en el
campo de las Tecnologias para la Salud y el Bienestar.

Competencias Especificas

CES8- Analizar datos biomédicos y extraer la informacion relevante de los mismos para la resolucién de problemas en el
ambito de Tecnologias de la Salud y el Bienestar.

CE9- Realizar un modelado tecnolégico de un elemento o escenario real en el ambito de las Tecnologias de la Salud y el
Bienestar pudiendo conectarlo con modelos de otras disciplinas.

2.2.Resultados de aprendizaje

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

Conoce los fundamentos, principios y aplicaciones de los sistemas robotizados.

Conoce la problematica de los sistemas de control multiagente y control en red: retrasos de comunicaciones, ruido en los
sensores, pérdida de datos, etc.

Es capaz de desarrollar aplicaciones practicas sencillas de robética cooperativa inteligente en el campo de la salud y
bienestar.

Especifica y disefia un sistema multi-agente para un problema dado.

Implementa un simulador basado en agentes novedoso en el campo de la salud y bienestar

2.3.Importancia de los resultados de aprendizaje

Los sistemas multi-agente y la robdtica tienen importantes aplicaciones en la actualidad en el ambito de la salud y el
bienestar. En esta asignatura, se proporcionaran los fundamentos necesarios para que los estudiantes puedan usar los
paradigmas asociados (sistemas multi-agente, robdtica). Ademas, tiene también un marcado caracter practico, ya que los
estudiantes realizaran pequefios desarrollos, aplicados al contexto de la salud.

3.Evaluacion

3.1.Tipo de pruebas y su valor sobre la nota final y criterios de evaluaciéon para cada prueba

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

La nota final de la asignatura en la convocatoria de mayo/junio se divide de la siguiente forma:
Sistemas multiagente. 50% de la nota final:

® Pruebas tedrico-practicas. 30% de la nota de la parte de Sistemas multiagente. Se trata de un examen
tedrico-practico con ejercicios sobre el temario de la asignatura. Debera obtenerse una calificacion mayor de 4
sobre 10 para poder superar el examen final. En caso de que no se alcance ese minimo, la nota final de la
asignatura sera la menor entre la nota media de las dos partes y la nota del examen.

® Trabajos académicos y practicas. 70% de la nota de la parte de Sistemas multiagente. Esta nota se alcanzara
mediante el desarrollo de una serie de trabajos practicos a realizar a lo largo del curso. Si no se entregan dichos
trabajos préacticos en su totalidad, o si la calificacion media de los mismos es inferior a 5 sobre 10, el alumno
necesitara llevar a cabo una prueba de recuperacion para aprobar la asignatura. Dicha prueba tendra lugar el dia
del examen final.
Robdtica: 50% de la nota final:

® Pruebas tedrico-practicas. 30% de la nota de la parte de Robdtica. Se trata de pruebas sobre contenidos
tedrico-practicos y ejercicios relacionados con el temario de la asignatura.

® Evaluacion del trabajo practico. 70% de la nota de la parte de Robdtica. El objetivo de esta prueba es evaluar los
conocimientos y destrezas adquiridos durante el desarrollo de un caso de estudio que requiere poner en juego
todos los resultados de aprendizaje. Se llevara a cabo en cada convocatoria oficial.

De cara a la convocatoria de septiembre, la evaluacion constara de las mismas partes que en la convocatoria de mayo/junio.

4.Metodologia, actividades de aprendizaje, programa y recursos

4.1.Presentacion metodoldgica general

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

1. El estudio y trabajo continuado desde el primer dia de clase.

2. Elaprendizaje y aplicacion de conceptos y metodologias, a través de las clases de teoria y problemas. En estas
clases los alumnos desempefiardn un papel activo en la discusion y resolucion.

3. El trabajo desarrollando proyectos propuestos por los profesores, cuyo resultado se plasma en la entrega de los
resultados convenientemente documentados, y que servira para la evaluacion en los términos indicados en el
correspondiente apartado.



4.2.Actividades de aprendizaje

En las clases de teoria y problemas se desarrollara el temario de la asignatura y se resolveran problemas de aplicacion de
los conceptos y técnicas presentadas en el programa de la asignatura.

En los trabajos docentes los estudiantes aplicaran las competencias adquiridas y lo reflejaran en un documento o
presentacion dirigido al profesorado de la asignatura.

Las tutorias virtuales consistiran en la realizacion de tutorias propuestas por el profesor de manera telematica para aclarar
las posibles dudas que surjan durante el Estudio

Todas las actividades (salvo el examen) tendran lugar a distancia, utilizando los medios proporcionados por la Universidad
de Zaragoza para dicho fin, y acogiéndose a lo que la Universidad de Zaragoza dicte en cuanto a docencia semipresencial.

4.3.Programa

® Sistemas multiagente

Agentes inteligentes
Sistemas multiagente
Tecnologias de acuerdo
Arquitecturas de agentes
Comunicacion y coordinacién
Plataformas de agentes

c o0 O O O O

® Robdtica
© Introduccién a la percepcion, robética y control
©  Marco conceptual y modelos clasicos
© Fundamentos y aplicaciones
O

Casos de estudio (relacionados con tematicas que incluyen: Visién por computador, Sistemas de
percepcion, Sistemas multi-robot, Robots manipuladores, Robética de servicio)

© Ejemplos de resultados recientes
4.4 Planificacion de las actividades de aprendizaje y calendario de fechas clave

Trabajo del estudiante

La dedicacion del estudiante para alcanzar los resultados de aprendizaje en esta asignatura se estima en 75 horas
distribuidas del siguiente modo:

® 8 horas problemas y casos,
8 horas practicas,
18 horas trabajos,
38 horas estudio,

3 evaluacién

Calendario de sesiones presenciales y presentacion de trabajos
La organizacion docente de la asignatura es la siguiente:

Clases de teoria y problemas (20 horas). Como se ha dicho anteriormente, estas clases no seran presenciales, llevandose a
cabo clases grabadas y disponibles en la plataforma virtual y/o clases sincronas.

Presentacion de trabajos objeto de evaluacion:
En los problemas y trabajos que se propongan se informara de su fecha de entrega al ser propuestos.
El calendario de examenes y las fechas de entrega de trabajos se anunciara con suficiente antelacién.

4.5.Bibliografia y recursos recomendados

La bibliografia recomendada por el profesorado se podra consultar en la biblioteca de la Universidad de Zaragoza
http://psfunizar10.unizar.es/brl3/eBuscar.php?tipo=a

Sistemas Multi-Agente

Mas, A. (2005). Agentes software y sistemas multiagente: conceptos, arquitecturas y aplicaciones. Prentice Hall.
Wooldridge, M. (2009). An introduction to multiagent systems. John Wiley & Sons.

Weiss, G. (Ed.). (2013). Multiagent systems. MIT press.

Bordini, R. H., Hubner, J. F., & Wooldridge, M. (2007). Programming multi-agent systems in AgentSpeak using Jason (Vol.
8). John Wiley & Sons.

Robética



Bibliografia basica:

Siciliano, Bruno, and Oussama Khatib, eds. Springer handbook of robotics. Springer, (ed. 2016). Capitulos 40, y 41.
https://www.springer.com/gp/book/9783319325507

Mesbahi, Mehran, and Magnus Egerstedt. Graph Theoretic Methods in Multiagent Networks. PRINCETON; OXFORD:
Princeton University Press, 2010.

Fei Chen and Wei Ren (2019), "On the Control of Multi-Agent Systems: A Survey", Foundations and Trends® in Systems
and Control: Vol. 6: No. 4, pp 339-499. http://dx.doi.org/10.1561/2600000019

Klette: Concise Computer Vision: An introduction into theory and algorithms: Springer-Verlag, 2014.
Kaehler, Bradski. Learning OpenCV 3: Computer Vision in C++ with the OpenCV Library: O'Reilly, 2017.

Craig, John J.. Introduction to robotics : mechanics and control / John J. Craig . - 2nd ed. Reading, Massachusetts :
Addison-Wesley, cop. 1989

Fundamentos de robdtica / Antonio Barrientos ... [et al.]. - 22 ed. Madrid [etc.] : McGraw-Hill, cop. 2007

Bibliografia complementaria:

Szeliski, Richard. Computer vision : algorithms and applications / Richard Szeliski London : Springer, cop. 2011

Sonka, Hlavac, Boyle. Image Processing, Analysis and Machine Vision: Cengage Learning, 2014.

Bullo, Francesco, Jorge Cortes, and Sonia Martinez. Distributed control of robotic networks: a mathematical approach to
motion coordination algorithms. Vol. 27. Princeton University Press, 2009. Accesible en abierto:

http://coordinationbook.info/index.html

Ren, Wei, and Randal W. Beard. Distributed consensus in multi-vehicle cooperative control. Vol. 27. No. 2. London: Springer
London, 2008. https://www.springer.com/gp/book/9780857291684



