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OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DE LA ASIGNATURA

Descripcién

Es un curso introductorio a los sistemas roboticos apto para estudiantes de las carreras de
fisica, matematicas, mecatronica, electronica, sistemas, mecanica y carreras afines a las
anteriores. En ella se estudian las bases de los sistemas robéticos mdviles en 2D y 3D
incluyendo vehiculos aéreos y terrestres; ademas de los robots manipuladores de uso industrial.
El alumno obtendra los conocimientos para continuar con el estudio de cursos de robética
avanzados como: control de robots por visién, navegacion, y localizacién.

Expectativas y Objetivos

Conocer las herramientas basicas necesarias para el andlisis de sistemas robdticos tipo
manipulador y mévil. Programacion y simulacion un robot mavil terrestre o aéreo enlazando la
teoria y practica utilizando las herramientas adquiridas en el curso. Programacion del robot
Kuka disponible en el laboratorio utilizando por medio de los conocimientos adquiridos en el
curso.

TEMAS Y SUBTEMAS
1. Introducciéon (2s%)
1.1. Motivacion
1.2. Tipos de robots
1.3. Ejemplos de aplicaciones con robots industriales y méviles

2. Algebra de matrices (3s)
2.1. Diferenciacién de vectores
2.2. Dependencia e independencia lineal
2.3. Eigenvalores y eigenvectores
2.4. Transformaciones de similaridad

3. Representacién de la orientaciéon y posicién de un robot (5s)
3.1 Rotaciones en el plano y en tres dimensiones
3.2 Composicién de rotaciones
3.3 Parametrizacion de rotaciones
3.4 Representacion de la posiciéon de un robot
3.5 Transformaciones homogéneas

4. Introduccion alos robots manipuladores (7s)
4.1. Cinemética directa e inversa
4.2. Cinemaética de velocidad
4.3. Control de articulacion independiente

5. Introduccion alos robots moviles (7s)
5.1. Movilidad
5.2. Robots terrestres
5.3. Robots aéreos
5.4. Ruta y planificacion de trayectorias
5.4.1.Planificacion de trayectorias por métodos probabilisticos

6. Dinéamica (4s)
6.1. Las ecuaciones de Euler-Lagrange aplicadas a sistemas robéticos
6.2. Dinamica y control de robots
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ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

i) Frente a docente: Se cubre un total de 28 sesiones de una hora y media a la semana
con la participacion activa del estudiante. El curso se impartira de manera teérica —
practica. El curso se impartira de manera teérica — practica. La parte tedrica sera
impartida por el profesor en clase, donde los estudiantes discutiran ideas de problemas
propuestos en pizarrén. La participaciéon activa, grupal e individual de los estudiantes en
la solucién de problemas de programacion, modelado, andlisis de control de robots sera
estimulada durante todo el curso.
Para la parte practica se propondran problemas de sistemas roboticos a ser simulados
utilizando herramientas de software de cédigo abierto como Robotic Operating System
(ROS). Durante el curso el estudiante realizard practicas utilizando algin robot movil
disponible para el curso y el robot industrial Kuka.

i) Independientes: El estudiante realiza al menos 42 horas de actividades diversas fuera
del aula como: tareas, solucion de problemas, lectura y analisis de articulos de
investigacién y otras referencias bibliograficas.

CRITERIOS Y PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION Y ACREDITACION
El curso se evalla de acuerdo a los siguientes conceptos: examenes, proyecto final; trabajos y
participacion en clase, asistencias.

Asistencia y puntualidad: 3 retardos = 1 falta; 2 faltas = 1 punto menos en la calificacién final.

Actividades Porcentaje
Trabajos 10%
Participacion en clase 10%
Examenes 40%
Proyecto final 40%

Examenes: 2 examenes y un proyecto final

Proyecto final: Se formaran equipos, los cuales podran trabajar sobre un proyecto donde un
robot debera realizar una tarea especifica determinada por el profesor. En dicho proyecto se
deberan aplicar los conceptos aprendidos en clase. Algunos equipos trabajaran sobre el robot
industrial Kuka, mientras que otros equipos podran trabajar sobre un robot mavil tipo terrestre o
aéreo.
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