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ROBOTICA MOVIL Y DE MANIPULADORES
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OPTATIVA ORSC1

OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DE LA ASIGNATURA

Robdtica de Movil y de Manipuladores es una asignatura optativa del programa de Maestria en
Optomecatrénica del CIO. En ella se estudiaran sistemas roboéticos de los tipos manipuladores y
moviles desde un enfoque tedrico practico. Es un curso recomendado para estudiantes que
optomecatronica que hayan tomado cursos introductorios a sistemas de control, robdtica y
vision por computadora. En este curso se estudiaran sistemas robéticos moviles en 2D y 3D
incluyendo vehiculos aéreos, terrestres y acuaticos. Asi mismo el estudiante comprendera el
funcionamiento teérico y practico de los brazos manipuladores industriales. Practicas de
laboratorio son incluidas en este curso.

TEMAS Y SUBTEMAS
1. Introduccidn (2 sesiones)
1.1. Historia, tipos y clasificacion de los robots
1.2. Desarrollos recientes
1.3. Sensores
1.4. Referencias bibliogréficas revistas y congresos relevantes

2. Modelo matematico de sistemas robéticos (7 sesiones)
2.1. Dindmica y cinemética
2.2. Robots manipuladores
2.3. Robots moviles
2.4. Sistemas holonémicos y no holonémicos

3. Control de robots (8 sesiones)
3.1. Manipuladores
3.1.1.De 2 y 6 grados de libertad
3.2. Moviles
3.2.1.En el plano y en el espacio
3.2.2.Robots terrestres
3.2.3.Robots aéreos
3.3. Simulaciones
3.3.1.ROS: Robot Operating System
3.4. Control basado en visién

4. Navegacioén y localizacion (7 sesiones)
4.1. Estimacion de estados
4.2. Elfiltro de Kalman
4.3. Localizacion y mapeo simultaneo (SLAM)

5. Introduccién alatele-operacion y realidad virtual (4 sesiones)

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

i) Frente a docente: El alumno realizara ejercicios en clase orientados por el profesor.
Simulaciéon de los ejercicios en programas especializados. Analisis de los resultados y
discusién frente al grupo. Exposicibn de las ideas y métodos utilizados para la
resolucién de problemas técnicos. Debates en grupo acerca de las metodologias
aplicadas en la solucion de los problemas vistos en clase.

i) Independientes: Tareas orientadas por el profesor. Practicas de laboratorio en equipo.
Programacion de robots y eventual construccion de robots en grupo. Simulacién de los



sistemas de control aplicados a robots; ejecuciéon practica de los algoritmos en
plataformas experimentales.

CRITERIOS Y PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION Y ACREDITACION
Asistencia y puntualidad: 3 retardos = 1 falta; 2 faltas = 1 punto menos en la calificacion final.

Trabajos y participacion 20%
en clase

Examenes 40%
Proyecto final 40%

Exdmenes: 2 exdmenes y un proyecto final
Proyecto final y/o concurso: 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 movil
tipo terrestre o aéreo. La dinamica del proyecto puede ser a forma de concurso a fin de motivar
el desarrollo tecnolégico en los estudiantes.
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