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|. Datos de identificacion.
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Licenciatura de Ingenieria en Computacioén, 2019

Unidad de aprendizaje | Robotic

a

1

Horas
practicas

Carga académica 3
Horas
teoricas
Carécter Obligatoria Tipo Curso

Area
curricular

Seriacion

Formacién comudn

Clave | LINC37
4 7
Total de Créditos
horas

Periodo escolar | Séptimo

Ingenieria Aplicada y Disefio de Nucleo de .

o o Sustantivo
Ingenieria formacion
Ninguna Ninguna
UA Antecedente UA Consecuente
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Il. Presentacion del programa de estudios.

La robdtica es un area multidisciplinaria que abarca una gran gama de aplicaciones
en la actualidad. El control en tiempo real, la simulacion, la vision por computadora,
la inteligencia artificial y el aprendizaje automatico; son solo algunas de las areas
del conocimiento que tienen interaccion directa con los Ingenieros en Computacion,
por lo que es una ciencia indispensable para el conocimiento de los alumnos de esta
licenciatura.

Los diferentes tipos de robots pueden llevar a cabo tareas de investigacion,
automatizacion, educacion, asistentes médicos y de casa, por mencionar algunos.
En este curso contribuye al perfil de egreso brindando las bases que sustentan la
robdtica, al grado que los alumnos podran ser capaces de modelar, construir y
programar robots para tareas especificas.

La unidad de aprendizaje esta constituida por seis unidades teméticas que llevan al
alumno a entender cémo funcionan los robots. En la primera unidad se presentan
los antecedentes, fundamentos y aplicaciones de la robdética; en la segunda unidad
se analiza el funcionamiento de los componentes de un robot, como son: sus
sensores, actuadores, controladores, transmisores, donde se describe su principio
de funcionamiento y la interaccién que tienen entre ellos; en la tercera unidad se
analizan las bases matematicas aplicadas a un robot para conocer la posicion y
orientacion del elemento final de este; en la cuarta unidad se disefian los modelos
de cinemética directa e inversa que son necesarios para el control y programacion
de los robots; en la quinta unidad se crean programas en simuladores y/o lenguajes
de programacion para que un tipo de robot en especifico resuelva problemas
planteados por los alumnos o el docente; y finalmente, en la Ultima unidad temética
se analizan los conceptos mas importantes de la robética movil.
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[ll. Ubicacién de la unidad de aprendizaje en el mapa curricular

MAPA CURRICULAR DE LA LICENCIATURA DE INGENIERIA EN COMPUTACION, 2019
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| DISTRIBUCION DE LAS UNIDADES DE APRENDIZAJE OPTATIVAS
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IV. Objetivos de la formacion profesional.

Objetivos del programa educativo:

Son objetivos de la Licenciatura de Ingenieria en Computacion, formar
profesionistas que sean capaces de proveer soluciones computacionales
innovadoras y sustentables a los problemas, requerimientos y necesidades
especificas de la sociedad con responsabilidad ética y mediante la aplicacion de
metodologias y normas adecuadas en el desarrollo, implantacion, optimizacion,
administracion y mantenimiento de sistemas de computo, que impliquen el uso o la
integracion de hardware, software y comunicaciéon en diferentes plataformas y
dispositivos y desarrollar los aprendizajes y competencias para:

Generales

e Ejercer el dialogo y el respeto como principios de la convivencia con sus
semejantes, y de apertura al mundo.

e Reconocer la diversidad cultural y disfrutar de sus bienes y valores.

e Convivir con las reglas de comportamiento socialmente aceptables, y
contribuir en su evolucion.

e Adquirir los valores de cooperacion y solidaridad.

e Cuidar su salud y desarrollar armoniosamente sSu cuerpo; ejercer
responsablemente y de manera creativa el tiempo libre.

e Ampliar su universo cultural para mejorar la comprension del mundo y del
entorno en que vive, para cuidar de la naturaleza y potenciar sus
expectativas.

e Participar activamente en su desarrollo académico para acrecentar su
capacidad de aprendizaje y evolucionar como profesional con autonomia.

e Asumir los principios y valores universitarios, y actuar en consecuencia.

e Emplear habilidades lingUistico-comunicativas del idioma inglés.

e Evaluar el progreso, integracion e incertidumbre de las ciencias, ante la
creciente complejidad de las profesiones.

Particulares

e Crear proyectos de sistemas computacionales a través de la identificacion
de necesidades, metodologias ad hoc, teorias de la computacion, empleo
de sistemas de programacidén, mejores practicas, sistemas electrénicos,
comunicaciones y de sistemas, sefiales y control, para mejorar la cobertura
y calidad de los servicios de computo de la sociedad y en sectores
prioritarios como la educacioén, salud y seguridad social.

e Evaluar redes de computo a través del analisis, el disefio y la administracion
de la interconexién de dispositivos en redes de computadoras de area local
y abierta, considerando estandares y modelos internacionales, para
garantizar el rendimiento 6ptimo en la transmision de datos.
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e Crear nuevas tecnologias computacionales, empleando tecnologias
emergentes tales como la inteligencia artificial, la vision computacional, el
reconocimiento de patrones, la graficacion por computadora, los sistemas
embebidos y la ciencias de los datos; para resolver problemas especificos
de la sociedad y en sectores prioritarios como la educacion, salud y
seguridad social.

Objetivos del nucleo de formacion:

Desarrollar en el alumno el dominio teérico, metodolégico y axiologico del campo de
conocimiento donde se inserta la profesion.

Comprender unidades de aprendizaje sobre los conocimientos, habilidades vy
actitudes necesarias para dominar los procesos, métodos y técnicas de trabajo; los
principios disciplinares y metodoldgicos subyacentes; y la elaboracion o preparacion
del trabajo que permita la presentacion de la evaluacion profesional.

Objetivos del area curricular o disciplinaria:

Evaluar sistemas computacionales empleando paradigmas como la teoria de la
computacion, la teoria de juegos, la teoria de las bases de datos, las
comunicaciones de datos, la ingenieria de software, tecnologias de vanguardia y
arquitecturas de hardware, para optimizar la cobertura y calidad de los servicios de
computo en las organizaciones de los sectores prioritarios como la educacion, salud
y seguridad social, asi como la creacién de aplicaciones especificas.

V. Objetivos de la unidad de aprendizaje.

Construir un robot de propdésito especifico identificando los diferentes componentes
mecanicos, sensores y actuadores, para generar los modelos geomeétricos,
cinematicos de robots manipuladores, y automatizar tareas especificas de
individuos o0 procesos en organizaciones.

VI. Contenidos de la unidad de aprendizaje, y su organizacion.

Unidad tematica 1. Conceptos fundamentales de roboética

Objetivo: Analizar los conceptos basicos de los sistemas robético, mediante el
estudio del estado del arte y los estandares internacionales, para comprender los
diferentes tipos de robots y su seguridad.

Temas:

1.1 Antecedentes de robdtica

1.2 Terminologia

1.3 Aplicaciones y estado del arte

1.4 Tipos de los robots: Manipuladores y moviles
1.5 Aspectos de seguridad y normas
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Unidad teméatica 2. Componentes de los robots

Objetivo: Analizar el funcionamiento de los componentes que tienen los robots,
atraves de la revision de sus componentes fisicos, para comprender su estructura
mecanica, movilidad y control.

Temas:

2.1 Estructura Mecanica

2.2 Actuadores eléctricos: Motores DC, motores a pasos, servomotores
2.3 Sensores: Caracteristicas de los sensores, encoders

Unidad tematica 3. Fundamentos matematicos

Objetivo: Relacionar los fundamentos matematicos aplicandolos a los elementos
de los robots, para conocer la posicién y orientacion del elemento final.

Temas:
3.1 Sistemas de coordenadas

3.2 Traslacién y rotacion: Representacion matricial, convencion de Euler,
convencion pitch-yaw-roll

3.3 Cambio de sistemas de referencia
3.4 Transformaciones homogéneas

Unidad tematica 4. Cinemética directa e inversa en robots manipuladores

Objetivo: Disefiar los modelos cinematicos, aplicando los fundamentos
matematicos, para la evaluacion del movimiento controlado en un robot
manipulador de lazo abierto.

Temas:

4.1 Caracteristicas de los robots manipuladores
4.2 Modelo cinematico directo

4.3 Modelo cinematico inverso
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Unidad teméatica 5. Programacion de robots

Objetivo: Crear programas, utilizando simuladores y/o lenguajes de
programacion especializados, para que un robot resuelva una problematica
planteada.

Temas:

5.1 Modos de programacién de robots.

5.2 Simuladores de robotica.

5.3 Lenguajes de programacion de robots didacticos.
5.4 Tipos de arquitecturas de control.

Unidad tematica 6. Introduccion a la robética movil

Objetivo: Analizar los fundamentos de los robots moviles, a través de la revision
del estado del arte, para tener un panorama global de esta area.

Temas:

6.1 Paradigmas de la robotica movil
6.2 Locomocion

6.3 Modelo cinematico

6.4 Mapeo

6.5 Localizacién

VII. Acervo bibliografico

Basico:
Craig, J., (2017), Introduction to Robotics: Mechanics and Control, Pearson.

Fu, K.S., Gonzélez, R. C., Lee, C. S., (1990), Robdtica: Control, Deteccién, Vision e
Inteligencia, McGraw-Hill.

Saha, S., (2010), Introduccién a la Robdtica, McGraw-Hill.
Siciliano, B., & Khatib, O., (Eds.), (2016), Springer handbook of robotics. Springer.

Siegwart, R., Nourbakhsh, I. R., & Scaramuzza, D., (2011), Introduction to
autonomous mobile robots, MIT press.

Spong, M., (2020), Robot Modeling and Control, Wiley.
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Complementario:

Corona, L. G., (2019), Sensores y Actuadores. Editorial Patria

Choset, H. M., Lynch, K. M., Hutchinson, S., Kantor, G., Burgard, W., Kavraki, L.,
Arkin, R. C., (2005), Principles of robot motion: theory, algorithms, and
implementation. MIT press.

Mueller, A., (2019), Modern Robotics: Mechanics, Planning, and Control, IEEE
Control Systems Magazine, 39(6), 100-102.

Niku, S., (2020), Introduction to Robotics: Analysis, Control, Applications, Wiley.
Reyes, F., (2011), Robdtica: Control de Robots Manipuladores, Alfaomega.

Siciliano, B., Sciavicco, L., Villani, L., & Oriolo, G., (2010), Robotics: modelling,
planning and control. Springer Science & Business Media.

Thrun, S., (2002), Probabilistic robotics. Communications of the ACM, 45(3), 52-57.
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