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Clave Hora}s de Ho[as_ de Créditos Tipo de curso Nucleo de formacion

teoria préctica Total de horas
L41087 1 2 3 4 Curso Integral

Unidad de Aprendizaje Antecedente
Fundamentos de robdtica
Tratamiento de imagenes

Unidad de Aprendizaje Consecuente

Ninguna

Programas educativos o espacios académicos en los que se imparte:
Licenciatura en Ingenieria en Computacién (Facultad. de Ingenieria, Centros Universitarios: Atlacomulco, Ecatepec, Texcoco, Valle de
Chalco, Valle de México, Valle de Teotihuacan, Zumpango)
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La idea de una “maquina que piensa” se remonta a las antiguas civilizaciones. Algunas décadas atras, el concepto de Inteligencia artificial trajo
consigo el desarrollo de diferentes procesos de pensamiento humano, por lo que la rob6tica tomo un lugar importante. Durante el desarrollo de la
robodtica se han desarrollado desde robots que manipulan objetos simples hasta llegar a nuestros dias donde los robots méviles y cooperativos
son una realidad. Cabe mencionar que el funcionamiento de estos Ultimos aun es bastante limitado sin embargo se han construido robots para
aplicaciones especificas que han facilitado la realizacion de ciertas tareas.

En este curso se presentaran los robots méviles y cooperativos. Para la parte practica del curso se utilizan los kits de FisherTechnick.

[ll. LINEAMIENTOS DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE

DEL DOCENTE

DEL DISCENTE

Establecer las politicas del curso.

Respetar el horario del curso y la forma de evaluarlo.

Cumplir el temario y el nUmero de horas asignadas al curso.

Asesorar y guiar el trabajo de las unidades de aprendizaje.

Retroalimentar el trabajo de los alumnos.

» Fomentar la creatividad en los alumnos a través del desarrollo
de proyectos.

= Preparar material y utilizar estrategias que permitan alcanzar
los propésitos del curso.

= Asistir a todas las sesiones y estar a tiempo.

= Mantener el control dentro del aula y fomentar el trabajo en
equipo.

= Mantener una actitud de respeto y tolerancia a los discentes.

Asistir puntualmente
Contar con la asistencia establecida en el reglamento de
Facultades:

=  80% para examen ordinario

=  60% para examen extraordinario

= 30% para examen a titulo de suficiencia
Cumplir con las actividades encomendadas entregando con
calidad en tiempo y forma los trabajos requeridos
Participar activa y criticamente en el proceso de ensefianza-
aprendizaje
Desarrollar los proyectos con sus comparfieros fomentando el
comparfierismo, la solidaridad y el buen comportamiento.

IV. PROPOSITODE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE

| El alumno conocera los conceptos relacionados con la robética movil, teniendo asi un panorama global de esta area.
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V. COMPETENCIAS GENERICAS

| Modelado Matematico, Disefio y Programacién de Robots.

VI. AMBITOS DE DESEMPENO PROFESIONAL

| Empresas Privadas, Industrias y en el sector Educativo.

VII. ESCENARIOS DE APRENDIZAJE

Aula con videoproyector y laboratorio de robotica, equipado con kits didacticos de Robots (Fischertechnik, Lego, Vex, etc.).
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ok wNE

Comprender los conceptos basicos de robotica moévil identificando los conceptos importantes.
Entender los diferentes tipos de locomocion de los robots moviles.

Entender los modelos cinematicos de los robots moviles.

Identificar los tipos de sensores utilizados en la robotica movil.

Conocer los métodos de localizacion y construccién de mapas.

Conocer los métodos de planificaciéon y navegacion para los robots moviles.
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UNIDAD DE COMPETENCIA [:

ELEMENTOS DE COMPETENCIA

Conocimientos

Habilidades

Actitudes /
Valores

Comprender los conceptos basicos de robética
moévil identificando los conceptos importantes.

Introduccion

Aplicacion y estado del arte
Problemas de la rob6tica movil
Terminologia

Arquitecturas y estrategias de
control

Problemas de la robotica movil

Mentales: Como la deduccion, la
intuicién, el analisis, la sintesis, la
observacion.

Tolerancia a las opiniones de
otros

Participacion critica y
argumentativa

Mostrar una actitud
propositiva

Responsabilidad en el
cumplimiento de las tareas
asignadas

Estrategias didacticas:

Se utilizaran peliculas que muestran los desarrollos y avances en la robética movil .
Se pueden mostrar videos cortos de robots para mostrar los campos de aplicacién

Recursos requeridos:
Material dado por el profesor,

Tiempo destinado:

de los robots moviles. Se pueden realizar lecturas sobre las aplicaciones de los _diapositivas, libros de texto, 4.5 hrs
Y ' internet y articulos de revistas.
robots méviles.
~ EVIDENCIAS
CRITERIOS DE DESEMPENO DESEMPERO PRODUCTOS

El alumno sera capaz de diferenciar los diferentes tipos de robos y sus aplicaciones,
conocera las normas mas importantes relacionadas con la seguridad de robots.

Se realizaran preguntas de forma
aleatoria a los alumnos para ver si
comprendieron en clase.

Cuestionarios
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UNIDAD DE COMPETENCIA II:

ELEMENTOS DE COMPETENCIA

Conocimientos

Habilidades

Actitudes /
Valores

Entender los diferentes tipos de locomocion de
los robots moviles.

Conceptos basicos
Locomocién con patas
Locomocion con ruedas
Otros tipos de locomocion

Psicomotrices: Se necesitan para
armar mecanismo utilizados en los
robots

Mentales: Como la deduccion, la
intuicién, el andlisis, la sintesis, la
observacion

Tolerancia a las opiniones de
otros

Participacion critica y
argumentativa

Mostrar una actitud
propositiva

Responsabilidad en el
cumplimiento de las tareas
asignadas

Estrategias didacticas:

Se utilizaran diapositivas para explicar estos temas ilustrando los diferentes tipos de
locomocién en un robot. Se utilizaran los kits Mechanics de Fischertechnik, para
armar diferentes dispositivos de locomocién utilizados.

Recursos requeridos:
Diapositivas.

Kits de Fischertechnik de robots
moviles.

Tiempo destinado:

3.0 hrs tedricas
6.0 hrs practicas

- EVIDENCIAS
CRITERIOS DE DESEMPENO DESEMPERO PRODUCTOS
Los alumnos conoceran los diferentes dispositivos tipos de locomocion utilizados en | El alumno resolvera una serie de | Practicas 'y  mecanismos
la robotica y sabran como funcionan. practicas relacionadas con | armados.

diferentes tipos de locomocion.
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UNIDAD DE COMPETENCIA IlI:

ELEMENTOS DE COMPETENCIA

Conocimientos

Habilidades

Actitudes /
Valores

Entender los modelos cinematicos de los
robots moéviles con llantas.

Introduccion
Configuraciones de las llantas

Descripcién del comportamiento

mecanico del robot
Modelo Cinematico

Restricciones Cinematicas de las

llantas y del robot

Grados de libertad

Espacio de trabajo

Control del movimiento y la
posicion

Psicomotrices: Se necesitan para
armar robots

Mentales: Como la deduccion, la

intuicién, el andlisis, la sintesis, la
observacion

Tolerancia a las opiniones de
otros

Participacion critica y
argumentativa

Mostrar una actitud
propositiva

Responsabilidad en el
cumplimiento de las tareas
asignadas

Estrategias didacticas:

Se utilizaran diapositivas y pizarron para explicar los conceptos cinematicos de los

robots méviles. Se utilizaran kits de Fischertechnik, para armar un robot movil.

Recursos requeridos:
Diapositivas.
Kits de robots de Fischertechnik.

Tiempo destinado:

4.5 hrs tedricas
3.0 hrs practicas

CRITERIOS DE DESEMPENO

EVIDENCIAS

DESEMPENO

PRODUCTOS

Los alumnos conoceran los diferentes tipos de sensores y motores utilizados en la

robotica y sabran como funcionan.

El alumno armaréa un robot movil.

Practicas y kits armados.
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UNIDAD DE COMPETENCIA IV:

ELEMENTOS DE COMPETENCIA

Conocimientos

Habilidades

Actitudes /
Valores

Identificar los tipos de sensores utilizados en la
robética movil.

Clasificacion de sensores
Caracteristicas de los sensores

(respuesta, resolucion, ancho de

banda, etc.)
Tipos de sensores (encoders,
giroscopios, camaras, etc.)

Psicomotrices: Se necesitan para
armar robots

Mentales: Como la deduccion, la

intuicién, el andlisis, la sintesis, la
observacion

Tolerancia a las opiniones de
otros

Participacion critica y
argumentativa

Mostrar una actitud
propositiva

Responsabilidad en el
cumplimiento de las tareas
asignadas

Estrategias didacticas:

Se utilizaran diapositivas para explicar estos temas. Se utilizaran los sensores de

para programar robots méviles.

Recursos requeridos:
Diapositivas.

Kits de Robots FischerTechnik y
sensores.

Tiempo destinado:

3.0 hrs tedricas
8.0 hrs practicas

CRITERIOS DE DESEMPENO

EVIDENCIAS

DESEMPENO

PRODUCTOS

Los alumnos conoceran los diferentes tipos de sensores e identificaran como son

utilizados en robética movil.

El alumno armara un robot movil
integrando sensores para realizar
ciertas tareas.

Kit de robot armado, sensores
y programacion del mismo
para alguna tarea. (Proyecto
Final)
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ELEMENTOS DE COMPETENCIA

UNIDAD DE COMPETENCIA V:
Conocimientos

Habilidades

Actitudes /
Valores

Introduccion

Técnicas de estimacion de la
posicién (localizacion)
Técnicas de representacion y
construccion de mapas
SLAM

Conocer los métodos de localizacion y
construccion de mapas.

Mentales: Como la deduccion, la
intuicién, el analisis, la sintesis, la
observacion

Tolerancia a las opiniones de
otros

Participacion critica y
argumentativa

Mostrar una actitud
propositiva

Responsabilidad en el
cumplimiento de las tareas
asignadas

Estrategias didacticas:

Recursos requeridos:

Tiempo destinado:

Se utilizaran diapositivas para explicar estos temas. Diapositivas. 8.0 hrs tedricas
~ EVIDENCIAS
CRITERIOS DE DESEMPENO DESEMPERO PRODUCTOS
Los alumnos comprenderan la importancia de los sistemas de localizacién y | El alumno leerd  articulos | Reportes y/o Exposiciones

construccion de mapas para los robots.

relacionados con estos temas
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UNIDAD DE COMPETENCIA VI:

ELEMENTOS DE COMPETENCIA

Conocimientos

Habilidades

Actitudes /
Valores

Conocer los métodos de planificacion y
navegacion para los robots méviles.

Introduccion

Generacion de trayectorias
Espacios de configuracion
Grafos de visibilidad
Diagramas de Voronoi
Etc

Técnicas para evitar obstaculos

Arquitecturas de navegacion de

robots méviles

Mentales: Como la deduccion, la
intuicién, el analisis, la sintesis, la
observacion

Tolerancia a las opiniones de
otros

Participacion critica y
argumentativa

Mostrar una actitud
propositiva

Responsabilidad en el
cumplimiento de las tareas
asignadas

Estrategias didacticas:

Recursos requeridos:

Tiempo destinado:

PN o . Diapositivas.
Se utilizaran diapositivas para explicar estos temas. 8.0 hrs tedricas
~ EVIDENCIAS
CRITERIOS DE DESEMPENO DESEMPERO PRODUCTOS
Los alumnos comprenderan la importancia de los métodos de planificacion y | El alumno leerd  articulos | Reportes y/o Exposiciones

navegacioén de robots.

relacionados con estos temas
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X. EVALUACION Y ACREDITACION

Ordinaria:
ler Examen Parcial (Escrito Unidades I-1V) 30%
2° Examen Parcial (Calificacion de Précticas) 20%
Exposicion Oral 20%
Proyecto final (Disefio, Modelo Matematico y Programacion de un Robot Mévil) 30%

Extraordinaria y a Titulo de Suficiencia:
Proyecto final (Disefio, Modelo Matematico y Programacion de un Robot Mévil) 50 %
Examen escrito 50 %
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