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2. Pre-requisitos y co-requisitos.

3. Objetivo de la asignatura. Facilitar al estudiante las capacidades necesarias
para resolver problemas de aplicacion de la robdtica a problemas de
automatizacion de procesos.

4. Aportacién al perfil del graduado. Analizar, disefiar e implementar sistemas
robdticos para diversas aplicaciones, en el desarrollo de sistemas
computacionales. Asi como para el desarrollo y puesta en practica de las
competencias que el alumno debe incorporar a su formacién académica.

5. Contenido tematico.

UNIDAD I INTRODUCCION

Identificar los antecedentes de la Robética; asi como el ambito de aplicacién para la resolucién
de problemas.

TEMAS
Antecedentes
Definicion
Motivacién
Aplicaciones

PN PE




UNIDAD I MANIPULADORES

Definir los conceptos geométricos de la Robdtica, ademas de diferenciar sus operaciones y
propiedades.

TEMAS
1. Introduccién
2. Manipulador
a. Geometria
b. Marco de referencia

c. Notacién
3. Espacio de Trabajo
a. Notacién

b. Clasificacion
4. Transformacion

a. Translacion

b. Rotacion

c. Homogénea

UNIDAD i CINEMATICA DIRECTA E INVERSA

Analizar las relaciones entre movimiento y posicion.

TEMAS
1. Introduccion
2. Posicién de Manipulador
3. Notacién Denavit-Hartenberg
4. Cinematica
a. Directa
b. Inversa
UNIDAD v DINAMICA DE MANIPULADORES

Analizar la dinamica de los manipuladores.

TEMAS
1. Introduccién
2. Dinamica
a. Energia Cinética
b. Energia Potencial
3. Modelo Dinamico
4. Control de Movimiento

UNIDAD \Y; ROBOTS MOVILES

Definir los conceptos geométricos de los robots moviles, ademas de clasificar sus operaciones
y propiedades.




TEMAS
1. Introduccién
2. Arquitecturas de Control
3. Sistemas de Locomocién

UNIDAD \ CONTROL DE ROBOTS MOVILES

Analizar la cinematica y control de un robot mévil, asi como los componentes de actuacién y
percepcion.

TEMAS
1. Introduccién
2. Cinematica de Robots Méviles
3. Actuadores
4. Sensores

UNIDAD Vi PROYECTO

Implementar un proyecto robético.

TEMAS
1. Presentacion de Problematica
2. Disefio y Desarrollo del Sistema
3. Presentacion del Sistema Difuso
4. Documentacion del Proyecto

6. Metodologia de desarrollo del curso.

Estrategias de investigacion
Estrategias de desarrollo de proyectos
Estrategias de implementacién
Estrategias analiticas

Estrategias de evaluacion

Estrategias de divulgacién

Estrategia de exposicion

7. Sugerencias de evaluacion.

Participacion

Trabajos de investigacion
Exposicion

Evaluacion de competencias
Proyecto




Bibliografiay Software de apoyo.

Introduction to Robotics: Mechanics and Control. John Craig. Addison
Wesley, 3" edition.

Robot Modeling and Control. Mark W. Spong, Seth Hutchinson, M.
Vidyasagar. Wiley, 1% edition.

Probabilistic Robotics (Intelligent Robotics and Autonomous Agents series).
Sebastian Thrun, Wolfram Burgard, Dieter Fox. The MIT Press.

Handbook of Robotics. Bruno Siciliano, Oussama Khatib. Springer; 1%
edition.

Principles of Robot Motion: Theory, Algorithms, and Implementations
(Intelligent Robotics and Autonomous Agents series). Howie Choset, Kevin
M. Lynch, Seth Hutchinson, George A. Kantor, Wolfram Burgard, Lydia E.
Kavraki, Sebastian Thrun. The MIT Press.

Robotics. Appin Knowledge Solutions. Jones & Bartlett Publishers, 1°
edition.

Robética. Saha. McGraw-Hill Interamericana Editores S.A. de C.V.

Introduccion a la robdtica. José Maria Angulo Usategui, Susana Romero
Yesa, Ignacio Angulo Martinez. Paraninfo S.A.

Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics, and Control. Reza N.
Jazar. Springer; 2" edition.

Robotics: Modelling, Planning and Control (Advanced Textbooks in Control
and Signal Processing). Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani,
Giuseppe Oriolo. Springer, 2nd edition.

Software de apoyo: MATLAB

9. Actividades propuestas.

Desarrollo de un prototipo robético y redaccién de un articulo con el desarrollo,
resultados y conclusiones del proyecto.
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