CARTA DESCRIPTIVA (FORMATO MODELO EDUCATIVO UACJ VISION 2020)

I. Identificadores de la asighatura

Instituto: 1T Modalidad: Presencial
Departamento: Eléctrica y Computacién
Créditos:
Modelado y
Simulacién de
Materia: Robots
Programa: Maestria en Computo Aplicado Caracter: Obligatoria
Clave:
Tipo: Teoria
Nivel: Avanzado
Horas: 50 Totales Teoria:70% Préactica: 30%
Il. Ubicacién
Antecedentes: Clave

Matematicas para
Computacion
Computacion Cientifica

Consecuente:

Ill. Antecedentes

Conocimientos: métodos numéricos, simulacion de modelos, programacion C++.

Habilidades: Analisis de informacién, busqueda de datos e informacién, abstraccién de
problemas, argumentacion sélida planteamiento de hipétesis, leguaje oral técnico.




Actitudes y valores: Responsabilidad, iniciativa, respeto, compromiso de trabajo, honestidad
académica, autocritica.

IV. Propoésitos Generales

Los propdsitos fundamentales del curso son:

Que el estudiante sea capaz de plantear modelos matematicos acerca del disefio de sistemas
fisicos, y de las tareas robotizadas que deberan realizar. Considerando las tres modalidades de
control de robots: terrestres (rodantes y caminantes), aéreos, y acuaticos.

Que los estudiantes sean capaces de disefiar algoritmos basados en diversas técnicas de
modelacién numérica que sean eficientes en términos de su complejidad computacional. Asi
como también de codificarlos en lenguaje de computadora de alto nivel C++.

Que los estudiantes sean capaces de disefiar leyes de control dindAmico de robots en las
modalidades de robots rodantes, caminantes, aéreos y acuaticos.

V. Compromisos formativos

Intelectual: El alumno conocera la ciencia basica, y las areas especificas del estado del arte de
la robética desde un enfoque de simulacion y modelacion. Planteara soluciones que modelen
problemas comunes de aplicacion de la robotica computacional en su formacion.

Humano: El estudiante reflexionara acerca de las implicaciones que los modelacién numérica en
sistemas robéticos atafien en el mejoramiento y eficiencia en muchas de las actividades del ser
humanao.

Social: El alumno analizara las repercusiones de proveer soluciones de calidad de la ingenieria
robética relacionados con las necesidades del sector local, regional y nacional que actualmente
sean una problematica social.

Profesional: El estudiante incorporara a su formacion los elementos fundamentales del analisis
tedrico y la implementacién practica de forma que pueda disefiar proyectos tecnolégicos
diversos, asi como generar eficacia en las soluciones dadas a un problema tecnoldgico de la
comunidad.




VI. Condiciones de operacién

Espacio:

Laboratorio:

Poblacién:

Robética movil

Aula tradicional

Mobiliario:

3-10

Material de uso frecuente:

a) Pizarrén
b) Computador portatil

Condiciones especiales:

Mesa con espacio para
laptop v libros, silla, toma
corriente.

VII. Contenidos y tiempos estimados

Temas Contenidos Actividades
a) Sensado propioceptivo -Cadificacion interactiva de
Temal b) Sensado Exteroceptivo algoritmos en clase C++.

Modelos de Sensado

¢) Extraccion, reconocimiento y
clasificacién de patrones
d) Visiébn computacional en 3D

-Problemas algoritmicos de
clase.

Temalll
Mecanica
computacional

a) Sistemas inerciales Eulerianos
b) Simulacién de elementos mecanicos
¢) Modelado de mecanismos autématas

-Simulacion numérica C++.
-Problemas matematicos de
clase.

-Practicas extraclase de
laboratorio

Tema lll
Simulacion y andlisis
dindmico

a) Modelado de robots rodantes
b) Modelado de robots caminantes
¢) Modelado de robots en fluidos

- Simulaciéon numérica C++.
- Problemas simbdlicos y
numéricos de clase.
-Préacticas de laboratorio
extra-clase.

Tema IV
Planeacién y control

a) Control de actuadores

b) Generacién de trayectorias.

b) Control y seguimiento de rutas.
¢) Control 6ptimo de trayectorias

-Problemas numéricos y de
modelacién en clase, C++.

-Practicas de laboratorio.




VIIIl. Metodologia y estrategias didacticas

Metodologia Institucional:

a)

b)
c)
d)
e)
f)
9)

Desarrollo del contenido del curso con el sistema operativo UNIX (Linux, MACOSX, o
cualquiera BSD), compilador GNU C/C++ 4.2 o superior, GNUPIot 4.6 o superior.

Uso de LaTeX como sistema de edicidn para elaboracion de reportes técnicos.
Solucidn de ejercicios de simulacion numeérica en clase y como actividades extraclase.
Solucién a problemas de modelacion matematica, en clase y actividades extraclase.
Desarrollo de practicas experimentales en el laboratorio de robdtica.

Investigacion y exposicién en clase de temas consultados en articulos cientificos.

Elaboracion de reportes técnicos sobre resultados experimentales de laboratorio.

Estrategias del Modelo UACJ Vision 2020 recomendadas para el curso:

IX. Criterios de evaluacién y acreditacion

a)

Institucionales de acreditacion:

Acreditacion minima de 80% de clases programadas

Calificacion ordinaria minima de 7.0

Permite examen Unico: no

b)

Evaluacion del curso

Acreditacion de los temas mediante los siguientes porcentajes:

Examenes 35% + Practicas 35% + Exposiciones 15% + Proyecto final 15%

X. Bibliografia
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Mobile Robots, MIT 2nd Ed, 2011
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Springer 2010
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[8] Subir Kumar, Introduction to Robotics, McGill 2008
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Nota: Revisar la bibliografia obligatoriay complementaria, asi como citar adecuadamente
segln sea el caso de libros, revistas, paginas electronicas, compilaciones, libros

electronicos, etc.

X. Perfil deseable del docente

Poseer el grado de doctor en Ingenieria Robdtica, con al menos 1 posdoctorado en ciencias e

ingenieria Robotica.

Poseer como minimo 5 publicaciones relevantes (indexadas ISI JCR) en las areas de roboética, y

modelacién matematica y numérica con aplicaciones en Robotica.

Minimo de 5 afios con el grado doctoral activo en la docencia. Tener o haber tenido la distincion

del SNI 1, lo cual garantiza experiencia y conocimiento en el area.

Xl. Institucionalizacién
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