EDUCACIC)N DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA
” G EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE LOCALIZACION DE VEHICULOS AUTONOMOS

PROPOSITO DE El alumno sera capaz de comprender y aplicar técnicas de localizacién a vehiculos auténomos para la
APRENDIZAJE DE LA regulacién de posicidn y/o el seguimiento de trayectorias, definiendo las caracteristicas importantes del
ASIGNATURA entorno donde se desenvuelve el vehiculo auténomo.
CUATRIMESTRE CUARTO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS OIS [FOIR
SEMANA
75 15 5 1
HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE OIS RIS SIS HACER OIS OIS
P NP P NP P NP
I. Localizacion y construccion simultanea de mapas. 10 0 15 5 25 5
II. Navegacion usando analisis de intervalos. 10 0 15 5 25 5
lll. Control de robots usando sensores. 10 0 15 5 25 5
TOTALES 30 0 45 15 75 15
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COMPETENCIA A LA QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

De acuerdo con la metodologia de disefio curricular de la DGUTYP, las competencias se desagregan en dos niveles de desempefio: Unidades

de Competencias y Capacidades.

La presente asignatura contribuye al logro de la competencia y los niveles de desagregacién descritos a continuacion:

COMPETENCIA: Plantear, disefiar y modelar problemas relacionados a la localizacion de vehiculos autonomos con base en los
conocimientos basicos de modelado y control de sistemas robdéticos.

UNIDADES DE COMPETENCIA

CAPACIDADES

CRITERIOS DE DESEMPENO

Establecer la factibilidad del uso de
modelos de localizacion de
sistemas robdéticos para definir su
comportamiento y ubicacion en los
ambientes de operacion
considerando los requerimientos
del sistema en funcionalidad y
precision.

Elaborar un modelo de
posicionamiento del sistema
robdtico utilizando herramientas
actualizadas, software y hardware
especializado para satisfacer los
requerimientos del sistema y la
validacion de la propuesta.

Elabora un modelo de posicionamiento del sistema robético que incluya

- Implementar modelos buscando el logro efectivo y oportuno de sus
objetivos

- Cuestionar el desempefio de los modelos mateméticos y plantear de
manera fundamentada alternativas de mejora viables.

- Establecer acciones y seleccionar recursos que le permitan implementar
un modelo de posicionamiento de un sistema robdtico especifico en un
tiempo determinado.

- Determinar los escenarios y alternativas de accion en la validacion de
los modelos, en el corto, mediano y largo plazo, evaluando sus posibles
consecuencias.

Determinar los requerimientos de
mejora en los modelos de
posicionamiento de  sistemas
roboticos mediante la aplicacion de
conocimientos tedricos y practicos
haciendo un andlisis de las
necesidades y del sistema para
establecer las especificaciones
necesarias.

Elaborar reporte de las especificaciones del sistema:

- Necesidad o areas de oportunidad
- Capacidad del sistema

- Requerimientos de precision

- Factibilidad tecnoldgica
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

UNIDAD DE I. Localizacion y construccién simultanea de mapas
APRENDIZAJE ) )
PROPOSITO El alumno serd capaz de determinar las consideraciones para la navegacién de vehiculos auténomos y definir
ESPERADO caracteristicas del entorno donde se desempefia la tarea.
P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HORAS TOTALES 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
SABER SABER HACER .
TEMAS £ < DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Introduccion ala | El problema de la navegacion Evaluar los requerimientos para la navegacion. | Analitico
navegacion de Esquema general de navegacion Evaluar la utilidad de los sensores y su|Proactivo
robots. Sensores para havegacion factibilidad para la localizacién. Auténomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Localizacion y Métodos de localizacién. Construir escenarios posibles para la|Analitico
construccion Odometria. aplicacién de los métodos de localizacién. Proactivo
simultanea de Scan-matching. Evaluar los requerimientos de sensores,|Auténomo
mapas (SLAM) Construccion de mapas. estructura y escenario para conseguir la|Responsable
El problema de SLAM. construccion de mapas. Ordenado
El problema de asociacién de datos. Observador
EKF-SLAM. Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
SUIRIENEYS RS2 HENS EVALUACION APRENDIZAJE LA [LER| RO
Reportes de Solucién de problemas X X Material y equipo de

Para acreditar la asignatura deberd tener una calificacion

practicas de

Construccion del

laboratorio.

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en | laboratorio. problema de Pizarron.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | Ejercicios localizacién usando Plumén.

Participacion en las sesiones teéricas y practicas. Puesta en | practicos. software especializado. Material impreso.

marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | Proyecto. Exposicion Software

solucibn de problemas incluyendo programas por Tareas de investigacion especializado.

computadora. Practicas de laboratorio Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

II. Navegacion usando analisis de intervalos.

PROPOSITO ESPERADO El alumno sera capaz de utilizar la herramienta de andlisis de intervalos para la estimacion de la posicion en un

ambiente estructurado.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
RIS TOALES 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
SABER SABER HACER £
TEMAS < - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAEECTIVA

Navegacion usando | Introduccién al analisis de intervalos. Aplicacion del analisis de intervalos para el | Analitico

analisis de Aritmética de intervalos. problema de localizacién y navegacion. Proactivo

intervalos. Operaciones de contraccion y propagaciéon. | Evaluar las restricciones y las incertidumbres | Auténomo

Restricciones del modelo cinematico. en el modelo usado para localizacion. Responsable
Método de estimacion Ordenado

Observador
Disciplinado

Técnicas de Programa MATLAB Usar el software especializado considerando | Analitico

visualizacion del Libreria EASIBEX lo evaluado en el tema anterior. Proactivo

andlisis de Auténomo

intervalos Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

ELABORO: Comité del Doctorado en Optomecatrénica de la UPT : REVISO: Direccion de Investigacion y Posgrado de la UPT

APROBO: DGUTYP lecacgé DE ENTRADA EN Enero 2022

F-DA-01-SUP-PE-08




PROCESO DE EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
SUIRIENETS DS IS5 HENS EVALUACION APRENDIZAJE LA [LER| RO
Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de

Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion

practicas de

Construccion del

laboratorio.

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en | laboratorio. problema de Pizarron.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | Ejercicios localizacion usando Plumén.

Participacion en las sesiones teéricas y practicas. Puesta en | practicos. software especializado. Material impreso.

marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | Proyecto. Exposicion Software

solucibn de problemas incluyendo programas por Tareas de investigacion especializado.

computadora. Practicas de laboratorio Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE

APRENDIZAJE I1l. Control de robots usando sensores.

p El alumno sera capaz de construir el escenario de localizaciébn con sensores visuales y/o acUsticos aplicando la
PROPOSITO ESPERADO ; paz de Ir el e y P
teoria de control para mejorar la ejecucion de la tarea.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
RIS TOATHES 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
SABER SABER HACER 2
TEMAS 2 - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAEECTIVA
Control usando Introduccién a los tipos de control visual. Aplicacién de la teoria de control visual al Analitico
vision Concepto de matriz de interaccion. problema de localizacion. Proactivo
Métodos de control visual. Autonomo
Control visual clasico basado en imagen. Responsable
Control visual basado en posicion. Ordenado
Control mediante restricciones geométricas. Observador
Disciplinado
Control usando Funcionamiento de sensores acusticos Evaluacion de los sensores acusticos Yy |Analitico
sefiales acusticas Formacién de imagenes acusticas visuales para el sistema de localizacion. Proactivo
Control en un sistema USBL Aplicacién de los conceptos de localizacién a | Autbnomo
un escenario especifico. Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
SUIRIENETS DS IS5 HENS EVALUACION APRENDIZAJE LA [LER| RO
Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de

Para acreditar la asignatura deberd tener una calificaciéon

practicas de

Construccion del

laboratorio.

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en | laboratorio. problema de Pizarron.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | Ejercicios localizacion usando Plumén.

Participacion en las sesiones teéricas y practicas. Puesta en | practicos. software especializado. Material impreso.

marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | Proyecto. Exposicion Software

solucién de problemas incluyendo programas por Tareas de investigacion especializado.

computadora Practicas de laboratorio Computadora.
Internet.
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