EDUCACION

DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE MODELADO DE SISTEMAS ROBOTICOS

PROPOSITO DE El alumno sera capaz de comprender y aplicar lateoria para el modelado de diferentes sistemas robéticos
APRENDIZAJE DE LA tomando en cuenta el disefio, materiales, asi como la configuracién estructural y de actuacién que
ASIGNATURA conforman alos sistemas dependiendo del medio en el que se desenvuelven.
CUATRIMESTRE TERCERO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS OIS [FOIR
SEMANA
75 15 5 1
HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE RIRIRaSIBISE STalEIoR HACER OIS MO SE
P NP P NP P NP
I. Modelado de robots manipuladores. 10 0 15 5 25 5
Il. Modelado de vehiculos moviles. 15 0 25 5 40 5
lll. Modelado de exoesqueletos. 5 0 5 5 10 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, modelar y especificar problemas relacionados a los sistemas robdticos considerando distintas configuraciones,
materiales, formas de actuacion y el medio en el que se desenvuelven con base en los conocimientos basicos de mecanica y electronica.

UNIDADES DE COMPETENCIA

CAPACIDADES

CRITERIOS DE DESEMPENO

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

Elaborar un modelo matematico del

sistema robotico utilizando
conocimientos  actualizados vy
software especializado para
satisfacer los requerimientos del
sistema y la validacion de la
propuesta.

Elabora un modelo matemético 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 matematico de sistemas robéticos 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 los
sistemas  robdticos  mediante
técnicas de modelado haciendo un
andlisis de las necesidades y del

Elaborar reporte de las especificaciones del sistema:

- Necesidad o areas de oportunidad
- Capacidad del sistema
- Requerimientos

sistema para establecer las |- Factibilidad tecnologica

especificaciones necesarias.
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

Xsll?DéANDDIDZI,EAJE I. Modelado de robots manipuladores.
PROPOSITO El alumno sera capaz de aplicar los conceptos fundamentales para el modelado de robots manipuladores y sistemas
ESPERADO subactuados en las configuraciones mas utilizadas.
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 2
TEMAS 2 - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Cinematica de Sistemas de Referencia Aplicar la metodologia de obtencion del|Analitico
Manipuladores Matriz de Rotacion modelo cinematico a diferentes | Autbnomo
Convencién Denavit-Hartenberg configuraciones de robots manipuladores. Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Dinamica de Metodologia Euler-Lagrange Aplicar la metodologia de obtencion del|Analitico
Manipuladores Metodologia Newton-Euler modelo dinamico a diferentes configuraciones | Autbnomo
de robots manipuladores. Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Modelado de Ejemplos de Configuraciones Evaluar las caracteristicas y diferencias de los | Analitico
Sistemas sistemas subactuados con respecto a los|Auténomo
Subactuados. sistemas completamente actuados. 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
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE LA |LER | RO
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas X X Material y equipo de

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

practicas de

Modelado de sistemas

laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. roboticos usando Pizarron.

Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios software especializado. Plumén.

marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Exposicion Material impreso.

solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. Tareas de investigacion Software

computadora. Préacticas de laboratorio especializado.
Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

Il. Modelado de vehiculos moviles.

PROPOSITO ESPERADO

El alumno seré capaz de aplicar los conceptos fundamentales para el modelado de sistemas robgticos méviles en
diferentes medios, asi como evaluar el comportamiento en diferentes configuraciones.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
RIS TOATHES 40 5 SABER 15 0 SABER HACER 25 5
SER
SABER SABER HACER .
TEMAS < < DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAEECTIVA
Modelado de robots | Cinematica Aplicacion de la metodologia de obtencién de | Analitico
terrestres Dindmica modelos matematicos a dos configuraciones | Proactivo
Ejemplos de configuraciones representativas de robots terrestres. Autonomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Modelado de Cinematica Aplicacién de la metodologia de obtencion de | Analitico
vehiculos aéreos Dinamica modelos matematicos a dos configuraciones | Proactivo
Fuerza de Arrastre y Sustentacion representativas de robots aéreos. Auténomo
Ejemplos de configuraciones Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Modelado de Cinemética Aplicacion de la metodologia de obtencion de | Analitico
vehiculos Dindmica modelos matematicos a dos configuraciones | Proactivo
submarinos Fuerzas de Restitucion y de Amortiguamiento | representativas de robots acuaticos. Auténomo
Ejemplos de Configuracion 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
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE LA |LER | RO
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

practicas de

Modelado de sistemas

laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. roboticos moviles Pizarron.

Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios usando software Plumén.

marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. especializado. Material impreso.

solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. Exposicion Software

computadora. Tareas de investigacion especializado.
Practicas de laboratorio Computadora.

Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

lll. Modelado de exoesqueletos.

PROPOSITO ESPERADO

El alumno seré capaz de reconocer la configuracion de dispositivos robéticos de asistencia con el fin de obtener el
modelo matemético y poder identificar los pardmetros fijos y de perturbacion.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HORAS TOTALES 10 5 SABER 5 0 SABER HACER 5 S
SER
SABER SABER HACER 2
TEMAS 2 - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAEECTIVA
Modelado de Cinematica Aplicacion de la metodologia de obtencion de | Analitico
Exoesqueletos Dinamica modelos matematicos a dos configuraciones | Proactivo
Ejemplos de Configuraciones representativas de robots de asistencia. Autonomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Modelado de Dindmica de extremidades Aplicacién de la metodologia de obtencion de | Analitico
Extremidades Consideraciones del trabajo con un|modelos matematicos a dos configuraciones | Proactivo
exoesqueleto. representativas de extremidades humanas | Autbnomo
para su uso con un sistema robético. 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
EVIDENCIA DE DESEMPENO EVALUACION APRENDIZAJE LA |LER | RO
Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion | Reportes de Solucién de problemas | X X Material y equipo de

minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

practicas de

Modelado de sistemas

laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. roboticos de asistencia Pizarron.

Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios usando software Plumén.

marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. especializado. Material impreso.

solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. Exposicion Software

computadora Tareas de investigacion especializado.
Practicas de laboratorio Computadora.

Internet.
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