EDUCACIC)N DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE SIMULACION

PROPOSITO DE . . . N . .
El objetivo de esta asighatura es que el estudiante sea capaz de utilizar uno, o varios simuladores de
(IPNIENDIPERI S DI DA sistemas mecatrénicos para que pueda comprenderlos, mejorarlos u optimizarlos
ASIGNATURA paraquep P » MEY P :
CUATRIMESTRE QUINTO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS HIORAS IR
SEMANA
75 15 5 1
HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE RIDRAS DIEL SREER HACER RORAS TOTALES
P NP P NP P NP
l. Introducc_lpn a los ambientes de simulacion y su 10 0 15 5 o5 5
programacion.
I. S|_muIaC|on,d¢ modelo; _mecatronlcos en 3D con 10 0 15 5 o5 5
propiedades fisicas y colisiones.
!II. Slmu'lguon de entornos virtuales para 10 0 15 5 o5 5
interaccion.
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: Implementar ambientes de simulacién que permitan evaluar las caracteristicas de los disefios robdticos propuestos para
comparar resultados en condiciones conroladas.

UNIDADES DE COMPETENCIA

CAPACIDADES

CRITERIOS DE DESEMPENO

Construir ambientes de simulacion
para sistemas robédticos que
permitan evaluar las caracteristicas
y desempefio de las propuestas
durante el proceso de disefio.

Comprender la estructura
informatica y los principios de
programacion de simuladores de
sistemas mecatronicos.

Reportes de funcionamiento de simuladores basicos en los que se
especifiquen las caracteristicas y propiedades de los elementos usados.

Configurar ambientes virtuales de
simulacion que permitan
representar la interaccion fisica
entre elementos del sistema con el
entorno, mediante propiedades
fisicas geométricas y colisiones,
ademas de la simulacion de
sistemas de adquisicion de datos
para establecer lazos de control
simulado.

Reportes del disefio y programacion de simuladores de sistemas
robéticos que interactien con un entorno simulado mediante
propiedades fisicas y colisiones.
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

ONIBTAD) 03 I. Introduccién a los ambientes de simulacién y su programacién
APRENDIZAJE ' ysuprog :
PROPOSITO o L . .
ESPERADO Familiarizarse con los conceptos y estructuras basicas del sistema operativo ROS.
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 a Justificacién del uso de ROS Navegacion por el sistema de archivos. Analitico
ROS Proactivo
Estructura computacional de ROS Ejecuciéon de ROS master Auténomo
Responsable
Monitoreo de nodos, tdpicos y servicios Ordenado
Observador
Disciplinado
Principios de Configuracion de paquetes Programacién de nodos, y servicios Analitico
programacion en Proactivo
ROS Configuracion de servicios Programacion de archivos launcher Autbnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION ) Eggﬁ&ggﬁ
TECNICAS
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENG 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 Exposicion laboratorio.
los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

II. Simulacién de modelos mecatrénicos en 3D con propiedades fisicas y colisiones.

PROPOSITO ESPERADO | Disefiar ambientes de simulacion con propiedades fisicas mediante el uso de archivos URDF y RViz.

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 < A DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Paquetes de ROS Modelado mediante archivos URDF Programacion de archivos URDF. Analitico
para modelado de Proactivo
robots Ambiente visual RViz Interaccion con modelos 3D en RViz. Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Propiedades fisicas | Modelado mediante archivos macro Definicién de propiedades. Analitico
y colisiones Proactivo
Conversion de macro a URDF. Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION ) Eggﬁ&ggﬁ
TECNICAS
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
N INSTRUMENTO ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
EVIDENCIA DE DESEMPENG 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 Exposicion laboratorio.
los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE
APRENDIZAJE

[ll. Simulacién de entornos virtuales para interaccion.

PROPOSITO ESPERADO

Disefiar ambientes de simulacién 3D que incluyen modelos de sensores para crear lazos de control.

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 - p DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAFECTIVA
Ambiente de Simulacién de sistemas mecatronicos | Agregar colores y texturas al modelo Analitico
simulacion Gazebo | completos. Agregar transmisiones al modelo Proactivo
Agregar controladores Autbnomo
Agregar sensores de vision 3D Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Planeacion de Configuracion de Movelt en RViz Escribir configuraciéon de movimiento en Analitico
movimientos MovelT y Gazebo Proactivo
Crear archivos launcher para el controlador | Autbnomo
en Movelt y Gazebo Responsable
Interfaz entre Gazebo y Movelt Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION

EVIDENCIA DE DESEMPERNO

INSTRUMENTO
EVALUACION

ESPACIO DE

TECNICAS FORMACION
SUGERIDAS DE MATERIALES Y
ENSENANZA Y AU | TAL | OT EQUIPOS
APRENDIZAJE LA |LER | RO

Para acreditar la asignatura debera tener una calificacion
minima de 8. Se realizar4 una evaluacion integral basada en

Reportes de
practicas de

Solucién de problemas | X X

Exposicion laboratorio.

los siguientes aspectos. Dominio del contenido del curso. | laboratorio. Tareas de investigacion Pizarron. Plumon.
Participacion en las sesiones tedricas y practicas. Puesta en | Ejercicios Practicas de laboratorio Material impreso.
marcha de experimentos de laboratorio. Capacidad para la | practicos. Software
solucibn de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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