EDUCACION

ASIGNATURA DE ROBOTICA MOVIL

DOCTORADO EN OPTOMECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

PROPOSITO DE El objetivo de esta asignatura es proporcionar al estudiante las herramientas mateméticas de modelado
APRENDIZAJE DE LA cinemético y dindmico de robots madviles, asi como técnicas de planeacion de trayectorias para ejecutar
ASIGNATURA movimientos controlados.
CUATRIMESTRE TERCERO
PRESENCIALES |NO PRESENCIALES PRESENCIALES NO PRESENCIALES
TOTAL DE HORAS OIS [FOIR
SEMANA
75 15 5 1
HORAS DEL SABER
UNIDADES DE APRENDIZAJE e HACER OIS OIS
P NP P NP P NP
I. Cinematica de robots maviles. 10 0 15 5 25 5
II. Dindmica de robots mdviles. 10 0 15 5 25 5
[ll. Planeacion y navegacion. 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: Calcular el modelo cinematico y dindmico de robots moviles para el analisis de sus capacidades y desempefio en tareas
de planeacién y navegacién en ambientes conocidos.

UNIDADES DE COMPETENCIA

CAPACIDADES

CRITERIOS DE DESEMPENO

Analizar los diferentes aspectos del
disefio de robots moéviles mediante
el calculo del modelo dinamico y
cinemético de diferentes
configuraciones de robots méviles.

dichos
los

Utilizar
evaluar

modelos para
algoritmos  de
generacion de trayectorias y
evasibn de  obstaculos en
ambientes de simulacién.

Obtener el modelo cinematico de
diferentes  configuraciones de
robots moviles, asi como el analisis
de caracteristicas como grados de
movilidad y direccionalidad.

Reporte de practicas de célculo y andlisis del modelo cinemético de
distintos tipos de robots moéviles

Obtener el modelo dinamico de
diferentes  configuraciones de
robots y analizar la interaccién de
las distintas fuerzas involucradas
en un robot movil.

Reporte de préacticas de célculo y analisis del modelo dinamico de
distintos tipos de robots moéviles

Calcular trayectorias de
movimiento en ambientes
controlados de acuerdo a las

caracteristicas de movilidad del
robot en cuestion.

Reporte de practicas de célculo y analisis de generacion de trayectorias
usando distintos métodos.
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UNIDADES DE APRENDIZAJE

SIDAD) (213 I. Cinemética de robots moviles
APRENDIZAJE ) )
Egggéﬂ)? Describir de manera matematica el movimiento de un robot movil en funcion del movimiento de sus actuadores.
P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
RIS TOAHES 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15
SER
TEMAS SABER SABER HACER DIMENSION

DIMENSION CONCEPTUAL

DIMENSION ACTUACIONAL

SOCIOAFECTIVA

Modelo cinematico
con restricciones

Representacion de la posicion
Cinematica directa e inversa
Restricciones

Célculo del

modelo cineméatico directo e

inverso de un robot moévil

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

Maniobrabilidad
de un robot moévil

Grados de movilidad
Grados de direccionalidad

Calculo de la maniobrabilidad de un robot

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado

Espacio de trabajo
de un robot movil

Grados de libertad

Robots holonémicos

Célculo del espacio de trabajo de un robot

movil

Analitico
Proactivo
Autébnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
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PROCESO DE EVALUACION

EVIDENCIA DE DESEMPENO

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
solucion de problemas incluyendo programas por | Proyecto. especializado.
computadora. Computadora.
Internet.
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UNIDAD DE

APRENDIZAJE Il. DinAmica de robots maviles.

PROPOSITO ESPERADO Construir un sistema de ecuaciones diferenciales que relacione las fuerzas aplicadas a los actuadores y el movimento
de los robots moviles.

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 .
TEMAS < - DIMENSION
DIMENSION CONCEPTUAL DIMENSION ACTUACIONAL SOCIOAEECTIVA

Modelo basado en | Coordenadas generalizadas Calcular las fuerzas asociadas a la inercia, | Analitico

multiplicadores de | Energia cinética y potencial fuerzas debido a las aceleraciones | Proactivo

Lagrange Velocidades lineales y angulares centripetas y de Coriolis y el vector de fuerzas | Autbnomo

gravitacionales. Responsable

Ordenado
Observador
Disciplinado

Modelo basado en | Principio de trabajos virtuales Analitico

el formulismo de Proactivo

Maggi Auténomo
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

lll. Planeacién y navegacion.

PROPOSITO ESPERADO

Implementar y comparar diferentes técnicas de generacién de trayectorias para robots méviles.

P NP HORAS DEL P NP HORAS DEL P NP
HIDRAS TOTAL =S 25 5 SABER 10 0 SABER HACER 15 5
SER
CEMAS SABER SABER HACER .

DIMENSION CONCEPTUAL

DIMENSION ACTUACIONAL

SOCIOAFECTIVA

Planeacion con Campo potencial artificial Construccion del campo potencial usando las | Analitico
campos potenciales | Célculo de la fuerza de atraccion coordenadas del objetivo y de los obstéculos | Proactivo
Autbnomo
Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Hojas de ruta Nodos y conexiones Programacion de la etapa de aprendizaje y la | Analitico
probabilisticas Busqueda local etapa de busqueda Proactivo
(Probabilistic Road | Busqueda global Auténomo
Maps) Responsable
Ordenado
Observador
Disciplinado
Navegacion Definicion del diagrama de Voronoi Calculo del diagrama de Voronoi para |Analitico
mediante diagramas | Optimizacion de las trayectorias obstaculos puntuales y no puntuales. Proactivo
de Voronoi Implementacion del algoritmo de bisqueda | Auténomo
Responsable
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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