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1. DATOS GENERALES

Nivel Educativo:

Licenciatura

Nombre del Plan de Estudios:

Licenciatura en Ingenieria en Ciencias de la Compu-

tacion

Modalidad Académica:

Presencial

Nombre de la Asignatura:

Robotica Aplicada

Ubicacion:

Formativo

Correlacioén:

Asignaturas Precedentes:

Técnicas de Inteligencia Artificial

Asignaturas Consecuentes:

Ninguna

2. CARGA HORARIA DEL ESTUDIANTE

Horas por semana Total de ho- Total de
Concepto ras por pe- | créditos por
Teoria Practica riodo periodo
Horas teoria y practica 3 2 90 5

(16 horas = 1 crédito)
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3. REVISIONES Y ACTUALIZACIONES

Lilia Mantilla Narvaez

Gustavo Trinidad Rubin Linares
José italo Cortez

Abraham Maldonado Garcia
Gregorio Trinidad Garcia

José Miguel Hurtado Madrid
Autores: | Apolonio Ata Pérez

Mario Mauricio Bustillo Diaz
Elsa Chavira Martinez

José Luis Hernandez Ameca
Gabriel Juarez Diaz

Maria Eugenia Narcisa Sully Sanchez Galvez
José Julian Juan Oidor Garcia

Fecha de disefio: | 30 de enero de 2019

Fecha de la Ultima actualizacion:

Fecha de aprobacion por parte de la
academia de &rea, departamento u | 5 de febrero de 2019
otro:

Revisores:

Esta asignatura integra conocimientos de hardware y soft-
ware para desarrollar las bases de la robética para el disefio
e implementacion de robots de tareas especificas.

Sinopsis de la revision y/o actualiza-
cion:

4. PERFIL DESEABLE DEL PROFESOR (A) PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA:

Disciplina profesional: | Electronica o Fisica

Nivel académico: | Maestria

Experiencia docente: | 1 afo

Experiencia profesional: | 1 afo

Robdtica Aplicada



Benemérita Universidad Autonoma de Puebla
Vicerrectoria de Docencia
Direccion General de Educacion Superior

Facultad de Ciencias de la Computacion
5. PROPOSITO:

Desarrollar la metodologia para el andlisis y disefio de robots que resuelvan tareas especificas utili-

zando entornos de desarrollo para acelerar la comprension de los fundamentos teoricos y llevar a cabo
la implementacion y control que concluuya con un prototipo funcional que brinde una solucion eficiente

al objetivo propuesto.

6. COMPETENCIAS PROFESIONALES:

Las competencias en las que esta asignatura incide directamente son las siguientes:

* Resolver problemas de automatizacion y control de procesos a través del uso de conocimientos de
matematicas, software y hardware en el funcionamiento en un entorno interdisciplinario.

* Integrar elementos de software en la construccion de soluciones aplicando modelos matematicos
gue permitan utilizar eficientemente los recursos de hardware.

» Aplicar los avances tecnoldgicos mas recientes en las areas de desarrollo de aplicaciones de soft-
ware, tratamiento de datos, redes de computadoras, sistemas empotrados, control digital y robética
con el fin de dar soluciones innovadoras a problemas en el desarrollo cientifico-tecnoldgico del
pais.

Justificacion

La asignatura de Robdética Aplicada incide en las competencias citadas aportando una metodologia

para generar soluciones de hardware — software que resuelvan problemas reales mediante un sistema

robético que cumpla tareas especificas utilizando plataformas de desarrollo de Ultima generacion.
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7. CONTENIDOS TEMATICOS

Unidad de Apren-
dizaje

Contenido Tematico

Referencias

1. Fundamentos de
robética.

1.1. Introduccién a la robética.

1.2. Tipos y clasificacién de robots.
1.2.1.Robots moviles.
1.2.2.Robots humanoides.
1.2.3.Robots industriales.
1.2.4.Robots de servicio.

1.3. Elementos de un robot.

1.4. Tecnologia de robots.
1.4.1.Sistemas de engranes.
1.4.2.Sistemas motrices.

1.5. Entornos de desarrollo.
1.5.1.Matlab y Simulink.
1.5.2.LabVIEW.

1.6. Sensores y actuadores.

1.7. Encoders.

. Lynch, K., & Park, F.

. Cuevas, E., Zaldivar, D., &

. Barfoot, T. (2017). State

(2017). Modern Robotics
Mechanics, Planning, and
Control. EE. UU.: Cam-
bridge University Press.

Pérez, M. (2014). Funda-
mentos de robdtica y me-
catrénica con MATLAB y
Simulink. México: Al-
faomega, Ra-Ma.

Estimation for Robotics.
EE. UU.: Cambridge Uni-
versity Press.

2. Bases matemati-
cas para rob6-
tica.

2.1. Vectores y matrices.

2.1.1.Posicién y orientacion de cuerpo
rigido.

2.1.2.Vector de traslacion.

2.1.3.Matriz de rotacion.

2.1.4.Transformaciones.

2.2. Estabilidad de Lyapunov.

2.3. Cinematica de robots.
2.3.1.Morfologia del robot.
2.3.2.Cinematica directa.
2.3.3.Cinematica inversa.
2.3.4.Cinematica diferencial.

2.4. Dinamica de robots.
2.4.1.Ecuaciones de Euler-Lagrange.
2.4.2.Modelo dinamico cartesiano.

. Lynch, K., & Park, F.

. Cuevas, E., Zaldivar, D., &

. Barfoot, T. (2017). State

(2017). Modern Robotics
Mechanics, Planning, and
Control. EE. UU.: Cam-
bridge University Press.

Pérez, M. (2014). Funda-
mentos de robdtica y me-
catrénica con MATLAB y
Simulink. México: Al-
faomega, Ra-Ma.

Estimation for Robotics.
EE. UU.: Cambridge Uni-
versity Press.

3. Sistemas de con-
trol para robots.

3.1. Control de posicion.

3.1.1.Control proporcional-integral, PlI.

3.1.2.Control proporcional-derivativo,
PD.

3.1.3.Control proporcional-integral-de-
rivativo, PID.

Control de trayectoria.

3.2.1.Disefo de trayectorias con polino-
mios.

3.2.2. Trayectorias cartesianas.

3.2.3.Trayectorias e interpolacion.

3.2.

. Lynch, K., & Park, F.

. Cuevas, E., Zaldivar, D., &

(2017). Modern Robotics
Mechanics, Planning, and
Control. EE. UU.: Cam-
bridge University Press.

Pérez, M. (2014). Funda-
mentos de robdtica y me-
catrénica con MATLAB y
Simulink. México: Al-
faomega, Ra-Ma.
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Unidad de Apren-
dizaje

Contenido Tematico

Referencias

3.3.

Control de fuerza.

3.3.1.Diagrama de cuerpo libre.

3.3.2.Fuerza y torque en el centro de
masa.

3.3.3.Método de Newton-Euler.

. Barfoot, T. (2017). State

Estimation for Robotics.
EE. UU.: Cambridge Uni-
versity Press.

4. Robots de aplica-
cion especifica.

4.1.
4.2.

4.3.
4.4.

Robots industriales.

Robots para uso ambiental.
4.2.1.En la agricultura.
4.2.2.Robots acuéticos.
4.2.3.Robots de exploracion aérea.
Robots humanoides.

Robots educativos.

. Lynch, K., & Park, F.

. Cuevas, E., Zaldivar, D., &

. Barfoot, T. (2017). State

(2017). Modern Robotics
Mechanics, Planning, and
Control. EE. UU.: Cam-
bridge University Press.

Pérez, M. (2014). Funda-
mentos de robdtica y me-
catrénica con MATLAB y
Simulink. México: Al-
faomega, Ra-Ma.

Estimation for Robotics.
EE. UU.: Cambridge Uni-
versity Press.
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8. ESTRATEGIAS, TECNICAS Y RECURSOS DIDACTICOS

Estrategias y técnicas didacticas

Recursos didacticos

Estrateglas de aprendizaje:
Lectura y comprension,
Reflexion,
Comparacion,
Resumen.

Estrategias de ensefianza:
- ABP,
Aprendizaje activo,
Aprendizaje cooperativo,
Aprendizaje colaborativo,
Basado en el descubrimiento.

Ambientes de aprendizaje:
Aula,
Laboratorio,
Simuladores.

Técnicas:
grupales,
de debate,
del dialogo,
de problemas,
de estudio de casos,
cuadros sinépticos,
mapas conceptuales,
para el analisis,
comparacion,
sintesis,
mapas mentales,
lluvia de ideas,
analogias,
portafolio,

Exposicion.

Nuevas tecnologias:

> Programas informaticos (CD u on-line)
educativos:

lenguajes de autor
actividades de aprendizaje
simulaciones interactivas

> Servicios teleméticos:
paginas web
plataforma Moodle
weblogs
correo electrénico
chats
foros

> Material informatico
presentaciones de power point
manuales digitales
Software para simulacion

> Software especializado
Proteus
Eagle
Multisim
MatLab
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9. EJES TRANSVERSALES

Eje (s) transversales

Contribucién con la asignatura

Formacion Humana y Social

Analisis, reflexion y juicio critico para utilizar los
fundamentos matematicos de la Robdtica en la
solucién de problemas sociales.

Desarrollo de Habilidades en el uso de las Tecno-
logias de la Informacion y la Comunicacion

Contribuye en el desarrollo de andlisis y resolu-
cion de problemas usando herramientas tecnolo-
gicas.

Desarrollo de Habilidades del Pensamiento Com-
plejo

Contribuye al desarrollo del pensamiento critico
y creativo.

Lengua Extranjera

Contribuye al desarrollo de habilidades para la
bldsqueda de informacion en otros idiomas, asi
como lecturas técnicas de dispositivos y siste-
mas.

Innovacion y Talento Universitario

Creatividad para proponer modelos y
metodologias para resolver problemas y proponer
o reproducir prototipos que apliquen la Robdtica.

Educacion para la Investigacion

Contribuye al desarrollo de habilidades para el
analisis y aplicacion de una metodologia para re-
solver problemas abstractos.

10. CRITERIOS DE EVALUACION

Criterios Porcentaje
= Examenes 25
= Participacion en clase 5
= Tareas 20
= Exposiciones 10
e Proyecto 40
Total 100
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11. REQUISITOS DE ACREDITACION

Estar inscrito como alumno en la Unidad Académica en la BUAP

Asistir como minimo al 80% de las sesiones para tener derecho a exentar por evaluacion continua y/o
presentar el examen final en ordinario o extraordinario

Asistir como minimo al 70% de las sesiones para tener derecho al examen extraordinario

Cumplir con las actividades académicas y cargas de estudio asignadas que sefale el PE

Notas:

a) La entrega del programa de asignatura con sus respectivas actas de aprobacién, debera realizarse
en formato electronico, via oficio emitido por la Direccion o Secretaria Académica a la Direccion General
de Educacion Superior.

b) La planeacion didactica debera ser entregada a la coordinacién de la licenciatura en los tiempos y
formas acordados por la Unidad Académica.
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