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1. IDENTIFICACION DEL CURSO

Nombre de la materia
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materia: practica:

H0603 48 16 64 7
Tipo de curso: (Marque con una X)
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L=Licenciatura X P=Posgrado

Prerrequisitos formales (Materias previas

establecidas en el Plan de Estudios)

Prerrequisitos recomendados (Materias sugeridas en

la ruta académica aprobada)

Programacion de Computadoras, Sensores e Instrumentacion,
Microprocesadores, Disefio de Elementos de Maquinas

Departamento:

DCEyT Ciencias Exactas y Tecnologia

Carrera:

MEC, LIEC

Area de formacion:

Area de
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formacion
basica
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LIEC

Area de
formacion
basica particular
selectiva.
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especializante
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Area de
formacion
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2. PRESENTACION

El curso se divide en teoria y practica, la teoria se compone por diez unidades las que
abarcan generalidades de los sistemas robéticos, robots méviles, robots manipuladores y
topicos.

La parte de practica comprende armado de estructuras de sistemas modulares y
programacién en entorno grafico y lenguaje tipo C, con los equipos que estan disponibles
en los Laboratorios del Centro Universitario de Los Lagos.

Todo lo anterior propiciara que el estudiante pueda diferenciar entre las diversas
clasificaciones de robots, tenga presentes sus campos de aplicacion, caracteristicas y
principios de operacion de los elementos componen a los sistemas roboticos, utilice
criterios de seleccidn adecuados y finalmente que sea competente en manipulacion y
programacién de mini-robots, lo que le permitira proponer soluciones problemas
propuestos.
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3. OBJETIVO GENERAL |

« El alumno conocera y sera capaz de solucionar problemas determinados mediante
el desarrollo y la implementacion de sistemas robodticos con una configuracion y
programacion especifica.

4. OBJETIVOS ESPECIFICOS

e E| alumno expresara sus propuestas libremente utilizando correctamente
comunicacion oral, escrita y/o grafica.

e El alumno reconocera las diferentes clasificaciones de los sistemas robéticos.

e El alumno identificara los elementos que le permitan conformar un sistema robdtico
gue cumpla con las necesidades de un problema planeado.

e El alumno reconocera los diferentes campos de aplicacion de los sistemas
robéticos.

e El alumno realizara practicas con dos o tres tipos de sistemas roboéticos diferentes.
e El alumno mediante trabajo en equipo construira distintas estructuras con sistemas
modulares, las cuales deberan ser estables y permitir una aplicacion especifica.

e El alumno calibrara distinto tipo de sensores, eligiendo el mas adecuado para que
el robot realice la tarea correspondiente.

e El alumno realizara programas en distintos lenguajes de programacion para que su
sistema robético realice actividades determinadas.

5. CONTENIDO

Generalidades.-

1. Introduccién a la robdtica
1.1. ;,Qué es la robotica?
1.2. Descripcion de las partes fundamentales de un robot.
1.3. La robdtica en la actualidad. Avances y aplicaciones.
1.4. La robdtica en la industria, area médica, el hogar.
1.5. Ventajas y Desventajas de la robética a nivel Social, Econémico, Ecolégico, efc.
1.6. Clasificaciones de robots.

2. Caracteristicas de los tipos de Sensores
recomendables para utilizarse en sistemas robots.
2.1.Uso y aplicacion de sensores en un sistema robético
2.2. Clasificacion de los sensores de acuerdo al tipo de sefial y criterios de seleccion.

2.2.1.Sensores de Posicion y Proximidad
2.2.2.Sensores de Ultrasonicos
2.2.3.Sensores de Tacto

2.2.4.Sensores Opticos

2.2.5.Sensores de Movimiento
2.2.6.Sensores de Velocidad
2.2.7.Sensores de Fuerza y Par
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3. Criterios de. seleccion para Microcontroladores y

microprocesadores

3.1. Generalidades de procesamiento de sefiales en un sistema robotico
3.2. Caracteristicas del Microcontrolador y criterios de seleccion

3.3. Caracteristicas del Microprocesador y criterios de seleccion

3.4. Arquitectura Basica

3.5. Instrucciones. Modos de direccionamiento.

3.6. Dispositivos Periféricos

4. Arquitecturas de robots:

4 1. Arquitecturas de Software
4.1.1.Arquitecturas deliberativas
4.1.2.Arquitecturas reactivas
4.1.3.Arquitecturas basadas en comportamientos
4.1.4. Arquitecturas hibridas.
4 1.5.Inteligencia Artificial

4.2.Requerimientos Generales de la Arquitectura de Software

4 3. Disefio de la Arquitectura de Software
4.3.1.Disefio Funcional de la Arquitectura
4.3.2.Compromiso planes/reaccion
4.3.3.Conocimiento del estado
4.3.4.Gestion de ejecucion e implantacion
4.3.5.Soluciones de Hardware y Software

Robots Moviles.-

5. Estructuras y sistemas de locomocidén:
5.1. Métodos de desplazamiento para sistemas terrestres.
5.1.1.Mediante patas
5.1.2.Mediante ruedas
5.1.3.Mediante orugas
5.1.4.Hibridos
5.2.Sistemas y configuraciones de locomocion por ruedas.
5.3. Métodos de desplazamiento para entornos no terrestres.

6. Navegacion en robots moviles:
6.1. Problematica general.
6.2. Planificacion de trayectorias.
6.3.1.Métodos de planificacion.
6.3. Generacion de caminos.
6.3.1.Propiedades deseables de un camino.
6.3.2.Planificacion en el tiempo.
6.3.3.Planificacion de velocidades.
6.4. Sensores para navegacion.
6.4.1.Sensores Doppler.
6.4.2.Sensores de Campo Magnético.
6.4.3.Giroscopios.
6.4.3.1.Mecanicos.
6.4.3.2 Electronicos.
6.4.3.3.Opticos.
6.5. Localizacion.
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6.5.1.Sistemas de posicion relativa: sistema de navegacion inercial y odometria
6.5.2.Sistema de posicion absoluto: balizas y marcas para vehiculos autoguiados
6.5.3.Estimacion de posicidon de vehiculos basada en estaciones de transicion.

Robots Manipuladores.-

7. Configuraciéon de los Robots Manipuladores
7.1. Componentes y Estructura.
7.2. Exactitud y Repetibilidad. Criterios de seleccion.
7.3. Arreglos cinematicos comunes.
7.3.1.Configuracion Articulada (RRR)
7.3.2.Configuracién Esférica (RRP)
7.3.3.Configuracion SCARA (RRR)
7.3.4.Configuracion Cilindrica (RPP)
7.3.5.Configuracion Cartesiana (PPP)

Estudios Analiticos.-

8. Principios de Cinematica de Robots:
8.1. Principios de Cinematica en Robots Moviles.
8.2. Principios de Cinematica Directa de Robots Manipuladores.
8.3. Transformaciones espaciales comunmente utilizadas.
8.4. Cinematica Inversa de Robots Manipuladores.

Topicos.-

9. Grupos de Robots
9.1. Robdtica en grupo.
9.1.1.Robdtica colectiva.
9.1.2.Robdtica celular.
9.1.3.Robética fractal.
9.2. Robots SWARM
9.2.1.Tipos de tareas SWARM.
9.3. Comunicacién entre robots.
9.3.1.Tipos de comunicacion
9.3.2.IEEE estandar.
9.3.3.Tareas conjuntas
10. Vision en Robética
10.1. Vision por computadora

10.1.1. Representacién del entorno
10.1.2. Limitaciones
10.2. Métodos para procesar imagenes
10:2:1. Template matching
10.2.2. Saliency
10.2.3. Color

6. TAREAS, ACCIONES Y/O PRACTICAS DE LABORATORIO

1.- Sesiones practicas de laboratorio en equipo

e Practicas de prueba y calibracién de sensores
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¢ Practicas de disefio de estructura mecanica
e Practicas de solucién de problemas propuestos, con generacioén de programas en dos
plataformas diferentes
2.- Lecturas programadas de forma individual

3.- Reporte de lecturas de forma individual o discusiones grupales en torno a la tematica
4.- Analisis y solucién de situaciones problema con prototipos funcionando

5.- Participacién en la Feria de la Ciencia con practica demostrativa o eventos como Puertas
Abiertas.
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8. BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA
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AlfaOmega.
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INTERNATIONAL WORKSHOP ON SWARM ROBOQTICS. (2005) Swarm Robotics; SAB 2004
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e SAHIN, E. SPEARS M. W. (2004) “SWARM ROBOTICS” Springer.
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E. Spears M. W. “SWARM ROBOTICS” Springer.
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Micro-manipulation. SAHIN Eriol. SPEARS M. William *“SWARM ROBOTICS" Springer

9. CRITERIOS Y MECANISMOS PARA LA ACREDITACION

Acreditacion: Para tener derecho a examen ordinario, el alumno debe cumplir con un 80% de
asistencia al curso y para tener derecho a examen extraordinario con el 60%.

La asignatura puede ser acreditada por competencias para lo cual el alumno debera registrar su
solicitud en el departamento al cual pertenece la materia, de acuerdo con el calendario escolar
vigente.

Esta materia también puede ser sujeta a revalidacion, acreditacion o convalidacion de acuerdo con
la normatividad vigente.
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10. EVALUACION Y CALIFICACION

Producto Evaluable: Porcentaje:
Examen Departamental 35%
Examen Parcial Practico 10 %
Proyecto de ciclo 20 %
Entrega de Reporte de lecturas (Tareas o AutoEvaluaciones) 15 %
Ejercicios programados y participacion virtual o presencial, productos de 20 %

practicas

Participacién en la Feria de la Ciencia
(Opcional: de acuerdo a convocatoria y participacion)

5 posibles puntos
opcionales en caso
de participacion
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