UNIVERSIDAD DE GUADALAJARA

Centro Universitario de los Lagos

Division de Estudios de la Biodiversidad e Innovacion Tecnolégica
Departamento de Ciencias Exactas y Tecnologia
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Nombre de la materia

Sistemas Robéticos Avanzados
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Tipo de curso: (Marque con una X)
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L=Licenciatura X P=Posgrado
Prerrequisitos formales (Materias previas Prerrequisitos recomendados (Materias sugeridas en
establecidas en el Plan de Estudios) la ruta académica aprobada)
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Inteligencia Artificial Clasica
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2. PRESENTACION

El curso se divide en teoria y practica, se ha seccionado a partir del Sistema Robético
Avanzado que se estudiara, destacando sus caracteristicas como son tipo, estructura,
ventajas y desventajas, asi como sus aplicaciones, programacién y controles aplicados.

La parte de practica comprendera el armado de estructuras de sistemas modulares y
programacion en entorno grafico, ademas de la programacion de modelos existentes de
diferentes marcas con que se cuenta en los Laboratorios del Centro Universitario de Los
Lagos.

Lo anterior permitira al estudiante profundizar en su aprendizaje de los sistemas robéticos al
interactuar con dispositivos avanzados, en los que destacan diferentes tipos de
programacion, protocolos de comunicacion, sensores y actuadores. Brindandole

conocimiento de adecuacion, control y aplicacion de estos sistemas a diferentes
necesidades.

Enrique Diaz de Ledn No. 1144, Colonia Paseos de la Montafia C.P. 47460.
Lagos de Moreno, Jalisco, México Tels. [52] (474) 742 4314, 742 3678, 746 4563 Ext. 66511, Fax Ext. 66527
www.lagos.udg.mx



UNIVERSIDAD DE GUADALAJARA

Centro Universitario de los Lagos

Division de Estudios de la Biodiversidad e Innovacion Tecnolégica
Departamento de Ciencias Exactas y Tecnologia

3. OBJETIVO GENERAL

El alumno sera capaz de programar, enlazar, controlar y analizar el funcionamiento
diferentes tipos de sistemas robéticos avanzados.

4. OBJETIVOS ESPECIFICOS

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

El alumno reconocera las diferencias entre modelos de sistemas roboticos
avanzados.

El alumno reconocerd y seleccionara los diferentes campos de aplicacion de los
sistemas roboticos avanzados de acuerdo a sus caracteristicas.

El alumno realizard préacticas con dos o tres tipos de sistemas roboticos diferentes.
El alumno mediante trabajo en equipo construird distintas estructuras con sistemas
modulares, las cuales deberéan ser estables y permitir una aplicacion especifica.

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

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

El alumno analizara y aplicara diferentes tipos de control a los sistemas roboéticos a
su alcance.

5. CONTENIDO

Generalidades.-

1.

Especificaciones

1.1. Dispositivos de control en un sistema robético avanzado.
1.1.1.Servomotores.
1.1.2.Encoders.

1.2. Clasificaciones de sistemas roboticos.
1.1.3.Manipuladores.
1.1.4.Mdviles.
1.1.5.Caracteristicas generales.
1.1.6. Aplicaciones frecuentes.

Herramientas Matematicas y de Programacion
2.1.Vectores.
2.2.Matrices.
2.3. Sistemas Dinamicos.
2.4. Programacion.
2.4.1.Graphic Languaje.
2.4.2.MatLAB.
2.4.3.Listado de funciones.
2.4.4.Ladder.
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Sistemas.-

3. Sistema MPS
3.1. Componentes.
3.2. Protocolos de Comunicacion.
3.3.Pick and Place.
3.4. Selector de color.
3.5. Programacion.
3.6. Propuesta de funcionamiento éptimo.

4, Sistema LEGO Mindstorms RCX:
4.1. Componentes.
4.2, Protocolos de comunicacion.
4.3. Control de Motores.
4.4. Reconocimiento de color mediante webcam.

5. Sistema Robotino:
5.1. Componentes.
5.2. Protocolos de comunicacion.
5.3. Control de Motores.
5.4.Navegacion.
5.5.Vision.

6. Sistema Tetrix / NXT:

6.1. Componentes.

6.2. Protocolos de comunicacion.

6.3. Control de motores.

6.4. Métodos de desplazamiento.
6.4.1.Mediante ruedas.
6.4.2.Mediante patas.

6.5. Navegacion.

6.6. Colaboracion.

6.7. Propuesta de proyecto.

Analisis y modelado de sistemas robdticos.-

7. Control de Robots
7.1.Tipos de Control.
7.2.Modelo Matemético de Sistemas Roboticos.
7.2.1.Manipuladores.
7.2.2.Mdviles.
7.3. Simulacion y gréfica de desempefio de motores.

6. TAREAS, ACCIONES Y/O PRACTICAS DE LABORATORIO
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1.- Sesiones practicas de laboratorio en equipo
e Practicas de prueba y calibracién de sensores
e Practicas de disefio de estructura mecanica
e Practicas de solucion de problemas propuestos, con generacién 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.- Andlisis y solucion de situaciones problema con prototipos funcionando

5.- Reporte de préctica individual

6.- Participacion en la Feria de la Ciencia con practica demostrativa 0 eventos como Puertas Abiertas.
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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.

10. EVALUACION Y CALIFICACION

Unidad de Competencia: Porcentaje:
Examen Departamental 35%
Examen Parcial Practico 10 %
Elaboracion de Practicas 20 %
Entrega de Reporte de lecturas (Tareas o Auto-Evaluaciones) 15 %
Ejercicios programados y participacion virtual o presencial, reportes o 20 %
productos de préacticas
Participacion en la Feria de la Ciencia | 5 posibles puntos
(Opcional: de acuerdo a convocatoria y participacion) opcionales en caso

de participacion
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