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OBJETIVO (S) :
Objetivo General:

Al final de la UEA el alumnado serda capaz de:

J \

- Modelar, diseflar, construir y probar alguna configuracidén de robot, aéreo o
submarino, aplicado a resolver problemas de Ingenieria en Sistemas
Mecatrdnicos, mediante la integracidn de los conocimientos

interdisciplinarios adquiridos a lo largo de la Licenciatura.

CONTENIDO SINTETICO:

1. Actualidad de la robdtica aérea y submarina: dreas de aplicacidn.

2. Tecnologias actuales y disponibles para sensores, actuadores y sistemas de

cémputo embebido enfocados a robdtica aérea y submarina.
3. Modelado, disefio, construccidén y prueba de robots aéreos.

4. Modelado, disefio, construccidén y prueba de robots submarinos.

5. Précticas de modelado, disefio, construccidén y prueba de robots aéreos o

submarinos.

MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO DE ENSENANZA-APRENDIZAJE:

Al inicio del trimestre, el personal académico expondra al alumnado los

criterios y mecanismos de las evaluaciones, asi como su programacidn.

Se ponderardn las siguientes actividades a criterio del personal académico:

- El1 personal académico procurard el uso de alguna de las siguientes
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estrategias didécticas: Uso de aula invertida, Aprendizaje Dbasado en

problemas, Gamificacidn, entre otros.

Los contenidos podrdn ser impartidos en cualquiera de las modalidades de
operacidn establecidas en el plan de estudios: Escolarizada o Presencial,
Extraescolar o Remota sincrona, Extraescolar o Remota asincrona, Mixta o
hibrida, Movilidad, UEA Compartida o Colaborativa y Sistema de Aprendizaje
Individualizado Digital.

Se procurard realizar wuna evaluacidén diagndstica en la primera sesidn de
clases.

Al ser una UEA tedrico-préactica se deberdn realizar practicas de
laboratorio relacionadas con los temas del programa sintético.

El profesorado atenderd 66 horas frente a grupo durante el trimestre.

MODALIDADES DE EVALUACION:

Evaluacidén Global:

Evaluaciones periddicas ¥ opcionalmente, una evaluacidn terminal
departamental de acuerdo con los lineamientos vigentes en la divisidn.

Las evaluaciones periddicas se realizaran de acuerdo con las estrategias
didédcticas implementadas en el curso, garantizando claridad en el mecanismo

de evaluacidn y la existencia de evidencias.

Se procurara aplicar una evaluacidn periddica por cada tema.

Evaluacidn de Recuperacidn:

No requiere inscripcidn previa de la UEA.

BIBLIOGRAFIA NECESARIA O RECOMENDABLE:

Bibliografia Necesaria:

1.

(2018). Intelligent Marine and Aerial Vehicles: Theory and Applications.
(Er, M.J.; Wang, N.; Pratama, M.; Sharma, S.; & Lian, S. editores). EUA:
Nova Science Publishers, Inc. ISBN: 9781536134476.
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Bibliografia Recomendable:

1. (2021). Unmanned Aerial Vehicles. (Barrera, N. editor). EUA: Nova Science
Publishers, Inc. ISBN: 9781536189001.

2. (2019). Unmanned Vehicle Systems for Geomatics: Towards Robotic Mapping.
(Armenakis, C.; & Patias, P. editores). RU: Wittles Publishing. ISBN:
978-184995-127-2.

Revistas de divulgacidn, técnicas o cientificas en inglés, relacionadas con

el contenido de la UEA que se pueden acceder desde la BIDIUAM.
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