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OBJETIVO(S) :

Objetivo General:

final de la UEA el alumneo serd capaz de:

Dominar de los fundamentos de la robética. Conocer
desarrollo, la implementacidén y la validacidén de
Comprender los elementos tedricos vy practicos
manipuladores mecanicos y la robdética de vehiculos

Formular diversas aplicaciones de las técnicas
robdtica.

CONTENIDO SINTETICO:

Robdtica de manipuladores.

.1 CinemAtica directa de manipuladores.
.2 Cinemdatica inversa, Jacobianos.
.3 Control lineal de manipuladores.

Rob&ética de vehiculos autdnomos,

1 Métodos de aprendizaje automiatico.

2 Elementos de navegacidn autdnoma.

3, Simulacidén y control de robots autdnomos.

los fundamentos para el
algoritmos en robdtica.
de la robdtica de los
autdnomos.

del control moderno en
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3. Técnicas de control no-lineal en robdtica.

3.1 Introduccidén a los sistemas no-holonomos.

3.2 Controlabilidad y estabilidad: rango maximo y funciones de Lyapunov.
3.3 Planeacidn de trayectorias libres de. colisidn.

MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESC ENSENANZA-APRENDIZAJE:

Exposicidn del profesor y asignacidn de lecturas para su exposicidn por parte

de los alumnos.
Disefio, implementacidén vy wvalidacidén de algoritmos de ejecucidn de tareas,

planeacidén de trayectorias y navegacidén autdnoma.
{

- MODALIDADES DE EVALUACION:

Evaluacion Global:

Tres evaluaciones peridéddicas correspondientes a cada una de las unidades.
Evaluacidén de la comprensidén de la lectura asignada y la calidad de 1la

exposicidn de la misma.
Evaluacidn de los algoritmos desarrcllados e implementados.

BIBLIOGRAFIA NECESARIA O RECOMENDABLE:

1. P. Corke, “Robotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms in
Matlab”, Springer, 2011.

2. J.J. Craig, "Tntroduction to robotics, mechanics and control'", Pretince
Hall, 3rd edition, 2005%.

3. R. N. Jazar “"Theory of Applied Robotics: Kinematics, Dynamics and
Control”, Springer, 2nd edition, 2010.

4. A. Kelly, “Mobile Robotics: Mathematics, Models and Methods”, Cambridge
University Press, 2013.

5. U. Nehmzow, “Mobile Robotics: a practical introduction”, Springer, 2nd

edition, 2003.
6. B. Siciliano, L. Sciavicco, L. Villani, G. Oriolo, “Robotics: Modelling,

Planning and Control”, Springer, 2nd edition, 2010.
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