UNIVERSIDAD MICHOACANA DE N J
SAN NICOLAS DE HIDALGO
[

FACULTAD DE INGENIERIA ELECTRICA =
Nombre de la materia: Robotica Mévil |
Clave: IA7740-T
No. de horas/semana: 3
Total de horas: 48
No. de créditos: 6
Prerrequisitos: Célculo IV (CB0003-T), Programaciéon de Computadoras ( CI0000-T)

Objetivo general: Al finalizar el curso, el alumno sera capaz de: - Identificar los principales aspectos de la robética movil
desde una perspectiva computacional. - Conocer los componentes basicos utilizados en la construccion de robots moviles
sencillos, tales como sensores, actuadores, microcontroladores, etc. - Aplicar algoritmos para resolver problemas del area
de roboética moévil (ambiente real y simulado). - Analizar articulos cientificos del area de robotica movil.

Contribucién a los atributos de egreso y su nivel de aportacién

e AE1. Aplicar los conocimientos de ingenieria adquiridos durante sus estudios para elaborar (Avanzado)
proyectos de ingenieria que resuelvan problemas especificos.

e AE2. Identificar, formular y resolver problemas de ingenieria mediante un pensamiento critico y (Avanzado)
asertivo, basados en los principios de ciencias basicas e ingenieria.

Programa sintético

l' IntrOdUCCién ..................................................................................................................................... 4 hI’S.
2 PEICEPCION ||| | ... i eeieeueesessssiesessssessessessasessessssssseasesssaeaae e e s e e ae s e seeRe s e e e ReeRe e e Resaesessnaeeae s nanaaenannnes 16 hrs.
3. ArQUItECtUras de RODOS | | || | ... .uiiiieeceiisseseeses s e e saesas e aesse e s e se s e e e sese e esesae e esesassnesesannnnnns 6 hrs.
4' EXamen 1 ........................................................................................................................................ 2 hrS.
5. Modelado eI ESPACIO | | | .. ......cccceerrerrersesessessessssessessssssssssesssssssesssssssessessssesssnsssssssssssssssssssssssssnsnns, 6 hrs
6' SLAM ............................................................................................................................................. 8 hrS
T-PTOYECIO FINAL || o eeiiieeeeesesee et s s s st s se s e s sae s e e sae s e e s ae s aesesaeeae s e se s e s e sseReae s e sesasnnenenannnnnns 4 hrs
8. Examen 2 2 hrs

Programa desarrollado

1' IntrOdUCCién ..................................................................................................................................... 4 hrS'
1.1 ¢Qué es un robot?
1.2 Breve historia
1.3 Tipos de robots
1.4 Partes principales
1.5 Aplicaciones
1.6 Enfoque del curso

1.7 Précticas para construccion de robots
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2.PEICEPCION ||| ... ¢eeeeteceasesesessssaseasesesbssans e s s e e s s s et e s st e e e b et s 16 hrs.
2.1 Sensores y actuadores utilizados en robética movil
2.2 Fusion sensorial
2.3 Practicas para construccion de robots
2 AHEENES ED R oy | oot e e e e e e et e e e 6 hrs.
3.1 Enfoque deliberativo
3.2 Enfoque reactivo
3.3 Arquitectura hibridas
3.4 Enfoque probabilistico
3.4.1 Repaso de probabilidad
3.4.2  Modelos graficos
3.4.3  Filtro bayesiano, filtro de Kalman, filtro de particulas
3.5 Practicas para construccion de robots

4. Examen 1 2 hrs.

5.1 Representacion del espacio
5.2 Representacion del robot
5.3 Practicas para construccién de robots
6.1 Construccion de mapas
6.2 Localizacion local y global
6.3 Précticas para construccion de robots
7. Proyecto final 4 hrs.

8. Examen 2 2 hrs.

Bibliografia basica:

- Gregory Dudek and Michael Jenkin. Computational Principles of Mobile Robotics. 2nd ed. Cambridge University Press.

2010.
- Roland Siegwart, lllah R. Nourbakhsh, Davide Scaramuzza. Introduction to Autonomous Mobile Robots. 2nd ed. The MIT

Press, 2011.
- Carol Fairchild, Dr. Thomas L. Harman. ROS Robotics By Example. 2nd ed. Packt Publishing, 2018.

Bibliografia complementaria:

- Wyatt S. Newman. A Systematic Approach to Learning Robot Programming with ROS. CRC Press, 2018.
- Alonzo Kelly. Mobile Robotics Mathematics, Models And Methods. Cambridge University Press, 2013.
- Lentin Joseph, Jonathan Cacace. Mastering ROS for Robotics Programming. 2nd ed. Packt Publishing, 2018.

Metodologias de ensefianza-aprendizaje:
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¢ Revision de conceptos, andlisis y solucién de problemas en clase
e Lectura de material fuera de clase

e Ejercicios fuera de clase (tareas)

e Investigacion documental
e Elaboracién de reportes técnicos o proyectos

e Préacticas de laboratori

Metodologias de evaluacion:

Asistencia

Tareas

e Examenes de academ

Revisores:

0 en una materia asociada

Elaboracion de reportes técnicos o proyectos

ia 0 departamentales

Programa propuesto por Rosalia Mora Juarez y Leonardo Romero Mufioz. 12/agosto/2022.
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