INSTITUTO POLITECNICO NACIONAL

SECRETARIA DE INVESTIGACION Y POSGRADO

DIRECCION DE POSGRADO

INSTRUCTIVO para el correcto llenado del formato SIP-30,
Registro o Actualizacion de Unidades de Aprendizaje (UAP)

SIP-30

El formato SIP-30 es un formulario PDF interactivo, el cual puede ser completado en forma electrénica con un lector de archivos PDF (Adobe Reader 9 o superior).
Para facilitar la identificacion de los campos del formulario, haga clic en el botdn Resaltar campos existentes, en la barra de mensajes del documento. Si lo prefiere,
puede imprimir el formato y completarlo a maquina de escribir o a mano.

El nombre de los campos y las areas designadas para requisitar la informacién son autoexplicativos; sin embargo se tienen instrucciones especificas para campos de
interés especial:

CAMPO INSTRUCCIONES
1.5 NUmero de semanas por Es el nimero de semanas lectivas efectivas al semestre, indicadas en el acuerdo de creacién del programa académico o en
semestre del programa alguna actualizacion posterior del programa. En caso de haber tenido una actualizacion en este sentido, la misma debera
haber sido presentada y avalada en reunion del Colegio de Profesores de la Unidad Académica, ademas de haber sido
aprobada por la SIP. El rango de semanas lectivas al semestre es minimo 15 y méaximo 18.

1.7 Tipo de horas Las unidades de aprendizaje, en cuanto a las horas asignadas, estan clasificadas como: Tedricas, Practicas y Teodrico-
practicas. Estas denominaciones son excluyentes, es decir, las unidades de aprendizaje solo pueden ser de un solo tipo, no
pueden tener horas combinadas.

1.8 Numero de horas - semana Es el nUmero de horas asignadas para ser impartida la Unidad de Aprendizaje a la semana.

1.8 Total de horas al semestre Es el nimero de horas totales a impartir de la Unidad de Aprendizaje al semestre. Se calcula multiplicando el campo 1.5
(Numero de semanas) por el campo 1.8 (Nimero de horas-semana)

1.9 Créditos (Reglamento de FORMULA DE CALCULO

Estudios de Posgrado 2006)
A B
Este campo se calcula Tino de C D L . Numero de créditos Crédit
automdticamente cuando el Ipo de Lurso :raaonlmmlma en asignados por cada recrtos
formato se requisita oras alasemana hora
electrénicamente Tedrico 2 2 A*B
Tedrico-practico 4 2 A*B
Seminario 2 1 A*B
Practico 4 1 B * (Horas totales)
Sin exceder de 12 créditos al semestre.
Estancia 8 Se computara B * (Horas totales)
globalmente segun su Sin exceder de 8 créditos al semestre.
importancia en el plan
de estudios y a juicio
del Colegio
correspondiente
No deben asignarse fracciones, los créditos deben redondearse.
1.9  Créditos SATCA FORMULA DE CALCULO
Este campo se calcula
automéaticamente cuando el Tipo de Curso Criterio Créditos
formato se requisita — —
. 4 Tedrico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
electrénicamente — — .
Tedrico-practico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Préctico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Seminario 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Estancia 50 hrs. = 1 crédito (horas totales / 50)
No deben asignarse fracciones, los créditos deben redondearse.
3.2 Temario Debe organizarse por temas y subtemas, indicando la dedicacién de horas en la segunda columna. La suma de horas

debe coincidir con las horas indicadas en el campo (1.6) y debera indicarse al final del desglose del temario.

Para Mayor informaciéon Consultar las siguientes paginas WEB:

El formato SIP-30 deberd estar firmado por el Director o Jefe de la Seccion de Estudios de Posgrado e Investigacion de la Unidad Académica. La ausencia de

dicha firma invalida la solicitud.

http://www.aplicaciones.abogadogeneral.ipn.mx/reglamentos/rgto _posgrado.pdf
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FORMATO GUIA PARA REGISTRO DE UNIDADES DE APRENDIZAJE (UAP)
- NUEVAS O ACTUALIZACION -

Tipo de solicitud

SIP-30

Nueva UAP @ Actualizacion O

l. DATOS DEL PROGRAMA'Y DE LA UAP
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NOMBRE DEL PROGRAMA: [ Maestria en Ciencias de la Computacién ]
COORDINADOR DEL PROGRAMA: [ Dr. Amadeo José Argtielles Cruz

NOMBRE DE LA UAP: [ Modelado y control de robots J
CLAVE: [ ] (Para ser llenado por la SIP)

NUMERO DE SEMANAS POR SEMESTRE DEL PROGRAMA:

TIPO DE UAP: OBLIGATORIA O OPTATIVA @

TIPO DE HORAS: TEORl’A@ PRACTICAO TEORICO - PRACTICAO SEMINARIO O
NUMERO DE HORAS - SEMANA: @ TOTAL DE HORAS AL SEMESTRE: ‘ 72 ]

CREDITOS (Reglamento de Estudios de Posgrado 2006): ‘ 8 ] CREDITOS SATCA ‘

FECHA DE ELABORACION DEL PROGRAMA DE LA UAP: [ 29 I 5 I 2015 ]
DD MM AAAA

SESION DEL COLEGIO DE PROFESORES EN QUE SE ACORDO [ Extraordinaria No. 3] FECHA: [ 13 I 1 12013]

LA IMPLANTACION DE LA ASIGNATURA: DD MM AAAA

ESTANCIAO
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Il. DATOS DEL PERSONAL ACADEMICO A CARGO DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP

21 COORD. DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP:

[ Dr. Juan Humberto Sossa Azuela ] CLAVE: 10093-EG-1

2.2 PROFESORES PARTICIPANTES EN EL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP: (MAXIMO 4)

[ Dr. Herén Molina Lozano

cave.  |9069-EC-13

Dr. Carlos Fernando Aguilar Ibafiez

cave: | 9830-EF-13

Dr. Elsa Rubio Espino clave: | 10048-EF-1

N N M
— Y

CLAVE:

. DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA UAP

3.1 OBJETIVO GENERAL:

4 N\
Proveer al educando de los conocimientos y habilidades requeridos para modelar y controlar diversos tipos de robots, entre los que
destacan los robots méviles, aéreos, humanoides y submarinos.

El alumno tendra la oportunidad de simular diversos tipos de arquitecturas y de aplicar también varios tipos de controladores.

3.2 COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO A LAS QUE CONTRIBUYE:
( N

El egresado de este curso tendrd un panorama general del funcionamiento base de cualquier robot; asi como del funcionamiento de
sus mecanismos y de la manera de representarlos a través de ecuaciones; para asi comprender mejor su fisica de movimiento y de
comportamiento y poder asi, controlarlo y manipularlo en referencias deseadas. Contribuye a que el egresado conozca la base
tedrica y practica de cualquier robot; incluso de poder construir uno, comprendiendo cada detalle.




33 TEMARIO:
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SIP-30

TEMAS Y SUBTEMAS HORAS

1) Introduccion
1.1 Reflexion. 1.2 ¢Por qué y para qué de los robots?

1.3 Diferencias entre los robots moviles, aéreos, humanoides y submarinos.

1.4 Robdtica de servicio.
2) Fundamentos
2.1 Introduccién. 2.2 Conceptos y definiciones basicas

2.3 Mateméticas para el modelado y control de robots méviles, aéreos, humanoides y submarinos.
2.4 Simulacion de modelos de robots a través de simuladores libres y comerciales.

3) Modelado y control de robots méviles .
3.1 Introduccioén.

3.2 Cinematica y dinamica.

3.3 Fuerzas y momentos.

3.4 Modelos lineales

3.5 Sensores para robots moviles.
3.6 Estimacion de estados.

3.7 Modelos de guiado.

3.8 Seguimiento de trayectorias.
3.9 Administracion de trayectorias.
3.10 Planificacién de trayectorias.

3.11 Navegacion guiada por vision, proximidad y otros sensores.

4) Modelado y control de robots aéreos

4.1 Introduccion.

4.2 Cinematica y dinamica.

4.3 Fuerzas y momentos.

4.4 Modelos lineales.

4.5 Sensores para robots aéreos.

4.6 Estimacion de estados.

4.7 Modelos de guiado.

4.8 Seguimiento de trayectorias.

4.9 Administracion de trayectorias.

4.10 Planificacion de trayectorias.

4.11 Navegacioén guiada por vision, GPS y otros sensores.
5) Modelado y control de robots humanoides.

12

12

12

12

12
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SIP-30

TEMAS Y SUBTEMAS HORAS

5.1 Introduccion.

5.2 Cinematica y dinamica.

5.3 Fuerzas y momentos.

5.4 Modelos lineales.

5.5 Sensores para robots humanoides.
5.6 Estimacion de estados.

5.7 Modelos de guiado.

5.8 Seguimiento de trayectorias.

5.9 Administracion de trayectorias.
5.10 Planificacién de trayectorias.

5.11 Navegacion guiada por vision, proximidad y otros sensores.
6) Modelado y control de robots submarinos
6.1 Introduccion.

6.2 Cinematica y dinamica.

6.3 Fuerzas y momentos.

6.4 Modelos lineales.

6.5 Sensores para robots humanoides.
6.6 Estimacién de estados.

6.7 Modelos de guiado.

6.8 Seguimiento de trayectorias.

6.9 Administracién de trayectorias.
6.10 Planificacion de trayectorias.

6.11 Navegacion guiada por vision, proximidad, sonar y otros sensores.

Total de horas

12

72
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3.4 REFERENCIAS DOCUMENTALES:

4 )

1 R. W. Beard and T. W. Mclain, Small Unmanned Aircraft: Thoery and Practice. Princeton University Press. 2012.
2 K. Nonami et al. Autonomous Flying Robots: Unmanned Aerial Vehicles and Micro Aerial Vehicles. Springer. 2010.
3 X. Bajrami. Modeling and Control of a Humanoid Robot. Elektrotechnik & Informationstechnik. 130(2):61-66. 2013.

4 Otras por definir.

- J

3.5 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR:

4 )

1 Tareas.

2 Participacidn activa en el curso.
3 Trabajos de investigacion.

4 Trabajos de programacion.
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	Evaluacion: 

1 Tareas.
2 Participación activa en el curso.
3 Trabajos de investigación.
4 Trabajos de programación.
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