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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 deberd
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 maximo 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 2017)
Este campo se calcula Tipo de Curso Criterio Créditos
automdticamente cuando el — yrm
. Tedrico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
formato se requisita Teor — 16 hrs = Lorédi - I e
electrénicamente e?rlFo—pract|co rs. = cr(? !to (horas totales / 16)
Préctico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Seminario 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Estancia especial de 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)

aprendizaje

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 deberad indicarse al final del desglose del temario.

Para Mayor informacién Consultar las siguientes paginas WEB:

El formato SIP-30 deberd estar firmado por el Director o Jefe de la Seccién de Estudios de Posgrado e Investigacién de la Unidad Académica. La ausencia de
dicha firma invalida la solicitud.

http://www.ipn.mx/normatividad/Paginas/reglamentos.aspx
http://www.ipn.mx/CCS/Gacetas/Paginas/inicio.aspx


http://www.aplicaciones.abogadogeneral.ipn.mx/reglamentos/rgto_posgrado.pdf

INSTITUTO POLITECNICO NACIONAL
SECRETARIA DE INVESTIGACION Y POSGRADO
DIRECCION DE POSGRADO
FORMATO GUIA PARA REGISTRO DE UNIDADES DE APRENDIZAJE (UAP)

- NUEVAS O ACTUALIZACION -
Tipo de solicitud
Nueva UAP O Actualizacion @
UNIDAD ACADEN”CA [ CENTRO DE INNOVACION Y DESARROLLO TECNOLOGICO EN COMPUTO (CIDETEC) J

l. DATOS DEL PROGRAMA'Y DE LA UAP

11 NOMBRE DEL PROGRAMA: [ MAESTRIA EN TECNOLOGIA DE COMPUTO ]

1.2 COORDINADOR DEL PROGRAMA: [ DR. ALDAPE PEREZ MARIO ]

[ ROBOTICA MOVIL ]
13 NOMBRE DE LA UAP:
1.4 CLAVE: [ ] (Para ser llenado por la SIP)

15 NUMERO DE SEMANAS POR SEMESTRE DEL PROGRAMA:

1.6 TIPO DE UAP: OBLIGATORIA O OPTATIVA @
; ; ; ESTANCIA
1.7 TIPO DE HORAS: TEORIA@ PRACTICAO TEORICO - PRACTICAO SEMINARIO O ESPECIAL DE O
APRENDIZAJE
1.8 NUMERO DE HORAS - SEMANA: TOTAL DE HORAS AL SEMESTRE: ‘ 60.0 l
1.9 CREDlTOS (Reglamento de Estudios de Posgrado 2017): ‘ 4 l

1.10  FECHA DE ELABORACION DEL PROGRAMA DE LA UAP: [ 8 I 2 I 2021 ]
DD MM AAAA

1.11  SESION DEL COLEGIO DE PROFESORES EN QUE SE ACORDO [ 2DA.ORD. ] FECHA: [ 18 I 2 12021]
LA IMPLANTACION DE LA ASIGNATURA: DD MM AAAA
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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:

[ RAMON SILVA ORTIGOZA ] CLAVE: 14263-EE-19

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

[ MIGUEL GABRIEL VILLARREALCERVANTES ] CLAVE:
[ MAGDALENA MARCIANO MELCHOR ] CLAVE:
[ GABRIEL SEPULVEDA CERVANTES ] CLAVE:
[ ) e

. DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA UAP

31 OBJETIVO GENERAL:

4 N\
Presentar las problematicas basicas asociadas a la robdtica mévil de ruedas (RMR), dentro del contexto de control automatico. Para

llevar a cabo esto, se capacitara al alumno en el andlisis y disefio de controladores aplicados en robética moévil para ejecutar las tareas
de seguimiento de trayectorias y evasion de obstaculos.
Lo anterior se reforzara con la aplicacion experimental de controladores en prototipos de laboratorio.

3.2 COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO A LAS QUE CONTRIBUYE:
e A
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33 TEMARIO:

| TEMASYSUBTEMAS ______________________ HORAS |
1 Introduccion 6
1.1 Robdtica

1.2 Robots moviles

1.3 Estado del arte en RMR

1.4 Posicionamiento

1.5 Estabilizaciéon y seguimiento de trayectorias

1.6 Evasion de obstaculos

1.7 Otros factores de importancia

2 Propiedades estructurales y modelado de los RMR 8
2.1 Introduccion

2.2 Tipos de ruedas y restricciones

2.3 Clasificacion de RMR por su grado de movilidad y direccionabilidad

2.4 Modelo cinematico

2.5 Modelo dinamico

2.6 Simulaciones

3 Control de velocidad angular de motores 16
3.1 Introduccién

3.2 Modelos mateméticos

3.3 Identificaciéon

3.4 Técnicas de control aplicadas a motores

3.5 Regulacién en motores

3.6 Tarea de seguimiento de trayectoria de velocidad angular

3.7 Simulaciones y experimentos en tiempo real

4 Control de RMR’s en la tarea de seguimiento de trayectorias 22
4.1 Introduccion

4.2 Técnicas de control aplicadas en la tarea de seguimiento de trayectoria de RMR

4.3 Trayectorias paramétricas dependientes del tiempo

4.4 Generacién de trayectorias a partir de puntos

4.5 Integracion de controladores asociados al RMR y a los actuadores

4.6 Simulaciones

4.7 Una aplicacion experimental sobre un prototipo

5 Control de RMR’s en la tarea de evasion de obstaculos 20
5.1 Introduccién

5.2 Métodos empleados en RMR para la evasion de obstaculos
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5.3 Técnicas de control aplicadas en la evasion de obstaculos

5.4 Integracion de controladores asociados al RMR y a los actuadores
5.5 Simulaciones

5.6 Una aplicacion experimental sobre un prototipo
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3.4 REFERENCIAS DOCUMENTALES:

4 I
1. R. Siegwart and I. R. Nourbakhsh, and D. Scaramuzza, “Introduction to Autonomous Mobile Robots”, 2nd Edition. The MIT Press, England, 2011.

2. C. Canudas de Wit, B. Siciliano and G. Bastin (Eds.), “Theory of Robot Control”. Springer-Verlag, 1996.

3. T. Braunl, Embedded robotics: Mobile robot design and applications with embedded systems, pp. 97-121, New York: Springer-Verlag, 2006.

4. R. Silva-Ortigoza, E. A Portilla Flores y M. A Molina-Vilchis (Eds.), “Mecatrénica”. Coleccion CIDETEC. México, 2010.

5. V. M. Herndndez-Guzman, R. Silva-Ortigoza y R. V. Carrillo-Serrano, “Control Automatico: Teoria de disefio, construccion de prototipos, modelado,
identificacion y pruebas experimentales”. Coleccién CIDETEC. México, 2013.

6. H. Sira-Ramirez and R. Silva-Ortigoza, “Control Design Techniques in Power Electronics Devices”. Springer-Verlag. London, 2006.

7. R. H. Bishop, “Mechatronics an Introduction”, CRC Press, 2005.

8. P. F. Muir and C. P. Neuman, “Kinematic modeling of wheeled mobile robots”, Robotics Institute Technical Report No. CMU-RI-TR-86-12, Carnegie Mellon
University, Pittsburgh, PA, 1986.

9. M. H. Rashid (Editor), “Power Electronics Handbook”, Academic Press, 2001.

- J

3.5 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR:

ﬁcurso se evaluara de la siguiente manera: \
1.- Se realizaran tres exdmenes parciales (tedricos-practicos): 90%
2.- Tareas y actividades de investigacion complementarias. 10%
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