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1. Datos Generales de la asignatura
Nombre de la asignatura: | Robdtica

Clave de la asignatura: | IAD-2426

SATCA® | 2-3-5

Carrera: | Ingenieria en inteligencia artificial

2. Presentacion
Caracterizacion de la asighatura

Esta asignatura contribuye al perfil del ingeniero en inteligencia artificial al capacitarlo en estudios
cinematicos y dinamicos de movimientos de robots y manipuladores, asi como en el disefio,
aplicacion y control de sistemas robéticos. También aborda la seleccién y programacion de robots
comerciales para procesos industriales especificos.

Se enfoca en los diversos campos de la ingenieria y la tecnologia necesarios para la integracion
de robots, destacando la importancia actual de la rob6tica en multiples areas profesionales.

Integra conocimientos de varias ingenierias, ya que requiere comprension de los subsistemas de
los robots y sus caracteristicas de funcionamiento.

Los temas tratados incluyen cinematica, dinAmica, control, entre otros, con enfoques teoricos y
practicos para abordar los conceptos de la robética.
Intencién didactica

Este curso se centra en el desarrollo integral de habilidades y competencias esenciales en el
campo de la robdtica, alineadas con el perfil del ingeniero en inteligencia artificial. Busca
profundizar en el conocimiento histérico y evolutivo de la disciplina, asi como en la capacidad de
coordinar y colaborar en equipos, fomentando la autonomia y la toma de decisiones, elementos
cruciales en el ambito profesional.

Se fomentan las actividades que permiten a los estudiantes identificar los procesos intelectuales
involucrados en la resolucién de problemas robéticos, como el reconocimiento de patrones y la
sintesis de observaciones. Ademas, se promueve la busqueda, seleccion y analisis de informacién
en diversas fuentes, y se fomenta la participacion en actividades grupales que fortalezcan la
comunicacion, el intercambio de ideas y la reflexion.

La asignatura aborda fendmenos y problematicas del campo ocupacional de la robdtica,
estableciendo conexiones interdisciplinarias con otras materias del plan de estudios. Se destaca el
desarrollo de habilidades relacionadas con la lectura, escritura y expresion oral, asi como
competencias para la experimentacién y la investigacion, en linea con las demandas profesionales
actuales.
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3. Participantes en el disefio y seguimiento curricular del programa

Lugar y fecha de
elaboracion o revision

Participantes

Observaciones

Tecnolégico Nacional de
México del 4 al 6 de marzo
del 2024.

Representantes de los Institutos
Tecnologicos de:
Celaya, Chihuahua, Iztapalapa I,

La Paz, Matehuala, Mérida,
Minatitlan,  Querétaro,  Saltillo,
Tijuana.

Instituto Tecnoldgico Superior de
Teziutlan.

Tecnologico de
Superiores de Ixtapaluca.

Estudios

Propuesta sintética de Ila
carrera de Ingenieria en
Inteligencia Atrtificial.

Tecnoldgico Nacional de
México del 22 al 26 de abril
del 2024

Representantes de los Institutos
Tecnologicos de:
Celaya, Chihuahua, Iztapalapa IlI,

La Paz, Matehuala, Mérida,
Minatittan, = Querétaro,  Saltillo,
Tijuana.

Instituto Tecnoldgico Superior de
Teziutlan, Tecnolbgico de Estudios
Superiores de Ixtapaluca.

Disefio y/o desarrollo curricular
de la carrera de Ingenieria en
Inteligencia Atrtificial.

Tecnolégico Nacional de
México del 27 al 31 de
mayo del 2024.

Representantes de los Institutos
Tecnoldgicos de:

Celaya, La Paz, Matehuala, Mérida,
Minatitlan.

Consolidaciéon curricular de la
carrera de Ingenieria en
Inteligencia Atrtificial.

4. Competencia(s) a desarrollar

Competencia(s) especifica(s) de la asignatura

e Conoce los componentes principales de un sistema robético, asi como comprender los
aspectos principales de operacion, manipulacion, configuracién y programacion de un robot

industrial.

e Domina algunas técnicas de programacion de robots industriales, asi como manipular y
reconocer los diferentes tipos de robots industriales tanto fijos como mdviles generando
trayectorias para el movimiento de un robot.

e Realiza estudios cinematicos y dinamicos de los movimientos de robots y manipuladores
para el disefio, aplicaciéon y control de sistemas robéticos, asi como para programar robots
industriales comerciales.

Ademas, se busca que los estudiantes adquieran habilidades para implementar técnicas de
Inteligencia Atrtificial en el disefio, control y optimizacion de sistemas robéticos, potenciando asi
su capacidad de adaptacion y aprendizaje autbnomo en entornos cambiantes.
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5. Competencias previas

Comprende los fundamentos de programacion y algoritmos, asi como los conceptos basicos de
inteligencia artificial (IA) y de Internet de las Cosas (IoT), es esencial. Esto implica familiarizarse
con el uso de diferentes lenguajes de programacion, aplicar principios de IA en sistemas
autonomos y decisionales, y entender la integracion de dispositivos en |0T para la automatizacién
y la recopilacion de datos en tiempo real. Dominar herramientas de desarrollo de software para la
programacion y control de robots, asi como la conectividad y el intercambio de datos entre
dispositivos roboticos e infraestructuras 10T, también es necesario. Ademas, se requiere habilidad
en el disefio y la implementacién de algoritmos de control y planificacibn de movimientos para
robots autbnomos, considerando aspectos de eficiencia y seguridad en la interaccion con entornos
fisicos.

6. Temario

No. Temas Subtemas

1.1. Antecedentes de la robdética.

1.2. Tipos de robots y sus componentes.

1.3. Robdética mavil y su evolucion.

1.4. Aplicaciones.

1.5. Transmisiones y Reductores.

1.6. Comparacion de sistemas de accion.

1 Antecedentes de la robdtica. 1.7. Sensores internos.

1.8. Elementos terminales.

1.9. Tipos y caracteristicas de robots.

1.10. Grados de libertad y espacio de trabajo.

1.11. Aplicaciones en la IA.

1.11.1.Programacién basica de sistema

robético industrial.

2.1. Posicién, orientacion y referencias.

2.2. Traslacion y rotacion.

5 AngI|S|s del movimiento y 53 Cambio de base.
accionadores. . . .
2.4. Consideraciones de célculo para
transformaciones.
3.1. Descripcion de las articulaciones.
3.2. Tipos de estructura y notacion de Denavit—
Hartenberg.
3.3. Ecuaciones de cerradura en orientacion y
3 | Cinemética espacial. posicion.

3.4. Cinemética de cadenas abiertas.

3.5. Desarrollo de paquetes de célculo.

3.6. Calculo de trayectorias en Organos
terminales.
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4.1. Solucién geométrica y numérica.
. e 4.,2. Método iterativo.
4 Cinematica inversa e . .
4.3. Repetitividad y singularidad.
4.4. Singularidades.
5.1. Distribucion de masa en los eslabones.
5.2. Sistemas de accionamiento.
5 Dinamica de manipuladores 5.3. Aplicacibn de Newton-Euler y Lagrange-
Euler.
5.4. Simulacion dinamica.
6.1. Sensores de posicion y de velocidad.
6.2. Sistemas no lineales y variantes con el
tiempo.
6.3. Introduccién a los sistemas de control.
6.4. Sistemas de control PID.
6 Sistemas de control y sensores 6.5. Sistemas de vision.
6.6. Sensores de fuerza.
6.7. Adaptacion de los sistemas de control para
robots moviles.
6.8. Sensores especificos para la navegacion
movil.

7. Actividades de aprendizaje de los temas

1. Antecedentes de la robd6tica

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

Adquiere las habilidades en el manejo de la
tecnologia de robots, historia de la robotica,
componentes que forman un robot y
conocimientos sobre las  principales
sociedades cientificas.

Genérica(s):
e Capacidad de andlisis y sintesis.
e Comunicacion oral y escrita.
e Habilidades béasicas de manejo de
equipos y maquina en Robdtica.
e Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes

diversas.
Trabajo en equipo.
Aplicar el pensamiento analitico,

l6gico, creativo e innovador para el
analisis y la toma de decisiones.

El alumno realizard una linea del tiempo de los
antecedentes de la robdtica.

El alumno realizar4 un mapa conceptual de los
tipos de robos y sus componentes.

El alumno trabajara en equipo, para investigar en
gué tipo de empresas utilizan las aplicaciones
que efectlan tareas que simulan
comportamientos humanos y lo plasmara en un
resumen.

El alumno realizara los
comparacion de  sistemas
proporcionados por el docente.
El alumno realizar4 un cuadro comparativo de
los tipos y caracteristicas de robots, para ser
utilizado en plenaria.

ejercicios de
de accion
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e Compromiso ético.
Capacidad de aprender.
Habilidad para trabajar en forma
auténoma.

e Busqueda del logro.

2. Andlisis del movimiento y accionadores

Competencias Actividades de aprendizaje

Especifica(s): e El alumno realizara los ejercicios explicados en
Identifica los diferentes componentes de un clase por el docente o la docente, sobre la
sistema de control y distinguir sus tipos, representacion de la posicién, la orientacion y
valorando la idoneidad de usar unos lazos u referencia.

otros en funcion de sus propoésitos, para |e El alumno realizara los ejercicios explicados en
disefiar y gestionar de modo eficaz los clase por el docente o la docente, sobre el
mecanismos de control que actuen en movimiento de translacion y rotacién en la
diversos ambitos. robotica. Puede utilizar la herramienta para

graficar.

Genérica(s):

e Capacidad de andlisis y sintesis

e Comunicacién oral y escrita.

e Habilidades béasicas de manejo de
equipos y maquina en robdtica.

e Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes
diversas.

Trabajo en equipo.

Aplicar el pensamiento analitico,
l6gico, creativo e innovador para el
analisis y la toma de decisiones.
Compromiso ético.

Capacidad de aprender.

Habilidad para trabajar en forma
autébnoma.

e Busqueda del logro.
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3. Cinematica espacial

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

Genérica(s):

Maneja y entiende las herramientas
matematicas necesarias para
analizar robots industriales y conocer
sus elementos bésicos.

Capacidad de andlisis y sintesis
Comunicacion oral y escrita.
Habilidades bésicas de manejo de
equipos y maquina en robdtica.
Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes
diversas.

Trabajo en equipo

Aplicar el pensamiento analitico,
l6gico, creativo e innovador para el
analisis y la toma de decisiones.
Compromiso ético.

Capacidad de aprender.

Habilidad para trabajar en forma
auténoma.

Busqueda del logro.

Mostrar en clase la forma la descripcion de las
articulaciones.

Realizar la cadena cinematica de los eslabones
de un robot utilizando la metodologia Denavit—
Hartenberg.

Efectuar una bulsqueda en internet sobre
ecuaciones de cerradura en orientacion y
posicién y explicar un ejemplo por equipo.
Realizar ejemplos de modelacion que el
profesor exponga en clase de desarrollo de
paquetes de calculo.

Realizar una préactica en donde se programe el
calculo de trayectorias en 6rganos terminales.
Realizar una préactica en donde se programe en
computadora y se simule el modelo de la
cinematica de un robot.

4. Cin

ematica inversa

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

Conoce los conceptos de cinematica
inversa.
Genérica(s):

Capacidad de analisis y sintesis.
Comunicacion oral y escrita.
Habilidades bésicas de manejo de
equipos y maquina en robotica.
Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes
diversas.

Trabajo en equipo.

Muestra la forma de calcular la cinematica
inversa de un robot manipulador.
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e Aplicar el pensamiento analitico,
I6gico, creativo e innovador para el
analisis y la toma de decisiones
Compromiso ético.

Capacidad de aprender.
Habilidad para trabajar en forma
autobnoma.

e Busqueda del logro.

5. Dindmica de manipuladores

Competencias Actividades de aprendizaje
Especifica(s): e Mostrar en clase la forma de modelar la
Comprende los conceptos sobre el dindmica de los robots manipuladores.

modelado dindmico de un manipulador, su
importancia y limitaciones.

Genérica(s):
e Capacidad de andlisis y sintesis
e Comunicacion oral y escrita.
e Habilidades béasicas de manejo de
equipos y maquina en robdtica.
e Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes

diversas.
Trabajo en equipo
Aplicar el pensamiento analitico,

l6gico, creativo e innovador para el
analisis y la toma de decisiones.
Compromiso ético.
Capacidad de aprender.
Habilidad para trabajar en forma
auténoma.

e Busqueda del logro.

Realizar el modelado dinamico de los
eslabones de un robot utilizando Lagrange-
Euler y Newton-Euler.

Realizar un proyecto el modelo dindmico de
un manipulador.

Realizar préacticas en donde se implemente
un programa en computadora que simule el
modelo de la dinAmica de un robot y que
analizar los resultados de las simulaciones.

6. Sistemas de control y sensores

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

e Distingue y gestiona los componentes
electrénicos que forman parte de un
sistema robatico, implementando
circuitos con sensores y actuadores de
modo fisico y/o con simuladores, para
culminar el montaje fisico y/o simulado

e Exponer en clase las formas
convencionales de controlar la posicion,
velocidad y fuerza en robots industriales.

e Realizar practicas orientadas a simular
modelos de control de uno o varios
grados de libertad de un robot.
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de unidades de control aptas para la e Utilizar lenguajes de programacion
comunicacion con ordenadores y otros virtual para control y monitoreo de
dispositivos digitales, de modo alambrico procesos de manufactura robotizados.

e inalambrico. e El alumno realizard un proyecto final
. donde desarrollara un prototipo de robot
Genérica(s): manipulador  para  realizar la

Capacidad de analisis y sintesis
Comunicacion oral y escrita.
Habilidades basicas de manejo de
equipos y maquina en robdtica.
Habilidad para buscar y analizar
informacién proveniente de fuentes
diversas.

Trabajo en equipo.

Aplicar el pensamiento analitico, légico,
creativo e innovador para el andlisis y la
toma de decisiones.

Compromiso ético.

Capacidad de aprender.

Habilidad para trabajar en forma
auténoma.

Busqueda del logro.

manipulaciéon de una tarea.

8. Practica(s)

Establecer un robot experimental esquematizado que satisfaga a una necesidad real
Establecer los parametros que definen dimensionalmente al robot propuesto

Aplicar el modelo dinamico establecido por Euler - Lagrange a un robot propuesto

Realizar simulaciones de robots bidimensionales utilizando el software matlab/simulink en
donde el alumno programe de forma textual los movimientos de un robot.

Desarrollar el analisis cinematico directo e inverso del robot bidimensional.

Realizar un programa en computadora que simule el modelo de la cinemética y dindmica de
un robot.

Disefiar y detallar un programa en computadora que simule el modelo de la cinemética y
dinamica de un robot

Disefiar un robot experimental esquematizado que satisfaga a una necesidad real.
Implementacién de Inteligencia Artificial en el control de un robot.

Integrar o implementar Visién Artificial en algun sistema robético ya realizado.
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9. Proyecto de asignatura

El objetivo del proyecto que planteé el docente que imparta esta asignatura, es demostrar el
desarrollo y alcance de la(s) competencia(s) de la asignatura, considerando las siguientes fases:
1. Fundamentacion: marco referencial (tedrico, conceptual, contextual, legal) en el cual

se fundamenta el proyecto de acuerdo con un diagndstico realizado, mismo que permite
a los estudiantes lograr la comprension de la realidad o situacién objeto de estudio para
definir un proceso de intervencion o hacer el disefio de un modelo.

Planeacién: con base en el diagndstico en esta fase se realiza el disefio del proyecto
por parte de los estudiantes con asesoria del docente; implica planificar un proceso: de
intervencion empresarial, social o comunitario, el disefio de un modelo, entre otros,
segun el tipo de proyecto, las actividades a realizar los recursos requeridos y el
cronograma de trabajo.

Ejecucion: consiste en el desarrollo de la planeacion del proyecto realizada por parte
de los estudiantes con asesoria del docente, es decir en la intervencion (social,
empresarial), o construccién del modelo propuesto segun el tipo de proyecto, es la fase
de mayor duracion que implica el desempefio de las competencias genéricas y
especificas a desarrollar.

Evaluacién: es lafase final que aplica un juicio de valor en el contexto laboral-profesion,
social e investigativo, ésta se debe realizar a través del reconocimiento de logros y
aspectos a mejorar se estara promoviendo el concepto de “evaluacién para la mejora
continua”, la metacognicion, el desarrollo del pensamiento critico y reflexivo en los
estudiantes. En esta etapa se evalla el sistema que procese una variable fisica y
controle esta  por medio de un robot en comunicacién con una PC.

10. Evaluacién por competencias

Son las técnicas, instrumentos y herramientas sugeridas para constatar los desempefios
académicos de las actividades de aprendizaje.

Ejercicios y problemas en clase.

Exposicion de temas por parte de los alumnos con apoyo y asesoria del profesor.
Evaluacion trabajos de investigacion entregados en forma escrita.

Evaluacioén por unidad para comprobar el manejo de aspectos teéricos y declarativos.
Evaluacion de las practicas por unidad, considerando los temas que ésta contiene.
Evaluacioén de las aplicaciones del contenido de la materia.

Considerar reporte de un proyecto final que describa las actividades realizadas y las
conclusiones de este.
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