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OBJETIVO (S) 

 

Al finalizar el curso el alumno deberá ser capaz de:  

 

Dominar de los fundamentos de la robótica. Conocer los fundamentos para el desarrollo, la implementación y la 

validación de algoritmos en robótica. Comprender los elementos teóricos y prácticos de la robótica de los 

manipuladores mecánicos y la robótica de vehículos autónomos. 

Formular diversas aplicaciones de las técnicas del control moderno en robótica. 

 

 

CONTENIDO SINTÉTICO 

 

1. Robótica de manipuladores. 

1.1 Cinemática directa de manipuladores. 

1.2 Cinemática inversa, Jacobianos. 

1.3 Control lineal de manipuladores. 

 

2. Robótica de vehículos autónomos. 

1.2 Métodos de aprendizaje automático. 

1.3 Elementos de navegación autónoma. 

1.4 Simulación y control de robots autónomos. 

 

3. Técnicas de control no-lineal en robótica. 

3.1 Introducción a los sistemas no-holónomos. 

3.2 Controlabilidad y estabilidad: rango máximo y funciones de Lyapunov. 

3.3 Planeación de trayectorias libres de colisión. 
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MODALIDADES DE CONDUCCION DEL PROCESO DE ENSEÑANZA-APRENDIZAJE 

 

Exposición del profesor y asignación de lecturas para su exposición por parte de los alumnos. 

 

Diseño, implementación y validación de algoritmos de ejecución de tareas, planeación de trayectorias y 

navegación autónoma. 

 

 

MODALIDADES DE EVALUACION 

 

Tres evaluaciones periódicas correspondientes a cada una de las unidades. 

 

Evaluación de la comprensión de la lectura asignada y la calidad de la exposición de la misma. 

 

Evaluación de los algoritmos desarrollados e implementados. 
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