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

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
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Nueva UAP O Actualizacién @
UNIDAD ACADEMICA [ UNIDAD PROFESIONAL INTERDISCIPLINARIA EN INGENIERIA Y TECNOLOGIAS AVANZADAS J

l. DATOS DEL PROGRAMA'Y DE LA UAP

1.1 NOMBRE DEL PROGRAMA: [ MAESTRIA EN TECNOLOGIA AVANZADA ]

1.2 COORDINADOR DEL PROGRAMA: [ DR. ISRAEL REYES RAMIREZ ]

1.3 NOMBRE DE LA UAP: [ CONTROL DE ROBOTS ]

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 @
B B ) ESTANCIA
1.7 TIPO DE HORAS: TEORIAO PRACTICAO TEORICO - PRACTICA@ SEMINARIO O ESPECIAL DE O
APRENDIZAJE
1.8 NUMERO DE HORAS - SEMANA: TOTAL DE HORAS AL SEMESTRE: ‘ 72.0 l
1.9 CREDlTOS (Reglamento de Estudios de Posgrado 2017): ‘ 5 l

1.10  FECHA DE ELABORACION DEL PROGRAMA DE LA UAP: [ 7 I 8 I 2010]
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1.11  SESION DEL COLEGIO DE PROFESORES EN QUE SE ACORDO [ Sesion 7 ] FECHA: [ 13 I 8 12010]
LA IMPLANTACION DE LA ASIGNATURA:

DD MM AAAA



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

21 COORD. DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP:

[ Alberto Luviano Juarez

2.2 PROFESORES PARTICIPANTES EN EL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP:

[ Oscar Octavio Gutiérrez Frias

Laura Ivoone Garay Jiménez
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. DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA UAP

3.1 OBJETIVO GENERAL:
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El alumno conocera metodologias lineales y no lineales para disefiar, y posteriormente implementar en simulacién digital y de
manera experimental, estrategias de control no lineal libres y de modelo; para ello aprenderd técnicas de planificacion de

movimiento basado en regulacidn operacional, seguimiento de trayectorias, regulacion basada en seguimiento y seguimiento
estructurado para disefiar la tarea del robot libre de esfuerzo electromecanico.

3.2 COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO A LAS QUE CONTRIBUYE:

-

Disefia e Implementa estrategias de control lineal y no lineal en sistemas robéticos
Analiza estabilidad de controladores y estimadores de estado en sistemas roboéticos




33 TEMARIO:
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TEMAS Y SUBTEMAS HORAS

1 Introduccién

1.1 Sistemas rob6ticos modernos

1.2 Robots manipuladores

1.3 Conceptos asociados a un robot

1.4 Caracteristicas cinematicas y dinamicas

1.5 Propiedades de un modelo dinamico de un robot de juntas independientes

TOTAL:

2. Planeacion de trayectorias

2.1 Problema de interpolacién entre puntos

2.2 Polinomios de tercer y quinto grado

2.3 Perfiles trapezoidales

2.4 Polinomios de Bézier

2.5 Problema de evasion de obstaculos y seguimiento
2.6 Campos Potenciales Artificiales

TOTAL:

3. Control por juntas independientes

3.1 Modelado de un sistema robotico incluyendo actuadores
3.2 Modelado por juntas independientes

3.3 Control PD

3.4 Control PID

3.5 Control Proporcional Integral Generalizado (GPI)

3.6 Control basado en observadores de estado y perturbacion
3.7 Control en presencia de juntas flexibles

3.8 Identificacion paramétrica

3.9 Discretizacion y control digital

Total

4. Control multivariable

4.1 Control por par calculado
4.2 Control PD+G

4.3 Control robusto

4.4 Control adaptable

12

20
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4.5 Control discontinuo
4.6 Control por rechazo activo de perturbaciones
TOTAL: 20

5. Modelado y Control de Robots méviles

5.1 Robots moviles con transmision diferencial

5.2 Robots mdviles con transmision tipo Ackerman
5.3 Robots omnidireccionales

5.4 PVTOLS y Cuadrotores

5.5 Otros casos de estudio

Total 16
Total de horas T P 72 horas
Practicas de laboratorio
1 Entorno de simulacién numérica de un robot manipulador 4 horas
2 Planeacion de trayectorias 4 horas
3 Seguimiento de una trayectoria para un robot manipulador por juntas independientes 4 horas
4 Control usando sistemas embebidos 4 horas
5. Identificacién paramétrica de un sistema roboético 4 horas
6 Control robusto y adaptable 4 horas
7 Control de robots basado en sistemas de estructura variable 4 horas
8 Control de un robot diferencial 4 horas
9 Seguimiento y evasién de obstaculos usando campos potenciales artificales 4 horas

Total de horas practicas ( que ya se incluyen en horas T-P) 36 horas
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3.5 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR:

(Examen parcial (EP): 60% \

» Trabajo extra clase y tareas (TET): 15%

e Practicas de laboratorio (PL): 15%

e Participacion y asistencia (PA): 10%

e Calificacidn final (CF):

CF =0.6* EP +0.15* TET +0.15* PL +0.1* PA
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