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I.  DATOS ADMINISTRATIVOS

1. Asignatura : Robots Méviles de Servicio

2. Cddigo :1IM1011

3. Naturaleza : Tedrico-Laboratorio

4. Condicion : Electivo

5. Requisitos : 1M 0902 Modelamiento de Robots

6. Nro. Créditos :3.0

7. Nro. de horas 14

8. Semestre Académico :2022-11

9. Docente

10. Correo Institucional

IIl.  SUMILLA
Propdsitos Generales: La asignatura tiene como propésito brindar al estudiante los conocimientos y técnicas para el
disefio y control de robots méviles de servicio.

Sintesis del Contenido: Comprende cuatro capitulos: Introducciéon a los robots moviles y Robot de servicio.
Configuracion de robos moviles. Cinematica de los Robots moviles. Dindmica y control de Robots méviles. Aplicacion
con un robot mavil de servicio tipo uniciclo.

ll. COMPETENCIAS GENERICAS A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA
e Identifica, formula y resuelve problemas de ingenieria.
e Aplica disefio de ingenieria.
e Aplicacion de la ingenieria.
e Autoaprendizaje.

IV. COMPETENCIAS ESPECIFICAS A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA
e Genera soluciones de robdtica mévil mediante la aplicacion de la mecatrdnica.
e Disefia circuitos y mecanismos robéticos de aplicacidn mecatrénica.
e Aplica y desarrolla métodos de la ingenieria para dar soluciones especificas en el disefio y estructuracion de
robots.
e Aplica estrategias de aprendizaje para su formacién y la investigacion.

V. DESARROLLA EL COMPONENTE DE:

INVESTIGACION (x) RESPONSABILIDAD SOCIAL ()
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VI. LOGRO DE LA ASIGNATURA
Al culminar la asignatura el estudiante conoce los fundamentos de los robots méviles. Conoce y aplica la

configuracion de robos moviles. Conoce y aplica la cinematica de los Robots moviles. Conoce y aplica la dinamica
y control de Robots moviles. Desarrolla una aplicacién con un robot mavil de servicio tipo uniciclo.

VI. PROGRAMACION DE CONTENIDOS

UNIDAD I: INTRODUCCION A LOS ROBOTS MOVILES Y ROBOT DE SERVICIO. CONFIGURACION DE ROBOS
MOVILES.

LOGRO DE APRENDIZAJE: Al final de la unidad el estudiante reconoce e identifica las diferentes
caracteristicas funcionales y operativas del robot movil.

Semana Contenido
1 Definicidn y clasificacion de los robots méviles: robots industriales, robots de
seguridad, asistentes hospitalarios, investigacion espacial, militares,
humanoides.
2 Subsistemas: mecanico, sensodrico, sistema de control.
3 Programacion y autonomia de los robots moéviles.
4 Localizacion, planeacidn de trayectorias, mapeo y localizacion simultanea.

UNIDAD II: CINEMATICA DE LOS ROBOTS MOVILES
LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al finalizar la unidad el estudiante programa el software MELFA BASIC 4.
Semana Contenido

5 Relaciones cinematicas en vehiculos con ruedas: sistemas de coordenadas,
obtencidn de la velocidad y deslizamiento de la rueda, particularizacion de la
ecuacion de la rueda, matriz Jacobiana de la rueda.

6 Ruedas especiales: rueda doble y rueda castor doble, rueda tipo bola, rueda
ortogonal.

7 Modelado cinematico de vehiculo con ruedas sin deslizamiento.

8 EXAMEN PARCIAL

UNIDAD lil: DINAMICA Y CONTROL DE ROBOTS MOVILES
LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al final de la unidad el estudiante aplica la cinematica directa e inversa en un
robot basado en servomotor aplicando Linx - Arduino.

Semana Contenido
9 Dindamica inversa. La formulacién de Newton-Euler. Sistemas de coordenadas
en movimiento.
10 Cinematica de los eslabones del robot. Ecuaciones de movimientos recursivas.

Algoritmo computacional.
11 Dindmica directa. Método de Walker-Orin.
12 Aplicaciones y simulaciones.

| UNIDAD IV: APLICACION CON UN ROBOT MOVIL DE SERVICIO TIPO UNICICLO. |
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LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al final de la unidad el estudiante desarrolla programacion en texto y grafica de
algoritmos de inferencia difusa en la robética.
Semana Contenido

13 Descripcion del problema de control. Modelo cinematico. Modelo dindmico de

referencia: ciclo limite.

14 Sintesis de control y analisis de estabilidad.

15 Algoritmo de navegacion.

16 EXAMEN FINAL

17 Examen Sustitutorio

VIIl.  ESTRATEGIAS DIDACTICAS
Aula invertida, Aprendizaje Colaborativo, Disertacidn
IX. MOMENTOS DE LA SESION DE APRENDIZAJE
Antes de la sesion:

Exploracion: preguntas de reflexién vinculada con el contexto, otros.
Problematizacidn: conflicto cognitivo de la unidad, otros.

Durante la sesion:
Motivacidn: bienvenida y presentacion del curso, otros.
Presentacion: PPT en forma colaborativa, otros.

Practica: resolucion individual de un problema, resolucién colectiva de un problema, otros.

Después de la sesion:
Evaluacion de la unidad: presentacion del producto.

Extension / Transferencia: presentacion en digital de la resolucién individual de un problema.

X. EVALUACION

La evaluacién formativa en la modalidad presencial se realiza de manera sincrénica y asincrdnica. La calificacion de
cada unidad se obtendra realizando un promedio de las evaluaciones sincrdnicas realizadas durante la unidad.

e  Practicas de Laboratorios (LAB1): Son cuatro + 1 trabajo, total 5 laboratorios. No se elimina ningun
laboratorio, LAB1 es el resultado del promedio de las 5 notas, la Nota final de LB1 NO SE ELIMINA

e  Evaluaciones Practicas (PRT). Son cuatro, se elimina la menor

Formula de evaluacion del curso

PF = (LAB1+ PRT + PAR+FIN )/4
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XI. RECURSOS
® Equipos : computadora, laptop, Tablet, celular
e Materiales : apuntes de clase del Docente, separatas de problemas, lecturas, videos.

e Plataformas  : Matlab, COSIMIR, LabVIEW.
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