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[ JUSTIFICACION DEL CURSO

)

Los métodos modernos de manufactura, manejo de
materiales, etc. basan su eficiencia en el uso de
dispositivos que permitan automatizar los procesos. De

entre los dispositivos mas importantes utilizados para
este fin se encuentran los robots manipuladores
industriales, de ahi la importancia de su estudio.

( OBJETIVO DEL CURSO

)

Estudiar las teorias y técnicas para el control de
manipuladores por medio de visién por computadora que

se basan en la teoria de estimacion y que han sido la base
de investigaciones recientes en el area de robotica.

( CONTENIDO TEMATICO

1. INTRODUCCION. 4 Hrs.

Objetivo: Que el alumno comprenda los conceptos
fundamentales de robdtica.

2. MANIPULADORES MECANICOS. 14 Hrs.

Objetivo: Que el alumno aprenda a modelar un sistema
robotico de manera en sus aspectos cinematicos y
dinamicos.

2.1. Definicién de Términos.

2.2. Modelo Cinematico de Manipuladores.
2.3. Rotacién de Coordenadas.

2.4. Notacion de Denavit-Hartenberg.

2.5. Cinematica Inversa.

2.6. Cinematica de un robot movil

2.7. Dindmica del Brazo de un Manipulador.

3. SISTEMAS DE VISION POR COMPUTADORA.
4 Hrs.

Objetivo: Que el alumno conozca y aplique los distintos
modelos de cdmara existentes.

3.1. Definicién de Términos.

3.2. Sensores.
3.3. Modelo de Camara.
3.4. Extraccién de Informacion a partir de una Imagen.

4. TEORIA DE ESTIMACION. 8 Hrs.

Obijetivo: El alumno sintetizard conceptos fundamentales
de la teoria de estimacion lineal y no lineal.

4.1. Estimacion por Minimos Cuadrados.

4.2. Estimacion Lineal.

4.3. Filtro de Kalman para Estimacion Secuencial
Lineal.

4.4. Filtro de Kalman Extendido para Estimacion
Secuencial no Lineal.

4.5. Estimacion No Lineal. Correccion Diferencial de
Minimos Cuadrados.

5. MANIPULACION DE ESPACIO DE CAMARA.
12 Hrs.

Objetivo: Aplicar el método de manipulacion de espacio
de camara a problemas de posicionamiento
tridimensional de robots.



5.1. Introduccion.

5.2. Estimacién de Parametros de Camara.

5.3. Compresién de Informacion.

5.4. Determinacion de la configuracion del
Manipulador.

5.5. Medios para Mejorar la Precision (Flattening).

6. SISTEMAS DINAMICOS. ESTIMACION OPTIMA
DE ESTADO 8 Hrs.

Objetivo: Aplicar conceptos fundamentales de la teoria
de estimacion en sistemas dinamicos lineales y no
lineales.

6.1. Matrices de Transicién de Estado.

6.2. Estimacion Secuencial de Estado para Sistemas
Dinamicos Lineales.

6.3. Estimacion Secuencial de Sistemas Dinamicos No
Lineales.

7. PLANEACION DE TRAYECTORIAS Y
OPTIMIZACION 14 Hrs.

Objetivo: Aplicar y sintetizar conceptos de Calculo
Variacional y aplicarlos en la resolucion de
problemas de planeacién de trayectorias de robots.

7.1. Célculo Variacional.
7.2. Problemas de valores de Frontera.

( METODOLOGIA

Exposicion de temas, analisis de conceptos tedricos,
trabajo grupal e individual.

( EVALUACION )
Tres examenes parciales 80% Total 100%
Tareas 20%
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