Contenidos Programaticos de Posgrados

Cadigo FGA -148 v.00

Pagina ldel

DATOS DEL PROGRAMA 'Y DEL CURSO

FACULTAD Facultad de Ingenierias y Arquitectura
NOMBRE DEL . .
PROGRAMA Maestria en Controles Industriales
Electiva I CODIGO
NOMBRE DEL Introduccidn al CREDITOS DEL
CURSO rocesamiento de DEL 571403 CURSO 3
p a CURSO
Sefiales y
Robdtica
UBICACION Pri ¢
SEMESTRAL rimer semestre.
COMPONENTE NUMERO DE HORAS o5 HORAS DE TRABAJO 55

CONTACTO DIRECTO INDIRECTO

COMPONENTE CONCEPTUAL
DEL CURSO

PROCESAMIENTO DE SENALES:

Sefales. Representacién en el dominio del tiempo para sistema linealese
invariante con el tiempo. Representaciones de Fourier y wavelet para
sefiales. Morfologia matematica para el procesamiento de iméagenes.
Vision artificial y sus aplicaciones. Control de procesos usando
procesamiento de sefales, sistemas de adquisicion de datos y vision
artificial.

ROBOTICA:

Introduccion a la robética. Historia. Definiciones. Clasificacion general.
Clasificacion por aplicacion e ilustracion de ejemplos. Tipos de robots
segun su controlador. Clasificacion segin su cadena cinematica.
Clasificacion de robots segun sus tipos de actuadores.

Morfologia de los robots. Partes principales de un robot. Estructura
mecéanica de un Robot. Tipos de Articulaciones. Cadenas cineméticas
abiertas y cerradas. Grados de libertad. Principales tipos de estructuras de
los robots. Redundancia y  accesibilidad. Transmisores, Reductores,
Actuadores. Sensores. Elementos terminales u herramientas.
Fundamentos de roboética. Herramientas matematicas, posicion |
orientacion de objetos tridimensionales por medio de dispositivos de luz
estructurada, simulaciones, animaciones. Cinematica directa. Cinemétical
Inversa.

Criterios de implementacion de sistemas robdéticos industriales.
Factores considerados en la implementacion de sistema robotizado.
Disposicion del robot en la célula de trabajo. Soportes, instalacion,
interaccién y simulacion. Elementos periféricos. Caracteristicas del sistema
de control de la célula de trabajo. Caracteristicas técnicas en la seleccién
de un robot. Criterios econ6micos.

Taller de implementacion de un sistema robotizado que incluye
informacién proveniente del sistema de procesamiento de imagenes.

COMPONENTE

NUMERO DE HORAS HORAS DE TRABAJO

CONTACTO DIRECTO 15 INDIRECTO 33

COMPONENTE
PROCEDIMENTAL

Anélisis matematico: Los estudiantes aprenderan las principales
herramientas matematicas para la localizaciéon de objetos en el espacio,
diferenciando entre posicion y orientacion. De igual forma aprenderan los
conceptos fundamentales para el tratamiento y procesamiento de
sefiales.

Modelamiento de robots: Los estudiantes adquieren la habilidad de
analizar un robot desde un punto de vista cinematico, teniendo en cuenta|
sus grados de libertad, los tipos de articulaciones, las dimensiones, la
Estructura.

Interpretacion: El estudiante adquieren la habilidad de distinguir y
clasificar los principales tipos de sefales y sus principales caracteristicas.

Procesamiento: Los estudiantes desarrollan destrezas para procesar las
sefiales obtenidas y tratarlas para depurar u obtener informacion
relevante para las aplicaciones.

Implementacion: Los estudiantes desarrollan las destrezas para la
implementacion de sistemas robotizados teniendo en cuenta los
principales requerimientos, desde la seleccion, el disefio, la instalacion, la
simulaciéon y la programacion de los robots, trabajando en conjunto con
los periféricos. Haciendo énfasis en los sistemas de procesamiento de
imagenes como principal sensor que aporta informacion de la localizacion
de los elementos que manipulan los robots.
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NUMERO DE HORAS HORAS DE TRABAJO
CObFERENTE CONTACTO DIRECTO 5 INDIRECTO 11

Desarrollar actitudes de colaboracion Interdisciplinaria, donde se estudien
de casos que resalten la importancia de la colaboracién entre ingenieros
de diversas disciplinas y otros profesionales en proyectos de robética.

Promover la innovacién responsable, donde se realicen analisis
COMPONENTES responsables de proyectos en roboética que incluyan consideraciones

COMPONENTE ACTITUDINAL | sociales y ambientales.

Propiciar la adaptabilidad y aprendizaje continuo, promoviendo
estrategias para mantenerse al dia con las tendencias tecnoldgicas y
éticas en la robdtica.

Desarrollo de habilidades de comunicacion oral y/o escrita para discutir y
resolver dilemas éticos en equipos de trabajo y con partes interesadas.

COMPETENCIAS A DESARROLLAR (INVESTIGATIVA)

Al analizar el curso de Sefiales el estudiante debera haber adquirido las siguientes competencias:

Conocer las principales estructuras robéticas.

Capacidad de localizar un objeto en el espacio usando las principales técnicas plateadas en robética

Emplear herramientas matematicas que faciliten el estudio y la resolucién de problemas de robética.

Capacidad de modelar la cinematica de un robot.

Comprender y aplicar los conceptos de cinemética directa e inversa de los robots

Desarrollar simuladores cinematicos para robots en ambientes tridimensionales

Capacidad de comprension de los conceptos de sefiales y sistemas en los dominios del tiempo

continuo y discreto.

8. Capacidad para conocer y saber aplicar los métodos de transformacién en el dominio de la
frecuencia como Fourier y en el dominio de la variable compleja como Laplace y transformada Z y
susdiferentes propiedades basicas.

9. Comprension de la relacion entre las sefiales continuas y las sefales discretas en los dominios
temporal y frecuencial.

10. Reconocimiento de las distintas representaciones de los sistemas discretos (respuesta al impulso,
respuesta en frecuencia, funcion de transferencia y ecuaciones en diferencias), ademas de las
aplicaciones decada uno de los métodos de transformacion.

11. Saber escoger el dominio apropiado y la herramienta 6ptima para resolver problemas que involucrena la
informacién generada, modificada o recibida por un sistema.

12. Capacidad de analisis y sintesis en la resolucion de problemas aplicando la teoria a la practica y las

habilidades de investigacion.

Nooh,rwbdpkE

AGENDA DE TRABAJO

- Introduccién a la robdtica (2.5h)

- Morfologia de los robots (3h)

- Fundamentos de robética (8h)

- Criterios de implementacion de sistemas roboticos industriales (4h)

- Taller de implementacién de un sistema robotizado que incluye informacion proveniente del sistema de
procesamiento de imagenes (5h)

- Sefiales (2.5h)

- Representacion en el dominio del tiempo para sistema lineales e invariante con el tiempo (3h)

- Representaciones de Fourier y wavelet para sefiales (3h)

- Morfologia matemética para el procesamiento de imagenes (4h)

- Vision artificial y sus aplicaciones (5h)

- Control de procesos usando procesamiento de sefiales, sistemas de adquisicion de datos y vision artificial
(5h)

NOTA: Puede agregar casillas si necesita.
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METODOLOGIA Y/O ACTIVIDADES EN LA PRACTICA PEDAGOGICA
Descripcion de las estrategias didacticas y practicas pedagdgicas a desarrollarse en el curso.

PODNPE

Clases magistrales.

Realizacion de talleres.

Asignacion de trabajos de investigacion documental.

Asignacion de proyectos integrales basados en casos de estudios reales.

EVALUACION DEL PROCESO DE ENSENANZA Y APRENDIZAJE

N e

Evaluacion de talleres.
Evaluacion de trabajos de investigacion documental.
Evaluacion de los proyectos integrales.
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DIRECCIONES ELECTRONICAS DE APOYO AL CURSO/ BASES DE DATOS A UTILIZAR

www.ifr.org/

http://www.robotics.org/

www.ieee-ras.org/

http://webstore.ansi.org/FindStandards.aspx?Action=displaydept&DeptID=3171&Acro=RIA&DpName=
Robotic%20Industries%20Association

www.abb.com/

http://www.ijrr.org

http://ieeexplore.ieee.org/xpl/Recentlssue.jsp?punumber=8860

http://ieeexplore.ieee.org/xpl/Recentlssue.jsp?punumber=100
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http://www.journals.elsevier.com/robotics-and-autonomous-systems/

http://www.springer.com/engineering/robotics/journal/10514

http://onlinelibrary.wiley.com/journal/10.1002/%28ISSN%291556-4967

http://ieeexplore.ieee.org/xpl/tocresult.jsp?isnumber=4804117

http://www.cyberbotics.com/overview

14

www.osrfoundation.org/
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. ING. Fernando Moreno.



http://www.ifr.org/
http://www.robotics.org/
http://www.ieee-ras.org/
http://webstore.ansi.org/FindStandards.aspx?Action=displaydept&DeptID=3171&Acro=RIA&DpName
http://www.abb.com/
http://www.ijrr.org/
http://ieeexplore.ieee.org/xpl/RecentIssue.jsp?punumber=8860
http://ieeexplore.ieee.org/xpl/RecentIssue.jsp?punumber=100
http://www.journals.elsevier.com/robotics-and-autonomous-systems/
http://www.springer.com/engineering/robotics/journal/10514
http://onlinelibrary.wiley.com/journal/10.1002/%28ISSN%291556-4967
http://ieeexplore.ieee.org/xpl/tocresult.jsp?isnumber=4804117
http://www.cyberbotics.com/overview
http://www.osrfoundation.org/

