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	X
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PERFIL DEL DOCENTE:

	
Para la impartición de esta unidad de aprendizaje se sugiere la participación de un doctor en Matemáticas, Ciencias de la Computación o áreas afines.

	
CONTRIBUCIÓN DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE AL PERFIL DE EGRESO DEL PROGRAMA EDUCATIVO:

	
La Unidad de Aprendizaje incide de manera directa en la formación de las competencias genéricas institucionales siguientes:

CG1. Planifica su proyecto educativo y de vida de manera autónoma bajo los principios de libertad, respeto, responsabilidad social y justicia para contribuir como agente de cambio al desarrollo de su entorno.
CG2. Se comunica de manera oral y escrita en español y en una  lengua extranjera para ampliar sus redes académicas, sociales y profesionales que le permitan adquirir una perspectiva internacional.
CG3. Maneja ética y responsablemente las tecnologías de la información para agilizar sus procesos académicos y profesionales de intercomunicación. 

Contribuye a las competencias específicas siguientes: 

CE2. Analiza, construye y desarrolla argumentaciones lógicas con una identificación clara de hipótesis y conclusiones para la resolución de problemas.
CE3. Domina los conceptos elementales de la matemática clásica y su evolución histórica como parte fundamental de su desarrollo profesional. 
CE4. Conoce y aplica los conceptos elementales de la matemática moderna en diversas áreas del conocimiento 
CE6. Desarrolla disciplina de trabajo y capacidad de colaboración dentro de las matemáticas, así como con profesionales de otras áreas. 
CE7. Selecciona y conoce la herramienta matemática y/o computacional para resolver problemas en diferentes áreas del conocimiento.
CE8. Explora  temas avanzados de la matemática bajo la orientación de especialistas abriendo la opción de continuar con estudios de posgrado.



	
CONTEXTUALIZACIÓN EN EL PLAN DE ESTUDIOS:

	
La importancia de esta Unidad de Aprendizaje reside en que permite al estudiante profundizar en  temas avanzados de Robótica para aplicarlos en la resolución de problemas de distintas áreas de las matemáticas. 

Esta Unidad de Aprendizaje forma parte del área disciplinar porque aporta elementos importantes para el ejercicio de la profesión.

Al ser Unidades de Aprendizaje optativas, con ayuda del tutor, el alumno puede elegir el momento apropiado para cursarlas. Se relaciona con las materias del grupo de Computación.


	
COMPETENCIA DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE:

	
Explora temas avanzados de Computación bajo la orientación de especialistas, para profundizar sus conocimientos en el área.



	
CONTENIDOS DE LA UNIDAD DE APRENDIZAJE:

	
1. Introducción.
1.1. Componente de decisión.
1.2. Componente de acción.
2. Planificación de movimientos.
2.1. Navegación: Diferentes enfoques.
2.1.1. Algoritmos insecto (bug algorithms).
2.2. El espacio de configuraciones: Una formulación geométrica del problema de la mudanza del piano.
2.2.1. Conceptos topológicos básicos.
2.2.2. Espacios topológicos.
2.2.3. Variedades.
2.2.4. Trayectorias en espacios topológicos.
2.3. Representaciones geométricas y transformaciones.
2.3.1. Modelos geométricos.
2.3.2. Modelos poligonales.
2.3.3. Transformaciones de cuerpos rígidos.
2.3.4. Transformaciones de cadenas cinemáticas.
2.4. Planificación de movimientos.
2.4.1. Presentación teórica de métodos completos.
2.4.2. Métodos probabilísticas.
2.4.3. Mapas de caminos probabilísticos.
2.4.4. Árboles aleatorios de exploración rápida.
3. Control de sistemas.
3.1. Modelización de sistemas.
3.1.1. Sistemas lineales y no lineales.
3.1.2. Sistemas en lazo abierto y lazo cerrado.
3.1.3. Función de transferencia.
3.1.4. Representación en variables de estado.
3.1.5. Linealización de sistemas no lineales.
3.2. Teoría de control clásico.
3.2.1. Análisis de la respuesta transitoria.
3.2.2. Análisis de la respuesta estacionaria.
3.2.3. Análisis de estabilidad.
3.2.4. Controlador Proporcional Integral Derivativo (PID).
3.3. Control de sistemas por retroalimentación del estado.
3.3.1. Observabilidad.
3.3.2. Controlabilidad de sistemas lineales.
3.3.3. Diseño de observadores.
3.3.4. Diseño de controladores por retroalimentación.
3.4. Sistemas no-holonómicos.
3.4.1. Modelos diferenciales.
3.4.2. Campos vectoriales.
3.4.3. Los corchetes de Lie.
3.4.4. Integrabilidad y controlabilidad.





	
ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE:
	
RECURSOS MATERIALES Y DIDÁCTICOS:
	


	   
1. Aprendizaje basado en exposición.
2. Aprendizaje basado en problemas.
3. Discusión grupal.
4. Investigación documental y en línea.
5. Otras sugeridas por el Profesor

	   
1. Pizarrón y gis.
2. Proyector y equipo de audio.
3. Computadora con acceso a internet.
4.  Otros sugeridos por el Profesor



	
PRODUCTOS O EVIDENCIAS DEL APRENDIZAJE:
	
SISTEMA DE EVALUACIÓN: (Sugerido)
	


	   
1. Tareas.
2. Exámenes.
3. Proyectos.
	   
1. Exámenes                           
2. Tareas                                
3. Proyectos                           
TOTAL                               100%




	
FUENTES DE INFORMACIÓN

	
BIBLIOGRÁFICAS*:
	
OTRAS:

	
1. K. Ogata, “Modern Control Engineering”, (5th Edition), Prentice Hall.
2. JC Latombe, Robot Motion Plannin, Kluwer Academic Press, 1991.
3. JP Laumond, Robot Motion Planning and Control. Springer Verlag, 1998 (available freely at http://www.laas.fr/~jpl).
4. H. Choset, K. M. Lynch, S. Hutchinson, G. Kantor, W. Burgard, L. E. Kavraki and S. Thrun, “Principles of Robot Motion: Theory, Algorithms, and Implementations”, MIT Press, Boston, 2005
5. S. M. LaValle, “Planning Algorithms”, Cambridge University Press, available freely at http://msl.cs.uiuc.edu/planning/, 2006.
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