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UNIVERSIDAD AUTONOMA DE

CHIHUAHUA

UNIDAD ACADEMICA

PROGRAMA DE LA UNIDAD DE
APRENDIZAJE:

ROBOTICA

DES: INGENIERIA
L. Maestria en Ingenieria en
Programa académico e
Computacion
Tipo de materia (Obli/Opta): Optativa
Clave de la materia: MICOP212
Semestre: 2,3
Area en plan de estudios (G, E): | G,E
Total de horas por semana: 4
Teoria: Presencial o Virtual 2
Laboratorio o Taller: 0
Practicas: 2
Trabajo extra-clase: | 2
Créditos Totales: | 6
Total de horas semestre (x 16 64
sem):
Fecha de actualizacion: 18-Oct-2017
Prerrequisito (s): | Ninguno
Realizado por: | Comité de Redisefio Curricular

DESCRIPCION: El alumno aprende a desarrollar e integrar nuevas tecnologias de software y hardware
en el area de la robdtica asistiva para dar solucién parcial o total a problemas y retos de asistencia
personal o general.

COMPETENCIAS A DESARROLLAR:
Competencias Genéricas:

Gestion de Proyectos

Gestion del Conocimiento

Investigacion

Competencias Especificas:
Aplicacion de Ciencias de la Computacion

DOMINIOS
(Se toman de
las
competencias)

OBJETOS DE ESTUDIO | RESULTADOS DE

(Contenidos necesarios APRENDIZAJE
para desarrollar cada (Se plantean de los
uno de los dominios) dominios y

contenidos)

METODOLOGIA
(Estrategias,
secuencias,

recursos
didacticos)

EVIDENCIAS
(Productos
tangibles que
permiten valorar
los resultados de
aprendizaje)

Propone areas
de
oportunidad
sobre los
procesos y
logros del
proyecto que

Conoce e identifica
las partes y
procesos de la
robadtica asistiva
para desarrollar
tecnologia que
asista algunas de

Introduccidn a la robdtica
asistiva.

eProceso de disefio de
una aplicacion basada
en robdtica asistiva.

eClasificacion de robots

Lectura critica
Busqueda de
informacién en
bases de datos

Comprensién de

contribuyan a | asistivos: las necesidades articulos técnicos y
implementar a)De base fija y movil, | sociales de divulgacion.
mejores b)Auténomo,

Propuesta de un
mini proyecto




practicas en
futuros
proyectos.

Evalua de
manera critica
la informacioén,
considerando
su calidad y
pertinencia.

Manifiesta
capacidad de
innovary
creatividad al
producir
soluciones
apropiadas
para los
contextos en
los que se
desenvuelve.

Construye
prototipos
innovadores
utilizando
herramientas
de software y
hardware
adecuadas a
la solucién de
problemas en
cualquier
ambito de
desempenio.

Semiautbnomo y
controlado remotamente.
eProcesamiento de
informacioén sensorial
(medicién y/o evaluacién
del entorno).

eEtapa responsiva
(Toma de decisiones y/o
generacién de acciones)

Exposiciones
personales y
grupales que
retroalimenten el
conocimiento

Microsistemas y Control
para robots asistivos

eMicrosensores y
micromecanismos para
robaética asistiva.
eDinamica y Estatica
basica.

eControladores Digitales

Aplica e
implementa los
conceptos
fundamentales del
control para robots
asistivos utilizando
técnicas
convencionales y
no convencionales

Realizacién
practicas de
laboratorio

Implementacion de
algoritmos
computacionales

Resolucion de

Reportes

Lineales (PI, PD, PID). problemas
eControl Difuso y analiticos
Neurodifuso.
Tecnologias Desarrolla e Uso de scripts de Prototipo o mini
Computacionales integra tecnologias | computadora para | proyecto
Asistivas computacionales la programacion de | enfocado a un
asistivas en robots asistivos problema o reto
eVision por | problemas o retos de la robdtica
Computadora de robots de Uso de software asistiva.

(seguimiento de ojos y
gestos).

eReconocimiento y
sintesis de voz.
eInterfaces Cerebro-
Computadora

asistencia personal
o general.

computacional
especializado para
desarrollo de
proyectos o
prototipos

Realizaciéon de
practicas de
laboratorio




FUENTES DE INFORMACION
(Bibliografia, direcciones electrénicas)

EVALUACION DE LOS APRENDIZAJES
(Criterios, ponderacion e instrumentos)

1. Lawrence R, Rabiner and Ronald W. Schafer.
(2007). Introduction to Digital Speech Processing.
Santa Barbara, USA: now Publishers Inc.

2. Milan Sonka, Vaclav Hlavac and Roger Boyle.
(2008). Image Processing, Analysis, and Machine
Vision. USA: Thomson.

3. Chen, G. and Trung Tat Pham. (2000).
Introduction to fuzzy sets, fuzzy logic, and fuzzy
control systems. USA: CRC Press.

CRONOGRAMA

Objetos de estudio

Semanas

8
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Introduccion a la robdtica
asistiva.

Microsistemas y control
para robots asistivos

Tecnologias
Computacionales
Asistivas




