1.- DATOS DE LA ASIGNATURA

Nombre de la asignatura: Desarrollo de sistemas roboticos

Carrera: Ingenieria en Informatica
Clave de la asignatura: DED-1302
(Créditos) SATCA1 2-2-6

2. PRESENTACION

Caracterizaciéon de la Asignatura: Esta asignatura aporta al perfil del Ingeniero
en Sistemas Computacionales la capacidad de aplicar técnicas de Inteligencia
Artificial mediante el desarrollo y programacién de modelos matematicos,
estadisticos y de simulacion a la solucién de problemas complejos de control
automatico, diagnostico, toma de decisiones, clasificacion, mineria de datos, es
decir, problemas propios de la Inteligencia Artificial aplicados a los robots
manipuladores inteligentes.

Con esta asignatura se pretende dar una Introduccion al desarrollo de sistemas
robéticos inteligentes presentando a los estudiantes con algunos de los métodos
mas utilizados en las diferentes areas de la Inteligencia Atrtificial. Para ello, se
introducen las técnicas mas comunes de aprendizaje automatico y vision artificial
con el fin de conformar una actitud cientifica, critica y responsable del egresado.
Esta materia esta situada como una de las ultimas del plan de estudio, debido a
que el alumno necesita tener de base el aprendizaje de otras materias que
permitan que posea habilidades de estructuras de control, listas, arboles,
recursividad, asi como, conocimientos de teoria de la probabilidad, teoria de la
computacién, programacion en lenguajes de alto nivel, conocimientos de
estructura y bases de datos.

Intencion didactica.

La asignatura se dividio en tres unidades, de tal manera que el estudiante
obtendra los conocimientos basicos generales.

En la primera unidad aborda conocimientos para los elementos basicos de un
robot, su estructura morfolégica asi como su programacién correspondiente.

La segunda unidad se enfoca en cédmo hacer conocimiento para el robot haciendo
uso de técnicas de aprendizaje automatico de inteligencia artificial.

La tercera unidad se enfoca en vision artificial, el alumno comprendera los
algoritmos de reconocimiento de imagenes para ser interpretadas por el robot y su
toma de decisiones.

Por dltimo, es importante que el profesor proporcione una vision completa de la
asignatura sabiendo delimitar las aplicaciones al sector productivo y las del sector
de investigacion




3. COMPETENCIAS A DESARROLLAR

Competencias Especificas:

e Comprendery aplicar los
conocimientos, en el campo de
la robotica utilizando los
algoritmos matematicos de
localizacion espacial,
aprendizaje automatico y vision
artificial.

e Desarrollar sistemas
computacionales inteligentes,
mediante métodos y técnicas de
Inteligencia Artificial, para el
tratamiento de informacion, toma
de decisiones y solucion de
problemas roboticos

Competencias Genéricas:
Competencias Instrumentales:

Capacidad de analisis y sintesis
Capacidad de organizar
informacion

Comunicacion oral y escrita
Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de
fuentes diversas

Iniciativa y autonomia dentro de
los pardmetros del disefio.
Solucion de problemas
Confidencialidad de la
informacion.

Responsabilidad por materiales y
equipos, personal y trabajos
asignados

Competencias Interpersonales:

Capacidad critica y autocritica
Trabajo en equipo
Habilidades interpersonales

Competencias Sistémicas:

Capacidad de aplicar los
conocimientos en la practica
Habilidades de investigacion
Capacidad de aprender
Capacidad de generar nuevas
ideas

Habilidad para trabajar en forma
autonoma

4. HISTORIA DEL PROGRAMA

Lugar y fecha de
elaboracion o revision

Participantes

Observaciones
(cambios y
justificacion)

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 29
Noviembre 2012

Academia de Sistemas e
Informéatica del Instituto
Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Reunion de Disefio de la
Especialidad de la
Carrera de Sistemas
Computacionales

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 07 Enero

Academia de Sistemas e
Informética del Instituto

Reunion sobre el
Semestre, Créditos y




2013

Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Horas de las materias de
la Especialidad de la
Carrera de Sistemas

Computacionales

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 21 Marzo
2013

Academia de Sistemas e
Informética del Instituto
Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Reunién sobre el
Contenido de las
materias de la
Especialidad de la
Carrera de Sistemas
Computacionales

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 18 Junio
2013

Academia de Sistemas e
Informética del Instituto
Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Revisién de los
Contenidos de las
materias de la
Especialidad de la
Carrera de Sistemas
Computacionales

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 25 Junio
2013

Academia de Sistemas e
Informética del Instituto
Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Revision de los
Lineamientos para la
Integracion de la
Especialidad de la
Carrera de Sistemas
Computacionales

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 04 Julio al
05 Julio 2013

Academia de Sistemas e
Informética del Instituto
Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Revisiéon de los
Contenidos de cada una
de las Materias de la
Especialidad para la
Carrera de Sistemas
Computacionales

Instituto Tecnoldgico de
Calkini Fecha 11 Julio
2013

Academia de Sistemas e
Informética del Instituto
Tecnologico de Calkini en
el estado de Campeche

Aprobacién de los
Contenidos de cada una
de las Materias de la
Especialidad para la
Carrera de Sistemas
Computacionales

5. OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DEL CURSO (Competencias especificas a

desarrollar en el curso)

Utiliza los diferentes paradigmas de automatizacion industrial para el desarrollo de

sistemas
programables.

robéticos haciendo uso de la

Inteligencia Artificial

y sistemas




6.- COMPETENCIAS PREVIAS

e Conocimientos de modelos matematicos y de optimizacion

e Conocimiento tedrico practico para el desarrollo de problemas inteligentes.
e Conocimiento de diferentes metodologias de desarrollo de software.

e Conocimientos de diferentes arquitecturas de computadoras

7.- TEMARIO

Unidad Temas

Subtemas

1 Robots inteligentes

1. Introduccién a la robdtica
1.1. Antecedentes historicos
1.2. Definicion del robot
1.3.Elementos de un robot
1.3.1. Estructura mecéanica del robot
1.3.1.1. Transmisiones y
reductores
1.3.1.2. Actuadores
1.3.1.2.1.  Eléctricos
1.3.1.2.2.  Neumaticos
1.3.1.3. Sensores internos
1.3.1.3.1.  Opticos
1.3.1.3.2. Capacitivos
1.3.1.3.3. Inductivos
1.3.1.3.4. Magnéticos
1.3.1.4. Elementos terminales
1.4. Clasificacion de los robots
1.4.1. Segun su cronologia
1.4.2. Segun su arquitectura
1.5.Descripciones espaciales y
transformaciones
1.5.1. Descripciones: posiciones,
orientaciones y tramas
1.5.2. Operadores: Traslaciones,
rotaciones y transformaciones
directas e inversas
1.6. Programacion del robot
1.6.1. Sistemas de control
automatizados
1.6.1.1. Electro-neumaticos




1.6.1.2. Servo-control

1.6.1.3. Control l6gico
programable
1.6.2. Reconocimiento sensorial
inteligente

1.6.2.1. Clasificacibn mediante
redes neuronales

Aprendizaje automatico

2. Definicion de Aprendizaje Automatico
2.1. Aprendizaje por observacion
2.1.1.1. Induccion basada en

ejemplos
2.1.1.2. Procedimiento de
aprendizaje inductivo
2.1.1.3. Estrategias de

aprendizaje
2.1.1.4. Algoritmo ID3
2.2. Aprendizaje por Redes Neuronales
2.2.1. Red Neuronal supervisada
Backpropagation
2.2.1.1. Descripcion del
algoritmo
2.2.1.2. Ajuste de pesos
2.2.1.3. Entrenamiento

2.2.1.4. Aplicaciones en la
robotica
2.2.2. Red neuronal no supervisada
de kohonen
2.2.2.1. Descripcion del
algoritmo

2.2.2.2. Entrenamiento

2.2.2.3. Neurona ganadora

2.2.2.4. Aplicaciones en la
robotica




Sistemas automatizados con
vision artificial

3. Vision artificial
3.1.Visién por computadora
3.1.1. Visién cognoscitiva
3.1.2. Inteligencia computacional
3.2.Visién robotica
3.2.1. Percepcion visual

3.2.1.1. Percepcion visual
artificial
3.2.1.2. Formacion de imagenes
digitales
3.2.2. Preprocesamiento: suavizado
y realzado

3.2.2.1. Suavizado de imagenes
3.2.2.2. Realzado de imagenes
3.2.3. Segmentacion: bordes y
regiones
3.2.3.1. Extraccion de bordes
3.2.3.2. Extraccion de regiones
3.2.4. Extraccion de propiedades:
lineas y regiones
3.2.4.1. Transformada de Hough
3.2.4.2. Descripcion de regiones
3.2.5. Interpretacion de las imagenes
3.3. Aplicaciones de la vision artificial en
los robots
3.3.1. Vision artificial en los robots

8. SUGERENCIAS DIDACTICAS (Desarrollo de competencias genéricas)

El profesor debe:

Llevar a cabo actividades practicas que promuevan el desarrollo de
habilidades para la experimentacién, tales como: observacion,

identificacion, manejo y control

de variables y datos relevantes,

planteamiento de hipoétesis, de trabajo en equipo.

Propiciar en el estudiante, el desarrollo de actividades intelectuales de
induccion-deduccion y andlisis-sintesis, las cuales lo encaminan hacia la
investigacion, la aplicacion de conocimientos y la solucién de problemas.




« Fomentar actividades grupales que propicien la comunicacion, el
intercambio argumentado de ideas, la reflexion, la integraciéon y la
colaboracion de y entre los estudiantes.

« Conocimiento causal y conocimiento de diagnaostico.

» Desarrollar actividades de aprendizaje que propicien la aplicacion de los
conceptos, modelos y metodologias que se van aprendiendo en el
desarrollo de la asignatura.

* Propiciar el uso adecuado de conceptos y de terminologia cientifico-
tecnoldgica.

» Proponer problemas que permitan al estudiante integrar y relacionar los
contenidos de esta asignatura con otras, para su analisis y solucion.

« Observar y analizar fendmenos y probleméticas propias del campo
ocupacional.

9. SUGERENCIAS DE EVALUACION

La evaluacion debe ser continua y formativa por lo que se debe considerar el
desempefio en cada una de las actividades de aprendizaje, haciendo especial
énfasis en:

» Desarrollo de proyecto final (informe, presentacion y defensa del proyecto).

« Evaluacién de informes sobre tareas o trabajos de investigacion.

« Evaluacion escrita.

+ Desempeifio y participacion en el aula.

» Descripcion de otras experiencias concretas que podrian realizarse
adicionalmente (participacion, integracion, entrega de proyectos en tiempo,
etc.)

10. UNIDADES DE APRENDIZAJE

UNIDAD I. ROBOTS INTELIGENTES

Competencia Especifica a Actividades de Aprendizaje
Desarrollar

Desarrolla estructuras basicas y Investigar sobre los diferentes tipos de
modelos de localizacion espacial de robots.

sistemas automatizados robéticos que » Discutir en grupo los diferentes
permitan controlar de manipuladores enfoques.

industriales. * Plantear una linea de tiempo de la

historia de la robotica.

* Investigar las técnicas actuales de
automatizacion para robots

* Investigar y seleccionar desarrollos
actuales de la robotica.




« Comentar en grupo los desarrollos
actuales de la robdtica.

e -+ Elaborar el mapa conceptual de
los temas de la unidad.

UNIDAD Il. APRENDIZAJE AUTOMATICO

Competencia Especifica a
Desarrollar

Actividades de Aprendizaje

Desarrollar sistemas inteligentes con
aprendizaje por observacién y mediante
redes neuronales que permitan el
aprendizaje automatico usado en los
procesos roboticos y de automatizacion
mediante el reconocimiento e
interpretacion sensorial del entorno.x

. Investigar y complementar la
informacion sobre la clasificacion de las
diferentes ramas que comprenden la
Inteligencia para el aprendizaje por
observacion y redes neuronales.

. Investigar, desarrollar y exponer
en grupo y/o en equipos, la situaciéon
actual de cada una de las ramas que
comprenden las técnicas de
aprendizaje de la inteligencia artificial.

UNIDAD lll. SISTEMAS AUTOMATIZADOS CON VISION ARTIFICIAL

Competencia Especifica a
Desarrollar

Actividades de Aprendizaje

Aplica técnicas de vision artificial para
desarrollar algoritmos que "entiendan”
una escena o las caracteristicas de una
imagen, mediante la deteccion,
segmentacion, localizacion y
reconocimiento de ciertos objetos en
imagenes para ser utilizados por el
robot.

. Investigar y complementar la
informacion sobre vision artificial

. Desarrollar los algoritmos de
suavizado de imagenes

. Desarrollar los algoritmos de
deteccion y segmentacion de imagenes
. Investigar los diferentes

algoritmos de reconocimiento de
imagenes y su clasificacion

. Investigar, desarrollar y exponer
en grupo y/o en equipos, la situaciéon
actual de cada una de las ramas que
comprenden las técnicas de vision
artificial.
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12. PRACTICAS PROPUESTAS

Es recomendable la realizacion de practicas en todas las unidades

Realizacion de un modelo de morfologias basicas del robot
Definicion e interpretacion de localizacion espacial

Desarrollo de aplicaciones de software de localizacion espacial
Exposicion de proyecto robotico

Realizacion de un modelo de aprendizaje automatico

Modelo aprendizaje con redes neuronales supervisadas

Modelo aprendizaje con redes neuronales no supervisadas
Entrenamiento de la red neuronal artificial

Exposicién de proyecto robotico con aprendizaje basado en redes
neuronales.

Desarrollo y programacion de algoritmos de vision artificial
Desarrollo de algoritmos de reconocimiento de imagenes
Desarrollo del modelo robotico con vision artificial

Exposiciéon de proyecto con aprendizaje automatico mediante vision
artificial.



