Linea de investigacion: Automatizacion y Control

Curso: Robdtica. Cédigo: 3339

Profesor: David Garzén, Mag., Candidato PhD. Universidad Libre de Bruselas

Numero de créditos: 4. Total horas: 48. Modalidad: virtual

Justificacion: La ultima década ha sido marcada por la inclusion de sistemas robotizados en areas de
educacién, produccién, recreacién, cientifico y militar. Sus aplicaciones cubren un amplio espectro
de las necesidades del mercado de tecnificacién, que van desde los campos de la automatizacion
industrial, agricultura de precisién, sistemas de seguridad y vigilancia, servicios asistenciales y
medicina, entre otros. La robdtica, entonces, es una realidad imprescindible en la formacién de
caracter ingenieril: la propia disciplina encuentra sus fundamentos en la ingenieria electrénica,
mecanica, de control y las ciencias de la computacidn. El curso de Robdtica se ofrece en la Maestria
en Ingenieria Electronica como un primer acercamiento de los estudiantes al estado del arte en la
disciplina, asi como con algunos conocimientos y herramientas fundamentales para el desarrollo de
sistemas robotizados. Los contenidos se estructuran en dos partes: la primera parte del curso se
enfoca en la formacién bdsica en robética y herramientas necesarias para su desarrollo; la segunda

parte tiene un caracter cientifico y se enmarca en el estudio de la robdtica colectiva.

Objetivo General: Formar a los estudiantes en conceptos y herramientas fundamentales en robdtica
basica, asi como en el desarrollo de sistemas de robdtica colectiva.
Objetivos Especificos:

e Introducir las generalidades, estado del arte, taxonomias y conceptos bdsicos en robética.

e Experimentar en el desarrollo de herramientas para la operacién de robots méviles mediante

Robot Operating System (ROS).
e Estudiar el estado del arte y conceptos fundamentales de la robdtica colectiva.
e Experimentar en el desarrollo de inteligencia colectiva mediante la implementacion y

simulacién de enjambres de robots.




Contenido:

Unidad 1: Introduccidon a la robdtica. Origen y evoluciéon de la robdtica. Definicién de robot.
Morfologia de robots. Taxonomias en robdtica. Robdtica mavil. Avances recientes.

Unidad 2: Robot Operating System (ROS). El ecosistema de ROS. Configuracidn e instalacién de ROS.
Programacién de robots moviles en ROS: arquitectura, sensores/actuadores y entorno de simulacion.
Ejercicios de tele-operacidn, mapeado y planificacién de trayectorias con robots maéviles terrestres.
Unidad 3: Sistemas multi-robot y robdtica de enjambres. Robdtica colectiva. Estado del arte en
sistemas multi-robot. Introduccion a la robética de enjambres. Disefio y modelado de enjambres de
robots. Métodos de disefio automdatico de enjambres de robots. Casos de estudio de robética de
enjambres.

Unidad 4: Disefio de enjambres de robots. Comportamientos de enjambre. Disefio y simulacién de
enjambres de robots. Experimentacién y disefio de inteligencia colectiva para equipos de robots que

exhiben comportamientos de exploracidn, agregacion, movimiento en formacidn, entre otros.




