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NOMBRE DE LA ASIGNATURA O CURSO: Robatica
CODIGO DE LA ASIGNATURA: MalE — Rob1
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HORAS HORAS HORAS HORAS
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20 24 4 48
NUMERO DE CREDITOS: 4
FECHA ULTIMA 12072002 REVISADA POR: Ph.D. WILSON ACHICANOY
ACTUALIZACION: e | Coordinador MalE

2. JUSTIFICACION

La ultima década ha sido marcada por la inclusion de sistemas robotizados en areas de educacion,
produccion, recreacion, cientifico y militar. Sus aplicaciones cubren un amplio espectro de las
necesidades del mercado de tecnificacion, que van desde la automatizacion industrial, agricultura de
precision, sistemas de seguridad y vigilancia, servicios asistenciales, medicina, entre otros. La robética,
entonces, es una realidad imprescindible en la formacién de caracter ingenieril: la propia disciplina
encuentra sus fundamentos en la ingenieria electronica, mecanica, de control y las ciencias de la
computacion. Hoy, la robética poco a poco mira hacia un futuro en donde nos movemos de la
implementacién y despliegue de robots que actian de forma individual, hacia grupos de robots que
pueden coordinarse y cooperar para resolver tareas de mayor envergadura. Esta transformacion
presenta nuevos retos en el desarrollo de robots dotados con diferentes grados de inteligencia
colectiva, que al actuar en conjunto deben operar como sistemas flexibles, escalables y tolerantes a
fallos. El curso de Robdtica se ofrece en la Maestria en Ingenieria Electrénica 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 basica en robética y
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herramientas necesarias para su desarrollo; la segunda parte tiene un caracter cientifico y se enmarca
en el estudio de la robdtica colectiva.

3. OBJETIVOS

GENERAL:
Formar a los estudiantes en conceptos y herramientas fundamentales en robética basica, asi como en

el desarrollo de sistemas de robdtica colectiva.

ESPECIFICOS:

¢ Introducir generalidades, estado del arte, taxonomias y conceptos basicos en robdtica.

e Experimentar en el desarrollo de software para la operacion de robots méviles mediante Robot
Operating System (ROS).

e Estudiar el estado del arte y conceptos fundamentales de la robética colectiva.

o Experimentar en el desarrollo de inteligencia colectiva mediante la implementacién y

simulacién de enjambres de robots.

4. METODOLOGIA

El curso se estructura en dos ejes: (i) un eje tedrico con clases magistrales apoyadas con ejercicios
participativos para los estudiantes; y (ii) un eje practico con ejercicios guiados de programacion de
robots en simuladores especializados. Los dos ejes del curso se distribuyen en cuatro unidades: (U1)
Introduccién a la robética; (U2) Practicas con robots moviles; (U3) Robética colectiva; y (U4) Practicas
con enjambres de robots. Cada unidad esta asociada con un objetivo especifico del curso. Las
sesiones tedricas se desarrollan en a las unidades U1 y U3, y las sesiones practicas se desarrollan en
las unidades U2 y U4. Los conocimientos adquiridos durante las sesiones tedricas dan contexto a los
problemas planteados durante los ejercicios practicos. Las sesiones practicas estan disefiadas de
forma que los estudiantes construyan su repositorio de software de control para robots de forma
incremental. El software producido por los estudiantes es puesto a prueba en la ejecucion de
un proyecto de programacion de robots al final del curso.

De forma transversal, los estudiantes entran en contacto con contenidos de investigacion en robotica

y son invitados a realizar cuestionamientos sobre los temas presentados. También, durante el
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desarrollo de las sesiones practicas, los estudiantes son introducidos al uso de sistemas operativos
basados en Linux (particularmente Ubuntu), la programacién en Python y Lua, y al uso de herramientas
en el estado del arte para el desarrollo de proyectos de robética: el framework Robot Operating System
(ROS), y los simuladores Gazebo y ARGoS3.

5. CRITERIOS DE EVALUACION

La evaluacion del desempeiio y aprendizaje de los estudiantes se realiza mediante una valoracién
continuada de su trabajo en las sesiones teodricas y practicas. Los trabajos evaluados se desarrollan
en clase, dando acompafamiento a los estudiantes en su realizacién, y posteriormente socializando
los resultados. La unidad U1 es evaluada con una presentacioén introductoria a los contenidos del curso
y una actividad de caracterizacion de robots; acompafiadas de quizzes sobre lo aprendido en clase.
La unidad U3 es evaluada con una revision de dos articulos cortos de perspectiva cientifica en robdtica;
también acompafiada de quizzes sobre lo aprendido en clase. Las unidades U2 y U4 son evaluadas
con un proyecto de programacion de robots. Los estudiantes pueden escoger una de dos tematicas
propuestas, correspondientes a las unidades U2 y U4, y sobre esta deben desarrollar el proyecto. La
evaluacion del proyecto se acompanada de valoraciones de los avances en la construccion del
repositorio de software de control para robots, los cuales son presentados por los estudiantes en
durante la clase. La evaluacion de cada unidad (U1, U2, U3, U4) corresponde al 25% de la evaluacion

total.

6. CONTENIDO

HT/HP TEMA O CAPITULO FORMA DE EVALUACION

Unidad 1 (U1). Introduccién a la robética

e Origen y evolucién de la robdtica.
Presentacion introductoria.

12 horas e Definicién de robot.
Actividad de caracterizacion
(2 ¢ Morfologia de robots.
) de robots.
sesiones) e Taxonomias en robotica.

Quizzes en clase.
e Robdtica movil.

e Avances recientes.
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12 horas
(2

sesiones)

Unidad 2 (U2). Robot Operating System (ROS)
e El ecosistema de ROS.

e Configuracion e instalacion de ROS.

de ROS:

arquitectura, sensores/actuadores y entorno de

e Programacioén robots moviles en

simulacion.
Ejercicios de teleoperacién, mapeado y planificacion

de trayectorias con robots méviles terrestres.

Proyecto de programacién
de robots.

Avances en los ejercicios
practicos desarrollados en
clase.

12 horas
(2

sesiones)

Unidad 3 (U3). Sistemas multi-robot y robética de
enjambres

e Robotica colectiva.
o Estado del arte en sistemas mult-robot.

e Introduccion a la inteligencia y la robdtica de

enjambres.

o Disefio y modelado de enjambres de robots.

o Disefio de enjambres mediante aprendizaje

automatico.

Presentacion con revision
de articulos de perspectiva
cientifica en robotica.

Quizzes en clase.

12 horas
(2

sesiones)

Unidad 4 (U4). Disefio de enjambres de robots

o Comportamientos de enjambre.
o Disefio y simulacion de enjambres de robots.
o Experimentacién y disefio de inteligencia colectiva
de
de

movimiento en formacion, entre otros.

para  equipos robots que exhiben

comportamientos exploracion, agregacion,

Proyecto de programacion
de robots.

Avances en los ejercicios
practicos desarrollados en

clase.

*: HT: Numero de horas teéricas. HP: Numero de horas practicas.

7. APORTE A LOS RESULTADOS DE APRENDIZAJE

No.

Descripcion del resultado de aprendizaje:
El Magister en Ingenieria Electréonica de la Universidad
de Nariio ...

Aporte

Bajo Medio Alto
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Recursos
1. Ubuntu 20.04.4.0 LTS (Focal Fossa). Canonical Ltda., 2022. https://ubuntu.com
2. Robot Operating System (ROS). Open Robotics. Version ROS Noetic. 2022. https://www.ros.org
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Sitio web del curso

1. David Garzén Ramos (2022) Robotics 101. https://dgarzonramos.github.io/robotics101
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