= Evasién de obsticulos mediante maquinas de
estados

= Seguimiento de una fuente de luz

= Segmentacion por color usando la computado-
ra RaspberryPi

Se puede encontrar més informacion sobre el curso
y las préacticas en

= http://biorobotics.fi-p.unam.mx/
robotics-courses/construccion-de
-robots-moviles

= https://github.com/mnegretev/
RoboticsCourses
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Objetivos
» Entrenar y especializar a los alumnos en la
construccién de robots méviles

= Familiarizar a los alumnos en el uso de los sen-
sores y actuadores mas comunes en los robots
moéviles

= Aplicar conceptos vistos a lo largo de la carrera
en el disenio de un robot mévil

Al finalizar el curso, el alumno tendrd un robot
movil auténomo, parecido al que se muestra en
la portada, con cierto nivel de inteligencia en su
comportamiento.

;,Qué temas se cubriran en el curso?

El curso esta pensado para que al final el alumno
tenga los conocimientos basicos necesarios para di-
senar e implementar un robot mévil que sea capaz
de interactuar con su ambiente y de ejecutar ta-
reas de forma auténoma.

1. Introduccién y generalidades
= ;Qué es un robot?
= Componentes bésicos de un robot
= Tipos de arquitecturas
2. Modelado de un robot mévil
= Repaso de modelado de sistemas
= Modelo cinematico de un robot mévil
= Modelo dindmico de un robot mévil
3. Control de un robot mévil
= Calculo de la posicién del robot
= Control en lazo abierto

s Control PID

4. Sensores y actuadores

= Motor de corriente directa y circuito puen-
te H

= Sensores de luz y distancia

s Acelerémetros

= Camaras RGB

= Conceptos bésicos de vision computacional
5. Modelos reactivos

s Comportamientos con maquinas de estados

» Campos potenciales artificiales

s Comportamientos usando redes neuronales

Conocimientos previos

Se espera que el alumno tenga los conocimientos
suficientes en circuitos eléctricos para utilizar el
hardware del robot correctamente.

Todos los algoritmos se implementaran ya sea en
C++ o Python, por lo que se espera que el alumno
conozca estos lenguajes. Un nivel basico es sufi-
ciente.

Durante todo el curso se utilizara el sistema opera-
tivo Ubuntu y la mayoria del cédigo a usar estara
disponible en un repositorio de GitHub. No es ne-
cesario, pero si recomendable, que el alumno esté
familiarizado con Ubuntu y el software de control
de versiones Git.

Alcances

Ademas de los tépicos que cubre el temario, el
alumno reforzara sus conocimientos en los lengua-
jes C++ y Python, y aumentara su dominio del
sistema operativo Ubuntu.

Al final del curso, el alumno estara familiarizado
con la plataforma ROS y el uso de la computadora
RaspberryPi, herramientas que le resultaran muy
utiles si desea desarrollar proyectos més complejos
en el area de la robética.

Forma de Trabajo

El curso se evaltia mediante practicas, proyectos y
examenes con los siguientes porcentajes:

Practicas  40%
Proyectos 30 %
Exdmenes 30%

La mayoria de las practicas se realizan en equipo
aunque puede haber practicas individuales.

Practicas
Durante el curso, el alumno deberd realizar las
siguientes practicas:

= Instalacién de herramientas'de software

s Instalacién de software para operar robots
moviles

= Implementacién de un nodo de ROS en la tar-
jeta Arduino

» Conexidén de sensores de distancia a la tarjeta
Arduino

s Conexion de sensores de luz, temperatura y
bateria a la tarjeta Arduino

= Lectura de un acelerémetro con la tarjeta Ar-
duino

» Conexién de actuadores a la tarjeta Arduino

s Instalacién y configuracién de la computadora
RaspberryPi



