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1. DATOS GENERALES

1.1 CARRERA PROFESIONAL
1.2 ASIGNATURA

1.3 SEMESTRE ACADEMICO
1.4 PREREQUISITO(S)

1.5 CARACTER

1.6 HORAS

1.7 CREDITOS

Ciencia de la Computacion

CS367. Robdtica

10™° Semestre.

CS361. Tépicos en Inteligencia Artificial. (9™° Sem)
Electivo

2 HT; 4 HL;

4

2. DOCENTE

Dr. Dennis Barrios Aranibar

= Dr. Ingenieria Eléctrica y de Computacion, Robética, UFRN, Brasil.
= Mag. Ingenieria Eléctrica y de Computacién, Robética, UFRN, Brasil.
= Prof. Ingeniero de Sistemas, UNSA, Pert, 2000.

3. FUNDAMENTACION DEL CURSO

Que el alumno conozca y comprenda los conceptos y principios fundamentales de control, planificacién de caminos y
definicién de estratégias en robo6tica mébil asi como conceptos de percepcién robdtica de forma que entienda el potencial
de los sistemas robdticos actuales.

4. SUMILLA

1. IS/Robética.2. IS/Percepcion.

5. OBJETIVO GENERAL

= Sistentizar el potencial y las limitaciones del estado del arte de los sistemas toboticos actuales.
= Implementar algoritmos de planeamiento de movimientos simples

= FExplicar las incertezas asociadas con sensores y la forma de tratarlas

= Disenar una arquitectura de control simple

= Describir vérias estratégias de navegacion

= FEntender el rol y las aplicaciones de la percepcién robética

= Describir la importancia del reconocimiento de imagenes y objetos en sistemas inteligentes

= Delinear las principales técnicas de reconocimiento de objetos

= Describir las diferentes caracteristicas de las tecnologias usadas en percepcién




6. CONTRIBUCION A LA FORMACION PROFESIONAL Y FORMACION GENERAL

Esta disciplina contribuye al logro de los siguientes resultados de la carrera:
a) Aplicar conocimientos de computacién y de matemdticas apropiadas para la disciplina. [Nivel Bloom: 3]
i) Utilizar técnicas y herramientas actuales necesarias para la préctica de la computacién. [Nivel Bloom: 4]

p) Mejorar las condiciones de la sociedad poniendo la tecnologia al servicio del ser humano. [Nivel Bloom: 4]

7. CONTENIDOS

UNIDAD 1: IS/Robética.(30 horas)

Nivel Bloom: 4

OBJETIVO GENERAL

CONTENIDO

= Sintetizar el potencial y limitaciones del estado del
arte de los sistemas de robot actuales.

= Implementar los algoritmos de configuracion de es-
pacio para un robot 2D y poligonos complejos.

= Implementar algoritmos de planeamiento de movi-
mientos simples.

= FExplicar las incertezas asociadas con sensores y la
forma de tratarlas.

= Disenar una arquitectura de control simple.

= Describir varias estrategias para navegacion en am-
bientes desconocidos, incluyendo las fortalezas y de-
fectos de cada una.

= Describir varias estrategias de navegaciéon con la ayu-
da de hitos, incluyendo las fortalezas y defectos de
cada una.

= Vision general.

= Estado del arte de sistemas de robot.
= Planeamiento vs. control reactivo.

= Incerteza en control.

= Sentido.

= Modelos del mundo.

= Espacios de configuracién.

= Planeamiento.

= Programacioén de robots.

= Navegacién y control.

= Robdtica.

Lecturas: [Thrun et al., 2005], [Siegwart and Nourbakhsh, 2004]

UNIDAD 2: IS /Percepcién.(30 horas)

Nivel Bloom: 3

OBJETIVO GENERAL

CONTENIDO

= Describir la importancia del reconocimiento de ima-
genes y objetos en Inteligencia Artificial e indicar
aplicaciones de esta tecnologia.

= Delinear las principales técnicas de reconocimiento
de objetos.

= Describir las diferentes caracteristicas de las tecno-
logias usadas en percepcion.

= Percepcion: rol y aplicaciones.
= Formacion de imagenes: luz, color, sombras.

= Imagenes y detecciéon de objetos: reconocimiento de
caracteristicas, reconocimiento de objetos.

= Tecnologias.

= Caracteristicas del software de percepcion.

Lecturas: [Gonzales and Woods, 2007], [Sonka et al., 2007]




8. METODOLOGIA

El profesor del curso presentard clases tedricas de los temas senalados en el programa propiciando la intervencién de
los alumnos.

El profesor del curso presentard demostraciones para fundamentar clases tedricas.
El profesor y los alumnos realizaran practicas

Los alumnos deberan asistir a clase habiendo leido lo que el profesor va a presentar. De esta manera se facilitara la
comprensién y los estudiantes estaran en mejores condiciones de hacer consultas en clase.

9. EVALUACIONES

Evaluacién Permanente 1 : 20%
Examen Parcial : 30 %
Evaluacién Permanente 2 : 20%

Examen Final : 30 %
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