ERIOR POLITECNICA DEL
GENIERIA EN MECANICA Y CIENCIASDE LA

mpoL PRODUCCION

CONTENIDO DE ASIGNATURA
SIMULACION DE SISTEMASROBOTICOS

A.IDIOMA DE ELABORACION
Espariol

B. OBJETIVO GENERAL DE LA ASIGNATURA

Analizar métodos de simulacién en 2D y 3D relacionados al control y operacién de robots,
aplicandolos en entornos industriales y domésticos para el desarrollo de propuestas de optimizacién
de su desempefio y funcionalidad.

C.DESCRIPCION DE LA ASIGNATURA

Este curso de tipo itinerario presenta |los diferentes sistemas operativos y de control para robots,
introduciendo conceptos y herramientas necesarias parala simulacion 2D y 3D de robots en entornos
industriales y domésticos. Se provee conocimientos y habilidades necesarias para €l uso de sistemas
operativos de vanguardia en robética, ademas de laimplementacion y desarrollo de algoritmos de alto
nivel para el desarrollo de nuevas soluciones robéticas que proporciona la inteligencia a diferentes
plataformas robéticas como brazos articulados, robots con extremidades y robots sociales para la
interaccién humano-robot.

D. CONOCIMIENTOSY/O COMPETENCIASPREVIOS

Conocimiento de al menos un lenguaje de programacion de alto nivel.
L ectura comprensiva de textos académicos y cientificos en idiomainglés.

E. RESULTADOSDE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA

1 | Desarrollar ambientes de simulacion de sistemas roboti zados domésticos o industriales utilizando
plataformas de cédigo abierto.

2 | Seleccionar sistemas de comunicacion entre sensores, actuadores y periféricos para aplicaciones
robaticas.

3 | Aplicar conceptos fundamentales de la programacion en sistemas robdticos para el desarrollo de
controladores en robots.

4 | Disefiar arquitecturas de algoritmos para la creacion de nuevas tecnologias aplicadas ala

robdtica
F. COMPONENTESDE APRENDIZAJE
Aprendizaje en contacto con el profesor v
Aprendizaje préactico
Aprendizaje autbnomo: v

G.EVALUACION DE LA ASIGNATURA
ACTIVIDADES MARQUE Sl APLICA

Examenes

Lecciones

Tareas

Proyectos

L aboratorio/Experimental
Participacion

Salidas de campo
Portafolio del estudiante
Otras
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<

1G1002-4 Paginalde3 CONTENIDO DE ASIGNATURA
SIMULACION DE SISTEMASROBOTICOS



ERIOR POLITECNICA DEL
GENIERIA EN MECANICA Y CIENCIASDE LA

mpoL PRODUCCION
CONTENIDO DE ASIGNATURA
SIMULACION DE SISTEMASROBOTICOS

H. PROGRAMA DE LA ASIGNATURA

UNIDADES/SUBUNIDADES Horasde
docencia por
unidad

1. Introduccién a sistemas operativos pararobots
1.1. Configuraciény uso de sistema robdticos
1.2. Conceptos basicos de arquitectura de algoritmos para robots 6
1.3. Configuracién de entorno de trabajo
1.4. Creacion de paguetes y herramientas de desarrollo

2. Programacion de sistemas oper ativos simulados pararobots
2.1. Creacion de nodos, tépicos, serviciosy acciones
2.2. Creacion de mensgjes personalizados y archivos de configuracién 9
2.3. Operacion y almacenamiento de datos en variables
2.4. Creacion defuncionesy utilizacién de clases

3. Transformaciones
3.1. Conceptos bésicosy codificacion de sistemas de transformacion
3.2. Concepto y disefio del formato de descripcion robdtica unificada
3.3. Configuracion de interfaz graficay manipulacion movil

4. Entornosde simulacién
4.1. Entornos de simulacion de robdtica 2D/3D 9
4.2. Configuracion y programacion de ambientes robdticos

5. Aplicaciones Raobdticas
5.1. Brazos articulados

5.2. Robot con extremidades 9
5.3. Robot Sociales
6. Actividades de evaluacion 6
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J. RESPONSABLE DEL CONTENIDO DE ASIGNATURA

Profesor Correo Participacion

YUMBLA AREVALO Responsable del contenido
FRANCISCO XAVIER fryumbla@espol edu.ec de asignatura

IAU\-/I_ Ill\E/RE N GALVEZ CHRISTIAN cjtutive@espol .edu.ec Colaborador

FAJARDO PRUNA MARCELO .

RODOLFO mrfajard@espol.edu.ec Colaborador

)S(AAb?éRR RIAGA MERO CARLOS cxsaldar@espol .edu.ec Colaborador
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